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1 INTRODUCCION

1.1. Especificaciones Técnicas
ITEM Z2000
Control del vector de Flujo (Sin Sensor) (SFVC)
Modo de control Control de Tensién/Frequencia (V/F)
Frecuencia Maxima Vector de control: 0 - 320 Hz
Control V/F: 0 - 3200Hz
1kHz - 16 kHz
Frecuencia de Carga
La frecuencia de carga puede ser ajustada automaticamente en funcion de
las caracteristicas de carga.
Frecuencia de entrada Ajuste Digital: 0.01 Hz
Resolucién Ajuste Analdgico: Frecuencia Maxima x 0.025%
Tipo G : 0.5 Hz/150% (SFVC);
Par de arranque (Torque) Tipo P: 0.5 H2/100%
Rango de velocidad 1:100 (SFVC)
Precision de la estabilidad de la
velocidad 1 0.5% (SFVC)
g
S
@ Tipo G : - 60s por 150% del rango de corriente,
¢ | Capacidad de Sobrecarga - 3s por 180% del rango de corriente.
kS Tipo P: - 60s por 120% del rango de corriente,
§ - 3s for 150% of the rated current
L

Aumento del Par

Aumento Automatico
Aumento personalizado 0.1% - 30.0%

Curva VIF

Linea de curva V/F

Puntos multiples de la Curva V/F

Potencia nominal de la curva V/F (1.2-potencia, 1.4-potencia, 1.6-
potencia,1.8-potencia, Cuadrado)

Separacion V/F

Dos tipos: Separacion Completa ; Media Separacion

Modo Rampa

Rampa de linea recta

Rampa de la curva S

Cuatro grupos de tiempo de aceleracion/deceleracion con el rango de 0.0-
6500.0s

Frenado DC

Frecuencia de frenado DC: 0.00 Hz hasta la frecuencia maxima.
Tiempo de frenado: 0.0 - 36.0s
Valor de la accién de frenado: 0.0% - 100.0%
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ITEM Z2000
Rango de frecuencia JOG: 0.00-50.00 Hz
Tiempo de aceleracion / deceleracion JOG: 0.0-6500.0s
Control JOG Tiempo de aceleracion / deceleracion JOG: 0.0-6500.0s

Multiples velocidades
predefinidas

Implementa hasta 16 velocidades de manera simple a través de la funcién
de PLC o por las entradas (X)

PID incorporado

Realiza sistema de control de ciclo cerrado controlado por proceso
faciimente.

Regulacién automatica de voltaje
(AVR)

Puede mantener el voltaje de salida constante automaticamente cuando
cambia el voltaje de la red.

Control de Sobretensiones
I/Sobrecargas de corriente

La corriente y la tension se limitan automaticamente durante el proceso de
funcionamiento para evitar un disparo frecuente debido a sobretension
[sobrecorriente.

Limitacién y control del par

Puede limitar el par de forma automatica y evitar el disparo frecuente por
sobrecarga durante el proceso de arranque

No se detiene en parada
instantanea

La energia de realimentacién de la carga compensa la reduccion de tension,
de modo que el accionamiento AC puede continuar funcionando durante un
tiempo corto.

Limite de corriente Rapido

Ayuda a evitar frecuentes fallas por sobrecargas de la unidad AC.

Alto rendimiento

Tecnologia de control de vectores de corriente de alto rendimiento.

Control del Tiempo

Intervalo de tiempo: 0.0-6500.0 minutos

Método de Comunicacion

RS485

Canal de Comando de ejecucion

Dado por el panel, los terminales de control, puerto de comunicacion serie,
se puede cambiar de muchas maneras

Fuente de frecuencia

10 clases de fuente de frecuencia, dadas por la tension digital analoga,
corriente analoga, pulso y puerto serial. Se puede cambiar de muchas
maneras

Fuente de frecuencia auxiliar

10 clases de fuente de frecuencia, pueden realizar facilmente un micro
ajuste, actlia como sintetizador de frecuencia.

Entradas y Salidas

Terminales de entrada

6 terminales de entrada digital, uno de las cuales soporta hasta 100 kHz de
entrada de pulso de alta velocidad.

1 terminal de entrada analdgica, conmutable entre la entrada 0-10 Vy la
entrada 4-20 mA.

Terminales de Salida

1 terminal de salida digital

1 terminal de salida de relé

1 terminal de salida analdgica: Este admite una salida de corriente de 0-20
mA o una salida de tension de 0-10 V
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ITEM

Z2000

Fuentes de frecuencia

Ajuste digital, ajuste de voltaje analdgico, ajuste de corriente analdgica,
ajuste de pulso y ajuste del puerto serie de comunicacion.

Operacion del funcionamiento

Pantalla LED

Muestra los parametros.

Bloqueo de teclas y seleccion de
funciones

Puede bloquear las teclas completa o parcialmente ademas algunas teclas
para evitar la mala funcion.

Modo de proteccidn

Deteccion de cortocircuito del motor en el encendido, proteccion ante una
pérdida de fase de salida, proteccién ante una sobrecarga de corriente,
proteccion ante sobretension, proteccion ante subtension, proteccion
contra sobrecalentamiento y proteccién contra sobrecarga.

Ambiente

Ubicacion de la Instalacion

En interiores, evitar la exposicidn directa a la luz solar, polvo, gas corrosivo,
gases de combustion, niebla de aceite, vapor, goteo o sal.

Altitud

Menos de 1000 m (Bajar los grados cuando se esté utilizando a mas de
1000 m)

Temperatura ambiente

-10 ° C ~ 40 ° C (Baje los grados si la temperatura ambiente esta entre 40 °
Cy50°C)

Humedad

Menos de 95% de HR, sin condensacion

Vibracion

Menos de 5.9 m/s2 (0.6 g)

Temperatura de almacenamiento

-20°C~60°C
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1.2. Descripcion de la plaza de identificacion

MODEL: Z2400-3R7G/5R5PC

i o
ENTRADA:3 Fases 380V 50Hz/60Hz
SALIDA:3 Fases 380V 9.0/13.0
RANGO DE FRECUENCIA:0.1-320Hz 3.7/5.5KW
(I € €
| Gaprtzrrrin ) )

MODEL: Z -2-400-3R7G/5R5P - o

Simbolo Especifico (Blanco para producto normal)

3R7 : 3.7TKW

G : Par Constante

P : Par Variable

200 : 1 Fase AC220V

400 : 3 Fases AC380V

2 : Z2000 Serie del variador

Z : Z Serie del variador

1.3. Guia para seleccionar un variador

Moo, | T el | amincade g2 e s Pt o
(KW) corriente(A)
Z2200-0R4G 0.4 5.4 24 04
Z2200-0R75G 0.75 7.2 45 0.75
Z2200-1R5G 1 Fase 1.5 10 7.0 1.5
Z2200-2R2G AC220V 2.2 16 10.0 2.2
Z2200-3R7G 50/60Hz 3.7 23 16.0 3.7
Z2200-5R5G 5.5 21 20.0 55
Z2200-7R5G 7.5 31 30.0 7.5
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Z2400-0R75G 0.75 3.8 25 0.75
Z2400-1R5G 1.5 5 3.7 1.5
Z2400-2R2G 2.2 5.8 5.0 2.2

Z2400-3R7G/5R5G 3.7/5.5 10.0/15.0 9.0/13.0 3.7/5.5
Z2400-5R5G 5.5 15.0 13.0 5.5
Z2400-7R5P 7.5 20 17 75

Z2400-7R5G/11P 7.5/11 20.0/26.0 17.0/25.0 7.5/11
Z2400-11G/15P 11/15 26.0/35.0 25.0/32.0 11/15
Z2400-15G/18.5P 15/18.5 35.0/38.0 32.0/37.0 15/18.5
72400-18.5/22P 18.5/22 38.0/46.0 37.0/45.0 18.5/22
Z2400-22G/30P 22/30 46.0/62.0 45.0/60.0 22/30
Z2400-30G/37P 3 Fases 30/37 62.0/76.0 60.0/75.0 30/37
Z2400-37G/45P AC380V 37/45 76.0/90.0 75.0/90.0 37/45
Z2400-45G/55P 50/60Hz 45/55 90.0/105.0 90.0/110.0 45/55
Z2400-55G 56 105.0 110.0 55
Z2400-75P 75 140.0 150.0 75
Z2400-75G/90P 75/90 140.0/160.0 150.0/176.0 75/95
Z2400-90G/110P 90/110 160.0/210.0 176.0/210.0 90/110
Z2400-110G/132P 1101132 210.0/240.0 210.0/253.0 110/132
Z2400-132G/160P 132/160 240.0/290.0 253.0/300.0 132/160
Z2400-160G/185P 160/185 290.0/330.0 300.0/340.0 160/185
Z2400-185G/200P 185/200 330.0/370.0 340.0/380.0 185/200
Z2400-200G/222P 200/220 370.0/410.0 380.0/420.0 200/220
Z2400-220G/250P 220/250 460.0/500.0 470.0/520.0 250/280
Z2400-280G 280 500 520 280
Z2400-315G/350P 315/350 580/620 600/640 315/350
Z2400-350G/400P 350/400 620/670 640/690 350/400
Z2400-400G/450P 400/450 670/790 690/790 400/450
Z2400-450G/500P 450/500 790/835 7907860 450/500
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2 INSTALACION Y CONEXION

2.1. Requisitos del entorno de instalacién

Los requisitos entorno a la instalacion del variador influyen en la vida Util de este, y tiene una influencia directa en su normal
funcionamiento. Si no se satisfacen las especificaciones ambientales y de proteccidn esto podria conducir al fallo o averia
del variador.

Se recomienda colgar el variador de la serie Z2000 a la pared para asi usar el aire como efecto de conveccidn, y asi lograr
una mejor disipacion del calor hacia el exterior

Datos del entorno de trabajo a tener en cuenta a la hora de instalar el variador:

(01) Rango de temperatura del entorno [-10°C a +40°C]

(02) Humedad del entorno de estar [0 ~ 95%)] sin condensacion

(03) Evitar el contacto directo con la luz solar

(04) El entorno no debe estar contaminado con ningln fluido corrosivo sea liquido o gaseoso.
(05) El entorno debe estar libre de polvos, fibra flotante, algodon y particulas de metal.

(06) Alejar de materiales inflamables (combustibles) y radiactivos.

(07) Alejar de fuentes que puedan causar alguna interferencias electromagnéticas (tal como maquinas de soldar, y
maquinaria de gran potencia).

(08) Instale un plano solido, que no vibre, y si no se logra evitar la vibracién, por favor, agregue almohadillas o algun
sistema anti vibracién para que esta sea reducida.

(09) Por favor instale el variador en una pared con buena ventilacion, donde se pueda acceder de manera facil y en un
material solido que no se encuentre encima de materiales combustibles, o alejar los materiales del elemento de
calor (como la resistencia de frenado...etc.).

(10) El inversor puede trabajar a potencia nominal siempre que la altitud sea inferior a 1000 m. A partir de esta altura se
empezara a reducir a medida que la altitud sea superior a 1000 m.

(11) En la instalacion del variador, tenga en cuenta de reservar espacio suficiente especialmente cuando vaya a instalar
varios variadores y preste especial atencién en la colocacién de estos para que asi pueda configurar correctamente
los ventiladores de enfriamiento y lograr que la temperatura del entorno sea inferior a 45°C.
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(1) Instalacién de un Unico variador:

IMoretharp
150mm

Morethan
Morcthan Morethan 50mm
50mm SOmm B S—

g
£
S

5

(2)Instalacion de varios variadores en un armario:

Por favor preste atencion:

Cuando vaya a instalar los variadores, instalelos en paralelo como medida de enfriamiento
/ .
/ 7

Incorrect installation position of the fan

Correct installation position of the fan

o Siva instalar varios variadores en un mismo armario deje suficiente holgura entre ellos.

o Dimensiones y forma exterior del Variador

(160 4——22kW
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i : Tamaiio de la instalacion _
Dimensiones del esquema (mm) Reactor (Opcional)
i (mm)

Modelo variador

w H H1 D A B @d _
Z2200-0R4G-
72200-1R5G 72| 142 | — | 152 | 627 | 1327 | 5 _
Z2200-2R2G-

100 183 — 143 90 173 5 _
Z2200-3R7G
Z2200-5R5G-
72000-7R5G | 150 | 260 | — | 184 | 120 250 | 5 _
Z2400-0R7G-
00oRoG | 72| 142 | — | 152 | 627 | 1327 | 5 _
Z2400-3R7G/5R5P-

100 183 — 143 90 173 5 _
Z2400-5R5G
Z2400-7R5P-
72000-11G115p | 10| 260 | — | 184 | 120 250 | 5 _
Z2400-15G/18.5P-

195 280 — 179 182.5 266 7 _
Z72400-22G/30P

10



Variador de frecuencia Z2000 — manual de instrucciones

Z2400-30G/37P-
245 390 425 193 180 410 7
Z2400-37G/45P
Z2400-45G/55P-
300 500 540 252 200 522 9 .
79400-55G/75P Reactor de DF) incorporado
(Opcional)
Z2400-75G/90P | 338 546 576 | 256.5 270 560 9
Z2400-90G/110P-
338 550 580 300 270 564 9
Z2400-110P/132P
Z2400-132G/160P-
400 675 715 310 320 695
Z2400-160G/185P
Z2400-132G/160PZ-
400 | 8715 915 310 320 895
Z2400-160G/185PZ
Z2400-185G/200P- A1+ 220 A2 2 150
300 | 1035 1080 | 500
Z2400-220G/250P E1 : 220 E2 : 450 @d:13
Reactor de DC incorporado
Z2400-250G/280P A1 - 220 A2 - 185 (Opcional)
330 | 1179.5 | 1230 | 5445
72400-280G E1: 240 E2 : 455 @d:13
22400-315GI3S0P- | o001 1580 | 1420 | 5415 Al - 240 A2 2 240 Reactor de DC incorporado
22400-450G dd-14

2.2 Tamaiio de apertura del teclado

(1) 0.4—22kW 68.5mm X 39mm

(2) 30—450kW 70mm x 119mm

2.3 Cableado del inversor

Cableado del inversor de la parte principal y la parte de control

2.3.1Cableado de la parte principal del variador

11
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2.3.2 Descripciones de los dispositivos periféricos

1. Suministro de potencia (AC): Utilice dentro de las especificaciones del variador.

2. Interruptor de caja moldeada (MCCB):Cuando la tensidn de suministro es baja o cuando ocurre un cortocircuito en
el terminal de entrada, el interruptor puede proporcionar proteccion, Durante una inspeccion de mantenimiento o
del mal funcionamiento del variador, se podra entonces cortar la carga desde el interruptor para posteriormente
separar el variador de la fuente de alimentacion.

3. Contactor (MC).El contactor puede encender y apagar la alimentacion del inversor para garantizar la seguridad.

4. Fuente de corriente alterna (AC):Alto grado de supresion de arménicos para proteger y garantizar la seguridad del
variador.

5. Resistencia de Frenado:Cuando el motor esta frenando, la resistencia puede evitar la alta tensién del bus DC del
variador, and mejorar la capacidad de frenado de la unidad interna.

2.3.3 Precauciones del cableado del circuito principal

© N> o

10.
1.

12.

Consulte las conexiones del circuito requeridos en los codigoseléctricos.

Alimentar por los terminales de salida (U, V, W) provocara el dafio del variador, por lo que NUNCA se debe alimentar
por estos terminales.

Para la conexion del suministro de alimentacion, por favor usar cable aislado y alambre de tubo se es posible, y haga
el alambre aislado y acéplelo a la tierra.

El variador y el dispositivo de soldadura, motor de alta potencia, carga de gran potencia no pueden utilizar un cable de
tierra.

El terminal de tierra E, y la impedancia de tierra es inferior a 100Q.

Utilice el cable de tierra mas corto posible.

Muchos inversores estan conectados a tierra, preste atencion para no provocar bucles de tierra.

Los cables de alimentacion y los cables de control deben estar separados en el circuito principal. Mantenga los cables
de alimentacién a mas de 10 cm de distancia de los cables de control paralelos, cuando los cables de alimentacion y
los cables de control se cruzan, hacerlos verticales. No haga los cables de alimentacién y los cables de control juntos,
o la causara interferencias.

En circunstancias normales, la distancia entre el motor y el variador debe ser menor a 30m, las corrientes parasitas
(corrientes de Foucault) producidas pueden causar la sobrecarga de las protecciones y la falta accion de estos, o que
provocara averias en el variador y fallos en el funcionamiento de este. La distancia maxima cuando esta es larga es
de 100m, en lo que se deberé seleccionar un filtro en lado de salida y reducir la frecuencia portadora.

No instale un condensador absorbente u otros dispositivos absorbentes de resistencia a la capacitancia.

Asegurarse de que todos los bornes estan firmemente apretados, que los cables estan bien conectados con los
terminales, que presentan una buena sujecién ante a una accién de sacudida, y que no provocan chispas ni
cortocircuitos.

Para minimizar la interferencia, se recomienda conectar un contactor y un relé que absorba los picos de tensién.

13
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2.3.4 Especificaciones de dispositivos recomendados

- Potencia de Tipo de cable del InterrulpFor
Tipo de variador Tzr::rzz;e salida del motor | ire g principal automatico ?;T::Zfz /_c\j)e
(kW) (i) ®)
72200-0R4G 04 0.75 10 9
Z2200-0R75G 1 Fase 0.75 0.75 16 12
22200-1R5G 220V 1.5 1.5 25 18
72200-2R2G 50/60Hz 2.2 25 32 25
Z2200-3R7G 3.7 2.5 40 32
72400-00R4G 04 0.75 6 9
Z2400-0R75G 0.75 0.75 6 9
Z2400-1D5G 1.5 0.75 10 9
72400-2D2G 2.2 0.75 10 9
Z2400-3R7G/5R5G 3.7/55 1.5 16 12
Z2400-5R5G 5.5 2.5 20 18
Z2400-7TR5G/11P 7.5/11 4 32 25
Z2400-11G/15P 1115 4 40 32
72400-15G/18.5P 3 Fases 15/18.5 6 50 38
22400-18.5G/22P 380V 18.5/22 10 50 40
72400-22G/30P 50/60Hz 22/30 10 63 50
72400-30G/37P 30/37 16 100 65
72400-37G/45P 37/45 25 100 80
72400-45G/55P 45/55 35 125 95
22400-55G/75P 55/75 50 160 115
Z2400-75G/90P 75/90 70 225 170
Z2400-90G/110P 90/110 95 250 205
Z2400-110G/132P 110/132 120 315 245
72400-132G/160P 132/160 120 350 300

14
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72400-160G/185P 160/185 150 400 300
72400-185G/200P 185/200 185 500 410
72400-200G/220P 200/220 185 500 410
22400-220G/250P 220/250 240 630 475
72400-250G/280P 250/280 240 630 475
72400-280G 280 240 800 620
72400-315G/350P 315/350 1502 800 620
72400-350G/400P 350/400 1852 1000 800
Z2400-400G/450P 400/450 2402 1250 800
Z72400-450G/500P 450/500 24072 1250 1000

*Los datos anteriores son solo de referencia.

2.3.5 Descripcion de los terminales del circuito principal.

1. Terminales del circuito principal del variador de la serie Z2000:
Type a:3ph380v0,2-2. 2kW&I1ph220v0.4-1,5KW
Ths S Ru 6 Un Vin Wm PR D
Type b:3ph380v3.7-5.5kW&Iph220v2.2-3.TkW

Riui Sz This % Umn Vi Wi i m B2

| (D

Twype c:3ph380v7.5—11KW

R S Tius % U Wi Wi t B2

Type d;3ph 380v15—=22kw

+r B2 — % R Sz Tis Ui Witz Wi

Type e:3ph 380v 30-37kW

+imi B2 - @ R S Tiws Ui Vin Win
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R 5

POWER

T

[ —

Type g:3ph 380v 90-110kW

+im B2 8} W W
MOTOR

R 5

T

POWER

Se

B2 o W W
MOTOR

Type h:3ph 380v 132—160kW

(D]

®

P[D]

R 8 T &
D D D DD

2. Descripcién de los circuitos principales

Nomenclatura de los
Terminales

Descripcion

RIL1,S/L2, TIL3

Conexion a la red de suministro comercial..

um , umz, uims

Terminales de salida del variador (conexion a un motor 3F)

+B1, - Variador DC negativo y positivo, puede conectarse una unidad de frenado
+/B1, B2
Terminales de conexion de la resistencia de frenado
+,PR
& Tierra
3. Ejemplo de conexidn
+m B2 — Riy,  8i T/

& | &P

@ [P

Braking resistor

[ ]

@
GG
Il

Power Inpui ]
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4. Esquema de conexiones basicas

Braking resistor (optional)

=
& &
= R
o s —®RLI i B2 U
Power inp 5 v
B . —@SIL2 i
& —@®TIL3 Motor
@EG
-D&'I Relay output terminals
RB | JSOVACAOVDC/AA
RC
]
% Forward / Stop "
— e Tl
.E . - L FWD
E Rpverss / Stop o' ' LpEv MO1} Multi=function cutput terminal
= Fpeesion S Ree i L dg) A | 4svDe ) soma
2 Multi=speed command 1, — .
= O or—rp82 ., MCM
= b 3 T | 1 ' on
o Hjgh—speed pulse - ;@\_ A :
‘g wakage and :l.T!I'? =y
= PS4 1 ouputswich ; FOV $——+— Analog output terminial
S (O—10V0-20mA) | +
= GND N
1 I
—EQD Gh‘u-p—‘i-'—
- y Freguency setting power =
10V 10mA (MAX) 1
r i
. ) RS+
¥ FIV(0-10V) RS 1 |Communication Termingls
FIC{0-10V/0-20mA) T
e YGND ‘oo o v
Anglog nput .‘\-IIL P GND —=—
:.'n‘agcl and curnant
4 E autput switch E o
@ Mzin circuis termingls ® Control loop o Pleass uss shiglded cable

2.4 Terminales de Control

Disposicion de los terminales de control

D0\l 0\ 0000220102212

FWD REV S1 S2 S3 S4 10V FIV FIC GND FOV MCM MO1 GND RS- RS+

N\

RA RB RC
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2.4.1 Descripcion de los terminales de control

Nomenclatura Descripcion de las funciones Observaciones
Entrada del comando de avance (terminales de entradas
FWD e
multifuncién)
REV Entrada de comando de marcha atras (terminales de
entradas multfuncion) Terminales de entrada multifuncion S1-S4,
S1 Terminal de entrada multifuncién . FWD, REV Por numero de refergnma de
ajustes especificos, ajuste el terminal y GND

S2 Terminal de entrada multifuncién cerrado efectivo

S3 Terminal de entrada de pulsos de alta velocidad

S4 Terminal de entrada multifuncién

FOV Terminal de salida analégica 0~10V/0~20mA

10V Potencia del ajuste de frecuencia

FIV Terminal de entrada de tension analégica 0~10V

FIC Terminal de entrada analogica 0~20mA/0~ 10V
GND Sefial de entrada comun
MCM Potencia de salida acoplada 6pticamente

MO Acoplamientodptico de los contactos de salida

multifuncién
RS+ RS485 positivo
Puerto de comunicacién RS485

RS- RS485 negativo

RA Contacto de salida de relé (NO)

RB Contacto de salida de relé (NC)

RC Contacto comdn de los relés (RA, RB)

Control y descripcién del interruptor de panel:

Nomenclatura del interruptor

Descripcion de los interruptores

J2

Interruptor de entrada de tensién (0-10V) / corriente (0-20mA)
V, cortocircuito FIC para entrada de voltaje; |, FIC corto para entrada de corriente.

J1

Voltaje (0-10V) / corriente (0-20mA) interruptor de salida V y FOV cortocircuitados a la salida de
voltaje; | y salida de corriente de cortocircuito FOV.

18
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Notas de la distribucion del lazo de control:

1. Por favor mantener las lineas de sefial, principal y otras lineas de potencia separadas entre si.

2. Para prevenir las interferencias causadas por mal funcionamiento utilice la linea blindada de alambre o una de doble

hilado de especificaciones para 0.5 - 2 mmz2,

Asegurese de que cada terminal permite condiciones tales como: Fuente de alimentacion, Corriente maxima.

E = Borne de tierra correcta, la resistencia a tierra es inferior a 100Q.

5. Asegurese que la conexion de cada terminal cumple con los requisitos necesarios seguin los accesorios seleccionados
tales como potencidémetros, voltimetro o fuentes de alimentacién de entrada

6. Una vez finalizada las conexiones, asegurese de que estas estan correctamente conectadas y luego ya puede
proceder a la alimentacion.

B w
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3 OPERACION

3.1 Descripcion del operador Digital (Panel)

3.1.1 Variadores de 0.2KW a 22kW

DIGTAL KEYPAD

Digital display P50° OO (@,

fn ks K3 KN

Stop key/Fault Y —
reset key T l\/’ ENTER

3.1.2 Variadores de 30kW o superiores

Unit indicator light

B RN W A -
Digital display P Sﬂ - ﬂ

LOGAL ARCERR

Programming key
Digital modify key

Shift key Data enter key

Run key Stop key/Fault reset key

Multifunction key

20
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Unit indicator
light

Programming key

Shift key

Digital modify
key

Data enter
key
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3.1.3 Descripcion de las teclas del panel.

TECLA NOMBRE DESCRIPCION

PRG Tecla de programacién Entrar y salir a los niveles del menu

Para entrar progresivamente a los menus y

ENTER Tecla de entrada de datos , .
confirmar los parametros
Tecla de desplazamiento Incrementa los valores de las funciones
arriba/incrementar progresivamente

. . Disminuye los valores de las funciones

Tecla de desplazamiento abajo/decrecer .
progresivamente

En el modo de parametrizacion, presionar

este boton para desplazarse hasta

seleccionar el digito que va a ser

modificado

Comienza el arranque del variador

Tecla de desplazamiento

A4

RUN Tecla de Arranque e
controlado desde el panel principal
Cuando el variador esta en funcionamiento
STOP/RESET Tecla de parada/Reset ante fallo (se puede re stringir por el parametrg F7.04)
para el variador o puede resetear si hay un
fallo ninguna restriccion.
JOG Tecla multifuncién

1. Descripcién de los indicadores luminosos

Nomenclatura Descripcion
Hz Unidad de Frequencia
A Unidad de Corriente
v Unidad de Tension

Luz apagada: Operacién de avance.
FWD/REV
Luz encendida: Operacién de marcha atras.

3.2 Proceso Operacional

3.2.1 Conjunto de parametros

Menu de 3 niveles:
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1. Grupo del codigo de funciones (Primer mena).
2.Simbolos del cédigo de funcion (Segundo menu).
3. Valor de ajuste del cadigo de funcién (Tercer mena).

Explicacion: En la operacion en el menu de tres niveles, Puede presionar PRG o Enter para regresar al menu secundario.
La diferencia entre los 2 menus es: Se presiona Enter para ajustar el conjunto de parametros en el panel de control, luego
nuevamente para regresar al mend secundario y pasa automaticamente al codigo de la siguiente funcion, mientras que si se
presiona PRG este directamente regresa al men( secundario y no almacena los parametros permaneciendo en la funcién
actual. Por ejemplo: Para cambiar el codigo de funcién P1.03 de 00.00 HZ a 50.00HZ.

Qoo

50.00]¢ OT.OO
®
®

01.03]:

PO,
d | ©

o 0o0QOQ o000

P1, 04]¢

oo | oo

o 00 o000

P1

VICERGI®

o 00

P°1. 03] 50.00

000

=)
[—
000

ooQ

p—
-
-

oo0

oQoQ

En el estado de tres niveles, si el parametro no esta parpadeando, significa que el codigo de funcién no se puede modificar,
las razones posibles son:

1. Los parametros del cédigo de funcion no pueden ser modificados, por ejemplo los pardmetros reales de la prueba, los
expedientes de la operacion...etc.
2. Siesta en estado de arranque, en este caso no se pueden modificar hasta que el variador este detenido.

3.2.2 Restablecimiento de fallos

Después del fallo del variador, este solicitara la informacion del fallo relacionado. El usuario podra pulsar la tecla STOP en la
funcion de teclado o terminal para realizar el restablecimiento de fallos (P5), después del restablecimiento de fallos, el
variador estara en estado de espera. Si el variador esta en estado de fallo y el usuario no realiza el reset de fallo, el variador
permanecera en funcionamiento para proteger el estado, el variador no podré funcionar.
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3.2.3 Parametros de ajuste automatico

1. Ajuste automatico de parametros dinamicos

Si no se selecciona ningin modo de operacion de control vectorial de PG, los parametros de la placa de identificacién
del motor de entrada deberan ser exactos, el variador se basara en los parametros de la placa de caracteristicas que
coincidan con el motor estandar; con el fin de obtener un mejor rendimiento de control, los parametros de auto-ajuste del
motor seran sugeridos y los pasos de auto-tuning seran los siguientes:

Primero se ejecutara la eleccion del canal del comando (P2.00) para habilitar los comandos del teclado. Entonces de ahi
los parametros reales segin cada motor, por favor introducir los parametros siguientes:

P2.00: Tipo de motor

P2.01: Potencia nominal del motor
P2.02: Tensién nominal del motor
P2.03: Intensidad nominal del motor
P2.04: Frecuencia nominal del motor
P2.05: Velocidad nominal del motor

Nota: Cuando se esté introduciendo los parametros del motor asegurese de que este no esta conectado a ninguna carga.

2. Autoajustede parametros estaticos

Para los parametros estaticos de un motor con ajuste automatico, no sera necesario liberar la carga del motor, los
parametros autoajustables del motor deben de ser capaces de corregir los parametros de entrada de la placa
caracteristica del motor (P2.01 - P2.05), ya que el autoajuste detectaré la resistencia del estator, rotor y la inductancia
de fugas del motor. EI motor no es capaz de medir la inductancia mutua y la corriente en vacio, por lo que el usuario
debera introducir los valores correspondientes de acuerdo con la placa caracteristica del motor.

3.3 Estado de Funcionamiento

3.3.1 Inicializacion (Encendido)

En el proceso de encendido del variador, cuando se inicializa por primera vez en la pantalla LED del variador “Z2000” se
deben muestra 4 luces, todas ellas encendidas. Después de que la inicializacién sea completada, el variador pasara al
modo de espera

3.3.2Estado en Espera

En el estado de parada o de funcionamiento, se pueden mostrar una variedad de parametros de estado. Seleccione si
desea visualizar este parametro mediante el cédigo de funcion P7.03 (pardmetros de funcionamiento), P7.05 (pardmetro de
parada) bits binarios, varias definiciones pueden referirse al codigo de funcion P7.03 y P7.05.
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3.3.3 Parametros de autoaprendizaje del motor

Consulte las descripciones detalladas en la funcién P2.37.

3.3.4 Arranque

En el arranque hay un total de 29 pardmetros de estado, de estos puede elegir visualizar los siguiente si lo desea:
frecuencia de funcionamiento, frecuencia de ajuste, tension de bus, tension de salida, corriente de salida, si se muestra
P7.03 y P7 para mostrar el codigo de funcion. 04 bits (convertidos en binarios), pulse la tecla para cambiar el orden de
visualizacién de los parametros seleccionados, pulse la tecla JOG para cambiar en funcion de los parametros de

visualizacion seleccionados.

3.3.5 Fallos

La serie Z2000 ofrece una variedad de informacion sobre fallos, por favor consulte las fallas del inversor de la serie Z2000 y
sus contramedidas.

— o O Yes

L
Set Ace Dee tame l

(Set P0.08, P0.08)

i ————

|
£ T

Select run command source .- Motor parameter |

L] -

(Set P0.02) P A

L
Select peoper frequensy command

Sat OO A% DA A4
(Set P0.03,2004

L 4
Select start mode

(Set 21.00)

Scloct mesor stop mede

(Set P1.10)

Staret 10 and check W anything o

Wroag, if have, refer 10 the

. No

= Achicve the required 3=

S — control effect” -~

I Yoo
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3.4 Puesta en marcha rapida

4 Descripcion detallada de funciones

4.1 Group P0: Parametros Basicos

Tipo de display G/P Defecto Modelo Dependiente

P0.00 1 Tipo G (Carga de par constante)
Rango de ajuste

2 Tipo P (Carga de par variable)

Este parametro es usado para mostrar el modelo entregado y no podra ser modificado:

1.Aplicable a una carga o par constante con el rango de parametros especificos.
2.Aplicable a la carga de par variable (ventilador y bomba) con los parametros nominales especificados

Parametros del motor P2

Seleccién del modo de control Defecto 0

P0.01 0 Control de Voltaje / Frecuencia (V / F)
Rango de ajuste

1 Control vectorial de flujo sin sensor (SFVC)

0: Control de Voltaje / Frecuencia (V/F)

Es aplicable a aplicaciones con bajos requerimientos de carga o aplicaciones donde un accionamiento de CA opera varios
motores, tales como ventilador y bomba,

1: Control vectorial de flujo sin sensor (SFVC)

Es aplicable a aplicaciones de control de alto rendimiento. Un variador de frecuencia solo puede accionar un motor. Tales
como maquina herramienta, centrifugadoras, maquina de dibujo de alambre y maquina de moldeo por inyeccion.

Nota: Si se utiliza el control vectorial, se debe realizar el autoajuste del motor porque las ventajas del control vectorial sélo

pueden utilizarse después de obtener los parametros correctos del motor. Se puede lograr un mejor rendimiento ajustando
los parametros del motor
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Canal de seleccién de comandos | Fallo 0
P0.02 -
. 0 Operaciones del panel de control (LED apagado)
Rango de ajuste 1 Terminal de control (LED encendido)
2 Control de comunicacion (LED Parpadeando)

Se utiliza para determinar el canal de entrada de los comandos de control de accionamiento de CA, tales como ejecucion,
parada, rotacion hacia adelante, rotacion inversa y operacién de desplazamiento. Puede introducir los comandos en los
siguientes tres canales:

0. Operacion del panel de control ("LOCAL/REMOT" indicador off)

1. Los comandos se dan pulsando la tecla RUN y STOP / RES en el panel de operaciones.

2. Control del terminal (indicador "LOCAL / REMOT" encendido). Los comandos se
Proporcionan por medio de terminales de entrada multifuncionales con funciones tales como FWD, REV, JOGF y
JOGR.

3. Control de la comunicacion (el indicador "LOCAL / REMOT" parpadea) Comandos son dados por ordenador.

Seleccion de frecuencia | Defecto 00

El digito de la unidad (Seleccion de la fuente de frecuencia)

0 Fuente de frecuencia principal X
1 Funcionamiento X e Y (relacién de operacién determinada
por el digito de diez)

2 Cambio entre Xe Y
Cambio entre X'y "X e Y" "operacion"

P0.03

Rangos de ajuste

4 Cambio entre Y y "X e Y" "funcionamiento"
Digitos Decenas (‘X" y “Y” Operacion)

0 X+Y

1 X-Y

2 Maximo de Xe Y

3 Minimo de Xe Y

Se utiliza para seleccionar el canal de ajuste de frecuencia. A través de la fuente de frecuencia principal Xy la fuente de
frecuencia auxiliar Y compuesto para lograr una frecuencia dada.

El digito de la unidad (fuente de frecuencia)

0. Lafrecuencia principal X
La frecuencia principal X como la frecuencia objetivo.
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. Aviso del resultado de la operacién complementaria como la frecuencia de destino, la relacidn de operacién, se decide
por el codigo de funcién "decena”

. Fuente de frecuencia principal “X” e interruptor de fuente de frecuencia auxiliar “Y” cuando la funcién 18 de los
terminales de entrada multifuncionales (interruptor de frecuencia) no es valido, la frecuencia principal “X” actia como la
frecuencia objetivo. Cuando la funcién 18 de los terminales de entrada multifuncionales (conmutador de fuente de
frecuencia) es valida, la frecuencia auxiliar “Y” actua como la frecuencia objetivo.

. La fuente de frecuencia de conmutador principal “X” y aboga por resultados de operacién complementarios. Cuando la
funcién de terminales de entrada multifuncién 18 (interruptor de frecuencia) no es valida, la frecuencia principal X es la
frecuencia objetivo. Cuando la funcion 18 de los terminales de entrada multifuncién (interruptor de frecuencia) es valida,
aboga por los resultados informéaticos complementarios como la frecuencia objetivo.

. Fuente de frecuencia de conmutacién auxiliar “Y” y recomendacion de resultados de operaciéon complementarios
Cuando la funcion de terminales de entrada multifuncion 18 (conmutador de frecuencia) no es vélida, la frecuencia
auxiliar Y es la frecuencia objetivo. Cuando la funcién 18 de los terminales de entrada multifuncion (interruptor de
frecuencia) es valida, aboga por los resultados informéticos principales / auxiliares como la frecuencia objetivo.

Digito Decena: fuente de frecuencia principal / relacion auxiliar entre la operacion:
0. La frecuencia principal, frecuencia auxiliar (“X” mas “Y”) actua como frecuencia objetivo.
1. Frecuencia principal “X” menos “Y” diferencia de frecuencia auxiliar, actia como la frecuencia objetivo.

2. MAX (la fuente de frecuencia principal “X”, la fuente de frecuencia auxiliar “Y”) toma el valor absoluto de
frecuencia principal del mayor en la frecuencia auxiliar X e Y como la frecuencia objetivo.

3. MIN (la fuente de frecuencia principal “X”, la fuente de frecuencia auxiliar “Y”) toman la frecuencia principal el
valor minimo absoluto de la frecuencia auxiliar “X” e “Y” como frecuencia objetivo. Ademas, cuando la seleccion
de la fuente de frecuencia de la computacion complementaria de abogado, la frecuencia de compensacion,
puede ser fijado por la funcion P0.21, superpuesta a la operacion complementaria, resulta en una respuesta
flexible a las diversas necesidades.

Seleccion de la fuente de

o Defecto 0
frecuencia principal X

Ajuste digital (P0.10 frecuencia preestablecida, puede
0 | modificar la Arriba/Abajo, pérdida de alimentacién no la
memoria)

Ajuste digital (P0.10 frecuencia preestablecida, puede
modificar la Arriba/Abajo, pérdida de memoria de

P0.04 alimentacion)
FIV

FIC

Rango de Ajuste

Reservado
Ajuste del pulso (S3)
Instruccién multietapa

PLC
PID
Comunicaciones dadas

Ol 0| N OO O] & WO D
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Seleccion de la frecuencia del canal de entrada principal del variador, un total de 9 canales de frecuencia:

w

Ajuste digital (memoria perdida de energia)

Ajuste del valor inicial de los valores de la frecuencia P0.10 (Preseleccién de frecuencia). Puede introducir a través las
teclas A y ¥ (Terminal de entrada multifuncion de las teclas ARRIBA y ABAJO) para cambiar el valor de la frecuencia
ajustada. El variador una vez apagado y cuando se vuelve a encender, los valores de la frecuencia del sistema volveran
a ser los ajustados en P0.10 (ajuste digital de frecuencia).

. ajuste digital (memoria perdida de energia)

Ajuste el valor inicial de los valores de la frecuencia P0.10 (Preseleccion de frecuencia). Se puede activar con una tecla
de teclado A , ¥ (o terminal de entrada multifuncién de UP y DOWN) para cambiar el valor de frecuencia ajustado del
variador.

Variador después de que la energia esté apagada y la energia esté otra vez, ajuste el momento eléctrico de la
frecuencia para el ultimo sistema, a través del teclado trae la llave de A , de la llave o la correccion terminal por la
memoria de ARRIBA y ABAJO.

Lo que hay que recordar es P0.23 ajustado para "Seleccion de memoria de ajuste de frecuencia digital”, P0.23 se utiliza
para seleccionar el inversor cuando el inversor se detiene, P0.23 se utiliza para seleccionar si el inversor memoriza la
frecuencia o se restablece durante detener el tiempo, P0.23 se relaciona con la parada, no esta relacionado con la
memoria de caida, prestar atencion en la aplicacion.

FIvV
FIC
Reservado

El panel Z2000 proporciona dos terminales de entrada analdgica (FIV, FIC). Entre ellos, el FIV es de 0V a 10V de
entrada de tensién, FIC es de 0V a 10V entrada de tensién, también se puede utilizar para 4 ~ 20 mA entrada de
corriente, FIV, FIC de el valor de la tension de entrada, la relacién correspondiente con la frecuencia de destino, los
usuarios son libres de elegir. Z2000 proporcionan 5 conjuntos de la curva de relacién correspondiente, tres grupos de
curva para la relacién lineal (correspondencia de 2 puntos), tres grupos de curva para la relacion lineal (correspondencia
de 4 puntos), el usuario puede establecer a través del grupo P4 y C6 grupo de cddigo de funcion.

El codigo de funcion P4.33 se utiliza para configurar la entrada analdgica bidireccional FIV ~, respectivamente,
seleccione cual de los cinco grupos de curvas, cinco curvas de relacion correspondientes especificas, consulte las
descripciones del cédigo de funcién de grupo P4, C6.

La frecuencia de impulsos (S3) dada viene dada por el pulso terminal. Especificaciones dadas de la sefial del pulso:
Gama de voltaje de 9V ~ 30V y Gama de frecuencia de 0 kHz a 100 kHZ. El pulso de entrada so6lo puede ser dado
desde los terminales de entrada multifuncionales S3.

La frecuencia de impulsos de entrada del terminal S3 y el correspondiente conjunto de relaciones, a través del ajuste
P5.28 ~ P5.31, las relaciones correspondientes entre la correspondencia de 2 puntos lineales. La relacién lineal entre el
correspondiente conjunto de impulsos de entrada 100.0% frecuencia maxima P0.12 porcentaje.

Mas instrucciones para elegir y mas instrucciones modo de funcionamiento: seleccione la velocidad a través de la
entrada digital X estado terminal de diferentes combinaciones, Z2000 puede configurar 4 terminales de instruccion
multispeed y seleccionar el estado 16 de esos terminales. A través de la funcién del cédigo de grupo de PC
correspondiente a cualquier instruccién de multietapa. La instruccion de multietapa se refiere al porcentaje de la
frecuencia maxima P0.12
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La funcion de terminal de entrada digital S terminal como terminal de seleccién multispeed necesita ser hecha en el
grupo P5 ajustes correspondientes, refiere por favor al grupo especifico P5 del contenido de parametros relacionados de
la funcion.

7. PLC Simple

Cuando la fuente de frecuencia esta en modo PLC simple, la fuente de frecuencia del inversor puede funcionar entre
cualquier fuente de frecuencia de 1 a 16, el tiempo de retencion de la instruccién de frecuencia de 1 a 16y sus
respectivas acc. /dic. El tiempo también puede ser fijado por el usuario. El contenido especifico puede referirse al grupo
de PC.

8. PID
Seleccione el proceso de salida de control PID como la frecuencia de operacién. Comlnmente utilizado en la escena de
la tecnologia de control de bucle cerrado, como el control de lazo cerrado de presién constante, control de lazo
constante de tensién constante, etc. Aplicacion de PID como fuente de frecuencia, es necesario configurar los
parametros relacionados con el grupo PA "PID".

9. Comunicacion dada

La fuente de frecuencia principal es dada por la maquina superior a través de la via de comunicacion. Z2000 métodos
de comunicacion de soporte: RS-485.

Seleccion de fuente de

. o Defecto 0
frecuencia auxiliar Y

Ajuste digital (P0.10 frecuencia preestablecida, puede modificar la
Arriba/Abajo, pérdida de alimentacién no la memoria)

Ajuste digital (P0.10 frecuencia preestablecida, puede modificar la
Arriba/Abajo, pérdida de memoria de alimentacion)

P0.05

Rango de FIV

ajuste

FIC

Reservado
Ajuste del pulso (S3)
Instruccién multietapa

PLC
PID
9 Comunicaciones dadas

O N[O O B WO D

La fuente de frecuencia auxiliar para un canal es dada como una seleccion independiente de la fuente de
frecuencia (es decir, seleccién de fuente de frecuencia de X a Y), su uso y la fuente de frecuencia principal con X,
utilizando el método pueden referirse a las instrucciones relacionadas con P0.03.
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Cuando la fuente de frecuencia auxiliar se utiliza como una superposicion de una seleccién dada (es decir,
seleccion de fuente de frecuenciade X +Y,de Xa X + Y ode Y a X +Y), se debe prestar atencion a:

1) Cuando la fuente de frecuencia auxiliar para la temporizacién digital, y la frecuencia de preajuste (P0.10) no
funciona, el usuario a través del teclado A, ¥ (o el terminal de entrada multifuncion de UP y DOWN)
ajuste la frecuencia, directamente en el principal sobre la base de un ajuste de frecuencia dado.

2) Cuando la Fuente de frecuencia auxiliar para una entrada analégica dada (FIV, FIC) o para un pulso de
entrada dado, el 100% del ajuste del rango de la fuente de frecuencia de entrada auxiliar puede ser
ajustado por las funciones P0.06 y P0.07.

3) Cuando la fuente de frecuencia es un pulso similar a una entrada analdgica. Sugerencia: la seleccion de la
Fuente de frecuencia auxiliar y de la Fuente de frecuencia principal X,Y no pueden establecerse para el
mismo canal, es decir P0.04 y P0.05 no pueden ajustarse al mismo valor, de lo contrario sera facil causar

confusion.
Seleccion del rango Y de superposicion de la fuente de frecuencia auxiliar Defecto 0
P0.06 0 Frecuencia maxima Relativa
Rango de ajuste
1 Relativo a la fuente de
frecuencia principal X
50,0 Superposicion de la fuente frecuencia auxiliar Y Defecto 0
.07
Rango de ajuste 0%~150%

Cuando se selecciona la fuente de frecuencia para la superposicion de "frecuencia” (P0.03 ajustada a 1, 3 6 4), estos dos
parametros se utilizan para determinar el rango de ajuste de la fuente de frecuencia auxiliar. P0.05 se utiliza para determinar
el alcance de la fuente de frecuencia auxiliar del objeto, la eleccion de relativa a la frecuencia maxima, también puede ser
relativa a la frecuencia de la fuente de frecuencia X, si la eleccién es relativa a la fuente de frecuencia principal, alcance de
la fuente de frecuencia secundaria cambiara como el cambio de la frecuencia principal X.

Tiempo de aceleracion 1 Defecto Dependiente del modelo
P0.08
Rango de ajuste 0.00s~65000s
Tiempo de desaceleracion 1 Defecto Dependiente del modelo
P0.09
Rango de ajuste 0.00s~65000s

El tiempo de aceleracion del variador se refiere desde cero, el tiempo de desaceleracion de la frecuencia necesario (se
determina en la funcion P0.24).
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El tiempo de deceleracion se refiere al variador a partir de la frecuencia de referencia (determinado por la funcién P0.24),
desaceleracion a la frecuencia cero requerida.

Preseleccion de frecuencia Defecto 50.00Hz

P0.10

Rango de ajuste 0.00 ~ Frecuencia méxima(P0.12)

Cuando la seleccién de la fuente de frecuencia para el ajuste “Digital” o para el ajuste "terminal Arriba/Abajo", el valor del
codigo de funcién es la frecuencia del valor inicial del conjunto digital del variador.

Direccion de rotacion Defecto 0

P0.11 0 Misma direccién
Rango de ajuste

1 Direccion contraria

Al cambiar el codigo de funcién, no es necesario cambiar el cableado del motor para el propdsito de la direccion del motor,
su efecto es equivalente a cuando se cambia 2 fases de un motor eléctrico (U, V, W) para la transformacién del sentido de
giro del motor.

Consejo: después de la inicializacion, los pardmetros restauraran el estado original del sentido de marcha del motor. Preste
atencién al buen sistema de depuracién que esta prohibido cambiar la direccion de marcha del motor

Consejo: después de la inicializacién, los parametros restauraran el estado original del sentido de marcha del motor. Preste
atencion al buen sistema de depuracion que esta prohibido cambiar la direccién de marcha del motor.

Frecuencia Maxima Defecto 50.00Hz

P0.12

Rango de ajuste 50.00Hz~320.00Hz

En entrada analdgica 22000 y entrada de impulsos (S3), periodo de instruccion, etc., como fuente de frecuencia 100,0% de
su calibracién relativamente P0,10.

72000 salida de frecuencia maxima puede llegar a 3200 Hz, las instrucciones para la resolucion de frecuencia tanto y el
rango de frecuencia de la entrada dos se refiere a la norma, puede elegir la instruccion de frecuencia a través de P0.22
digitos decimales.

Cuando se selecciona P022 a 1, la resolucion de frecuencia de 0,1 Hz, el rango P0.10 establecido 50,0 Hz ~ 3200,0 Hz;
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Cuando se selecciona P022 a 2, la resolucion de frecuencia de 0,01 Hz, el rango P0.10 establecido50.00Hz ~ 320.00 Hz;

Limite de frecuencia Defecto 0
superior
0 P0.12 ajuste
P0.13 1 FIV
Rango de 2 FIC
3 Reservado
4 Pulso de ajuste (S3)
5 Comunicacion de ajustes

Defina la fuente de frecuencia limite superior. La frecuencia limite superior puede ser del juego digital (P0.12), también
puede provenir de la entrada analégica. Cuando se tap6 con la frecuencia de entrada analdgica, el conjunto correspondiente
de entrada analdgica 100% corresponde a P012.

Por ejemplo, en la escena del control de bobinado, utilizando el modo de control de par, a fin de evitar la rotura de material
aparece el de fenomeno "paseo”, puede utilizar la tapa de frecuencia analdgica, cuando el inversor se ejecuta a la
frecuencia limite superior del valor, el inversor esta en un maximo frecuencia.

Frecuencia limite
superior

Defecto 50.00Hz

P0.14

Rango de ajuste

Limite inferior de frecuenciaP0.14~Maxima
frecuenciaP0.12

P0.15

Frecuencia limite
superior
compensada

Defecto 0.00Hz

Rango de ajuste

0.00Hz~Maxima frecuenciaP0.12

Cuando el ajuste limite superior de la frecuencia analégica o de PULSO, P0.13 como punto de referencia, superponga la
frecuencia de desplazamiento y P012, ajuste los valores del limite superior de frecuencia, como el valor final de la

frecuencia limite.

P0.16

Limite inferior de
frecuencia

Defecto 0.00Hz

Rango de ajuste

0.00Hz~Frequency upper limit P0.14

Las instrucciones de frecuencia a continuacién P0.16, fijan el limite inferior de frecuencia, el inversor puede parar y
funcionar a la frecuencia més baja o un buque a la linea de velocidad cero, el modo de operacién puede ser configurado en
P8.14 (la frecuencia ajustada es inferior al modo de operacién de frecuencia limite inferior).

P0.17

Frecuencia Defecto Dependiente del modelo
portadora
Rango de ajuste  [1kHz~16.0kHz
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Esta funcion ajusta el convertidor de frecuencia portadora. Al ajustar la frecuencia portadora se puede reducir el
ruido eléctrico, para evitar el punto de resonancia del sistema mecénico, reducir la linea de corriente de drenaje
del piso y reducir la interferencia causada por el inversor. Cuando la frecuencia portadora es baja, la corriente de
salida del componente armoénico mas alto aumenta, la pérdida del motor aumenta, la temperatura del motor
aumenta. Cuando la frecuencia portadora es mayor, la pérdida del motor se reduce, el aumento de la
temperatura del motor se reduce, pero la pérdida del variador aumenta, la subida de temperatura del variador
aumenta, aumenta la interferencia

El ajuste de la frecuencia portadora afectara el rendimiento de lo siguiente:

Frecuencia de carga bajo — alto
El ruido del motor grande — pequefio
La forma de onda de corriente de salida Mal — bueno
Subida de temperatura en motores eléctricos Alto — bajo
El aumento de temperatura del convertidor de frecuencia Baja — alta
corriente de fuga Pequefio — grande
Interferencia externa Pequefio — grande

Para Diferentes variadores de potencia, los ajustes de fabrica de la frecuencia portadora son diferentes. Aunque
el usuario las puede modificar de acuerdo a sus necesidades, pero hay que prestar atencién: si la frecuencia
portadora esta establecida a un valor superior al de fabrica, dara lugar a un aumento de la temperatura del
radiador del variador, el usuario necesita para reducir el uso del variador, de lo contrario el variador esta en
peligro de sobrecalentamiento y de la alarma.

Frecuencia portadora
Defecto 1
Ajustada con la temperatura
P0.18 0: No
Rango de ajuste
1: Si

Ajuste de la frecuencia portadora con la temperatura, refiérase a que la temperatura en el radiador del variador
es alta, esto reduce la frecuencia portadora automaticamente, para disminuir la subida de la temperatura del
variador de frecuencia. Cuando el radiador esta a baja temperatura, la frecuencia portadora volvera a su valor
establecido. Esta caracteristica puede reducir la alarma de sobrecalentamiento del variador
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Unidad de tiempo de Defecto 1
Aceleracion / Deceleracion
0 |Is
P0.19 1 101s
Rango de ajuste b 001s

Para satisfacer las necesidades de todo tipo de sucesos, el variador Z2000 proporciona tres tipos de unidades
de tiempo de deceleracidn, respectivamente 1 segundo, 0.1 segundos y 0.01 segundos.

Nota: Modificar los parametros de funcién, cuatro grupos de digitos decimales, como lo sugiere el tiempo de
desaceleracién cambiara, el cambio de tiempo de deceleracion correspondiente, también prestar especial
atencion al curso de la aplicacién.

Desviacion de frecuencia de la
fuente de frecuencia auxiliar para| Defecto 0.00Hz
P0.21 operacion Xe Y
Rango de ajuste 0.00Hz~Maxima frecuenciaP0.12

Este cddigo de funcion sélo es vélido en el momento de la seleccion de fuente de frecuencia de la computacion
complementaria de abogado.

Cuando la fuente de frecuencia de la computacion complementaria P0.21 actua como frecuencia de
compensacion, y aboga por los resultados de computacion complementarios, el valor de frecuencia de
superposicién, como el ajuste de frecuencia final, hace que el ajuste de frecuencia sea mas flexible.

Referencia de frecuencia Defecto | 2
P0.22 Rango de ajuste 1 0.1Hz
2 0.01Hz

Todos los parametros utilizados para determinar la resolucion del cédigo de funcién asociado con la frecuencia.

Cuando la frecuencia de resolucion de 0.1 Hz, Z2000 La maxima frecuencia de salida puede llegar a 3200 Hz, y
la frecuencia de resolucion de 0,01 Hz, Z2000 La méaxima frecuencia de salida de 320,00 Hz.

Nota: Al modificar los parametros de la funcién, todos lo relacionado con los parametros de la frecuencia de los

digitos decimales van a cambiar, los valores de frecuencia correspondiente también producen cambios, prestar
especial atencion en las aplicaciones.
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P0.23 [Retencion de la frecuencia de [Defecto 0
ajuste digital en caso de fallo
de alimentacion

Sin memoria
1 Con memoria

o

Rango de ajuste

La funcion de la fuente de frecuencia sdlo es efectiva para el ajuste digital.

"No hay memoria" se refiere al variador después del tiempo de inactividad, los valores de frecuencia digital
volveran a P0.10 (frecuencia preestablecida), en el teclado los botones A , ¥ sirven para corregir y restablecer
la frecuencia.

"Memoria" se refiere al inversor después de tiempo de inactividad, la frecuencia de ajuste digital mantener
establecido para el tltimo momento de inactividad, trae el teclado A , botén ¥ o el terminal es UP y DOWN
para corregir la frecuencia de seguir siendo valido.

Aceleracién / Deceleracion
Defecto 0
PO 24 frecuencia de base de tiempo
Rango de ajuste 0 Maxima frecuencia (P0.12)
1 Fije la frecuencia
2 100Hz

El Tiempo de aceleracién/desaceleracion, se refiere a la frecuencia de cero a P0.24. Esto establece la frecuencia
entre el tiempo de aceleracion/desaceleracion. Cuando se pone la funcién P024 a 1, el tiempo de desaceleracion
se asocia con una frecuencia establecida, si cambia frecuentemente la frecuencia, la aceleracion del motor es
variable, preste atencién a esta aplicacion.

Frecuencia de base para UP /
Defecto 0
Modificacion de DOWN durante la
P0.25 ejecucion
Rango de 0 Frecuencia de funcionamiento
gjuste 1 Fije la frecuencia

Este parametro solo es valido para el ajuste digital de la fuente de frecuencia.

Utilizado para determinar los botones A , ¥ o el terminal de la accion ARRIBA / ABAJO del teclado, adopte la
forma de corregir la frecuencia ajustada, la frecuencia objetivo se basa en la frecuencia de funcionamiento,
aumenta o disminuye o se basa en un aumento o disminucion de la frecuencia establecida. Dos conjuntos de
distincion, evidentemente cuando el variador esta en el proceso de deceleracién, es decir, si el funcionamiento
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de la frecuencia del inversor y la frecuencia de ajuste no es al mismo tiempo, el parametro de la seleccién de la
deferencia es muy grande.

Encadenar la fuente
del comandoala |Defecto 000
fuente de frecuencia
Unidades |Encadenar el comando del panel de operaciones a
de digitos la fuente de frecuencia
0 Sin enlace
1 Fuente de frecuencia por ajuste digital
2 FIV
3 FIC
4 Reservado
5 Ajuste del pulso (S3)
6 Multi-referencia
7 Simple PLC
8 PID
P0.26 |Rangode
ajuste 9 Configuracién de comunicacion
Digitos de | Encadenar el comando del terminal a la fuente de
diez frecuencia (0 ~ 9, igual que el digito de la unidad)
Digitos de |Enlace de comando de comunicacion a la fuente de
cien frecuencia (0 ~ 9, igual que el digito de la unidad)

Se utiliza para enlazar las tres fuentes de 6rdenes de funcionamiento con las nueve fuentes de frecuencia,
facilitando asi la implementacién de la conmutacion sincrona.

Para obtener mas informacion sobre las fuentes de frecuencia, consulte la descripcién de P0.03 (Seleccién de la
fuente X de la fuente de frecuencia principal). Diversas fuentes de 6rdenes de funcionamiento se pueden enlazar
a la misma fuente de frecuencia. Si una fuente de comandos tiene una fuente de frecuencia enlazada, cuando el
proceso de fuente de frecuencia es efectivo, la fuente de comandos establecida en P003 a P007 ya no
funcionara.
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Tipo de tarjeta de Defecto 0
expansion de

Rangode ajuste |0  [Tarjeta de comunicacién Modbus

P0.27

4.2 Grupo P1: Control de arranque / parada

Modo de inicio | Defecto | 0
P1.00 [Rangodel 0 Arranque directo
ajuste | 1 Reinicio del seguimiento de velocidad de rotacion
2 Inicio pre-excitado (motor asincrono)

0: inicio directo

Si el tiempo de frenado de CC estéa ajustado a 0, el variador de frecuencia comienza a funcionar con la
frecuencia de arranque. Si el tiempo de frenado de CC no es 0, el accionamiento de CA realiza el frenado de CC
primero y luego empieza a funcionar con la frecuencia de arranque. Es aplicable a aplicacion de carga de
pequefia inercia donde el motor es probable que gire al momento del arranque.

1. Reinicio del seguimiento de velocidad de rotacion

El variador de CA evalua primero la velocidad de rotacion y la direccion del motor y luego comienza con la
frecuencia de seguimiento. Este arranque suave no tiene impacto en el motor giratorio. Es aplicable al
rearranque tras una falla de alimentacion instantanea de carga de gran inercia. Para garantizar el rendimiento del
seguimiento de la velocidad de giro, reinicie los parametros del motor en el grupo P2.

2: arranque pre-excitado (motor asincrono)

Sélo es valido para el motor asincrono y se utiliza para construir el campo magnético antes de que el motor
funcione. Para la corriente preexcitada y el tiempo pre-excitado, vea los pardametros de P1.05y P1.06. Si el
tiempo pre-excitado es 0, el variador de CA anula la preexcitacion y comienza a funcionar a la frecuencia de
arranque. Si el tiempo pre-excitado no es 0, el accionamiento de CA pre-excita primero antes de iniciar,
mejorando la respuesta dinamica del motor.

Modo de seguimiento de

velocidad de rotacion |10 0

P1.01 0 Comenzar desde la frecuencia de parada

Rango 1 Desde el inicio de velocidad cero

de ajuste 2

Desde maxima frecuencia de arranque
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Para completar el proceso de seguimiento de la velocidad de rotacion en el menor tiempo posible, seleccione el
modo adecuado en el que el variador de CA sigue la velocidad de rotacién del motor.

0: De frecuencia en parada a rastreo. (Es el modo comunmente seleccionado.)

1: De la frecuencia cero a la pista abajo. (Es aplicable para reiniciar después de un largo tiempo de fallo de
alimentacion.)

2: Desde la frecuencia maxima hasta la pista. (Es aplicable a la carga generadora de energia.)

\Velocidad de rotacion velocidad |Defecto |20
de seguimiento

P1.02

Rango de ajuste 1~100

En el modo de reinicio de seguimiento de velocidad de rotacion, seleccione la velocidad de seguimiento de
velocidad de rotacion. Cuanto mayor sea el valor, mas rapido sera el seguimiento. Sin embargo, un valor de
ajuste demasiado alto puede causar un seguimiento poco fiable.

P1.03 Frecuencia de inicio Defecto [0.00Hz
Rango de ajuste 0.00Hz~10.00Hz
Tiempo de retencion de la Defecto [0.0s

frecuencia de inicio
Rango de ajuste 0.0s~100.0s

P1.04

Para asegurar el par del motor en el arranque del variador de frecuencia, configure una frecuencia de arranque
apropiada. Ademas, para construir la excitacion cuando el motor arranca, la frecuencia de arranque debe
mantenerse durante un cierto tiempo. La frecuencia de arranque (P1.03) no esta restringida por el limite inferior
de frecuencia. Si la frecuencia objetivo ajustada es inferior a la frecuencia de arranque, el accionamiento de CA
no arrancara y permanecera en estado de espera.

Durante la conmutacion entre la rotacion hacia adelante y la rotacion inversa, el tiempo de mantenimiento de la
frecuencia de arranque se desactiva. El tiempo de retencidn no se incluye en el tiempo de aceleracion sino en el
tiempo de funcionamiento del PLC simple.

Ejemplo 1:
P0.04=0 La fuente de frecuencia es el ajuste digital.
P0.10 = 2.00Hz La frecuencia de ajuste digital es 2.00 Hz.

P1.03 = 5.00Hz La frecuencia de inicio es 5.00 Hz.
P1.04 = 2.0s El tiempo de espera de la frecuencia de arranque es 2.0s.
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En este ejemplo, el convertidor de CA permanece en estado de espera y la frecuencia de salida es de 0,00 Hz.

Ejemplo 2:

P0.04 = 0 La fuente de frecuencia es el ajuste digital.

P0.10 = 10.00Hz La frecuencia de ajuste digital es 10.00 Hz.

P1.03 = 5.00Hz La frecuencia de inicio es 5.00 Hz.

P1.04 = 2.0s El tiempo de espera de la frecuencia de arranque es 2.0s.

En este ejemplo, el accionamiento de CA acelera a 5,00 Hz, y luego se acelera a la frecuencia ajustada 10,00 Hz
después de 2s.

Arranque Corriente de frenado CC / Defecto 0%
Corriente preexcitada

P1.05
Rango de ajuste 0%~100%
Tiempo de frenado de CC de inicio /[Defecto 0.0s
Tiempo de pre-excitacion

P1.06 .
Rango de ajuste 0.0s~100.0s

Arranque El frenado de CC se utiliza generalmente durante el rearranque del variador de CA después de que el
motor giratorio se detenga. La preexcitacién se utiliza para hacer que el campo magnético de generacion de la
unidad de CA para el motor asincrono antes de la puesta en marcha para mejorar la capacidad de respuesta.

El frenado DC de arranque es valido sélo para arranque directo. En este caso, el variador de frecuencia realiza el
frenado de CC a la corriente de frenado de CC de arranque establecida. Después del tiempo de frenado de CC
de arranque, el variador de CA empieza a funcionar. Si el tiempo de frenado de CC de arranque es 0, el
accionamiento de CA comienza directamente sin frenado de CC. Cuanto mayor sea la corriente de frenado de
CC de arranque, mayor sera la fuerza de frenado.

Si el modo de arranque es un arranque preexcitado, el variador de CA construye el campo magnético basado en
la corriente preexcitada ajustada. Después del tiempo pre-excitado, la unidad de CA comienza a funcionar. Si el
tiempo pre-excitado es 0, el accionamiento de CA comienza directamente sin preexcitacién. La corriente de
frenado de CC de arranque o corriente preexcitada es un porcentaje relativo al valor base.

Si la corriente nominal del motor es inferior o igual al 80% de la corriente nominal de accionamiento de CA, el

valor base es la corriente nominal del motor. Si la corriente nominal del motor es superior al 80% de la corriente
nominal de accionamiento de CA, el valor base es el 80% de la corriente nominal de accionamiento de CA.
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Modo de aceleracion/  [Defecto 0
deceleracion
P1.07 0 [|Linear Aceleracion / Deceleracion
. 1 |Curva SAceleracion / Deceleracion A
Rango de ajuste |2 [Curva SAceleracion / Deceleracion B

Se utiliza para ajustar el modo de cambio de frecuencia durante el proceso de arranque y parada del variador de
CA.

0: Aceleracion / deceleracion lineal

La frecuencia de salida aumenta o disminuye en modo lineal. EI Z2000 proporciona cuatro grupos de tiempo de
aceleracion / deceleracién, que se pueden seleccionar utilizando P5.00 a P5.08.

1: aceleracion / deceleracion de la curva S

La frecuencia de salida estd aumentando o disminuyendo como curva S. La curva en S se requiere para usar en
la ocasién donde se inicie o detenga suavemente, como el elevador, la cinta transportadora, etc. El cédigo de
funcion P1.08 y P1.09 definen respectivamente la curva S el inicio y el final de la velocidad de tiempo de
aceleracion / deceleracion.

2: aceleracion / deceleracion de la curva S B

En esta curva, la frecuencia nominal del motor es siempre el punto de inflexién. Este modo se utiliza
habitualmente en aplicaciones en las que se requiere aceleracion / deceleracion a una velocidad superior a la
frecuencia nominal. Cuando la frecuencia ajustada es superior a la frecuencia nominal, el tiempo de aceleracién /
deceleracion es:

4 f 5
t=(—x(—=)+=)xT
(9X(fb) +9)><

En la formula, "f" es la frecuencia ajustada, "fb" es la frecuencia nominal del motor y T es el tiempo de
aceleracion de 0 Hz a la frecuencia nominal fb.

Aceleracion / deceleracion de la curva S B
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Output frequency (Hz) A

Set frequency () [F===="*

Rated frequency (f)

| |
| |
| |
| |
' o
: ' v o Time (1)
— e
i g ol
Figura 4-1 Aceleracion / desaceleracion de la curva S B
Proporcién de tiempo de
Curva S Defecto 30.0%
P1.08 segmento de inicio
Rango de ajuste 0.0%~ (100.0%-P1.09)
Proporcién de tiempo de
Curva S Defecto 30.0%
P1.09 segmento final
Rango de ajuste 0.0%~ (100.0%-P1.08)

Estos dos parametros definen respectivamente las proporciones de tiempo del segmento de inicio y el segmento
final de la aceleracién / deceleracion de la curva en S A. Deben cumplir el requisito:
P1,08 + P1,09 < 100,0%.

En la figura 4-1, t1 es el tiempo definido en P1.08, dentro del cual la pendiente del cambio de frecuencia de
salida aumenta gradualmente. {2 es el tiempo definido en P1.09, dentro del cual la pendiente del cambio de
frecuencia de salida disminuye gradualmente a 0. Dentro del tiempo entre t1y t2, la pendiente del cambio de
frecuencia de salida permanece invariable, es decir, aceleracion / deceleracion lineal.

Figura 4-1 Aceleracion/deceleracion de la curva S A
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Set frequency (DF 7777 4 N
// | I\
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/A I | "
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T L
/ 1 | | 1\
A : ! \
- I | | :
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I ¢ N i 3 : { "~ Time (1)
P :._,: S
gy t2 3
Figura 4-2 Aceleracién / deceleracion de la curva S A
Modo de parada | Defecto | 0
P1.10 Rangode| 0 Desacelerar para detener
ajuste 1 Frenado en punto muerto

0: Desacelerar para detener

Después de que el comando de parada esta habilitado, el variador de CA disminuye la frecuencia de salida de
acuerdo con el tiempo de desaceleracion y se detiene cuando la frecuencia disminuye a cero.

1: La costa para detenerse

Después de que el comando de parada esta habilitado, el variador de CA inmediatamente detiene la salida. El
motor se detendra en funcion de la inercia mecanica.

P1.11

Frecuencia inicial del

frenado de frenado de  |Defecto

parada

0.00Hz

Rango de ajuste

0.00 Hz ~Maxima frecuencia

P1.12

Tiempo de espera de
parada Frenado DC

Defecto

0.0s

Rango de ajuste

0.0s~36.0s
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Frenado de frenado de o
parada DC Defecto 0%
P13 Rango de ajuste 0%~100%
Tiempo de frenado de
parada DC Defecto 0.0s
P1.14
Rango de ajuste 0.0s~36.0s

P1.11 (Frecuencia inicial del frenado DC de parada)

Durante el proceso de desaceleracion hasta parar, el accionamiento de CA inicia el frenado de CC cuando la
frecuencia de funcionamiento es inferior al valor ajustado en P1.11.

P1.12 (Tiempo de espera de frenado de parada DC)

Cuando la frecuencia de funcionamiento disminuye hasta la frecuencia inicial de frenado de frenado de parada,
el accionamiento de CA detiene la salida durante un cierto periodo y luego inicia el frenado de CC. Esto evita
fallas como la sobrecorriente causada por el frenado de CC a alta velocidad.

P1.13 (Parar la corriente de frenado CC)

Este pardmetro especifica la corriente de salida en frenado de CC y es un porcentaje relativo al valor base. Si la
corriente nominal del motor es inferior o igual al 80% de la corriente nominal de accionamiento de CA, el valor

base es la corriente nominal del motor. Si la corriente nominal del motor es superior al 80% de la corriente
nominal de accionamiento de CA, el valor base es el 80% de la corriente nominal de accionamiento de CA.

Tiempo de frenado de parada DC

Este parametro especifica el tiempo de retencion del frenado de CC. Si se establece en 0, el frenado DC se
cancela. El proceso de frenado DC de parada se muestra en la siguiente figura.
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Output - 4
frequency (Hz)

a7t
.

stopne brakine Lo d e it e o

ool oads

Stop IC braking time
RN comman d.

Figura 4-3 Detener el proceso de frenado de CC

1.15 Frecuencia de uso Defecto 100%
Rango de ajuste 0%~ 100%

Sélo es valida para el accionamiento de CA con unidad de frenado interna y se utiliza para ajustar la relacién de
trabajo de la unidad de frenado. Cuanto mayor sea el valor de este parametro, mejor seré el resultado de frenado.
Sin embargo, un valor demasiado grande causa una gran fluctuacién de la tension del bus de accionamiento de
CA durante el proceso de frenado.

4.3 Grupo P2: Parametros del motor

Seleccion del tipode  [Defecto [0
motor
Rango de ajuste 0: Motor asincrono comun
P2.00
1: Motor asincrono de frecuencia variable
Potencia nominal del ~ Defecto [Dependiente del modelo
motor
P2.01
Rango de ajuste 0.1kW~30.0kW
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Tension nominal del Defecto Dependiente del modelo
motor

P2.02
Rango de ajuste 1V~2000V
Corriente nominal del  [Defecto [Dependiente del modelo
motor

P2.03
Rango de ajuste 0.01A~655.35A
Frecuencia nominal del |Defecto |Dependiente del modelo
motor

P2.04
Rango de ajuste 0.01Hz~Méxima frecuencia
Velocidad nominal de  Defecto |Dependiente del modelo
rotacién del motor

P2.05
Rango de ajuste 1rpm~65535rpm

Ajuste los parametros segun la placa de caracteristicas del motor, independientemente de si se adopta el control V/F o
vector. Para lograr un mejor rendimiento de control V/F o vector, se requiere auto-tuning del motor. La precision de
autoajuste del motor depende del ajuste correcto de los parametros de la placa de caracteristicas del motor.

Resistencia del estator
Defecto Dependiente del modelo
P2.06 (motor asincrono)
Rango de ajuste 0.001Q~30.000Q
Resistencia del rotor
Defecto Dependiente del modelo
P2.07 (asincronos motor)
Rango de ajuste 0.001Q~65.535Q
Leakage inductive reactance
Defecto Dependiente del modelo
(asynchronous motor)
P2.08
Rango de ajuste 0.01mH~655.35mH
Mutual inductive reactance
Defecto Dependiente del modelo
(asynchronous motor)
P2.09
Rango de ajuste 0.1mH~6553.5mH
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No-load current
Defecto Dependiente del modelo
(asynchronous motor)
P2.10
Rango de ajuste 0.01A~P2.03

Los parametros en P2.06 a P2.10 son parametros asincronos del motor.

Los parametros P2.06- ~ P2.10 son ordinarios no disponibles en la placa de caracteristicas del motor y se obtienen
mediante el autoajuste del inversor. El autoajuste estacionario del motor asincrono puede obtener sélo P2.06 a P2.08 tres
parametros. La sintonizacién automatica dinamica del motor asincrono puede obtener ademas de todos los parametros en
P2.06 a P2.10 y también puede obtener la secuencia de fase del codificador y el bucle de corriente PI. Cada vez que se
cambia "Potencia nominal del motor" (P2.01) o "Voltaje nominal del motor" (P2.02), el convertidor de CA restaura
automaticamente los valores de P2.06 a P2.10 al ajuste de parametros para la serie Y comin motor asincrono. Si es
imposible realizar el autoajuste estacionario del motor asincrono introduzca manualmente los valores de estos parametros
de acuerdo con los datos proporcionados por el fabricante del motor.

P2.11-P2.36 Reservado

Seleccion
desintonizacion Defecto 0
P 37 automatica
Rango de 0 No auto-tuning
ajuste 1 Asynchronous motor static auto-tuning
2 Asynchronous motor complete auto-tuning

0: Sin ajuste automatico esta prohibido el ajuste automatico.

1: Auto-ajuste estatico del motor asincrono

Es aplicable a escenarios en los que no se puede realizar un autoajuste completa porque el motor asincrono no puede
desconectarse facilmente de la carga. Antes de realizar la auto-afinacion estatica, configure correctamente los parametros
del tipo de motor y de la placa de caracteristicas del motor de P2.00 a P2.05 en primer lugar. La unidad de CA obtendré tres
parametros de P2.06 a P2.08 mediante auto-tuning estatico. Descripcion de la accion: Establezca este parametroen 1y
presione RUN. A continuacién, la unidad de CA inicia la auto-afinacion estatica.

2: Motor asincrono autoajuste completo

Para realizar este tipo de autoajuste, asegUrese de que el motor esté desconectado de la carga. Durante el proceso de
autoajuste completo, el variador de CA realiza primero el autoajuste estatico y luego acelera al 80% de la frecuencia
nominal del motor dentro del tiempo de aceleracion ajustado en P0.08. El variador contintia funcionando durante un cierto
periodo y luego se desacelera para detenerse en el tiempo de desaceleracion establecido en P0.09. Establezca este
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parametro en 2 y presione RUN. A continuacion, la unidad de CA inicia la auto-afinacién completa.

Nota: El autoajuste del motor sélo se puede realizar en el modo de panel de operacion.

4.4 Grupo P3: Parametros de control vectorial

El cddigo de funcion de grupo P3 solo se aplica al control vectorial; el control de V / F no es valido

Ganalncia proporcional del lazo de Defecto 30
P3.00 velocidad1
Rango de ajuste 1~100
P3.01 Tiempo integral del lazo de velocidad Defecto ‘0.503
Rango de ajuste 0.01s~10.00s
P3.02 Frecuencia de conmutacion 1 Defecto ‘5.00HZ
Rango de ajuste 0.00~P3.05

Ganancia proporcional del lazo de Defecto 120
P3.03 velocidad2

Rango de ajuste 0~100
Tiempo integral del lazo de velocidad Defecto  [1.00s
P3.04 0
Rango de ajuste 0.01s~10.00s
P3.05 Frecuencia de conmutacién 2 Defecto  [10.00Hz
Rango de ajuste P3.02~ maxima frecuencia de salida

Los parametros PI del circuito de velocidad varian con las frecuencias de funcionamiento del variador de CA.

Si la frecuencia de funcionamiento es inferior o igual a "Frecuencia de conmutacion 1" (P3.02), los parametros Pl del circuito
de velocidad son P3.00 y P3.01.

Si la frecuencia de funcionamiento es igual o superior a "Frecuencia de conmutacion 2" (P3.05), los parametros Pl del
circuito de velocidad son P3.03 y P3.04.

Si la frecuencia de funcionamiento esta comprendida entre P3.02 y P3.05, los parametros Pl del circuito de velocidad se
obtienen a partir de la conmutacién lineal entre los dos grupos de parametros PIl, como se muestra en la Figura 4-4.
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PI

parameters

P3.00
P3.01

P3.00 |y e o v e v o o -
P3.04 1

' e

>
P3.02 P3.05 Frequency
reference

Figura 4-4 Relacion entre la frecuencia de funcionamiento y los parametros Pl

Las caracteristicas de respuesta dinamica de velocidad en el control vectorial se pueden ajustar, ajustando la ganancia
proporcional y el tiempo integral del regulador de velocidad.

Para lograr una respuesta del sistema mas rapida, aumente la ganancia proporcional y reduzca el tiempo integral. Tenga en
cuenta que esto puede conducir a la oscilacion del sistema.

El método de ajuste recomendado es el siguiente:

Si el ajuste de fabrica no puede cumplir con los requisitos, realice el ajuste adecuado. Aumentar primero la ganancia
proporcional para asegurarse de que el sistema no oscila y luego reducir el tiempo integral para asegurar que el sistema
tenga una respuesta rapida y un pequefio sobrepaso.

Nota: Un ajuste incorrecto del parametro Pl puede causar un exceso de velocidad demasiado grande, y un fallo de
sobretension puede incluso ocurrir cuando el exceso disminuye.

P3.06 |Ganancia de deslizamiento de[Defecto 100%
control vectorial
Rango de ajuste 50%~200%

Para SFVC, se utiliza para ajustar la precisién de estabilidad de velocidad del motor. Cuando el motor con carga se ejecuta
a una velocidad muy baja, aumente el valor de este pardmetro; cuando el motor con carga se ejecuta a una velocidad muy
grande, disminuya el valor de este parametro.

Constante de tiempo del filtro de bucle de| pefecto 0.000s
P3.07 velocidad
Rango de ajuste 0.000s~0.100s

En el modo de control vectorial, la salida del regulador de bucle de velocidad es referencia de corriente de par. Este
parametro se utiliza para filtrar las referencias de par. No es necesario ajustarlo en general y puede aumentarse en el caso
de una gran fluctuacién de velocidad. En el caso de oscilacién del motor, disminuya el valor de este pardmetro
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correctamente. Si el valor de este parametro es pequefio, el par de salida del variador de CA puede fluctuar mucho, pero la
respuesta es rapida.

Control vectorial sobre la excitacion de  Defecto 64
ganancia

P3.08
Rango de ajuste 0~200

Durante la deceleracion del accionamiento de CA, el control de sobreexcitacion puede restringir el aumento de la tensiéon del
bus para evitar el fallo de sobretensién. Cuanto mayor sea la ganancia de sobreexcitacion, mejor seré el efecto de
restriccion.

Aumentar la ganancia de exceso de excitacion si el variador de CA es propenso a un error de sobretension durante la
deceleracion. Sin embargo, el exceso de ganancia de excitacién puede conducir a un aumento de la corriente de salida. Por
lo tanto, establezca este parametro en un valor adecuado en aplicaciones reales. Ajuste la ganancia de sobreexcitacion a 0
en aplicaciones de poca inercia, el voltaje del bus no subira durante la desaceleracion, o ajuste la ganancia de
sobreexcitacion a 0 donde hay una resistencia de frenado.

Torque de la fuente de limite superior en el modo de Defecto 0
control de velocidad
0 P3.10
P3.09 1 FIV

2 FIC
3 Reservado

Rango de ajuste 4 Ajuste de pulso
5 Ajuste de comunicacion

ajuste digital del limite superior de par en modo de control Defecto 150.0%
P3.10 de velocidad
Rango de ajuste 0.0%~200.0%

En el modo de control de velocidad, el par de salida maximo del variador esté restringido por P3.09. Si el limite superior de
par es analogo, de pulso o de comunicacion, el 100% del ajuste corresponde al valor de P3.10, y el 100% del valor de P3.10
corresponde al par nominal de accionamiento de la CA.

Ganancia proporcional de ajuste de excitacion  Defecto 2000
P3.13 Rango de ajuste 0~20000

Ganancia integral de ajuste de excitacién Defecto 1300
P3.14 Rango de ajuste 0~20000
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Ganancia proporcional de ajuste del par Defecto 2000
P3.15 Rango de ajuste 0~20000
Ganancia integral del ajuste del par Defecto 1300
P3.16  Rango de ajuste 0~20000
P3.17  [Tipo de propiedad integral del lazo de velocidad [Defecto 0

Rango de ajuste 0 Invalido

1 Valido

Estos son los parametros Pl del lazo actual para el control vectorial. Estos parametros se obtienen automaticamente a
través de "Auto-ajuste automatico del motor asincronico", y cominmente no necesitan ser modificados. La dimensi6n del
regulador integral del lazo de corriente es la ganancia integral en vez del tiempo integral.

Tenga en cuenta que una ganancia Pl del bucle de corriente demasiado grande puede llevar a la oscilacion de todo el bucle
de control. Por lo tanto, cuando la oscilacion de corriente o fluctuacion del par es grande, se debe aqui disminuir
manualmente la ganancia proporcional 0 ganancia integral.

P3.18-P3.22 Reservado

4.5 Grupo P4: Parametros de control V/ F

El modo de control V / F es aplicable a aplicaciones de baja carga (ventilador o bomba) o aplicaciones en las que un
variador de frecuencia acciona varios motores o existe una gran diferencia entre la potencia de accionamiento de CAy la
potencia del motor.

Ajuste de curva V / F Defecto | 0
VI F lineal
Multipunto V / F
Cuadrado V/F
1.2-potencia V/F
1.4-potencia V / F
1.6 potencia V/F
1.8-potencia V/ F
Reservado
V| F separacion completa
V /| F media separacién

Rango de
P400 | ajuste

O OO~ wWw N —~O

—_ =
_ O

0: V/F lineal

Es aplicable a la carga constante comun del esfuerzo de torsion.

1: Multi-punto V/ F
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Es aplicable a la carga especial tal como deshidratador y centrifuga. Cualquiera de estas curvas V / F puede obtenerse
ajustando los parametros de P4.03 a P4.08.

2: Cuadrado V/F

Es aplicable a cargas centrifugas como un ventilador o una bomba.

3a8:curva V/F entre V/F lineal y V/F cuadrado

10: Modo de separacion completa V/ F

En este modo, la frecuencia de salida y la tensién de salida del convertidor son independientes. La frecuencia de salida esta
determinada por la fuente de frecuencia, y la tension de salida se determina por "Fuente de tension para separacién V / F"
(P4.13). Es aplicable al calentamiento por induccion, alimentacion inversa y control del motor de par.

11: modo de semi-separacién V/ F

En este modo, V y F son proporcionales y la relacion proporcional puede establecerse en P4.13. La relacién entre Vy F
también esta relacionada con la tensién nominal del motor y la frecuencia nominal del motor en el Grupo P2.

Suponga que la entrada de la fuente de tension es X (0 a 100%), la relacion entre Vy F es: V/ F =2 * X * (Tensién nominal
del motor) / (Frecuencia nominal del motor)

Aumento del par [Defecto Dependiente del modelo

P4.01 Rango de ajuste  0.0%~30%

Frecuencia de corte Defecto 50.00Hz

de
P4.02

impulso de par  0.00Hz~frecuencia méxima de salida

Para compensar las caracteristicas del par de baja frecuencia del control V / F, puede aumentar la tension de salida del
variador de frecuencia a baja frecuencia modificando P4.01. Si el refuerzo de par esta ajustado a demasiado grande, el
motor puede sobrecalentarse, y el variador de CA puede sufrir sobrecarga de intensidad. Si la carga es grande y el par de
arranque del motor es insuficiente, aumente el valor de P4.01. Sila carga es pequefia, disminuya el valor de P4.01. Si esta
ajustado a 0.0, el variador de CA realiza el impulso de par automatico. En este caso, el variador de CA calcula
automaticamente el valor de refuerzo del par basado en los parametros del motor incluyendo la resistencia del estator.
P4.02 especifica la frecuencia bajo la cual el boost de par es valido. El aumento de par se invalida cuando se excede esta
frecuencia, como se muestra en la figura siguiente. Figura 4-5 Aumento manual del par.
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Vb: Maximum
output voltage

l ¥1: Voltage of
manual torque
' boost

b Output

frequency

Figura 4-5 Aumento manual del par

f1: Frecuencia de corte del esfuerzo de torsién manual

fb: Frecuencia de funcionamiento nominal

Frecuencia V / F Defecto 0.00Hz
multipunto 1 (F1)

P4.03 :

Rango de ajuste 0.00Hz~P4.05
Tension V / F multipuntoDefecto 0.0%
1(V1)

P4.04 Rango de ajuste 0.0%~100.0%
Frecuencia V / F Defecto 0.00Hz
multipunto 2 (F2)

P4.05 .

Rango de ajuste P4.03~P4.07
Tension V / F multipuntoDefecto 0.0%
2 (V2)

P4.06 :

Rango de ajuste 0.0%~100.0%
Frecuencia V / F Defecto 0.00Hz
multipunto 3 (F3)

P4.07 , : .
Rango de ajuste P4.05~frecuencia nominal del motor (P2.04)
Tension V / F multipuntoDefecto 0.0%

3 (V3)
P4.08 Rango de ajuste 0.0%~100.0%

Los parametros P4.03-P4.08 se utilizan para definir la curva V / F multipunto. La curva V / F multipunto se establece en base
a la caracteristica de carga del motor. La relacion entre voltajes y frecuencias debe cumplir; V1 <V2 <V3, F1 <F2 <F3. A
baja frecuencia, un voltaje mas alto puede causar sobrecalentamiento o incluso quemado fuera del motor y sobrecarga de
corriente o proteccion contra sobrecorriente del variador de CA.

Figura 4-6 Ajuste de la curva V / F multipunto
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Yioltage &
%
Wh
I
I
:
V3 A
I [
W2 I [
I I
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1 I
I I
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I |
" 1 I
: I L | >
F1 Fz Fa Fh Freguency %
V143015t 2nd and 3rdwvoltage  F1-F3: 14t 2nd and 3rd frequency
percentages of multi -point WiF percentages of multi -point WF
vh Rated motar valtage Fb . Rated motor running frequency
Figura 4-6 Ajuste de la curva V / F multipunto
Ganancia de Defecto  0.0%

compensacion de
deslizamiento V / F
Rango de ajuste 0% ~200.0%

P4.09

El pardmetro de compensacion de deslizamiento V / F es valido s6lo para el motor asincrono. Puede compensar el
deslizamiento de velocidad de rotacion del motor asincrénico cuando la carga del motor aumenta, estabilizando la velocidad
del motor en caso de cambios de carga. Si este parametro esta ajustado a 100%, indica que la compensacion cuando el
motor soporta carga nominal es el deslizamiento nominal del motor. El deslizamiento nominal del motor se obtiene
automaticamente mediante el accionamiento de CA mediante el célculo basado en la frecuencia nominal del motor y la
velocidad nominal de rotacion del motor en el grupo F1. Cuando ajuste la ganancia de compensacion de deslizamiento V / F,
Generalmente, a la carga nominal, si la velocidad de giro del motor es diferente de la velocidad objetivo, ajuste ligeramente
este parametro.

Ganancia de Defecto 64
P4.10 | sobreexcitacionV/F

Rango de ajuste 0~-200

Durante la deceleracion del accionamiento de CA, la sobreexcitacion puede restringir el aumento de la tensién del bus, para
evitar el fallo de sobretension. Cuanto mayor sea la sobreexcitacidn, mejor sera el resultado de restriccion.

Aumentar la ganancia de excitacion excesiva si el variador de frecuencia esta expuesto a un error de sobretension durante
la deceleracion. Sin embargo, una ganancia de sobreexcitacion demasiado grande puede conducir a un aumento de la
corriente de salida. Ajuste P4.09 a un valor adecuado en aplicaciones reales.
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Ajuste la ganancia de sobreexcitacién a 0 en las aplicaciones en las que la inercia sea pequefia y la tensidn del bus no suba
durante la desaceleracion del motor o donde haya una resistencia de frenado.

Ganancia de Defecto Dependiente del modelo
supresion de

oscilacion V / F
Rango de ajuste 0~100

P4.11

Establezca este parametro en un valor tan pequefio como sea posible en el requisito previo de supresion de
oscilacion eficiente para evitar la influencia en el control V / F. Establezca este parametro en 0 si el motor no
tiene oscilacién. Aumente el valor correctamente sélo cuando el motor tenga una oscilacién obvia. Cuanto mayor
sea el valor, mas evidente sera el resultado de supresion de oscilacion.

Cuando la funcién de supresion de oscilacion esta habilitada, la corriente nominal del motor y la corriente de
vacio deben ser correctas. De lo contrario, el efecto de supresion de oscilacion V / F no sera satisfactorio.

Fuente de voltaje
para la separacion V| Defecto 0
IF
0 ajuste digital (P4.14)
1 FIV
2 FIC
3 Reservado
4 Ajuste de pulso (S3)
Rango de
ajuste 5 Multi-referencia
6 Simple PLC
P4.13 7 P
8 Ajuste de comunicacion
100,0% corresponde a la tensidén nominal del motor (P2,02).
Ajuste digital de
voltaje parala | Defecto oV
separacion V / F
P4.14
Rango de ajuste 0V~tension nominal del motor
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La separacion V / F es generalmente aplicable a las ocasiones, tales como calentamiento por induccién,
alimentacién inversa y control de par motor.

Si se habilita el control V / F separado, la tensidn de salida puede ajustarse mediante el codigo de funcion P4.14
o mediante PLC, PID o comunicacion analégica, multi-referencia, simple. Si ajusta la tensién de salida mediante
un ajuste no digital, el 100% del ajuste corresponde a la tensién nominal del motor. Si se establece un porcentaje
negativo, se utiliza su valor absoluto como valor efectivo.

0: ajuste digital (P4.14)

La tensién de salida se ajusta directamente por P4.14.

1: FIV; 2: FIC

La tensién de salida se ajusta mediante terminales Al.

3: Reservado

4: Ajuste del pulso (S3)

La tensién de salida se ajusta mediante impulsos del terminal S3.

Especificacion del ajuste del pulso: rango de voltaje 9-30 V, rango de frecuencia 0-100 kHz

5: Multi-referencia

Si la fuente de tensién es multi-referencia, los parametros del grupo P4 y PC deben ajustarse para determinar la
relacion correspondiente entre la sefial de ajuste y la tension de ajuste.

100,0% del ajuste multi-referencia en el grupo FC corresponde a la tensién nominal del motor.

6: Simple PLC

Si la fuente de tensién es un modo PLC simple, los parametros del grupo FC deben ajustarse para determinar la
tension de salida de ajuste.

7. PID

El voltaje de salida genera basado en el circuito cerrado PID. Para més detalles, vea las descripciones de PID en
el grupo PA.

8: Configuracién de comunicacion

El voltaje de salida es fijado por el ordenador anfitrion por los medios de comunicacion dados.

Cuando la fuente de tensién selecciona de 1 a 8,0 a 100% corresponde a 0 a la tension nominal del motor.

Tiempo de subida de | Defecto 0.0s
tension de la separacion

P4.15 V/E
Rango de ajuste 0.0s~1000.0
Tiempo de caida de Defecto 0.0s
tension de la separacion
VI/F
P4.16 Rango de ajuste 0.0s~1000.0s

P4.15 indica el tiempo requerido para que la tension de salida suba de 0 V al motor nominal
tension mostrada como t1 en la siguiente figura.
P4.16 indica el tiempo necesario para que la tension de salida disminuya de la tensién nominal del motora 0V,
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mostrada como 2 en la siguiente figura.

Fated mator voltage

Outputvoltage

Target vollage  |wecesoesmn.

Actualvoltage | Actual voltage

ol o

risingtime declining tirme

g 12 "

]
Set voltage risingtime Set woltage declining time

Figure 4-7 Voltage of V/F separation

4.6 Grupo P5: Terminales de entrada

El variador de la serie 22000 incluye 6 entradas digitales multifuncién (S3 se puede utilizar como terminal de entrada de
impulsos de alta velocidad), y dos terminales de entrada analdgica.

P5.00 [Seleccién de funcién  |Defecto [1 Arranque hacia de adelante (FWD)
P5.01 [Seleccién de la funcién [Defecto |2 Arranque en marcha atrds (REV)

P5.02 [Seleccién de funcién S1 [Defecto 9 (Restablecimiento de fallo)

P5.03 [Seleccién de funcién S2 |Defecto {12 (Terminal de referencia maltiple 1)
P5.04 [Seleccién de la funcién |Defecto {13 (Terminal de referencia multiple 2)
P5.05 [Seleccién de funcién S4 Defecto 0

La tabla siguiente enumera las funciones disponibles para los terminales de entrada multifuncion.

Puede elegir las funciones de la tabla de la siguiente manera:

\Valor Funcion Descripcion
0 Sin funcion Ajuste 0 para los terminales reservados para evitar mal funcionamiento.
1 Arranque adelante (FWD)

Arranque en marcha atras El terminal se utiliza para controlar la marcha hacia delante o hacia atras de la

(REV) unidad de CA
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Control de tres lineas

El terminal determina el control de tres lineas del variador de CA. Para obtener
mas informacion, consulte las descripciones de P5.11.

3
4 | Correr hacia adelante (FJOG)
FJOG indica JOG en avance, mientras que RJOG indica JOG en retroceso. La
frecuencia JOG, el tiempo de aceleracion y el tiempo de desaceleracion se
5 | Correr hacia atras (RJOG) describen respectivamente en P8.00, P8.01 y P8.02.
6 Terminal ARRIBA
Si la frecuencia es determinada por terminales externos, los terminales con las
dos funciones se utilizan como 6rdenes de incremento y decremento para la
7 Terminal ABAJO modificacién de frecuglnua. Cuan@o la fuente de frgcuenua es digital, se
utilizan para ajustar la frecuencia.
Costa para defenerse El accionamiento de CA bloquea su salida, el motor se para y no es controlado
8 P por el accionamiento de CA. Es igual a la costa detenida descrita en P1.10.
El terminal se utiliza para la funcion de restablecimiento de fallos, igual que la
Reset de fallo (RESET) funcion de la tecla RESET en el panel de operaciones. Esta funcion permite
9 implementar el restablecimiento remoto de fallos.
El variador de frecuencia se desacelera hasta detenerse, pero los parametros
de funcionamiento se memorizan, como PLC, frecuencia de oscilacion y
arametros PID. Después de desactivar esta funcion, la unidad de CA vuelve a
Pausade ARRANQUE P P . . |
10 su estado antes de detenerse. Si este terminal se pone en ON, el variador de
CA informa EF y realiza la accion de proteccion contra fallos. Para mas
detalles, vea la descripcion de P9.47.
Entrada normalmente abierta (NO) de Si .e,ste terminal se pone en ON, el variad?r de CAinforma EF y rtlaali.zla la
accion de proteccidn contra fallos. Para mas detalles, vea la descripcién de
fallo externo
11 P9.47.
12 | Terminal de referencia multiple 1
13 | Terminal de referencia multiple 2
14 | Terminal de referencia maltiple 3 El ajuste de 16 velocidades u otras 16 referencias se puede implementar
mediante combinaciones de 16 estados de estos cuatro terminales. Consulte la
15 | Terminal de referencia multiple 4 tabla 1 para obtener mas detalles.

16

Terminal 1 para la seleccion del
tiempo de aceleracion / deceleracion

17

Terminal 2 para la seleccion del
tiempo de aceleracion / deceleracion

En total, se pueden seleccionar cuatro grupos de tiempo de aceleracion /
deceleracion mediante combinaciones de dos estados de estos dos terminales.
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El terminal se utiliza para cambiar y elegir la fuente de frecuencia diferente.
Elija el codigo de funcion P0.03 de acuerdo con la fuente de frecuencia.

18  [Cambio de fuente de frecuencia Cuando se establecen dos tipos de conmutacion de fuente de frecuencia como
fuente de frecuencia. El terminal se utiliza para realizar la conmutacion entre la
fuente de dos frecuencias.
Si la fuente de frecuencia es un ajuste digital, el terminal
Arranque y desconexion (terminal, se utiliza para borrar la modificacion utilizando los botones Arriba/Abajo o la
19 panel de mandos) tecla de incremento/decremento en el panel de operaciones, devolviendo la
frecuencia ajustada al valor de P0.10.
Si la fuente de mando esta ajustada al control de terminal (P0.02 = 1), este
terminal se utiliza para realizar la conmutacion entre el control de terminal y el
Terminal de conmutacion de fuente de control del panel e operaciones.
20 comandos Si la fuente de comando esta configurada como control de comunicacion
(P0.02 = 2), este terminal se utiliza para realizar la conmutacion entre el control
de comunicacion y el control del panel de operaciones.
21  Aceleracion/Desaceleracion prohibida | Permite que el variador de CA mantenga la salida de frecuencia actual sin ser
afectado por sefiales externas (excepto el comando STOP).
El PID no es valido temporalmente. El variador de CA mantiene la salida de
Pausa PID ) . . .
29 frecuencia actual sin soportar el ajuste PID de la fuente de frecuencia.
Restablecimiento del estado del  |El terminal se utiliza para restaurar el estado original del control del PLC para el
23 PLC variador cuando se reinicia el control del PLC después de una pausa.
24 El variador de CA emite la frecuencia central y la funcién de frecuencia de
Pausa de balanceo L .
oscilacién se detiene.
25 |Entrada de contador Este terminal se utiliza para contar impulsos.
26 [Reinicio del contador Este terminal se utiliza para borrar el estado del contador.
27 |Entrada de conteo de longitud Este terminal se utiliza para contar la longitud.
28 |Longitud restablecida Este terminal se utiliza para borrar la longitud.
, El accionamiento de CA esté prohibido de control de par y entra en el modo de
29 Se prohibe el control de par P . pary
control de velocidad.
Entrada de pulso (activada sélo
P ( S3 se utiliza para la entrada de impulsos.
30 [para S3)
31 Reservado Reservado
32 Después de que este terminal se pone en ON, el variador de CA conmuta

Frenado DC inmediato

directamente al estado de frenado DC.
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33

Entrada normalmente cerrada
(NC) del fallo externo

Después de que este terminal se pone en ON, el variador de CA informa de
E15y se detiene.

34

Modificacion de frecuencia
habilitada

Si este terminal llega a ser efectivo, el variador de CA no respondera a ninguna
modificacion de frecuencia hasta que este terminal se vuelva invalido.

35

Direccion de accion PID inversa

Después de que este terminal se pone en ON, la direccién de accion PID se
invierte en la direccion establecida en PA.03.

36

Terminal STOP externo 1

En el modo de panel de operacién, este terminal se puede utilizar para parar el
accionamiento de CA, equivalente a la funcién de la tecla STOP en el panel de
operacion.

37

Terminal de conmutacion de la
fuente de comandos 2

Se utiliza para realizar la conmutacion entre control de terminal y control de
comunicacién. Si la fuente de comando es control de terminal, el sistema
cambiara al control de comunicacién después de que este terminal sea
efectivo.

38

Pausa integral PID

Después de que este terminal sea efectivo, la funcién de ajuste integral se
detiene. Sin embargo, las funciones de ajuste proporcional y de diferenciacion
siguen siendo vélidas.

39

Cambio entre la fuente de
frecuencia principal X y la
frecuencia preestablecida

Después de que este terminal sea efectivo, la fuente de frecuencia X se
reemplaza por la frecuencia preestablecida ajustada en P0.10

40

Cambio entre la fuente de
frecuencia auxiliar Yy la
frecuencia preestablecida

Después de que este terminal es efectivo, la fuente de frecuencia Y es
reemplazada por la frecuencia preestablecida ajustada en P0.10

43

Cambio de parametro PID

Si la conmutacion de pardmetros PID se realiza mediante el terminal X (PA.18
=1), los parametros PID son PA.05 a PA.07 cuando el terminal se vuelve
invalido. Los pardmetros PID PA.15 a PA.17 se utilizan cuando este terminal se
vuelve efectivo.

44

Reservado

45

Reservado

46

Control de velocidad / Cambio de
control de par

Este terminal permite que el variador de frecuencia conmute entre el control de
velocidad y el control de par. Cuando este terminal no es vélido, el variador de
CA se ejecuta en el modo establecido en C0.00. Cuando este terminal se
activa, el variador de CA cambia a otro modo de control.

a7

Parada de emergencia

Cuando este terminal se vuelve efectivo, el variador de CA se detiene en el
menor tiempo posible. Durante el proceso de parada, la corriente permanece
en el limite superior de corriente ajustado. Esta funcién se utiliza para
satisfacer el requisito de detener el accionamiento de CA en estado de
emergencia.
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48

Terminal STOP externo 2

En cualquier modo de control (panel de operacidn, terminal o comunicacién),
puede utilizarse para hacer que el variador de CA desacelere hasta detenerse.
En este caso, el tiempo de desaceleracion es el tiempo de desaceleracion 4.

49

Frenado DC de desaceleracion

Cuando este terminal se enciende, el accionamiento de CA desacelera a la
frecuencia inicial de frenado de frenado de parada y luego cambia a estado de
frenado de CC.

50

Borrar el tiempo de ejecucion

actual

Cuando este terminal se enciende, se borra el tiempo de funcionamiento actual
del variador de CA. Esta funcidn debe ser soportada por P8.42 y P8.53.

Tabla 1 adicional: Descripciones de las referencias multiples

Los cuatro terminales de referencia multiple tienen 16 combinaciones de estados, correspondientes a 16 valores de
referencia, segun se indica en la siguiente tabla 1.

K4 K3 K2 K1 Referencia de ajuste Parametro Correspondiente
OFF | OFF | OFF | OFF Referencia multiple 0 PC.00
OFF | OFF | OFF O Referencia multiple 1 PC.01
OFF | OFF O OFF Referencia multiple 2 PC.02
OFF | OFF 0 0 Referencia multiple 3 PC.03
OFF OFF | OFF Referencia multiple 4 PC.04
OFF OFF 0 Referencia multiple 5 PC.05
OFF 0 OFF Referencia multiple 6 PC.06
OFF 0 0 Referencia multiple 7 PC.07

0 OFF | OFF | OFF Referencia multiple 8 PC.08

O OFF | OFF O Referencia multiple 9 PC.09

O OFF O OFF Referencia multiple 10 PC.10

O OFF O O Referencia multiple 11 PC.11

O O OFF | OFF Referencia multiple 12 PC.12

O 0 OFF O Referencia multiple 13 PC.13

0 0 0 OFF Referencia multiple 14 PC.14

0 0 0 0 Referencia multiple 15 PC.15

Si la fuente de frecuencia es de referencia multiple, el valor 100% de PC.00 a PC.15 corresponde a la frecuencia méaxima de

PO12.

Ademas de la funcion de velocidad multiple, la referencia multiple puede utilizarse también como fuente de ajuste PID o
fuente de tension para la separacion V/F, satisfaciendo el requisito de conmutacion de diferentes valores de ajuste.

Tabla 2 adicional: Descripcion de la funcion terminal de la seleccién del tiempo de aceleracién / deceleracién
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Terminal 2 | Terminal 1 Seleccion del tiempo aceleracion / Deceleracion Parametros
Correspondientes
OFF OFF Tiempo aceleracion/Deceleracion 1 P0.08. P0.09

iempo aceleracion/Deceleracion 2 P8.03. P8.04

iempo aceleracion/Deceleracion 3 P8.05. P8.06

iempo aceleracion/Deceleracion 4 P8.07. P8.08

P5.10

S Filtro de entrada

Defecto  [0.010s

Rango de ajuste

0.000s~1.000s

Se utiliza para ajustar el tiempo de filtro de software del estado del terminal S. Si los terminales S estan sujetos a
interferencias y pueden causar malfuncionamiento, aumente el valor de este pardmetro para mejorar la capacidad anti
interferencia. Sin embargo, el aumento del tiempo del filtro S reducira la respuesta de los terminales S.

Modo de comando de terminal Defecto 0
0 Modo de dos lineas 1
1 Modo de dos lineas 2
Rango de ajustes 2 Modo de tres lineas 1
3 Modo de tres lineas 2

Este parametro define el terminal externo y controla cuatro modos diferentes de funcionamiento del inversor.

0: Modo de dos lineas

1: este patron es el modo de dos lineas mas utilizado.

El funcionamiento positivo y reverso del motor esta determinado por el terminal Xx, Xy, Los parametros se ajustan como a

continuacion:

Terminal Ajuste del valor Descripcion Funcion
Sx 1 Arranque hacia adelante (FWD)
Sy 2 Arranque hacia atras (REV)

Entre ellos, Sx, Sy es S1 ~ S4, FWD, REV terminales de entrada multifuncién, nivel con eficacia.
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& Kl ) Fun Command
,/_ Sx F¥D 3
“" 0 | 0 [stop
i’ ) Sy REV 1|0 | mo
K2
0 1 REV
GNDdigital walue 1 1 S tap

Figura 4-8 Ajuste del modo de dos lineas 1

1: Modo de dos lineas

2: utilice este patron cuando las funciones del terminal Sx para el funcionamiento pueden hacer que el terminal y la funcion
del terminal Sy se determinen.

Los parametros se configuran como a continuacion:

Terminal Ajuste de valores Descripcion Funcion
SX 1 Arranque hacia adelante (FWD)
Sy 2 Arranque hacia atras (REV)
2900
il M
bitt?gn KBt m Sn RUN enabled
Reverse | KB3 m
buton’ [———"——9 57 REV
2 GND Digital common

Entre ellos, Sx, Sy es S1 ~ S4, FWD, REV terminales de entrada multifuncién, nivel con eficacia.

Figura 4-9 Ajuste del modo de dos lineas 1
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2: Modo de tres lineas 1

En este modo, Sn es el terminal habilitado para RUN, y la direccion es decidida respectivamente por Sx y Sy. Los
parametros se configuran como a continuacion:

Terminal Ajuste de valores Descripcion Funcién
SX 1 Arranque hacia adelante
Sy 2 Arranque hacia atras (REV)
Sn 3 Control de tres lineas

El terminal Sn debe estar cerrado cuando se necesita arrancar, para realizar el sistema de control de avance y retroceso del
motor por aumento Sx o Sy. Cuando es necesario parar, debe realizarse desconectando la sefial del terminal Sn. Entre ellos,
Sx, Sy, Sn como S1 ~ S4, FWD, REV terminales de entrada multifuncién, Sx, Sy es el pulso efectivo, Sn es el nivel efectivo.
Entre ellos, KB1: boton de parada KB2: boton de avance KB3: botén de marcha atras

3: Modo de tres lineas 2

En este modo, Sn es el terminal habilitado para RUN. EIl comando RUN es dado por Sx y la direccion es decidida por Sy.

Los parametros se configuran como a continuacién:

Terminal Ajuste de valores Descripcion Funcién
Sx 1 Arranque hacia adelante
Sy 2 Arranque hacia atras (REV)
Sn 3 Control de tres lineas

Los terminales Sn deben ser cerrados cuando hay una necesidad de ejecutar, Sn terminales, producido por el pulso Sx
subiendo a lo largo de la sefial de funcionamiento del motor, el estado de la Sy producir sefiales de direccidn del motor.
Cuando es necesario detener, desconectando la sefial del terminal Sn para realizar. Entre ellos, Sx, Sy, Sn es S1 ~ 5S4,
FWD, REV terminales de entrada multifuncion, Sx es el pulso efectivo, Sy, Sn son el nivel efectivo.
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RUN . [T1 290
button K82 ¢
e— = SX  RUN command
: Stop
K direction buttor{ KB1 © ;
—¢ Sn Stop running
X Forward KB3
~——0 5¥  Running direction
1 Reverse
& GND Digital common

Figura 4-10: Ajuste del modo de tres lineas 2

Tasa de cambio de terminal Defecto 1.00Hz/s
P5.12 arriba / abajo
Rango de ajuste | 0.01Hz/s~65.535Hz/s

Cuando se usa los terminales Arriba/ Abajo para ajustar la frecuencia establecida. La frecuencia de cambio de frecuencia es
la variacion de frecuencia por segundo

Si P0.22 (resolucion de referencia de frecuencia) es 2, el rango de ajuste es 0.001-65.535 Hz / s.

Si P0.22 (resolucion de referencia de frecuencia) es 1, el rango de ajuste es 0,01-655,35 Hz / s.

Fl curva 1 entrada minima Defecto 0.00V
P5.13 Rango de ajuste 0.00V~P5.15
Ajuste correspondiente de Fl Defecto 0.0%
P5.14 [curva 1 entrada minima -100.00%~100.0%
Rango de ajuste Defecto 10.00V
P5.15 [Fl curva 1 entrada maxima P5.13~10.00V
Rango de ajuste Defecto 100.0%
P5.16 Ajuste correspondiente de Fl -100.00%~100.0%
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curva 1 entrada maxima Defecto 0.10s

P5.17 Rango de ajuste 0.00s~10.00s

Estos parametros se utilizan para definir la relacién entre la tensién de entrada analégica y el ajuste correspondiente.
Cuando la tension de entrada analdgica excede el valor méaximo (P5.15), el valor maximo de tension analdgica se calcula
mediante "entrada maxima". Cuando la tension de entrada analdgica es menor que la entrada minima de ajuste (P5.13), el
valor ajustado en P5.34 (Ajuste para Fl menos que la entrada minima) se calcula mediante la entrada minima 0 0.0%
Cuando la entrada analégica es entrada de la corriente, la corriente de 20mA corresponde al voltaje de 5V. La corriente de
4mA corresponde al voltaje 1V.

Fl se utiliza para ajustar el tiempo de filtro de software de FI. Si la entrada analdgica esta expuesta a interferencias,
aumente el valor de tiempo de filtro de este parametro para estabilizar la entrada analégica detectada. Sin embargo, el
aumento del tiempo del filtro FI disminuira la respuesta de la deteccion analdgica. Establezca este parametro correctamente
en funcién de las condiciones reales.

En diferentes aplicaciones, el 100% de la entrada analégica corresponde a diferentes valores nominales. Para obtener mas
informacién, consulte la descripcion de las diferentes aplicaciones.

En la figura siguiente se muestran dos ejemplos tipicos de ajuste.

Corresponding ==t walue
LTrequency, torgue]

1000% ———————— —

O % C0 e

A0 S 20 mAy) (FI1C
v i e
Lo S —— —
]
H
i
0 % (0 ma - 1 -]
10 % 20 m&a0 (F1iZ)
=1 00,02
Fl curva 2 entrada minima | Defecto] 0.00V
P5.18 |  Rangodeajuste | 0.00V~P5.20
Ajuste correspondiente de FI | Defecto] 0.0%
P5.19 | curva 2 entrada minima ‘ -100.00%~100.0%
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Rango de ajuste | Defecto | 10.00V
ps20 | ! cuna2entrada P5.18~10.00V
maxima
Rango de ajuste | Defecto] 100.0%
P5 21 Ajuste correlszpl)ondlente de 100.00% ~100.0%
curva 2 entrada méxima | Defecto | 0.10s
P5.22 | Rangodeajuste | 0.00s~10.00s
Fl curva 2 entrada minima ‘ Defecto‘ 0.00v
P5.23 Rango de ajuste ‘ 0.00v~P5.25
Ajuste de. la entrada minima Defecto 0.0%
P5 94 correspondiente de la curva FI 3
' Rango de ajuste -100.00%~100.0%
FI curva 3 entrada maxima | Defecto| 10.00V
P5.25 | Rangodeajuste | P5.23~10.00V
Ajuste cgrrespondlente alaentrada Defecto 100.0%
P5.26 maxima de la curva Fl 3
' Rango de ajuste ‘ -100.00%~100.0%
Tiempo de filtro de la curva 3 FI ‘ Defecto‘ 0.10s
P5.27 Rango de ajuste 0.00s~10.00s

El método y las funciones de ajuste de la curva FI 3 son similares a los de la funcién Fl de la curva 1.

P5.98 Pulso de Entrada minima Defecto 0.00kHz
Rango de ajuste 0.00kHz~P5.30
Ajuste del pulso correspondiente de Defecto 0.0%
la entrada minima
P5.29 :
Rango de ajuste -100.00%~100.0%
P5.30 Pulso de entrada maxima Defecto 50.00kHz
Rango de ajuste P5.28~50.00kHz
Ajuste del pulso correspondiente de Defecto 100.0%
P5.31 la entrada méxima
Rango de ajuste -100.00%~100.0%
P5 39 Tiempo de filtro PULSE Defecto 0.10s
Rango de ajuste 0.00s~10.00s

Estos parametros se utilizan para establecer la relacion entre la entrada de frecuencia de pulso S3 y los ajustes
correspondientes. Los impulsos so6lo pueden ser introducidos por S3. El método para establecer esta funcién es similar al
ajuste de la curva Fl 1, Consulte las descripciones de la curva Fl 1

66



Variador de frecuencia Z2000 — manual de instrucciones

Seleccion de la curve Fl Defecto 321
Digito de unidades Seleccion de la curva FIV
1 Curva 1 (2 points, see P5.13~P5.16)
2 Curva2 (2 points, see P5.18~P5.21)
P5.33 | Rangode 3 Curva 3 (2 points, see P5.23~P5.26)
ajuste 4 Curva 4 (4 points, see C6.00~C6.07)
5 Curva 5 (4 points, see C6.08~C6.15)
Digitos de decenas Seleccion de la curve FIC (1~6, Igual que FIV)
Digitos de centenas Reservado

El digito de la unidad, el digito de diez digitos y el digito de cien de este pardmetro se utilizan respectivamente para
seleccionar la curva correspondiente de FIV, FIC. Se puede seleccionar una curva de las cinco curvas para 2 entradas
analégicas.

Curva 1, curva 2 y curva 3 son todas las curvas de 2 puntos, necesidad de establecer en el grupo P5. La curva 4 y la curva
5 son ambas curvas de 4 puntos, establecidas en el grupo C6.

El 22000 proporciona dos terminales Fl de serie.

Ajuste para FI menos que la entrada minima Defecto 000
Digito unidad Ajuste para VIF menor que la entrada minima
0 Valor minimo
P5.34
1 0.0%

Rango de ajuste

Ajuste para FIC menor que entrada minima (0 ~ 1, igual

Digito de decenas que FIV)

Digito de centenas Reservado

El codigo de funcion se utiliza para determinar el ajuste correspondiente cuando la tensién de entrada anal6gica es menor
que el valor minimo.

Los digitos de unidad, decenas y centenas, de este codigo de funcion corresponden respectivamente al ajuste de FIV, FIC.
Si el valor de un cierto digito se selecciona a 0, cuando la tension de entrada analogica es menor que la entrada minima, se
utiliza la entrada minima (P5.14, P5.19,P5.24).

Si el valor de un cierto digito se selecciona a 1, cuando la tension de entrada analégica es menor que la entrada minima, el
valor correspondiente de esta entrada analdgica es 0,0%

og 35 |_11empo de retardo X1 (FWD) \ Defecto \ 0.0s
Rango de ajuste ‘ 0.0s~3600.0s

P5.36 Tiempo de retardo X2 (REV) | Defecto 0.0s
Rango de ajuste | 0.0s~3600.0s
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Tiempo de retardo X3 (S1) | Defecto ‘ 0.0s

P5.37 _
Rango de ajuste ‘ 0.0s~3600.0s

Estos parametros se utilizan para ajustar el tiempo de retardo del variador cuando el estado del terminal cambia.

Actualmente, s6lo FWD, REV y S1 admiten la funcién de tiempo de retardo.

S selecciéon de modo valido 1 00000
Digito unidad Modo valido FWD
0 Alto nivel valido
P5.38 | Rango de 1 Nivel bajo valido
ajuste Digito decena Modo REV valido (0 ~ 1, igual que
Digito centena S1 modo valido (0 ~ 1, igual que
Digito unidad de mil S2 modo valido (0 ~ 1, igual que
Digito unidad de diezmil | S3 modo valido (0~ 1, igual que
S seleccién de modo valido 2 00000
P5.39 | Rangode Digito unidad S4 modo valido
ajuste 0 Alto nivel valido
1 Nivel bajo valido

Estos parametros se utilizan para configurar el modo valido de los terminales de entrada digital.
El terminal S es valido cuando se conecta con GND, y no es valido cuando se desconecta de GND.

El terminal S no es valido cuando se conecta con GND, y es valido cuando se desconecta de GND.

4.7 Grupo P6: Terminales de salida

El 22000 ofrece 1 terminal de salida analdgica multifuncién FOV, 1 terminal de salida de relé multifuncién y un terminal M01
utilizado para la salida de sefial de interruptor de colector abierto.

P6.00 MO01 modo de salida del terminal Defecto 1 Salida de sgr)al de
conmutacion

P6.01 Funcién MO01 (terminal de salida de colector abierto) | Defecto 0

P6.02 Funcién de salida de relé (RA-RB-RC) Defecto 2

Estos dos parametros se utilizan para seleccionar las funciones de los 2 terminales de salida digital. Las
funciones de los terminales de salida se describen en la siguiente tabla.

Valor Funcion Descripcion

0 Sin salida El terminal no tiene funcién.

Accionamiento de la CA que Cuando el convertidor de CA esta funcionando y tiene una frecuencia de
funciona salida (puede ser cero), el terminal sale en ON.

Cuando el variador de CA se detiene debido a un fallo, el terminal emite

2 Salida de fallo (parada) ON
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Deteccion de nivel de frecuencia

3 Salida FDT1 Consulte las descripciones de P8.19 y P8.20.
4 Frecuencia alcanzada Consulte las descripciones de P8.21.
. . . Si el variador de CA funciona con la frecuencia de salida de 0, el terminal
Funcionamiento a velocidad cero . . . .
5 . . sale en ON. Si el accionamiento de CA esta en estado de parada, el
(sin salida en parada) .
terminal sale en OFF.
El variador de CA evalua si la carga del motor supera el umbral de pre-
. advertencia de sobrecarga antes de realizar la accion de proteccion. Si se
Advertencia de sobrecarga del . .
6 motor sobrepasa el umbral de prealarma, el terminal emite ON. Para los
parametros de sobrecarga del motor, consulte las descripciones de P9.00 a
P9.02.
7 Advertencia de sobrecarga de la |El terminal emite ON 10s antes de que se realice la accion de proteccién de
unidad de AC sobrecarga del variador de CA.
8 Se ha alcanzado el valor de El terminal emite ON cuando el valor de contaje alcanza el valor
recuento establecido en Pb.08.
9 Valor de cuenta designado El terminal emite ON cuando el valor de contaje alcanza el valor
alcanzado establecido en Pb.09.
. El terminal emite ON cuando la longitud real detectada excede el valor
10 Longitud alcanzada .
establecido en Pb.05.
11 Ciclo del PLC completo Cuando el PLC simple completa un ciclo, el terminal emite una sefial de
impulso con un ancho de 250 ms.
1 Tiempo de funcionamiento Si el tiempo de funcionamiento acumulado del variador de CA excede el
acumulado alcanzado tiempo establecido en P8.17, el terminal emite ON.
Si la frecuencia ajustada excede el limite superior de frecuencia o el limite
13 Frecuencia limitada inferior y la frecuencia de salida del convertidor de frecuencia alcanza el
limite superior o el limite inferior, el terminal emite ON.
En el modo de control de velocidad, si el par de salida alcanza el limite de
14 Par de limitacion par, el accionamiento de CA entra en el estado de proteccién de bloqueo y
mientras tanto el terminal sale en ON.
Si el circuito principal del variador de CA y el circuito de control se
15 Listo para RUN estabilizan, y el variador de CA no detecta ningun fallo y esta listo para
RUN, el terminal sale en ON.
16 FIV> FIC Cuando la entrada de FIV es mayor que la entrada de FIC, el terminal emite
ON.
17 Limite superior de frecuencia | Si la frecuencia de marcha alcanza el limite superior, la salidas terminales
alcanzado ON.
18 Limite inferior de frecuencia Si la frecuencia de funcionamiento alcanza el limite inferior, el terminal se
alcanzado (sin salida en parada) pone en ON. En el estado de parada, el terminal sale OFF.
19 Salida de estado bajo tensién | Si el variador de CA esta en estado de bajo voltaje, el terminal sale en ON.
20  |Configuracion de la comunicacion Consulte el protocolo de comunicacién.
21 Reservado Reservado
22 Reservado Reservado
2 Funcionamiento a velocidad cero 2| Si la frecuencia de salida del variador de CA es 0, el terminal se pone en
(con salida en parada) ON. En el estado de parada, la sefial sigue encendida.
o4 Tiempo acumulado de encendido Si el tiempo de activacion acumulativa de la unidad de CA (P7.13) supera el
alcanzado valor establecido en P8.16, el terminal se pone en ON.
25 Deteccion Sd:ﬁgglilsfzfrecuenma Consulte las descripciones de P8.28 y P8.29.
26 Frecuencia 1 alcanzada salida Consulte las descripciones de P8.30 y P8.31
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27 | Salida de frecuencia 2 alcanzada Consulte las descripciones de P8.32 y P8.33.
28 Salida de corriente 1 alcanzada Consulte las descripciones de P8.38 y P8.39.
29 Salida de corriente 2 alcanzada Consulte las descripciones de P8.40 y P8.41.
Si la funcién de temporizacion (P8.42) es valida, el terminal se pone en ON
30 Tiempo de salida alcanzado después de que el tiempo de funcionamiento actual del accionamiento de
CA alcance el tiempo establecido.
Si la entrada FIV es mayor que el valor de P9.46 (limite superior de tensién
31 limite de entrada de FIV 31 de entrada FIV) o inferior al valor de P9.45 (limite inferior de tensién de
entrada FIV), el terminal sale en ON.
32 Carga que se convierte en 0 Si la carga se convierte en 0, el terminal emite ON.
. o Si el accionamiento de CA esta en el estado de marcha inversa, el terminal
33 Ejecucion inversa .
emite ON.
34 Estado actual cero Consulte las descripciones de P8.28 y P8.29.
Temperatura del médulo Si la temperatura del disipador térmico del modulo inversor (P7.07) alcanza
35 P el umbral de temperatura del médulo ajustado (P8.47), el terminal sale en
alcanzada
ON.
36 Limite de corrlent‘e del software Consulte las descripciones de P8.36 y P8.37.
excedido
37 Limite inferior de frecuencia Si la frecuencia de funcionamiento alcanza el limite inferior, el terminal se
alcanzado (con salida en parada) pone en ON. En el estado de parada, la sefial sigue encendida.
38 Salida de alarma Si se produce un fallo en‘ el varlgdor y eI~var|ador contintia funcionando, el
terminal emite la sefial de alarma.
39 Reservado Reservado
Tiempo de funcionamiento actual |Si el tiempo de funcionamiento actual del variador de CA excede el valor de
40 . .
alcanzado P8.53, el terminal emite ON
P6.07 Seleccion de la funcion de salida FOV Defecto 0
P6.08 Reservado

El rango de salida de FOV es 0-10 V 0 0-20 mA. La relacion entre los rangos de salida de impulsos y analdgicos y las
funciones correspondientes se muestra en la siguiente tabla.

Valor Funcién Rango (Correspondiente al Pulso 0 Rango de Salida
Analdgica 0.0% -100.0%)
0 Fre(.;uenci.a de 0 ~ frecuencia de salida maxima
funcionamiento
1 Fije la frecuencia 0 ~ frecuencia de salida méxima
2 Corriente de salida 0 ~ 2 veces de corriente nominal del motor
3 Par de salida 0 ~ 2 veces el par nominal del motor
4 Potencia de salida 0 ~ 2 veces de potencia nominal
5 Tension de salida 0 ~ 1.2 veces de la tension nominal del variador de CA
6 Entrada de pulso 0,01 kHz ~ 100,00 kHz
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FIV oV~ 10V
FIC 0V~ 10V (0 0 ~ 20mA)
9 Reservado
10 Longitud 0 ~ longitud méxima ajustada
11 Valor de cuenta 0 ~ valor de conteo méximo
12 Configurla\cién de 0.0% ~ 100,0%
comunicacion
13 Velocidad de rotacion del 0 ~ velocidad de rotacion correspondiente a
motor
14 Corriente de salida frecuencia méxima de salida
15 Tensién de salida 0,0A ~ 1000,0A
P6.10 coFrr?p\tlar?;):iligr? Tjt: Ssro Defecto 00%
Rango de ajuste -100.0%~+100.0%
Ganancia de FOV Defecto 1.00
Po.T Rango de ajuste -10.00~+10.00
P6.12 Reservado
P6.13 Reservado

Estos codigos de funcidn se utilizan para corregir la deriva de cero de la salida analdgica y la desviacién de amplitud de
salida. También se pueden usar para definir la curva FOV deseada. Si "b" representa el desplazamiento de cero, "k"
representa la ganancia, "Y" representa la salida real y "X" representa la salida estandar, la salida real es: Y = kX + b.

Entre ellos, el coeficiente de desplazamiento nulo 100% de FOV corresponde a 10 V (0 20 mA). La salida estandar se
refiere al valor correspondiente a la salida analdgica de 0 a 10 V (0 a 20 mA) sin desplazamiento de origen o ajuste de
ganancia.

Por ejemplo, si se utiliza la salida analdgica como frecuencia de funcionamiento y se espera que la salida sea de 8 V
cuando la frecuencia a la frecuencia maxima sea 3V, la ganancia se ajustara a -0,50 y se establecera la compensacion de
origen a 80%.

P6.17 MO1 tiempo de retardo de salida Defecto ‘ 0.0s
Rango de ajuste 0.0s~3600.0s

P6.18 Tiempo de retardo de salida RA-RB-RC| Defecto ‘ 0.0s
Rango de ajuste 0.0s~3600.0s

Estos pardmetros se utilizan para ajustar el tiempo de retardo de los terminales de salida M01, el relé 1 del
cambio de estado a la salida real.
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Seleccion de modo valido del terminal de salida Defecto 00000
Digito unidad M01 modo valido
P6.22 0 Lagica positiva

Rango de ajuste
1 Logica negativa

Digitos decenas | RA-RB-RC modo valido (0 ~ 1, lo mismo que MO1)

Se utiliza para definir la 16gica de los terminales de salida M01, RA, RB, RC.

0: Logica positiva

El terminal de salida es vélido cuando esté conectado con GND, e invalido cuando esta desconectado de GND.
1. Logica negativa

El terminal de salida no es valido cuando esta conectado con GND, y es valido cuando se desconecta de GND.

4.8 Grupo PT7: Panel de control y pantalla

Coeficiente de calibracion de la
potencia de salida

Rango de ajuste| 0 0.0~200.0

Defecto 100.0

P7.00

Puede corregir la potencia de salida modificando el parametro P7.00, (la potencia de salida se puede ver a través del
parametro D0.05)

P7.01 Reservado

Funcion de tecla STOP / RESET | Defecto 1
o7 00 Rango de 0 Coeficiente de calibracion de potencia de salida control
' ajuste 1 STOP/RESET tecla Capacitado en cualquier modo de
funcionamiento
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Parametros de funcionamiento de la pantalla LED 1 |Defecto 1F

[7]6]5]4a]3[2]1]0]

Running frecuency 1 (HZ)
Set fequency (Hz)

Bus vollage (V)

Cutput voltage (W)
Output current (4)
Ouitput porerer (KYY)
Owitpast torgue (9%

5 input stalus (V)

Pr.03 5|14 13[12]11 [ 10]9] 8|

.

Y0 output status

FIV woltage (V)
FIC current (ma)

Re=zerved

g)snle ap obuey
4444~ 0000

Count value
Length value
Load speed display
PID setting

Si es necesario mostrar un parametro durante la ejecucion, ajuste el bit
correspondiente a 1 y ajuste P7.03 al equivalente hexadecimal de este
numero binario.
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Parametros de funcionamiento de la pantalla

LED 2 Defecto 0

———PID feedhack
b L, slage

Pulse seﬂingI frequencyliHz)
Running Fequencyd
Femaininig running fime
F|\/ votage before comection
F|C curment before comechion

Reserved

P7.04 151413 [12]11] 10 9| 8

I— Linear speed

Currrit poveser-on fime: (Hour)
Currért running fime(Minute)

Pulse sitting Fequency (Hz)
Communication $etting value
Reserved
Wain Fequency X display (Hz)
Buliary fequency Y display (Hz)

aisnle ap obuey
4444~ 0000

Si es necesario mostrar un parametro durante la ejecucion, ajuste el bit
correspondiente en 1y ponga P7.04 en el equivalente hexadecimal de este nimero
binario.
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Ejecute los parametros de visualizacion, utilizados para establecer los parametros que se pueden ver cuando el variador
esta en cualquier estado de funcionamiento.

Parametros de parada de la pantalla LED Fallo 0

Set frequency (Hz)

Bus voltage (V)
A input status
Y O output status

Fl' voltage (V)
FIC curment (mA)

Rezerved
Count valye

——— Length valug

PLC stage
Load speed
PID setting

Pulse seltmgl
frequency (kHz)

Reserved
Reserved

P7.05 Reserved

aisnle ap obuey
4444~ 0000

Si un paradmetro necesita ser visualizado durante la ejecucion, ajuste el
bit correspondiente a 1y ajuste P7.05 al equivalente hexadecimal de
este nimero binario.

P7.08 Coeficiente de visualizacidn de velocidad de carga |Defecto| 1.0000

Rango de ajuste 0.0001~6.5000

Este pardmetro se utiliza para ajustar la relacién entre la frecuencia de salida del variador y la velocidad de carga. Para
obtener mas informacion, consulte la descripcion de P7.12.

Temperatura del disipador térmico de | pefecto Solo lectura
P7.07 variador
Rango de ajuste 0.0°C~150.0°C
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Se utiliza para visualizar la temperatura del transistor bipolar de puerta aislada (IGBT) del modulo inversor, y el valor de
proteccion de sobrecalentamiento IGBT del médulo inversor depende del modelo.

P7.08 |Versién de software temporal  [Defecto [Solo lectura
Rango de ajuste 0.0°C~150.0°C

Se utiliza para mostrar la versién de software temporal de la tarjeta de control.

P7.09 [Tiempo de funcionamiento  |Defecto [0h
Defecto  0h~65535h

Se utiliza para mostrar el tiempo de funcionamiento acumulativo del variador. Después de que el tiempo de funcionamiento
acumulado alcanza el valor establecido en P8.17, el terminal con la funcion de salida digital 12 emite ON.

P7.10 Reservado Defecto
Version del software Defecto solo lectura
P7.11 | Rango de ajuste Versidn de software del tablero de control

Numero de decimales para
la visualizacién de la Defecto 0
velocidad de carga

0 0 Decimal
1 1 Decimal
P7.12 :32?: ® 2 Decimal
3 3 Decimal

P7.12 se utiliza para establecer el nimero de decimales para la visualizacién de la velocidad de carga. A continuacién se
ofrece un ejemplo para explicar cdmo calcular la velocidad de carga:

Suponga que P7.06 (Coeficiente de visualizacion de la velocidad de carga) es 2.000 y P7.12 es 2 (2 decimales). Cuando la
frecuencia de funcionamiento del variador de frecuencia es de 40.00 Hz, la velocidad de carga es de 40.00 x 2.000 = 80.00
(visualizacion de 2 decimales).
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Si el accionamiento de CA esta en estado de parada, la velocidad de carga es la velocidad correspondiente a la frecuencia
ajustada, es decir, "ajustar la velocidad de carga". Si la frecuencia ajustada es 50.00 Hz, la velocidad de carga en el estado
de parada es 50.00 x 2.000 = 100.00 (visualizacién de 2 decimales).

P7.13 [Tiempo de encendido Defecto [0h
Rango de ajuste 0h~65535h

Se utiliza para mostrar el tiempo acumulado de encendido del variador desde la entrega. Si el tiempo alcanza el tiempo de
encendido programado (P8.17), el terminal con la funcion de salida digital 24 se activa.

Consumo acumulado de energia | Defecto -

P7.14 Rango de ajuste 0~65535kWh

Se utiliza para mostrar el consumo de energia acumulado de la unidad de CA hasta ahora.

4.9 Grupo P8: Funciones Auxiliares

P8 00 JOG Frecuencia de arranque Defecto 2.00Hz
Rango de ajuste 0.00Hz ~ Frecuencia méxima

P8.01 JOG Tiempo de aceleracion Defecto | 20.0s
Rango de ajuste 0.0s~6500.0s

P8.02 JOG Tiempo de desaceleracion Defecto | 20.0s
Rango de ajuste 0.0s~6500.0s

Estos parametros se utilizan para definir la frecuencia de ajuste y el tiempo de aceleracién / deceleracion del convertidor de
CA cuando se activa. El modo de puesta en marcha es "Inicio directo" (P1.00 = 0) y el modo de parada es "Desacelerar
hasta parar" (P1.10 = 0) durante el jogging.

P8.03  [Tiempo de aceleracion 2 Defecto  |Dependiente del modelo
Rango de ajuste 0. 0s~6500.0s

P8.04 Tiempo de desaceleracion 2 Defecto |Dependiente del modelo
Rango de ajuste 0. 0s~6500.0s

P8.05 [Tiempo de aceleracion 3 Defecto |Dependiente del modelo
Rango de ajuste 0. 0s~6500.0s

P8.06 [Tiempo de desaceleracion 3 Defecto |Dependiente del modelo
Rango de ajuste 0. 0s~6500.0s
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P8.07  [Tiempo de aceleracion 4 Defecto  |Dependiente del modelo
Rango de ajuste 0. 0s~6500.0s

P8.08 [Tiempo de desaceleracion 2 Defecto  |Dependiente del modelo
Rango de ajuste 0. 0s~6500.0s

El 22000 proporciona un total de cuatro grupos de tiempo de aceleracion/deceleracion, es decir, los tres grupos anteriores y
el grupo definido por P0.08 y P0.09. Las definiciones de cuatro grupos son completamente iguales. Puede conmutar entre
los cuatro grupos de tiempo de aceleracién / deceleracion a través de diferentes combinaciones de estados de terminales S.
Para mas detalles, vea las descripciones de P5.01 a P5.05.

P8.09 |[Frecuencia de salto 1 Defecto  [0.00Hz

Rango de ajuste 0.00Hz~Méxima frecuencia
P8.10 [Frecuencia de salto 2 Defecto  [0.00Hz

Rango de ajuste 0.00 Hz~Maxima frecuencia
P8.11 Amplitud del salto de Defecto  [0.00Hz

frecuencia

Rango de ajuste 0.00~ Maxima frecuencia

Si la frecuencia ajustada esta dentro del rango de salto de frecuencia, la frecuencia real de funcionamiento es la frecuencia
de salto cercana a la frecuencia ajustada. Ajustar la frecuencia de salto ayuda a evitar el punto de resonancia mecénica de
la carga.

El 22000 admite dos frecuencias de salto. Si ambos estan ajustados a 0, la funcion de salto de frecuencia esta deshabilitada.
El principio de las frecuencias de salto y la amplitud de salto se muestra en la siguiente figura.

Cutput
frequency (HZ)

A

Jump Frequency jumpampliud 1

frequency 2 Frequency jump amplitude

—— i — —— —

Jump

f 1
T qUancy Frequency jump amplitude

{ Frequency jump amplitude

Time (f)

Figura 4-12 Principio de las frecuencias de salto y amplitud de salto
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Forward/Reverse rotation Defecto [0.0s

dead-zone time
P8.12  |Rango de ajuste 0.00s~3000.0s

Se utiliza para ajustar el tiempo cuando la salida es de 0 Hz en la transicion de la rotacion hacia adelante y hacia atras de la
transmision de CA, como se muestra en la siguiente figura.

Cutput &
frequency
(Hz)
Forward
rotation

L 3

" [ Reverse
Odad-zdne rotation
tirme

Figura 4-13 Tiempo de zona muerta de rotacicn hacia delante / atr&s

Control marcha atras Defecto 0
P8.13 Rango de 0 Permitido
ajuste 1 prohibido

Se utiliza para establecer si el variador permite la rotacién inversa. En las aplicaciones donde esta prohibida la rotacion
inversa, ajuste este parametro en 1.

Modo de funcionamiento cuando fije Defecto |0
la frecuencia inferior a limite inferior
de frecuencia

P8.14 [Rangode [0 Correr en limite inferior de frecuencia
ajuste 1 Stop
2 Ejecutar a velocidad cero
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Se utiliza para ajustar el modo de funcionamiento de la unidad de CA cuando la frecuencia ajustada es inferior al limite
inferior de frecuencia. EI Z2000 proporciona tres modos de funcionamiento para satisfacer los requisitos de varias
aplicaciones.

P8.15 |Control de caida Defecto [0.00Hz
Rango de ajuste 0.00Hz~10.00Hz

Esta funcidn se utiliza para equilibrar la asignacién de la carga de trabajo cuando se utilizan varios motores para accionar la
misma carga. La frecuencia de salida de los variadores de CA disminuye a medida que aumenta la carga. Puede reducir la

carga de trabajo del motor bajo carga disminuyendo la frecuencia de salida para este motor, implementando el equilibrio de
la carga de trabajo entre varios motores.

Umbral de tiempo de activacion
P8.16 acumulado Defecto Oh

Rango de ajuste 0h~65000h

Si el tiempo de encendido acumulado (P7.13) alcanza el valor ajustado en P8.16, el terminal MO1 correspondiente sale en
ON (P6.01 = 24).

Umbral de tiempo de funcionamiento Defecto  |Oh
acumulado
Rango de ajuste 0h~65000h

P8.17

Se utiliza para establecer el umbral de tiempo de funcionamiento acumulativo del variador. Si el tiempo de funcionamiento
acumulado (P7.09) alcanza el valor ajustado en este parametro, el terminal MO1 correspondiente sale en ON (P6.01 = 40).

Proteccién de arranque Defecto 0
Rango de ajuste 0 No
P8.18 1 [Si

Este pardmetro se utiliza para configurar si se habilita la proteccion de seguridad. Si se establece en 1, la unidad de CA no
responde al comando de marcha vélido cuando se enciende la unidad de CA (por ejemplo, un terminal de entrada esta
ENCENDIDO antes de encenderse). La unidad de CA responde s6lo después de que el comando de ejecucion se cancela y
vuelve a ser valido.

Ademas, la unidad de CA no responde al comando de marcha valido cuando se restablece el fallo de la unidad de CA. La
proteccion de ejecucion se puede desactivar s6lo después de cancelar el comando de ejecucion. De esta manera, este
parametro se establece en 1, el motor puede protegerse de responder a comandos de marcha al encender o restablecer
fallos en condiciones inesperadas.
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P8.19 |Valor de deteccion de frecuencia Defecto (50.00Hz
(FDT1)

Rango de ajuste 0.00Hz ~Méxima frecuencia

P8.20 [Histéresis de deteccién de frecuencia Defecto [5.0%
(FDT1)

Rango de ajuste 0.0%~100.0% (FDT1 level)

Si la frecuencia de funcionamiento es superior al valor de deteccion de frecuencia, el terminal MO1 correspondiente se pone
en ON. Si la frecuencia de funcionamiento es inferior al valor de P8.19, se cancelara la salida del terminal MO1.

Estos dos parametros se utilizan respectivamente para ajustar el valor de deteccion de la frecuencia de salida y el valor de
histéresis al cancelar la salida. El valor de P8.20 es un porcentaje de la frecuencia de histéresis para el valor de deteccion
de frecuencia (P8.19). La funcion FDT se muestra en la siguiente figura.

Output fregquency (Hz

FOT level 1 FOT hysteresis
-+ — — — 4=P319xPa20
r 1
| |
| |
| |
Frequency reached | ] Time (1)
detection signal | |
(YO, relay) I |
| |
| |
Or
Time (1)

Figura 4-14 Nivel FDT

P8.21  |Alcance de deteccion de la frecuencia  Defecto 0.0%
alcanzada

Rango de ajuste 0.00~100% (Maxima
frecuencia)

Si la frecuencia de funcionamiento de la unidad de CA esta dentro del cierto rango de la frecuencia ajustada, el terminal YO
correspondiente se pone en ON. Este pardmetro se utiliza para ajustar el rango dentro del cual se detecta la frecuencia de
salida para alcanzar la frecuencia ajustada. El valor de este parametro es un porcentaje relativo a la frecuencia maxima. El
rango de deteccion de la frecuencia alcanzada se muestra en la siguiente figura.
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Output frequency (HZ) & m
Set frequency } Detection

A ——— I range
| -
|
|
i
|
|
!
|
|

Frequency reached | Tirne (f)

detection signal

fin-

-
Time (f)

Figura 4-15 Alcance de deteccin de la frecuencia alcanzada

Frecuencia de salto durante el
proceso de Aceleracion / Defecto 1
Deceleracion

P8.22

0 : Discapacitado
Rango de ajuste
1 : Capacitado

Se utiliza para establecer si la frecuencia de salto es valida durante el proceso de aceleracion / deceleracion. Cuando la
frecuencia de salto es valida durante la aceleracién / desaceleracién, y la frecuencia de funcionamiento esté dentro del
rango de salto de frecuencia, la frecuencia real de funcionamiento saltara por encima de la amplitud de salto de frecuencia
ajustada (sube directamente desde la frecuencia de salto més baja a la frecuencia de salto mas alta). La figura siguiente
muestra el diagrama cuando la frecuencia de salto es valida durante la aceleracion / desaceleracion.
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Catput
frequency (Ho A

Jump | ___-t_l-:requency jurmp amplitude
fregquency 2 j Freguency jump amplituda

Jump T T T¥Frequency jurnp amplitude
fregquency 1 Freguency jump amplitude

Frequency jump amplitude TimETﬂ

Figura 4-16 Diagrama cuando la frecuencia de salto es v&ida durante el proceso de aceleracicn / desaceleracicn

Punto de conmutacion de frecuencia
entre el tiempo de aceleracién 1y el | Defecto 0.00Hz
tiempo de aceleracion 2

P8.25

Rango de ajuste 0.00Hz~Maxima frecuencia

Punto de conmutacién de frecuencia
entre el tiempo de desaceleracion 1y el | Defecto 0.00Hz

tiempo de desaceleracion 2
P8.26

Rango de ajuste 0.00Hz~Méxima frecuencia

Esta funcién es valida cuando el motor selecciona el tiempo de aceleracion / deceleracion que no se realiza mediante la
conmutacién del terminal X. Se utiliza para seleccionar diferentes grupos de tiempo de aceleracién / deceleracion basados
en el rango de frecuencia en funcionamiento en lugar del terminal X durante el proceso de funcionamiento del variador.
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] I
FPg.25 i i
] I
Pa.26 - -
] |
] I
! ! Tirne i)
1 1 H -
] I
o SR e
Acceleration) 1 | i Deceleration
fime2 | H ! g time 2
—1
Acceleration Deceleration
fime 1 time 1

Figura 4-17 Cambio de tiempo de aceleracicn / deceleracicn

Durante el proceso de aceleracion, si la frecuencia de funcionamiento es menor que el valor de P8.25, se selecciona el
tiempo de aceleracion 2. Si la frecuencia de funcionamiento es mayor que el valor de P8.25, se selecciona el tiempo de

aceleracion 1.

Durante el proceso de desaceleracién, si la frecuencia de funcionamiento es mayor que el valor de P8.26, se selecciona el
tiempo de desaceleracién 1. Si la frecuencia de funcionamiento es menor que el valor de P8.26, se selecciona el tiempo de

desaceleracion 2.

pP8.27

Terminal JOG preferido Defecto 0

Rango de ajuste

0 : Discapacitado

1 : Capacitado

Se utiliza para establecer si el terminal JOG es la prioridad mas alta.

Si se prefiere el terminal JOG, el variador cambia al estado de funcionamiento JOG de terminal cuando hay un comando
JOG de terminal durante el proceso de funcionamiento del variador.

P8.28

Valor de deteccién de frecuencia (FDT2)|  Defecto 50.00Hz

Rango de ajuste

0.00Hz~Maxima frecuencia
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Histéresis de deteccion de frecuencia o
(FDT2) Defecto 5.0%
P8.29 Rango de ajuste 0.0%~100.0% (FDT2 level)

La funcion de deteccion de frecuencia es la misma que la funcion FDT1. Para mas detalles, consulte las descripciones de
P8.19 y P8.20.

Cualquier frecuencia que Defecto [50.00Hz

alcance el valor de deteccion
P8.30 1

Rango de 0.00 Hz ~Maxima frecuencia
ajuste

Cualquier frecuencia que Defecto [0.0%
alcance amplitud de

P8.31 deteccion 1
Rango de 0.0%~100.0% (Méaxima frecuencia)
ajuste
Cualquier frecuencia que Defecto [50.00Hz
alcance el valor de detecci6n

P8.32 o
Rango de 0.00Hz~ Maxima frecuencia
ajuste
Cualquier frecuencia que Defecto 0.0%
alcance amplitud de

P8.33 deteccién 2

Rangode  [0.0%~100.0% (Maxima frecuencia)

Si la frecuencia de salida del variador esté dentro de las amplitudes positiva y negativa de cualquier frecuencia que alcance
el valor de deteccion, las correspondientes salidas M01 ON (P6.01 = 26/27)

El 22000 proporciona dos grupos de cualquier frecuencia que alcanza los parametros de deteccion, incluyendo el valor de
deteccion de frecuencia y la amplitud de deteccion, como se muestra en la siguiente figura.
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Running frequency
A

R [ Frequency reaching

Anyfrequency | Sy . detection amplitude
feaching Frequency reaching
_|_ _____ | | detection ampitude
| | |
| ) | :
: ! I | » Time
N I ION|
Ay frecuencyreaching — oer OFF ’_I OFF
detection signal
Y0 o relay

Figura 4-18 Cualquier frecuencia que alcance la deteccicn

Nivel de deteccion de corriente cero‘Defecto ‘5.0%

Rango de ajuste [0.0%~300.0% (rated motor current)

Tiempo de retardo de deteccion de Defecto [0.10s
corriente cero

P8.34

P8.35

Rango de ajuste |0.00s ~600.00s

Si la corriente de salida del accionamiento de CA es igual o menor que el nivel de deteccion de corriente de cero y la
duracién excede el tiempo de retardo de deteccion de corriente de cero, el MO1 correspondiente se pone en ON. La
deteccion de corriente cero se muestra en la siguiente figura.
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Output current

Zero current
detection leveH - - - o o e e e A
P&.34 I ! Time
i I -
] I
| I
Zerocurrert A : :
detection signal i I
1 i
i By
! ON | Time
i
|
1
T - Lt
I
—e

Zero current
dete ction delay time
F&.35

Figura 4-19 Deteccion de corriente cero

Umbral de sobrlelnten3|dad de Defecto 200.0%
salida

P8.36 0.0% (sin deteccion)

Rango de ajuste 0.1%~300.0% (corriente nominal del

motor)
Tle;mpo Se reta'rdot dz dete:'(;mon Defecto 0.00s

Pg.37 e sobrecorriente de salida

Rango de ajuste 0.00s~600.00s

Si la corriente de salida del accionamiento de CA es igual o superior al umbral de sobrecarga de intensidad y la
duracién excede el tiempo de retardo de deteccion, el “YO” correspondiente se convierte en ON. La funcién de
deteccion de sobrecorriente de salida se muestra en la siguiente figura.
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Output 4
current

Dutput over current
threshald
Pa.36

= Time
QOutput over current
detection signal
oN
| = Time
Qutput dver current
detection delay time
Pa.37

Figura 4-20 Deteccion de sobrecorriente de salida

Cualquier intensidad que

Defecto 100.0%
alcance 1
P8.38
Rango d?, 0.0%~300.0% (corriente nominal del motor)
programacion

Cualquier intensidad que

0,
alcance amplitud 1 Defecto 0.0%

P8.39 | Rango de

L 0.0%~300.0% (corriente nominal del motor)
programacion

Cualquier intensidad que

Defecto 100.0%
alcance 2
P8.40
Rango d?, 0.0%~300.0% (corriente nominal del motor)
programacion

Cualquier intensidad que

0,
alcance amplitud 2 Defecto 0.0%

P8.41 | Rango de

C 0.0%~300.0% (corriente nominal del motor)
programacion

Si la intensidad de salida del variador esta dentro de las amplitudes positiva y negativa del valor de deteccion de
Cualquier intensidad que alcance, el correspondiente MO1 se pone en ON (P6.01 = 28/29).
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El 22000 proporciona dos grupos de cualquier corriente que alcanza los pardmetros de deteccion, incluyendo el
valor de deteccion de corriente y las amplitudes de deteccidn, como se muestra en la siguiente figura

A

Cutput

curent
IEE5Y . 55T IR RasRE =T :::}'Any current reaching amplitude
Anycurrentl ___f_ :_ AIE] 1 Dl A, U | Any current reaching amplitude

reaching

I
I
I
I
|
L
I
I

Ny fony ON
Ay currert reaching  off OFF OFF

detection signal
YO 0r relay

||
I 1
I 1
I 1
[ |
L_1
[
I 1

Figura 4-21 Cualquier intensidad que alcance la deteccion

Seleccidn de sincronizacion de
. Defecto 0
funciones
P8.42 . .
Rango de 0 Discapacitado
programacion 1 Capacitado
Selecmonlde duracién de Defecto 0
tiempo
0 P8.44
P8.43 1 FIV
2 FIC
R d
ango (.a, 3 Reservado
programacion
El 100% de la entrada analdgica corresponde al valor de P8.44
Duracién del tiempo Defecto 0.0Min
P8.44
Rango de 0.0Min~6500.0Min
programacion

Estos parametros se utilizan para implementar la temporizacion de accionamiento de la funcion del variador.

Si P8.42 se establece en 1, el accionamiento del variador empieza a tiempo al arrancar. Cuando se alcanza la
duracion de temporizacién ajustada, el accionamiento del variador se detiene automaticamente y mientras tanto
las salidas M01 correspondientes se encienden. (P6.01=30)
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El accionamiento del variador empieza a sincronizar desde 0 cada vez que se inicia y la duracién de
temporizacién restante puede ser consultada por D0.20. La duracion de temporizacion se establece en P8.43 y
P8.44, en la unidad de minuto.

P8.45 |Limite inferior de tensidon de  [Defecto 3.10V
entrada FIV

Rango de 0.00V~P8.46
programacion

P8.46 |Limite superior de tension de |Defecto [6.80V
entrada FIV

Rango de P8.45~10.00V
programacion

Estos dos pardmetros se utilizan para establecer los limites de la tensidn de entrada para proporcionar
proteccion en el accionamiento del variador. Cuando la entrada de FIV es mayor que el valor de P8.46 o menor
que el valor de P8.45, el M01 correspondiente se pone en ON, indicando que si la entrada de FIV excede el
limite.

P8.47 [Temperatura umbral del Defecto [100°C
maddulo
Rango de programacion 0.~150°C

Cuando la temperatura del disipador de calor del accionamiento de CA alcanza el valor de este parametro, el
MO01 correspondiente se pone en ON, indicando que la temperatura del médulo alcanza el umbral.

Control del ventilador de

. Defecto 0
enfriamiento

P8.48

Rango de 0: Ventilador trabajando durante el funcionamiento

programacion 1: Ventilador trabajando continuamente

Se utiliza para ajustar el modo de funcionamiento del ventilador de refrigeracidn. Si este pardmetro esta ajustado
a 0, el ventilador funciona cuando el variador esta en estado de funcionamiento. Cuando el variador se detiene,
el ventilador de refrigeracion funciona si la temperatura del disipador de calor es superior a 40 ° C y deja de
funcionar si la temperatura del disipador de calor es inferior a 40 ° C.

Si este parametro esté ajustado a 1, el ventilador de refrigeracion sigue funcionando después de encenderlo.

Frecuencia de activacion | Defecto 0.00Hz

P8.49 Rango de Frecuencia inactiva (P8.51) ~maxima frecuencia

programacion (P0.10)

Tiempo de retardo de la

. Defecto 0.0s
activacion

P8.50

Rango de

programacion 0.0s~6500.0s
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Frecuencia inactiva Defecto 0.00Hz
P8.51
Rango d?, 0.00Hz~frecuencia de activacion (P8.49)
programacion
Tiempo de retardo inactivo | Defecto 0.0s
P8.52
Rango de 0.05~6500.0s
programacion

Estos pardmetros se utilizan para implementar las Funciones inactivas y de despertar en la aplicacion de
suministro de agua.

Cuando la unidad de CA esta en estado de funcionamiento, la unidad de CA entra en el estado inactivo y se
detiene automaticamente después del tiempo de retardo inactivo (P8.52) si la frecuencia ajustada es inferior o
igual a la frecuencia inactiva (P8.51).

Cuando la unidad de CA esta en estado latente y el comando de marcha actual es efectivo, la unidad de CA se
inicia después del tiempo de retardo de activacion (P8.50) si la frecuencia ajustada es superior o igual a la
frecuencia de activacion

Generalmente, establezca la frecuencia de activacién igual o mayor que la frecuencia latente. Si la frecuencia de
activacion y la frecuencia de latencia se establecen en 0, las Funciones inactivas y de activacion son
Discapacitado.

Cuando la Funcién inactiva es Capacitado, si la fuente de frecuencia es PID, si la operacion PID se realiza en
estado inactivo se determina por PA.28. En este caso, seleccione la operacién PID Capacitado en el estado de
parada (PA.28 = 1).

Tiempo de ejecucién actual ~ Defecto [0.0Min

alcanzado
P8.53

Rango de programacion 0.0Min~6500.0Min

Si el tiempo de funcionamiento actual alcanza el valor ajustado en este parametro, el M01 correspondiente se
pone en ON, indicando que se alcanza el tiempo de funcionamiento actual.

410 Grupo P9: Fallo y Proteccion

Seleccion de proteccién de
Defecto 1
sobrecarga del motor
P9.00 0 Discapacitado
Rango de programacién
1 Capacitado
Ganagma de prdotleccut)n de Defecto 100
P9.01 sobrecarga del motor
Rango de programacion 0.20~10.00
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P9.00=0

El motor de proteccion contra sobrecarga Funcidn es Discapacitado. El motor esta expuesto a dafios potenciales
debido al sobrecalentamiento. Se sugiere instalar un relé térmico entre el accionamiento de CA 'y el motor.

P9.00 =1

El variador evalua si el motor estd sobrecargado segun la curva de tiempo de retardo inverso de la proteccion de
sobrecarga del motor.

La curva de tiempo de retardo inverso de la proteccién de sobrecarga del motor es: 220%

*P9.01 * corriente nominal del motor (si la carga permanece en este valor durante un minuto, el variador de
frecuencia informa del fallo de sobrecarga del motor) 0 150% * P9.01 * corriente nominal del motor (si la carga
permanece en este valor durante 60 minutos, el variador de frecuencia informa del fallo de sobrecarga del motor).

Fije P9.01 correctamente sobre la base de la capacidad real de sobrecarga. Si el valor de P9.01 es demasiado
grande, el dafio al motor puede resultar cuando el motor se sobrecalienta, pero el variador no informa de la
alarma.

Coeficiente de advertencia Defecto  80%
de sobrecarga del motor
P9.02 Rango de programacién  50%~100%
Esta Funcion se utiliza para dar una sefial de aviso al sistema de control via M01 antes de la proteccion de
sobrecarga del motor. Este pardmetro se utiliza para determinar el porcentaje en el que se realiza la pre-
advertencia antes de la sobrecarga del motor. Cuanto mayor sea el valor, menos avanzada sera la pre-
advertencia.

Cuando la corriente de salida acumulada del accionamiento del variador es mayor que el valor de la curva de
retardo de tiempo de sobrecarga multiplicada por P9.02, el terminal MOF multifuncién digital en el variador de
(Prealarma de sobrecarga del motor) emite ON.

P9.03  |Aumento de tensién de Defecto [0
sobretensién
Rango de 0 (sin sobrecarga de estancamiento) ~100
programacion

Tensidn de proteccion contra Defecto  [130%
sobretension

Rango de 120%~150% (Trifasico)
programacion

P9.04

Cuando la tension del bus de CC excede el valor de P9.04 (Tensiéon de proteccion contra la sobretension)
durante la deceleracion del variador, el variador detiene la desaceleracién y mantiene la corriente de frecuencia
de funcionamiento. Después de que el voltaje del bus disminuye, la unidad de CA continta desacelerando. P9.03
(Aumento de sobretension) se utiliza para ajustar la capacidad de supresion de sobretension del variador.
Cuanto mayor sea el valor, mayor sera la capacidad de supresion de sobretension.

En el requisito previo de que no ocurran sobretensiones, ajuste P9.03 en un valor pequefio.

Para la carga de pequefa inercia, el valor debe ser pequefio. De lo contrario, la respuesta dindmica del sistema
sera lenta. Para una carga de gran inercia, el valor debe ser grande. De lo contrario, el resultado de la supresion
sera pobre y puede producirse un fallo de sobretension. Sila ganancia de sobrecarga de sobretension se pone a
0, la funcion de sobrecarga de tension esta discapacitada.
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Aumento de la sobrecarga Defecto |20

P9.05 |Rangode 0~100
programacion

Corriente de proteccion contra Defecto  [150%

pérdida de corriente excesiva
P9.06

Rango de 100% ~200%
programacion

Cuando la intensidad de salida sobrepasa la corriente de proteccién contra la sobrecarga durante la aceleracién /
deceleracion del variador, el accionamiento del variador detiene la aceleracion / desaceleracion y mantiene la
frecuencia actual de funcionamiento. Después de que la corriente de salida disminuye, el variador continua
acelerando / desacelerando.

P9.05 (Aumento de la sobrecarga de corriente) se utiliza para ajustar la capacidad de supresién de
sobrecorriente del variador. Cuanto mayor sea el valor, mayor sera la capacidad de supresidn de sobrecorriente.
En el requisito previo de no ocurrencia de sobrecorriente, ajuste P9.05 a un valor pequefio.

Para la carga de pequefia inercia, el valor debe ser pequefio. De lo contrario, la respuesta dindmica del sistema
sera lenta. Para una carga de gran inercia, el valor debe ser grande. De lo contrario, el resultado de supresion
sera deficiente y puede producirse un fallo de sobrecorriente. Si la ganancia de pérdida de sobreintensidad se
establece en 0, el bloqueo de sobrecarga Funcién es Discapacitado.

Cortocircuito a tierra al encender| Defecto 1
P9.07

Rango de 0 Discapacitado

programacion | 1 Capacitado

Se utiliza para determinar si se debe comprobar que el motor esta cortocircuitado a masa al encender el variador.
Si esta Funcién es Capacitado, el UVW del variador tendra voltaje de salida un tiempo después de encendido.

Tiempos de restablecimiento | Defecto | 0
P9.09 Rango d?, 0~20
programacion

Se utiliza para establecer los tiempos de restablecimiento automatico de fallos si se utiliza esta funcién. Una vez
superado el valor, el variador permanecera en el estado de fallo.

Accién M01 durante el

restablecimiento automético de fallos Defecto 1
P9.10
ranco d?' 0 : Sinaccién 1 : Accion
programacion

Se utiliza para decidir si el M1 actua durante el restablecimiento automético del fallo si se selecciona la funcién
de restablecimiento
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Intervalo de tiempo de Defecto  [1.0s

restablecimiento automatico de fallo
P9.11

Rango de 0.1s~100.0s
programacion

Se utiliza para ajustar el tiempo de espera de la alarma del variador de CA al restablecimiento automatico del
fallo.

P9.12 Reservado

P9.13  [Seleccién de proteccion de pérdida de Defecto |1
fase de salida

Rangode  [0: Prohibido
programacio

n 1: Permitido

Se utiliza para determinar si se debe realizar la proteccion de pérdida de fase de salida.

P9.14  [Tipo de primer fallo
P9.15  [Tipo de segundo fallo
P9.16  [Tipo de tercer (y ultimo) fallo 0~99
Se utiliza para registrar los tipos de las tres fallas recientes del variador de CA. 0 indica que no hay ningun fallo.
Para conocer las causas posibles y la solucion de cada falla, consulte el Capitulo 5.

Frecuencia sobre el Muestra la frecuencia cuando se produce el ltimo fallo.

Po.17 tercera fallo

Intensidad tras la tercera Muestra la corriente cuando se produce el tltimo fallo.

P9.18| .
averia

Tension del bus por tercerMuestra la tensidn del bus cuando se produce el Ultimo fallo.

P9'19fallo

Muestra el estado de todos los terminales de entrada cuando se
produce el ultimo fallo. La secuencia es la siguiente:

Estado del terminal de
entrada al tercer fallo

BIT9 BIT8 BIT7 BIT6 BITS BIT4 BIT3 BIT2 BIT1 BITO

S4 S3 S2 S1 REV FWD

P9.20
Si un terminal de entrada esta en ON, el ajuste es 1, OFF es 0, el

valor es 0. El valor es el decimal equivalente convertido desde el
estado S.
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Estado del terminal de
salida sobre la tercera
falla

Muestra el estado de todos los terminales de salida cuando se
produce el ultimo fallo. La secuencia es la siguiente:

BIT3 BIT2 BIT1 BITO

RARB,RC MO1

P9.21 Si un terminal de salida esta en ON, el ajuste es 1, OFF es 0, .Si el
terminal de salida esta en OFF, el ajuste es 0.El valor es el niumero
decimal equivalente convertido de los estados S.

P9 22 Estado de variador tras el Reservado

tercer fallo
P9 23 Tiempo de encendido Muestra el tiempo de encendido actual cuando se produce el Ultimo
" después del tercer fallo fallo.
P9.24 Tiempo de ejecucion Muestra el tiempo de funcionamiento actual cuando se produce el

después del tercer fallo

ultimo fallo.

P9.27

Frecuencia sobre la
segunda falla

P9.28

Corriente después de la
segunda averia

P9.29

Tensién del bus sobre
segunda averia

P9.30

estado del terminal de
entrada después del
segundo fallo

P9.31

Estado del terminal de
salida después del
segundo fallo

P9.32

Estado del variador
después del segundo fallo

P9.33

tiempo de encendido
después del segundo fallo

El mismo que P9.17~P9.24

P9.34

Duracion de la segunda
falla

P9.37

Frecuencia sobre el
primer fallo

P9.38

Intensidad sobre la
primera falla

95




Variador de frecuencia Z2000 — manual de instrucciones

P9.39 [Tension del bus sobre
primera falla

P9.40 estado del terminal de
entrada al primer fallo

P9.41 lestado del terminal de
salida al primer fallo

P9.42 [Estado del accionamiento
1era falla

P9.43 tiempo de encendido a la
primera falla

P9.44 Duracion del primer fallo

Seleccion de la accion de proteccion Defecto 00000
contra fallo 1

Digito de la unidad  Motor sobrecargado (OL1)
0 Punto muerto hasta detenerse
1 Detener segun el modo de parada
2 Continuar ejecutando
P9.47 Digito de decenas  Reservado
Rango de Digitos de cien Pérdida de fase de potencia (LO)  (lo mismo que el
progfamaci digito de la unidad)
6n — . : . .
Digitos de mil Fallo de equipo externo (EF)  (lo mismo que el digito de
la unidad)
Digitos de diez mil  [Fallo de comunicacion (CE)  (lo mismo que el digito de la
unidad)
Seleccion de la accion de proteccion  Defecto 00000

contra fallos 2

Digito de la unidad |Reservado

0 Punto muerto hasta detenerse
1 Conmutar al control V / F, parar segun el modo de parada
2 Cambie al control V / F, continle funcionando

Digito de decenas  [Funcion codigo lectura-escritura anormal (EEP)

P9.48 0 Punto muerto hasta detenerse
Rango de
programaci|l Detener segln el modo de parada
on
Digitos de cien Reservado
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Digitos de mil Reservado

Digitos de diez mil  [Tiempo de funcionamiento acumulativo alcanzado (END1)
(lo mismo que el digito de la unidad en P9.47)

Seleccion de la accion de proteccion  Defecto 00000
contra fallo 3

Digito de la unidad |Reservado

Digito de decenas  |Reservado

Digitos de cien Acumulacion de tiempo de encendido alcanzado (END2) (lo
mismo que el digito de la unidad en P9.47)

Digitos de mil La carga se convierte en 0 (LOAD)
P9.49
Rango de 0 Punto muerto hasta detenerse
programaci
on

1 Detener segun el modo de parada

Continte funcionando a un 7% de la frecuencia nominal del
motor y vuelva a la frecuencia ajustada si la carga se
recupera

Digitos de diez mil  |PID retroalimentado perdido durante el funcionamiento
(PIDE) (lo mismo que el digito de la unidad en P9.47)

P9.50 Reservado

Si se selecciona "Punto muerto hasta detenerse", el variador muestra el cddigo de error y se detiene
directamente.

Si se selecciona "Parada segun el modo de parada", el variador de frecuencia muestra el codigo de alarma y se
detiene segulin el modo de parada. Después de parar, el variador muestra el cddigo de error.

Si se selecciona "Continuar ejecutando”, el variador continlia ejecutdndose y muestra el codigo de alarma. La
frecuencia de funcionamiento se ajusta en P9.54.

Seleccion de frecuencia para Defecto |0
continuar corriendo en caso de
fallo

0  |Frecuencia de funcionamiento actual
1 |Frecuencia programada
Rangode P [Limite superior de frecuencia
programacion {3 |Limite inferior de frecuencia

4 [Frecuencia de respaldo en caso de anomalia
Frecuencia de respaldoen  [Defecto {100.0%

caso de anomalia

P9.54
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P9.55 [Rango de

programacion

60.0% ~100.0%

Si un fallo sucede durante la marcha del variador y el modo de tratar el fallo se establece como “Continuar en
marcha”, el variador mostrara en el display el cddigo de alarma y continuaré en marcha en la frecuencia
seleccionada en P9.54. La configuracion de P9.55 es un porcentaje relativo a la frecuencia maxima.

P9.56 [reservado
P9.57 Ireservado
P9.58 [reservado
Seleccion del modo de accion en
. , . . Defecto 0
fallo instantaneo de alimentacion
0 Invalido
P9.59 Rango de 1 Decelerar
programacion 2 Decelerar hasta parar
Accion de pausa para verificar la
tension en fallo instantaneo de | Defecto 0.0%
alimentacion
P9.60
Rango de 0.0% ~100.0%
programacion
Tiempo de prueba de verificacion
de tension en fallo instantaneo de| Defecto 0.50s
alimentacion
P9.61
Rango de 0.00s~100.00s
programacion
Accion de verificacion de tension
en fallo instantaneo de Defecto 80.0%
alimentacion
Po.62 Rango de
g - 60.0%~100.0% (tension estandar del bus)
programacion

Al producirse un fallo de alimentacién instantanea o una subita caida de tensién, se reduce la tensién del bus CC
del variador. Esta funcion permite al variador compensar la reduccién de la tensién del bus CC con la energia de
realimentacion de la carga reduciendo la frecuencia de salida para mantener el variador funcionando
continuamente.

Si P9.59 =1, en caso de fallo de alimentacion instantaneo o caida subita de tension, el variador de frecuencia se
desacelera. Una vez que la tensidn del bus vuelve a la normal, el accionamiento del variador acelera a la
frecuencia ajustada. Si la tension del bus permanece normal durante el tiempo que excede el valor establecido
en P9.61, se considera que la tension del bus vuelve a la normalidad.
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Si P9.59 = 2, en caso de fallo de alimentacion instantaneo o de subita caida de tensién, el accionamiento del
variador se desacelera hasta detenerse.

Adtion really judging time at
instantancous power failure
Po.61

Bus vottage

Adtion judging vottage
at instantaneous power
failure P9.62

Running frequency

P9.59=1:Decelerate

Adtion pause b - - - = =

I
judging vottage at : I |
instantancous power | [ [
failure P9.60 ! ! !
I I I
I | I

+ + # ——-
———— | —————— | ———————|

Déceleration  Deceleration Acceleration

 lime 3 time 4 time 3

Running frequency A

Adtion pause judging
voltage at instantaneous
power failure P9.60

AN -

Deceleration  Deceleration
time 3 time 4

Figura 4-22 Diagrama de accion del variador al producirse un fallo de alimentacién instantanea

Proteccién hasta que la carga Defecto 0
llegaa0
Pa.
9.63 Rango 06 0 Discapacitado
programacion 1 Capacitado

Deteccion ﬁel nlvelode carga al Defecto 10.0%

P9.64 egara
Rango de 0.0%~100.0% (corriente nominal del motor)
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programacion

Deteccion del tiempo de carga

Defecto 1.0s
alllegara 0

P9.65

Rango de

programacion 0.0s~60.0s

Si se habilita la proteccién cuando la carga es 0, cuando la corriente de salida del variador es menor que el nivel
de deteccion (P9.64) y el tiempo continuo excede el tiempo de deteccién (P9.65), la frecuencia de salida del
variador autométicamente disminuye al 7% de la frecuencia nominal. Durante la proteccion, el variador acelera
automaticamente a la frecuencia ajustada si la carga vuelve a ser normal.

P9.67 ~ P9.70 reservado

4.11 Grupo PA: Control de proceso Funcién PID

El control PID es un método general de control de procesos. Al realizar operaciones proporcionales, integrales y
diferenciales sobre la diferencia entre la sefial de realimentacion y la sefial de destino, ajusta la frecuencia de
salida y constituye un sistema de realimentacion para estabilizar el contador controlado alrededor del valor
objetivo.

Se aplica al control del proceso como control de flujo, control de presion y control de temperatura. La figura
siguiente muestra el diagrama de bloques de principio del control PID.

Figura 4-23 Diagrama de bloque de principio del control PID

J 1
Ti s
Y
Target .2 T x5 +1 || PID ouiput_
- '
1
Feedback
Fuente de configuracién PID Defecto 0
0 PA.01
1 FIV
2 FIC
3 Reservado
PA.00 Rango de 4 Selecciéon de PULSO (S3)
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programacion 5 Programacién de comunicacion
6 Multi-referencia
Configuracion digital PID | Defecto 50.0%
PA.01 Rango de programacion 0.0%~100.0%

PA.00 se utiliza para seleccionar el canal de ajuste del PID del proceso de destino. El ajuste PID es un valor
relativo y oscila entre 0.0% y 100.0%. La realimentacion PID es también un valor relativo. El propésito del control
PID es hacer que el ajuste PID y la realimentacion PID sean los mismos.

Fuente de comentarios PID Defecto 0

0

FIV

FIC

Reservado

FIV—FIC

Seleccion de PULSO  (X5)

Programacion de comunicacion

FIV+FIC

MAX_([FIV],IFIC])

8 MIN _ (JFIVL,IFIC])

Este parametro se utiliza para seleccionar el canal de sefial de realimentacion del proceso PID.

N[O [OTN[—

La realimentacién PID es un valor relativo y oscila entre 0,0% y 100,0%.

| Defecto | 0
Accion hacia adelante
Accion hacia detras

Direccion de accién PID
Rangode| 0

programaci| 1
0: Accion hacia adelante

PA.03

Cuando el valor de realimentacion es menor que el ajuste PID, la frecuencia de salida del variador de frecuencia
aumenta. Por ejemplo, el control de la tension del devanado requiere una accidn PID hacia adelante.

1: Accion hacia detras

Cuando el valor de realimentacion es menor que el ajuste PID, la frecuencia de salida del variador de frecuencia
se reduce. Por ejemplo, el control de tension de desenrollado requiere una accion inversa de PID. Tenga en
cuenta que esta funcién esta influenciada por la inversién de la accién PID de terminal multifuncién. Prestar
atencion en la aplicacion.

Gama de realimentacién del  Defecto 1000
Rango de programacién |0~65535

Este pardmetro es una unidad no dimensional. Se utiliza para la visualizacion del ajuste PID (D0.15) y para la
visualizacion de realimentacion PID (D0.16).

PA.04

Valor relativo 100% de la realimentacion del ajuste PID corresponde al valor de PA.04. Si PA.04 esta configurado
en 2000 y el valor PID es 100.0%, la indicacién de ajuste PID (D0.15) es 2000.

PA.05 [Ganancia proporcional Kp1  [Defecto [20.0
Rango de 0.0~100.0

PA.06 [Tiempo integral Ti1 Defecto [2.00s
Rango de 0.01s~10.00s

PA.07 [Tiempo diferencial Td1 Defecto  [0.000s
Rango de 0.00~10.000
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PA.05 (Ganancia proporcional Kp1)

Decide la intensidad reguladora del regulador PID. Cuanto mayor es el Kp1, mayor es la intensidad de regulacién.
El valor 100.0 indica que la desviacion entre la realimentacion PID y el ajuste PID es 100.0%, la amplitud de
ajuste del regulador PID en la referencia de frecuencia de salida es la frecuencia maxima.

PA.06 (Tiempo integral Ti1)

Decide la intensidad de regulacion integral. Cuanto mas corto sea el tiempo integral, mayor sera la intensidad de
regulacion. Cuando la desviacion entre la realimentacion PID y el ajuste PID es de 100,0%, el regulador integral
realiza un ajuste continuo durante el tiempo ajustado en PA.06. Entonces la amplitud de ajuste alcanza la
frecuencia méxima.

PA.07 (Tiempo diferencial Td1)

Decide la intensidad de regulacion del regulador PID en el cambio de desviacién. Cuanto mayor sea el tiempo
diferencial, mayor sera la intensidad de regulacion. Tiempo diferencial es el tiempo dentro del cual el cambio de
valor de retroalimentacion alcanza el 100,0%, y luego la amplitud de ajuste alcanza la frecuencia maxima.

PA.08 [Frecuencia de corte de la Defecto [2.00Hz
rotacién inversa PID

Rango de 0. 00~maxima frecuencia
programacion

En algunas situaciones, sdlo cuando la frecuencia de salida del PID es un valor negativo (rotacion inversa del
variador), el ajuste PID y la realimentacion PID pueden ser iguales. Sin embargo, en algunas aplicaciones se
prohibe una frecuencia de rotacion inversa demasiado alta, y PA.08 se utiliza para determinar el limite superior
de frecuencia de rotacion inversa.

PA.09 |Desviacion limite PID Defecto 0.01%
Rango de 0. 0%~100.0%

Si la desviacién entre la realimentacién PID y el ajuste PID es menor que el valor de PA.09, el control PID se
detiene. La pequefia desviacion entre la realimentacion PID y el ajuste PID haré que la frecuencia de salida sea
estable e inmutable, especialmente efectiva para algunas aplicaciones de control de bucle cerrado.

PA.10 Diferencial limite PID Defecto 0.10%
Rango de 0. 00%~100.00%

Se utiliza para ajustar el rango de salida diferencial PID. En el control PID, la operacion diferencial puede causar
facilmente la oscilacion del sistema. Por lo tanto, la regulacion diferencial PID se limita a un rango
pequefo.PA.10 se utiliza para establecer el rango de salida diferencial PID.

Tiempo de cambio del ajuste ‘Defecto ‘0.003
op 44 R@NGOde 0.00s~650.00s
El tiempo de cambio del ajuste de PID indica el tiempo requerido para el ajuste del PID cambiando de 0.0%

a 100,0%. El ajuste PID cambia linealmente de acuerdo con el tiempo de cambio, reduciendo el impacto causado
por un cambio repentino de ajuste en el sistema.

PA.12 [Tiempo de filtro de Defecto  0.00s

Rango de 0.00s~60.00s
PA.13  [Tiempo de filtro de salida PID [Defecto 0.00s

Rango de 0.00s~60.00s
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PA.12 se utiliza para filtrar la realimentacién PID, ayudando a reducir la interferencia en la retroalimentacion,
pero ralentizando la respuesta del sistema de proceso en circuito cerrado.

PA.13 se utiliza para filtrar la frecuencia de salida PID, ayudando a debilitar el cambio repentino de la frecuencia
de salida del variador, pero ralentizando la respuesta del sistema de proceso en circuito cerrado.

PA.15 |Ganancia proporcional Kp2 Defecto \20.0
Rango de programacién 0.0~100.0

PA.16 [Tiempo integral Ti2 Defecto  [2.00s
Rango de programacion 0.01s~10.00s
PA.17 [Tiempo diferencial Td2 Defecto  0.000s
Rango de programacion 0.00~10.000
Cambio de parametro PID  Defecto 0

Condicién
PA.18 Rangode 0 Sin cambio
programacion 1 Cambio via S
2 Cambio automatico basado en desviacion

Cambio de pardmetro PID  Defecto  20.0%

PA.19 Rango de programacion 0.0%~PA.20
Cambio de parémetro PID  [Defecto  80.0%

PA.20 Rango de programacion PA.19~100.0%
En algunas aplicaciones, la conmutacion de pardmetros PID es necesaria cuando un grupo de pardmetros PID
no puede satisfacer el requisito de todo el proceso en ejecucion. Estos parametros se utilizan para conmutar
entre dos grupos de pardmetros PID.

Los parametros del regulador PA.15 a PA.17 se ajustan de la misma manera que PA.05 a PA.07.
La conmutacion se puede implementar ya sea via S terminal o implementada automaticamente
Basado en la desviacion.

Si se selecciona la conmutacién a través del terminal S, el S debe asignarse con la funcion 43 "Cambio de
parametro PID". Si el S est& en OFF, se selecciona el grupo 1 (PA.05 a PA.07). Si el S esta en ON, se
selecciona el grupo 2 (PA.15 a PA1T7).

Si selecciona la conmutacion automatica, cuando el valor absoluto de la desviacién entre realimentacion PID y
PID es menor que el valor de PA.19, el pardmetro PID selecciona el grupo 1.

Cuando el valor absoluto de la desviacién entre realimentacion PID y ajuste PID es superior al valor de PA.20, el
parametro PID selecciona el grupo 2. Cuando la desviacién esta entre PA.19 y PA.20, los pardmetros PID son el
valor interpolado lineal de los dos grupos de valores de los parametros.
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FID
parameters &

Graup 1 of PID
pararmeters
PADS, PADG, PADY

Group 2 of PID |
parameters ‘----| ------- _l
Pa1s, PATE, PATY | [
. :
PA1Y PAZO PID deviation

Figura 4-24 Cambio de parametros PID

Valor inicial PID Defecto 0.0%
pa21| Rengode 0.0% ~100.0%
programacion
Tiempo (.ie. gspera del valor Defecto 0.00s
inicial PID
PA22| Rango de 0.00s~650.00s

programacion

Cuando se arranca el variador, el PID inicia el algoritmo de bucle cerrado sélo después de que la salida del PID
se fija al Valor PID inicial (PA.21) y dura el tiempo establecido en PA.22.

Output §
frequency

PID initial value |
P42

|
|
|
|
'__I
510 intial value |
holding time PA. 22

Figura 4-25 Funcién del valor inicial PID
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Maxima desviacion entre dos salidas PID en direccion |Defecto 1.00%
hacia adelante

PA.23 -
Rango de programacion 0.00% ~ 100.00%
Maxima desviacion entre dos salidas PID en direccion |Defecto 1.00%
hacia atras

PA.24 —
Rango de programacion 0.00% ~ 100.00%

Esta funcion se utiliza para limitar la desviacién entre dos salidas PID (2 ms por salida PID) a
Suprimir el cambio rapido de la salida PID y estabilizar el funcionamiento del variador.

PA.23 y PA.24 respectivamente corresponden al valor absoluto méximo de la desviacion de salida en sentido
directo y en direccion inversa.

PID propiedad integral Defecto 00
Digito de la unidad Integral separado
0 Invélido
1 \Vlido

Digito de decenas Si para detener la operacion integral cuando
la salida alcanza el limite

Rango de
PA25 programaci 0 Continuar la operacion integral
on 1 Detener la operacion integral

Integral separado

Si se establece la integral separada valida, la operacién integral PID se detiene cuando se activa la funcién X
asignada con la funcion 38 "Pausa integral PID". En este caso, sélo surten efecto las operaciones proporcionales
y diferenciales.

Si se establece invélido, la integral separada permanece invalida no importa si la X asignada con la funcién
"Pausa integral PID" esta activada o no.

Si se detiene el funcionamiento integral cuando la salida alcanza el limite.

Si se selecciona "Detener operacién integral”, la operaciéon integral PID se detiene, lo que puede ayudar a reducir
el rebasamiento del PID.

Valor de deteccién de PID
Defecto 0.0%
pérdida de retroalimentacion

PA.26

Rango de 0.0% : Not judging feedback loss

programacion 0.1%~100.0%

Tiempo de deteccién de PID

pérdida de retroalimentacion Defecto 1.0

PA.27

Rango de

programacion 0.0s~20.0s

Estos pardmetros se utilizan para juzgar si se pierde la regeneracion PID.
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Si la realimentacion PID es menor que el valor de PA.26 y el tiempo continuo excede el valor de PA.27, el
variador de frecuencia informa Err31 y actia de acuerdo con la accién de proteccion de fallo seleccionada.

Operacion PID en parada | Defecto | 0
PA.28 Raré%) de. 0 Sin operacion PID en parada
programacion
1 Operacién PID en parada

Estos parametros se utilizan para juzgar si se pierde la regeneracion PID.

Si la realimentacion PID es menor que el valor de PA.26 y el tiempo continuo excede el valor de PA.27, el
variador informa PID y actua de acuerdo con la accion de proteccion de fallo seleccionada.

4.12 Grupo Pb: frecuencia de oscilacion, longitud fija y conteo

La funcién de frecuencia de oscilacién se aplica a la industria de fibra textil y quimica y las aplicaciones donde se
requieren funciones de desplazamiento y bobinado.

La funcién de frecuencia de oscilacién indica que la frecuencia de salida del variador gira hacia arriba y hacia
abajo con la frecuencia.El trazo de frecuencia de marcha en el eje de tiempo se muestra en la siguiente figura.

La amplitud de oscilacion se ajusta en Pb..00 y PB.01. Cuando Pb.01 se pone a 0, la amplitud de oscilacion es 0
y la frecuencia de oscilacion no tiene efecto.

Figura 4-26 Control de frecuencia de oscilacion

Frecuencia de oscilacion
Defecto 0
Pb.00 modo de ajuste
Rango de 0 Relativo a la frecuencia central
programacion 1 Relativo a la méaxima frecuencia

Este parametro se utiliza para seleccionar el valor base de la amplitud de oscilacién.
0: En relacion con la frecuencia central (seleccion de la fuente de frecuencia P0.03)

Es un sistema de amplitud de oscilacidn variable. La amplitud de oscilacion varia con la frecuencia central
(frecuencia establecida).

1: Relativo a la frecuencia méxima (P0.12 maxima frecuencia de salida)

Es sistema fijo de la amplitud de la oscilacion. La amplitud de oscilacion es fija.

Amplitud de la frecuencia de oscilacion ‘ Defecto ‘ 0.0%

o4 | Rangode \ 0.0%~100.0%
Amplitud de la frecuencia de salto ‘ Defecto ‘ 0.0%

on gy | RANGo de \ 0.0%~50.0%

Este parametro se utiliza para determinar la amplitud de oscilacién y la amplitud de frecuencia de salto.

La frecuencia de oscilacién esta limitada por el limite superior de frecuencia y el limite inferior de frecuencia.
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Si es relativa a la frecuencia central (Pb.00 = 0), la amplitud de oscilacion real AW es el resultado de calculo de
P0.03 (Seleccién de fuente de frecuencia) multiplicado por Pb.01.1f con respecto a la frecuencia maxima (Pb.00
= 1), la amplitud real del oscilacion AW es el resultado del calculo de P0.12 (frecuencia méxima) multiplicado por
Pb.01.Frecuencia de salto = amplitud de oscilacién AW x Pb.02 (amplitud de la frecuencia de salto). Si relativa a
la frecuencia central (Pb.00 = 0), la frecuencia de salto es un valor variable. Si relativa a la frecuencia méxima
(Pb.00 = 1), la frecuencia de salto es un valor fijo.

La frecuencia de oscilacion esta limitada por el limite superior de frecuencia y el limite inferior de frecuencia.

Pb.03 Frecuencia del ciclo de oscilacion | Defecto | 10.0s
Rango de programacién | 0.0s~3000.0s
Coeficiente de tletrr.1po d:e aumento de onda Defecto 50.0%
Pb.04 riangular
Rango de programacion 0.0%~100.0%

Frecuencia del ciclo de oscilacién: el tiempo de un ciclo completo de frecuencia de oscilacion.
Pb.04 especifica el porcentaje de tiempo de ascenso de la onda triangular a Pb.03 (Frecuencia de oscilacion).

Tiempo ascendente de la onda triangular = Pb.03 (ciclo Frecuencia de oscilacion) * Pb.04 (Coeficiente de tiempo
de aumento triangular de onda, unidad: s)

Tiempo de caida de la onda triangular = Pb.03 (ciclo Frecuencia de oscilacion) * (1-Pb.04 Coeficiente de tiempo
de aumento de onda triangular, unidad: s)

Longitud programada Defecto |1000m
____ |Rango de programacion 0m~65535m

Longitud actual Defecto Om
____ |Rango de programacion 0m~65535m

Numero de pulsos por metro Defecto [100.0
____ |Rango de programacion 0.1~6553.5

Los parédmetros anteriores se utilizan para el control de longitud fija.

La informacién de longitud se recoge mediante terminales digitales multifuncién. Pb.06 (Longitud real) se calcula
dividiendo el numero de pulsos recogidos por el terminal S por Pb.07 (Numeros de impulsos por metro).

Cuando la longitud real Pb.06 excede la longitud ajustada en Pb.05, el terminal M01 asignado con la funcién 10
(Longitud alcanzada) se activa.

Durante el control de longitud fija, la operacion de reajuste de longitud se puede realizar a través del terminal S
asignado con la funcion 28. Para més detalles, vea las descripciones de P5.00 a P5.09.

Asigne el terminal S correspondiente con la funcion 27 (entrada de recuento de longitudes) en las aplicaciones.
Si la frecuencia del pulso es alta, debe utilizarse S3.

Establecer valor de recuento [Defecto [1000
Rango de programacion [1~65535
Valor de cuenta designado  [Defecto [1000
Rango de programacion [1~65535

El valor de recuento debe recogerse mediante terminales de entrada multifuncién. Coloque los terminales de
entrada correspondientes con la funcién 25 (entrada de contador) en las aplicaciones. Si la frecuencia del pulso
es alta, debe utilizarse S3.
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Cuando el valor de contaje alcanza el valor de contaje ajustado (Pb.08), el terminal M01 asignado con la funcién
8 (Establecer valor de recuento alcanzado) se pone en ON. Entonces el contador deja de contar.

Cuando el valor de contaje alcanza el valor de contaje designado (Pb.09), el terminal M01 asignado con la
funcion 9 (Valor de cuenta designado alcanzado) se pone en ON. A continuacién, el contador continGa contando
hasta que se alcanza el valor de contaje establecido.

Pb.09 debe ser igual 0 menor que Pb.08.

Figura 4-27 el valor de recuento de conjuntos alcanzado y el valor de recuento designado

cort st — SUULULIUU UL, TAULS U btz cors vone

1

Court pulses input 1 I Do.12= Ul
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Designater count D012 =11 |
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Set court value D012 =20

resched output

4.13 Grupo PC: Funcién Multi-Referencia y Simple PLC

La multi-referencia z2000 tiene funciones mas ricas que mdltiples velocidades. Ademas de la velocidad mdltiple,
puede utilizarse como fuente de ajuste de la fuente de tension separada V / F y fuente de ajuste del proceso PID.
Ademas, la referencia multiple es un valor relativo.

La funcién PLC simple es diferente de la funcién programable por el usuario z2000. Un simple PLC sélo puede
completar la combinacién simple de multi-referencia, mientras que la funcién programable por el usuario es mas
rica y mas practica. Para obtener mas informacion, consulte las descripciones del grupo PC.

multi-referencia 0 Defecto 0.0%
PC.00 Rango de programacion -100.0% ~100.0%
multi-referencia 1 Defecto 0.0%
PC.01 Rango de programacion -100.0%~100.0%
multi-referencia 2 Defecto 0.0%
PC.02 Rango de programacion -100.0% ~100.0%
multi-referencia 3 Defecto 0.0%
PC.03 Rango de programacion -100.0%~100.0%
multi-referencia 4 Defecto 0.0%
PC.04 Rango de programacion -100.0%~100.0%
multi-referencia 5 Defecto 0.0%
PC.05 Rango de programacion -100.0%~100.0%
multi-referencia 6 Defecto 0.0%
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PC.06 Rango de programacién -100.0%~100.0%
multi-referencia 7 Defecto 0.0%
PC.07 Rango de programacion -100.0%~100.0%
multi-referencia 8 Defecto 0.0%
PC.08 Rango de programacion -100.0%~100.0%
multi-referencia 9 Defecto 0.0%
PC.09 Rango de programacién -100.0%~100.0%
multi-referencia 10 Defecto 0.0Hz
PC.10 Rango de programacion -100.0%~100.0%
multi-referencia 11 Defecto 0.0%
PC.11 Rango de programacién -100.0%~100.0%
multi-referencia 12 Defecto 0.0%
PC.12 Rango de programacion -100.0% ~100.0%
multi-referencia 13 Defecto 0.0%
PC.13
Rango de programacion -100.0%~100.0%
multi-referencia 14 Defecto 0.0%
PC.14
Rango de programacion -100.0%~100.0%
multi-referencia 15 Defecto 0.0%
PC.15
Rango de programacion -100.0%~100.0%

La referencia multiple se puede utilizar en tres ocasiones: como fuente de frecuencia, fuente de tension separada
VI Fy fuente de ajuste del proceso PID. La multi-referencia es un valor relativo y oscila entre -100,0% y 100,0%.

Como fuente de frecuencia, es un porcentaje relativo a la frecuencia maxima. Como fuente de tensién V / F
separada, es un porcentaje relativo a la tension nominal del motor.

Como proceso Fuente de configuracidn PID, no requiere conversion.

Multi-referencia se puede conmutar sobre la base de diferentes estados del terminal S digital multifuncién. Para
obtener mas informacion, consulte las descripciones del grupo P5.

PC.16

Modo de funcionamiento del PLC simple Defecto 0

Rango de
programacion

0

Parada después que el variador ha completado
un ciclo en funcionamiento

Mantiene los valores finales después que el
variador ha completado un ciclo en
funcionamiento
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2 Repite después que el variador ha completado
un ciclo en funcionamiento

La funcién simple del PLC tiene dos efectos: la fuente de la frecuencia o la fuente de voltaje separada V / F.

Cuando se utiliza un PLC simple como fuente de frecuencia, ya se trate de valores de parametros de PC. 00 a
PC. 15 son positivos o negativos determina la direccion de marcha. Si los valores de los pardmetros son
negativos, indica que el variador funciona marcha atras.

Figura 4-28 PLC simple cuando se utiliza como fuente de frecuencia
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Como la fuente de la frecuencia, PLC tiene tres modos que funcionan, como fuente de voltaje separada V / F, no
tiene los tres modos. Entre ellos,

0: Detener después de que el variador ejecute un ciclo
La unidad de CA se detiene después de ejecutar un ciclo y no se iniciara hasta recibir otro comando.

1: Mantenga los valores finales después de que el variador funcione un ciclo. El variador mantiene la frecuencia
de funcionamiento final y la direccién después de ejecutar un ciclo.

2: Repetir después de que el variador ejecute un ciclo

El variador inicia automaticamente otro ciclo después de ejecutar un ciclo y no se detendra hasta recibir el
comando de parada.

Simple PLC
Defecto 00
Seleccion retentiva
PC.17 —
D|g|t9 dela Retentivo en caso de fallo de alimentacion
unidad
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0 No

1 Si

Rango de| Digito de
programa| decenas
cion

Retentivo al parar

0 No

1 Si

El PLC retentivo en caso de fallo de alimentacion indica que el variador memoriza el momento de funcionamiento
del PLC y la frecuencia de funcionamiento antes del corte de corriente y continuaré funcionando desde el
momento memorizado después de encenderlo nuevamente. Si el digito de la unidad esta ajustado a 0, el
variador reinicia el proceso del PLC después de encenderlo nuevamente.

El PLC retentivo al parar indica que el variador registra el momento de ejecucion del PLC y

Ejecutando la frecuencia al parar y continuara funcionando desde el momento registrado después de que se
reinicie. Si el digito de los diez esta en 0, el variador reinicia el proceso del PLC después de que se reinicia.

Tiempo de funcionamiento de la
referencia simple del PLC 0 Defecto 0.0s (h)
PC.18 Rango de programacion 0.0s (h) ~6500.0s (h)
Tiempo de la aceleracion/deceleracion Defecto 0
de la referencia simple del PLC 0
PC.19
Rango de programacién 0~3
Tiempo de funcionamiento de la
referencia simple del PLC 1 Defecto 0.0s (h)
PC.20 Rango de programacion 0.0s (h) ~6500.0s (h)
Tiempo de la aceleracion/deceleracion Defecto 0
de la referencia simple del PLC 1
PC.21
Rango de programacion 0~3
Tiempo de funcionamiento de la
referencia simple del PLC 2 Defecto 0.0s (h)
PC.22 Rango de programacion 0.0s (h) ~6500.0s (h)
Tiempo de la aceleracion/deceleracion Defecto 0
de la referencia simple del PLC 2
PC.23
Rango de programacion 0~3
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Tiempo de funcionamiento de la

referencia simple del PLC 3 Defecto 0.0s (h)
PC.24 Rango de programacion 0.0s (h) ~6500.0ss (h)
Tiempo de la aceleracion/deceleracion Defecto 0
de la referencia simple del PLC 3
PC.25
Rango de programacion 0~3
Tiempo de funcionamiento de la
referencia simple del PLC 4 Defecto 0.0s (h)
PC.26 Rango de programacion 0.0s (h) ~6500.0s (h)
Tiempo de la aceleracion/deceleracion Defecto 0
de la referencia simple del PLC 4
PC.27
Rango de programacién 0~3
Tiempo de funcionamiento de la Defecto  0.0s (h)
oC 2 referencia simple del PLC 5
C28 Rango de programacion 0.0s (h) ~6500.0s (h)

Tiempo de la aceleracion/deceleracién Defecto 0
de la referencia simple del PLC 5

PC.29
Rango de programacion 0~3
Tiempo de funcionamiento de la Defecto  0.0s (h)
referencia simple del PLC 6
PC.30  Rango de programacién 0.0s (h) ~6500.0s (h)
Tiempo de la aceleracion/deceleracién Defecto 0
de la referencia simple del PLC 6
PC.31
Rango de programacion 0~3
Tiempo de funcionamiento de la Defecto  0.0s (h)
referencia simple del PLC 7
PC.32 Rango de programacién 0.0s (h) ~6500.0s (h)
Tiempo de la aceleracion/deceleracién Defecto 0
PC.33 de la referencia simple del PLC 7
Rango de programacion 0~3
Tiempo de funcionamiento de la Defecto  0.0s (h)
referencia simple del PLC 8
PC.34 Rango de programacion 0.0s (h) ~6500.0s (h)
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Tiempo de la aceleracion/deceleracién Defecto 0
PC.35 de la referencia simple del PLC8
Rango de programacion 0~3
Tiempo de funcionamiento de la Defecto  0.0s (h)
referencia simple del PLC 9
PC.36 Rango de programacion 0.0s (h) ~6500.0s (h)
Tiempo de la aceleracion/deceleracion Defecto 0
PC.37 de la referencia simple del PLC 9
Rango de programacién 0~3
Tiempo de funcionamiento de la Defecto  0.0s (h)
referencia simple del PLC 10
PC.38  Rango de programacién 0.0s (h) ~6500.0s (h)
Tiempo de la aceleracion/deceleracién Defecto 0
PC.39 de la referencia simple del PLC 10
Rango de programacién 0~3
Tiempo de funcionamiento de la Defecto  0.0s (h)
referencia simple del PLC 11
PC.40 Rango de programacion 0.0s (h) ~6500.0s (h)
Tiempo de la aceleracion/deceleracién Defecto 0
de la referencia simple del PLC 11
PC.41
Rango de programacion 0~3
Tiempo de funcionamiento de la Defecto  0.0s (h)
referencia simple del PLC 12
PC42 Rango de programacion 0.0s (h) ~6500.0s (h)
Tiempo de la aceleracion/deceleracién Defecto 0
PC.43 de la referencia simple del PLC 12
Rango de programacion 0~3
Tiempo de funcionamiento de la Defecto  0.0s (h)
referencia simple del PLC 13
PC.44 " Rango de programacién 0.0s (h) ~6500.0s (h)
Tiempo de la aceleracion/deceleracién Defecto 0
de la referencia simple del PLC 13
PC.45 :
Rango de programacion 0~3
Tiempo de funcionamiento de la Defecto  0.0s (h)
referencia simple del PLC 14
PC.46  Rango de programacion 0.0s (h) ~6500.0s (h)
Tiempo de la aceleracion/deceleracién Defecto 0
de la referencia simple del PLC 14
PC.47 Rango de programacién 0~3
Tiempo de funcionamiento de la Defecto  0.0s (h)
referencia simple del PLC 15
PC.48 Rango de programacion 0.0s (h) ~6500.0s (h)
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Tiempo de la aceleracion/deceleracién Defecto 0
de la referencia simple del PLC 15
PC.49 o
Rango de programacién 0~3
PC.50 |Unidad de tiempo de funcionamiento  Defecto 0
simple del PLC
Rango de 0 S (segundos)
programacion 1 h (horas)
PC.51 Referencia de la fuente 0 Defecto 0
Rango de 0 Programado por PC.00
programacion |1 FIV
2 FIC
3 Reservado
4 Seleccion de PULSO
5 PID
6 Ajustado por frecuencia preestablecida
(P0.10), modificada a través del
terminal UP / DOWN

Determina el canal de ajuste de la referencia 0. Puede realizar una conmutacion conveniente entre los canales
de ajuste. Cuando se utiliza multi-referencia o PLC simple como fuente de frecuencia, la conmutacion entre dos
fuentes de frecuencia se puede realizar facilmente.

4.14 Grupo PD: Parametros de comunicacion

Consulte el "protocolo de comunicacion z2000"

4.15 Grupo PP: codigos de funcion definidos por el usuario

Contrasefia de

) Defecto 0
usuario

PP.00 Rango de

programacion 0~65535

Si se establece en un nimero distinto de cero, la funcién de proteccion por contrasefia esta habilitada. Una vez
que se haya configurado y activado una contrasefia, debe introducir la contrasefia correcta para acceder al mend.
Si la contrasefia es incorrecta, no podra ver ni modificar los parametros. Si PP.00 esta configurado en 00000, la
contrasefia de usuario establecida previamente se borra y la funcién de proteccién por contrasefia esta
deshabilitada.

Restaurar la configuracion Defecto [0
predeterminada.

0  [Noopera

Rangode |1 Restaura los valores de fabrica excepto los parametros de
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PP.01 |programacion motor

2  Borra registros

4 [Restaurar parametros de copia de seguridad del usuario

501 |Copia de seguridad de los parametros actuales del usuario

1: Restaurar la configuracién predeterminada. Excepto los parametros del motor

Si PP.01 se establece en 1, la mayoria de los codigos de funcion se restablecen a los valores predeterminados,
excepto

Parametros del motor, punto decimal de referencia de frecuencia (P0.22, registros de fallos,

Tiempo de funcionamiento (P7.09), tiempo de activacién acumulativo (P7.13) y consumo de potencia
acumulativa (P7.14).

2: Borrar registros

Si PP.01 se ajusta a 2, el fallo registra, tiempo de funcionamiento acumulativo (P7.09), acumulativo
El tiempo de encendido (P7.13) y el consumo acumulativo de energia (P7.14) se borran.

4: Restaurar los pardmetros de copia de seguridad del usuario

Si PP.01 se establece en 4, se restauraran los pardmetros de usuario de copia de seguridad

501: Copia de seguridad de los parametros de usuario actuales

Copia de seguridad de la configuracion actual de los pardmetros de usuario, para realizar copias de seguridad de
todos los pardmetros actuales,restaurar el ajuste si se realiza un ajuste de parametro incorrecto.

4.16 Grupo CO: control de par y parametros restrictivos

Seleccion de control de velocidad / par Defecto 0
0 Control de velocidad
1 Control de par

Se utiliza para seleccionar el modo de control de la unidad de CA: control de velocidad o control de par.

El 22000 proporciona dos terminales S con dos funciones relacionadas con par, control de par prohibido (funcién
29) y control de velocidad / control de par (funcién 46). Los dos terminales S se deben utilizar junto con C0.00
para implementar control de velocidad / control de par pasar a otra cosa.

Si el terminal S asignado con la funcion 46 (control de velocidad / conmutacion de control de par) esta en OFF, el
modo de control esta determinado por C0.00. Si el terminal S asignado con la funcion 46 esta en ON, el modo de
control es invertir el valor de C0.00.

Sin embargo, si el terminal de control de par esta prohibido, el variador esta fijo para funcionar en el modo de
control de velocidad.

Fuente de ajuste de par en Defecto 0
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control de par

0 Configuracion digital (C0.03)
1 FIV
2 FIC
C0.01 3 Reservado
4 Seleccién de PULSO
5 Programacién de comunicacion
Rango de
programaci 6 MIN (FIV,FIC)
on
7 MAX (FIV,FIC)
Ajuste digital del par en
Defecto 150%
control de par
C0.03 | Rangode
programaci -200.0%~200.0%

on

C0.01 se utiliza para ajustar la fuente de ajuste del par. Hay un total de ocho fuentes de ajuste de par. El ajuste
de par es un valor relativo. 100,0% corresponde al par nominal del variador de frecuencia. El rango de ajuste es
de -200.0% a 200.0%, lo que indica que el par maximo del convertidor de frecuencia es el doble del par nominal
del variador.

Cuando el ajuste del par usando 1 ~ 7, comunicacién, entrada anéloga y entrada del pulso. El formato de datos
es -100.00% a 100.00%. 100% corresponde al valor de C0,03.

Maxima frecuencia en control de |Defecto  [50.00Hz
par hacia adelante
C0.05 Rango de programacion 0.00Hz~méxima frecuencia (P0.12)
Maxima frecuencia en control de |Defecto  [50.00Hz

par hacia atras

C0.06

Rango de programacion 0.00Hz~méaxima frecuencia (P0.12)
Estos dos parametros se utilizan para ajustar la frecuencia méxima en rotacion hacia delante o hacia atras en el
modo de control de par.

En el control de par, si el par de carga es menor que el par de salida del motor, la velocidad de rotacion del
motor subira continuamente. Para evitar fugas del sistema mecanico, la velocidad maxima de rotacion del motor
debe limitarse en el control de par.

Puede implementar el cambio continuo de la frecuencia maxima en el control de par dinamicamente controlando
el limite superior de frecuencia.

Tiempo de aceleracion en el Defecto  |0.00s
control de par
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C0.07 |Rango de programacion 0.00s~65000s

Tiempo de deceleracién enel  Defecto  [0.00s
control de par

Rango de programacion 0.00s ~65000s

C0.08

En el control de par, la diferencia entre el par de salida del motor y el par de carga determina la velocidad de
cambio de velocidad del motor y la carga. La velocidad de rotacion del motor puede cambiar rapidamente y esto
producira ruido o un esfuerzo mecanico demasiado grande. El ajuste del tiempo de aceleracidn / deceleracion en
el control de par hace que la velocidad de rotacién del motor cambie suavemente.

Sin embargo, en aplicaciones que requieran una respuesta de par rapido, ajuste el tiempo de aceleracién /
desaceleracion en el control de par a 0.00s. Por ejemplo, dos variadores estan conectadas para manejar la
misma carga. Para equilibrar la asignacion de carga, configure un accionamiento del variador como maestro en
el control de velocidad y el otro como esclavo en el control de par. El esclavo recibe el par de salida del maestro
como el comando de par y debe seguir al maestro rapidamente. En este caso, el tiempo de aceleracion /
deceleracion del esclavo en el control de par se ajusta a 0,00 s.

417 Grupo C5: Parametros de optimizacion de control

Limite superior de frecuencia de |Defecto 12.00Hz
conmutacion PWM
C5.00 Rango de programacién 0.00Hz~ 15Hz

Este parametro es valido solo para el control V / F.
Se utiliza para determinar el modo de modulacién de onda en el control V / F del motor asincrono.

Si la frecuencia es inferior al valor de este parametro, la forma de onda es de 7 segmentos de modulacién
continua. Si la frecuencia es mayor que el valor de este parametro, la forma de onda es modulacién intermitente
de 5 segmentos.

La modulacion continua de 7 segmentos provoca mas pérdidas en los conmutadores del variador pero una
ondulacién de corriente mas pequefia. La modulacién intermitente de 5 segmentos provoca menos pérdidas en
los conmutadores del convertidor de CA, pero mayor ondulacion de corriente. Esto puede conducir a la
inestabilidad del funcionamiento del motor a alta frecuencia. No modifique este parametro en general.

Para la inestabilidad del control V / F, consulte el parametro P4.11. Para la pérdida en el accionamiento de CA'y
el aumento de temperatura, consulte el parametro P0.17.

Modulacién PWM Defecto 0
Rango de programacion 0 Modulacion asincrona

C5.01

1 [Modulacién sincrona

Solamente el control de V / F es eficaz. La modulacién asincrona se utiliza cuando la frecuencia de salida es alta
(sobre 100HZ), conducente a la calidad de la tension de salida

Manera de compensacion muerta  Defecto 1
Rango de programacion 0 | Sin compensacion

C5.02

1 Modo de compensacion 1

2 |Modo de compensacion 2

No se tiene que modificar en general.
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Profundidad PWM aleatoria |Defecto 0
C5.03 Rango de programacion 0 PWM aleatoria invalidada
1-10  |Profundidad de la frecuencia de
portadora PWM
La profundidad aleatoria del PWM se fija para mejorar el ruido del motor, para reducir interferencia
electromagnética
Limitacion de corriente rapida  |Defecto [
Rango de programacién 0 Cerrado
C5.04
1 Abierto

La limitacién rapida de corriente de apertura puede reducir el fallo de sobrecorriente, hacer que el inversor
funcione normalmente. Apertura de la limitacién de corriente rapida durante un largo tiempo, puede hacer que el
inversor de sobrecalentamiento, Informar un fallo CBC.CBC representa que la limitacién de corriente rapida falla
y la necesidad de detener el variador.

C5.05

Compensacion de deteccién de corriente  Defecto 5

Rango de programacion 0-100

Se utiliza para establecer

la compensacion de deteccién de corriente, no se recomienda modificar

C5.06

Ajuste de subtension Defecto 100%

Rango de programacion 60.0-140.0%

Utilizado para ajustar el fallo de tension o pérdida de tensidn en el inversor LU, Diferentes niveles de tensién del
100% del inversor, correspondientes a diferentes tensiones, Respectivamente monofasico 220V o trifasico 220V:
trifasico 380V: 350, trifasico 690V: 650V

SFVC selegcit?n dgl modo de Defecto 1
optimizacion
C5.07 0 No optimizado
R d Modo de optimizacion 1
ango ?, 2 Modo de optimizacion 2
nroaramacion

1: Modo de optimizacion 1

Se utiliza cuando el requisito de la linealidad de control de par es alto.

2: Modo de optimizacién 2

Se utiliza para el requisito en la estabilidad de la velocidad es alta.

4.18Grupo C6: Configuracion de la curva FI (Fl es FIV o FIC)

Fl curva 4 entrada minima Defecto 0.00v
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C6.00 Rango de programacion 0.00V~C6.02
Ajuste correspondlentg fje la curva Fl 4 Defecto 0.0%
entrada minima
C6.01 Rango de programacién -100.0%~100.0%
Fl curva 4 inflexidn 1 entrada Defecto 3.00V
C6.02 Rango de programacion C6.00~C6.04
Ajuste correspondlepte dglla curva Fl 4 Defecto 30.0%
entrada de inflexion 1
c6.03 Rango de programacién -100.0%~100.0%
Fl curva 4 inflexion 2 entrada Defecto 6.00V
C6.04 Rango de programacion C6.02~C6.06
Ajuste cqrresp(?ndlente de Fl curva 4 Defecto 60.0%
inflexion 2 entradas
€6.05 Rango de programacién -100.0%~100.0%
Fl curva 4 entrada maxima Defecto 10.00V
C6.06 Rango de programacién C6.06~10.00V
Ajuste correspondlentt? <Ije la curva Fl 4 Defecto 100.0%
entrada méaxima
co.07 Rango de programacion -100.0%~100.0%
Fl curva 5 entrada minima Defecto 0.00v
C6.08 Rango de programacion -10.00V~C6.10
Ajuste correspondiente de la curva FI 5| Defecto 0.0%
entrada minima
C6.09 :
Rango de programacion -100.0%~100.0%
Fl curva 5 inflexion 1 entrada Defecto | 3.00V
Rango de programacién C6.08~C6.12
Ajuste correspondiente de la curva FI 5| Defecto 30.0%
inflexién 1 entrada
C6.11 —
Rango de programacién -100.0%~100.0%
Fl curva 5 inflexion 2 entrada Defecto | 6.00V
o Rango de programacion C6.10~C6.14
Ajuste correspondiente de la curva FI 5| Defecto 60.0%

inflexiéon 2 entrada
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C6.13 Rango de programacion -100.0%~100.0%
Fl curva 5 entrada maxima Defecto | 10.00V
. Rango de programacion C6.14~10.00V
Ajuste correspondiente de la curva FI 5| Defecto 100.0%
entrada méaxima
C6.15 Rango de programacion -100.0%~100.0%

La funcién de la curva 4 y la curva 5 es similar a la curva 1 a la curva 3, pero la curva 1 a la curva 3 son lineas y
la curva 4 y la curva 5 son curvas de 4 puntos, implementando una relacién correspondiente mas flexible. El
diagrama esquematico de la curva 4 y la curva 5 se muestra en la siguiente figura.

Figura 4-29 Diagrama esquematico curva 4 y curva 5
FI corresponding setting ‘

Corresponding setting
of FI rma. input B e

Corresponding setting of
Flcurve inflexion 1input ===

Flcurse
inflexion 2 Fl input
0 (0 mé) T eome ¥ AEr— P yoltage
i i 1
Corresponding setting of | m_ﬂf{'En_L - _N

Fl curve inflexion 2 input

Carrespaonding setting
of FI min. input

Al ajustar la curva 4 y la curva 5, tenga en cuenta que la tension de entrada minima de la curva, la tension de la
inflexion 1, la tensién de la inflexion 2 y la tensién maxima deben estar en orden de incremento.

P5.33 (seleccion de la curva Fl) se utiliza para determinar como seleccionar las curvas FIV a FIC de las cinco
curvas

C6.16 Punto de salto de la entrada |Defecto 0.0%
FIV
Rango de programacion -100.0% ~100.0%
Amplitud de salto de la Defecto 0.5%
entrada FIV y su ajuste

C6.17
Rango de programacién 0.0% ~100.0%
Punto de salto de la entrada |Defecto 0.0%
FIC

C6.18 Rango de programacion -100.0%~100.0%
IAmplitud de salto de la Defecto 0.5%
entrada FIC y su ajuste

C6.19
Rango de programacion 0.0%~100.0%
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Los terminales de entrada analdgica (FIV a FIC) del 22000 soportan la funcion de salto de ajuste correspondiente,
que fija el ajuste correspondiente a la entrada analégica en el punto de salto cuando el ajuste de entrada
analogica salta alrededor del rango de salto.

Por ejemplo, la tensién de entrada FIV salta alrededor de 5,00 V y el rango de salto es de 4,90-5,10V.FIV
entrada minima 0,00 V corresponde al 0,0% y la entrada maxima 10,00 V corresponde al 100,0%. La
configuracién de entrada de FIV detectada varia entre 49,0% y 51,0%.

Si se fija C6.16 a 50.0% y C6.17 a 1.0%, entonces el ajuste correspondiente obtenido de la entrada FIV estable
se fija a 50.0% después de la funcién de salto, eliminando el efecto de fluctuacion.

419 Grupo CC: FI/FO Correccion

CC.00 FIV tension medida 1 Defecto [Corregido en fabrica
Rango de programacién 0.500V~4.000V

CC.01 FIV tension mostrada 1 Defecto [Corregido en fabrica
Rango de programacion 0.500V~4.000V

CC.02 FIV tension medida 2 Defecto [Corregido en fabrica
Rango de programacion 6.000V~9.999V

CC.03 FIV tension mostrada 2 Defecto [Corregido en fabrica
Rango de programacion 6.000V~9.999V

CC.04 FIC tension medida 1 Defecto [Corregido en fabrica
Rango de programacion 0.500V~4.000V

CC.05 FIC tension mostrada 1 Defecto [Corregido en fabrica
Rango de programacién 0.500V~4.000V

CC.06 FIC tension medida 2 Defecto [Corregido en fabrica
Rango de programacion 6.000V~9.999V

CC.07 FIC tension mostrada 2 Defecto [Corregido en fabrica
Rango de programacion -9.999V~10.000V

Estos pardmetros se utilizan para corregir el Fl para eliminar el impacto del desplazamiento cero de Fly la
ganancia.

Se han corregido a la entrega. Al reanudar los valores de fabrica, estos pardmetros se restauraran a los valores
corregidos de fabrica. En general, no es necesario realizar la correccion en las aplicaciones.

El voltaje medido indica el valor real de la tension de salida medido por instrumentos como el multimetro. El
voltaje mostrado indica el valor de visualizacion de voltaje muestreado por el accionamiento del variador. Para
més detalles, consulte D0.21, D0.22. Durante la correccion, envie dos valores de tension a cada terminal Fl'y
guarde los valores medidos y los valores mostrados en los cddigos de funcion CC.00 a CC.07. A continuacion, el
variador realizara automaticamente el desplazamiento de cero Fl y la correccién de ganancia.

CC.12 FOV tension objetiva 1 Defecto [Corregido en fabrica
Rango de programacién 0.500V~4.000V

CC.13 FOV tension medida 1 Defecto [Corregido en fabrica
Rango de programacién 0.500V~4.000V

CC.14 FOV tension objetiva 2 Defecto [Corregido en fabrica
Rango de programacién 6.000V~9.999V

CC.15 FOV tension medida 2 Defecto [Corregido en fabrica
Rango de programacion 6.000V~9.999V
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CC.16 Reservado
CC.17 Reservado
CC.18 Reservado

CC.19 Reservado
Estos parametros se utilizan para corregir el FOV.

Se han corregido a la entrega. Al reanudar los valores de fabrica, estos parametros se restauraran a los valores
corregidos de fabrica. No es necesario realizar correcciones en las aplicaciones.

El voltaje de destino indica la tensién tedrica de salida del variador. El voltaje medido indica el valor real de la
tension de salida medido por instrumentos como el multimetro.

4.20 Grupo DO0: Parametros de supervision

El grupo DO se utiliza para supervisar el estado de funcionamiento del variador. Puede ver los valores de los
pardmetros utilizando el panel de operaciones, conveniente para la puesta en servicio in situ o desde el
ordenador host mediante comunicacion.

D0.00 a D0.31 son los parametros de monitoreo en el estado de marcha y parada definidos por P7.03 y P7.04.
Para obtener mas detalles, consulte la Tabla 4-1.

Parametros del grupo DO:

Funcion Parametro Unidad
D0.00 Frecuencia en ejecucion (Hz) 0.01Hz
D0.01 Frecuencia programada (Hz) 0.01Hz
D0.02 Tension del bus (V) 0.1V
D0.03 Tension de salida (V) 1V
D0.04 Intensidad de salida (A) 0.01A
D0.05 Potencia de salida (kW) 0.1kW
D0.06 Par de salida (%) 0.1%
D0.07 estado de entrada S 1
D0.08 estado de salida M01 1
D0.09 Reservado

D0.10 Tensién FIC (V) 0.01V
D0.11 Reservado

D0.12 Valor de conteo 1
D0.13 \Valor de longitud 1
D0.14 Visualizacion de la velocidad de carga 1
D0.15 PID programado 1
D0.16 PID retroalimentado 1
D0.17 Etapa del PLC 1
D0.18 Frecuencia del pulso de entrada 0.01kHz
D0.19 Reservado

D0.20 Tiempo de funcionamiento restante 0.1Min
D0.21 Tension FIV antes de la correccion 0.001V
D0.22 Tension FIC antes de la correccién 0.001V
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D0.23 Reservado

D0.24 \Velocidad lineal 1m/Min
D0.25 tiempo de encendido actual 1Min
D0.26 tiempo de funcionamiento actual 0.1Min
D0.27 Frecuencia de entrada de pulso 1Hz
D0.28 Programacion del valor de comunicacion 0.01%
D0.29 Reservado

D0.30 Frecuencia principal X 0.01Hz
D0.31 Frecuencia auxiliar Y 0.01Hz
D0.32 \Ver todos los valores de direccion de memoria

D0.33 Reservado

D0.34 Reservado

D0.35 Par objetivo 0.1%
D0.36 Reservado

DO0.37 Angulo del factor de potencia 0.1
D0.38 Reservado

D0.39 Objetivo de tensidn sobre separacion V/F 1V
D0.40 Tensién de salida sobre separacién V/F 1V
D0.41 Reservado

D0.42 Reservado

D0.43 Reservado

D0.44 Reservado

D0.45 Informacién de fallos 0
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Capitulo 5 Comprobacion de fallos y exclusién

5-1 Fallos de alarma y contramedidas

El variador 2000 con un total de 24 informaciones de advertencia y la funcion de proteccion, una vez que se
produce el fallo, la funcién de proteccion, el variador para detener la salida, inversor de la accién de contacto de
relé de falla y en el codigo de error del inversor se muestra en el panel de visualizacién. El usuario puede
comprobar por si mismo segun los puntos mas abajo indicados antes de contactar con el servicio técnico, podra
analizar la causa del problema y averiguar la solucién. Si no encuentra la solucién o se indica expresamente, por
favor, contacte con el servicio técnico, con su distribuidor autorizado o directamente con nuestra empresa. La
informacion de advertencia OUOC es una sefial de sobrecorriente 0 de sobretensién para hardware, en la

mayoria de los casos el fallo de sobretensién de hardware causa una alarma OUOC.

cortocircuito.

2: El cable de conexion al motor
es demasiado largo.

3: EI modulo se sobrecalienta.

Tipodefallo | Indicaen | Causas posibles Soluciones

display
Proteccion oC 1: El circuito de salida a tierra esta | 1:Eliminar los fallos
del variador conectado a tierra 0 en externos.

2: Instalar una
reactancia o un filtro
de salida.

3:Comprobar el filtro

_ o | delaireyel
4: Las conexiones interiores estan | yentilador.
sueltas.
4:Conectar

5: La placa de control principal
esta defectuosa.

6: La tarjeta de accionamiento
esta defectuosa.

7: El variador esta defectuoso

correctamente los
cables.

5:Contactar con el
servicio técnico

6:Contactar con el
servicio técnico

7:Contactar con el
servicio técnico
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Sobrecorrient | oc1 1: El circuito de salida a tierra esta | 1: Eliminar los fallos
e durante la conectado a tierrao en externos.
aceleracion cortocircuito
2: Realizar el
2: No se realiza el autoajuste del | autoajuste del motor.
motor..
3: Aumente el tiempo
3: El tiempo de aceleracién es de aceleracién.
demasiado corto.
4. Ajuste el impulso
4: No es adecuado el aumento de | de par manual o la
par manual o la curva V / F. curvaV/F.
5: La tension es muy baja. 5: Ajuste el voltaje al
rango normal.
6: La operacion de puesta en
marcha se realiza en el motor 6: Seleccione el
giratorio. seguimiento de la
velocidad de
7: Se afade una carga repentina | rotacion, reinicie o
durante la aceleracion. arranque el motor
8: El modelo de variador es de g?fnuge: de que se
una potencia demasiado pequefia '
para la aplicacion. 7: Retire la carga
afiadida.
8: Seleccione un
variador de potencia
superior.
0C2 1: El circuito de salida a tierra esta | 1: Eliminar los fallos
conectado a tierrao en externos.
SObreCOfrient cortocircuito_
e durante la 2: Realizar el
aceleracion 2: El autoajuste del motor no estd | autoajuste del motor.

realizada.

3: El tiempo de desaceleracion es
demasiado corto.

4: La tension es muy baja.

5: Se agrega una carga repentina
durante la desaceleracion.

6: La unidad de frenado y la
resistencia de frenado no estan
instaladas.

3: Aumentar el
tiempo de
desaceleracion.

4: Ajuste la tensién al
rango normal.

5: Retire la carga
afadida.

6: Instale la unidad
de frenado y la
resistencia de
frenado.
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Sobrecorrient | OC3 1: El circuito de salida a tierra esta | 1: Eliminar los fallos
e a velocidad conectado a tierra 0 en externos.
constante cortocircuito.
2: Realizar el
2: No se realiza el autoajuste del | autoajuste del motor.
motor.
3: Ajuste el voltaje al
3: La tensién es muy baja. rango normal.
4: Se agrega una carga repentina | 4: Retire la carga
durante el funcionamiento. afiadida.
5: El modelo de variador es de 5: Seleccione n
una potencia demasiado pequefia. | variador de potencia
superior.
Sobretension | OU1 1: La tension de entrada es 1: Ajuste la tension al
durante la demasiado alta. rango normal.
aceleracion
2: Una fuerza externa impulsa el | 2: Cancelar la fuerza
motor durante la aceleracion. externa o instalar una
resistencia de
3: El tiempo de aceleracion es frenado.
demasiado corto.
3: Aumente el tiempo
4: La unidad de frenado y la de aceleracion.
resistencia de frenado no estan
instaladas. 4: Instale la unidad
de frenado y la
resistencia de
frenado
Sobretension | OU2 1. La tension de entrada es 1: Ajuste la tensién al
durante la demasiado alta. rango normal.
deceleracion
2: Una fuerza externa acciona el 2: Cancelar la fuerza
motor durante la desaceleracion. | externa o instalar una
resistencia de
3: El tiempo de desaceleracion es | frenado.
demasiado corto.
3: Aumente el tiempo
4: La unidad de frenado y la de desaceleracion.
resistencia de frenado no estan
instaladas. 4: Instale la unidad
de frenado y la
resistencia de
frenado
Sobretension | OU3 1: La tension de entrada es 1: Ajuste la tension al
a velocidad demasiado alta. rango normal.
constante

2: Una fuerza externa acciona el
motor durante la desaceleracion.

2: Cancelar la fuerza
externa o instalar una
resistencia de
frenado.
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Fallo de la POF La tensién de entrada no esta Ajustar la tensién de
fuente de dentro del rango permitido. entrada en un rango
alimentacion admisible.
de control
Pérdida de LU 1: Se produce un fallo de 1: Restablecer el
tension alimentacion instantaneo en la fallo.
fuente de alimentacién de
entrada. 2: Ajuste la tension al
rango normal.
2: La tension de entrada del
variador no esta dentro del rango | 3,4,5,6:Contactar con
permitido. el servicio técnico
3: La tensién del bus es anémala.
4: El puente rectificador y la
resistencia de amortiguacion son
anomala.
5: La placa de la unidad esta
anomala.
6: El tablero de control principal es
anémala.
Sobrecarga | OL2 1: La carga es demasiado pesada | 1: Reducir la cargay
en el variador 0 se detiene el motor. comprobar el estado
mecanico y del
2: El modelo de variador es de motor.
una potencia demasiado pequefia.
2: Seleccione un
variador de mayor
potencia.
Sobrecarga | OL1 1: P9.01 esta ajustado 1: Configure P9.01
en el motor incorrectamente. correctamente.
2: La carga es demasiado pesada | 2: Reducir la carga y
o se detiene el motor. comprobar el motor y
la condicion
3: El modelo de variador es de mecanica.
una potencia demasiado pequefia.
3: Seleccione un
variador de potencia
superior.
Pérdida de LO 1: El cable que conecta el variador | 1:Eliminar los fallos
tension en la y el motor esté defectuoso. externos.
salida del
variador 2: La salida trifasica del variador 2: Comprobar si el

esta desbalanceada cuando el
motor esta en marcha.

3: La tarjeta de accionamiento
esta defectuosa.

bobinado trifasico del
motor es normal.

3:Contactar con el
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4: El variador esta defectuoso. servicio técnico.
Sobretemper | OH 1: La temperatura ambiente es 1: Baje la
atura en el demasiado alta. temperatura
variador ambiente.
2: Elfiltro de aire esta bloqueado.
2: Limpie el filtro de
3: El ventilador esté dafiado. aire.
4: El sensor de temperatura del 3: Reemplace el
variador esta dafado. ventilador dafiado.
5: El variador esta dafiado. 4: Reemp|ace la
resistencia térmica.
5: Sustituir el
variador.
Fallo de EF 1: La sefial de fallo externo se Restablecer la
equipo introduce a través de X. operacion.
externo
2: La sefial de fallo externo se
introduce a travésde E/ S
virtuales.
Fallo de CE 1: El equipo host esta en estado 1: Compruebe el
comunicacion anormal. cableado del
ordenador host.
2: El cable de comunicacién esta
defectuoso. 2: Compruebe el
cableado de
3: P028 esta ajUStadO comunicacion.
incorrectamente.
3: Ajuste P028
4: Los parémetros de correctamente.
comunicacion en el grupo PD se
ajustan incorrectamente. 4: Ajuste los
parametros de
comunicacion
correctamente.
Fallo del RAY 1: La tarjeta de accionamiento y la | 1: Vuelva a colocar la
contactor fuente de alimentacién estan tarjeta de
defectuosas. alimentacion o la
tarjeta de
2: El contactor esta defectuoso. alimentacion
defectuosa.

2: Reemplace el
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contactor defectuoso.

Fallo de IE 1: El dispositivo HALL esta 1: Reemplace el
deteccion de defectuoso. dispositivo HALL
corriente defectuoso.
2: La tarjeta de accionamiento
esta defectuosa. 2: Vuelva a colocar la
tarjeta de
accionamiento
defectuosa.
Fallo de TE 1. Los parametros del motor no se | 1: Ajustar
autoajuste ajustan segun la placa de correctamente los
del motor caracteristicas. parametros del motor
segun la placa de
2: Los tiempos de autoajuste del caracteristicas.
motor estan fuera de rango.
2: Compruebe el
cable que conecta el
variador y el motor.
Error EEP El chip EEPROM esta dafado. Reemplazar la placa
EEPROM de control principal.
lectura-
escritura
Fallo de ouocC 1: Existe sobretensién. 1: Manejo basado en
hardware del sobretension.
variador 2: Existe sobrecorriente.
2: Manejo basado en
sobrecorriente.
Fallo de GND El motor esta cortocircuitado con | Reemplazar el cable
cortocircuito la tierra. del motor.
con tierra
Tiempo de END1 El tiempo de funcionamiento Borrar el registro
funcionamien acumulado alcanza el valor de mediante la funcién
to acumulado ajuste. de inicializacion de
alcanzado parametros.
Se ha END2 El tiempo de encendido Borrar el registro
alcanzado el acumulado alcanza el valor de mediante la funcion
tiempo de ajuste. de inicializacion de
conexion parametros.
acumulado
Carga que se | LOAD La corriente de corriente de la Compruebe que la

convierte en
0

unidad de CA es menor que
P9.64.

carga esté
desconectada o que
la configuracion de
P9.64 y P9.65 sea
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correcta.

PID PIDE El PID retroalimentado es menor | Compruebe la sefial
retroalimenta que el gjuste de PA.26. retroalimentada PID
do perdido 0 ajuste PA.26 aun
durante la valor adecuado.
fallo de
funcionamien
to
Fallo de CBC 1: La carga es demasiado pesada | 1: Reducir la cargay
limite de 0 el motor tiene el rotor comprobar el estado
corriente de bloqueado. mecanico y del
pulso por motor.
impulso 2: El modelo de variador es de
potencia demasiado pequefia. 2: Seleccione un
variador de mayor
potencia.
Desviacion ESP 1. Los parametros del encoder 1: Ajuste
de velocidad estan ajustados incorrectamente. | correctamente los
demasiado parametros del
grande 2: No se realiza la autoajuste del | encoder.
motor.
2: Realizar el
3: Los parametros de desviacion | aytoajuste del motor.
de velocidad demasiado grande
P9.69 y P9.70 estan configurados | 3: Configure P9.69 y
incorrectamente. P9.70 correctamente
en funcién de la
situacion real.
Fallo de OSP 1: Los parametros del encoder 1: Ajuste
sobrecarga estan ajustados incorrectamente. | correctamente los
del motor parametros del

2: No se realiza la autoajuste del
motor.

3: Los parametros de desviacion
de velocidad demasiado grande
P9.69 y P9.70 estan configurados
incorrectamente.

encoder.

2: Realizar el
autoajuste del motor.

3: Establecer los
parametros de
deteccion de
sobrevelocidad del
motor correctamente
en funcion de la
situacion real.

5.2 Fallos comunes y soluciones
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Tabla 5-1 Solucién de problemas a fallos comunes del variador

SN Fallo Posibles causas Soluciones

1 No se enciende | 1: No hay tensién en la fuente 1: Comprobar la
la pantalla de alimentacion del variador o la | tension de
cuando la entrada de alimentacion al alimentacion.
alimentacién variador es demasiado baja.
esta encendida 2: Comprobar la

2: La fuente de alimentacion del | tensién del bus.
interruptor de la tarjeta de

accionamiento del variador esta | 3:Contactar con el
defectuosa. servicio técnico
3: El puente rectificador esta

dafiado.

4. El panel de control o el panel

de control estan defectuosos.

5: El cable que conecta la tarjeta

de control y la tarjeta de

accionamiento y el panel de

operacion se rompe.

2 2000” se 1. El cable entre la tarjeta de Contactar con el
muestra en accionamiento y la tarjeta de servicio técnico
display con control esta en mal contacto.
tension de
alimentacion 2: Los componentes

relacionados en la placa de
control estan dafiados.

3: El motor o el cable del motor
esta cortocircuitado a tierra.

4: El dispositivo HALL esta
defectuoso.

5: La entrada de alimentacion al
variador es demasiado baja.

3 “GND’ se 1: El motor o el cable de salida 1: Mida el aislamiento
muestra en del motor esta cortocircuitado a | del motor y el cable de
display con tierra. salida con un megger.
tension de
alimentacién 2: El variador esta dafiado. 2: Contactar con el

servicio técnico
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La pantalla del
variador es
normal cuando
la alimentacion
esta encendida.
Pero "2000" se
muestra
después de
ejecutarse y se
detiene
inmediatamente.

1: El ventilador de refrigeracion
esta dafiado o el rotor esta
bloqueado.

2: El cable terminal de control
externo esta cortocircuitado.

1: Reemplace el
ventilador dafiado.

2: Eliminar los fallos
externos.

El fallo OH
(sobrecalentami
ento del modulo)
se informa con
frecuencia.

1: El ajuste de la frecuencia
portadora es demasiado alto.

2: El ventilador de refrigeracion
esta dafiado o el filtro de aire
esta bloqueado.

3: Los componentes dentro de la
unidad de CA estan dafiados
(acoplador térmico u otros).

1: Reducir la
frecuencia portadora
(P0.17).

2: Vuelva a colocar el
ventilador y limpie el
filtro de aire.

3: Contactar con el
servicio técnico

El motor no gira
después de que
el variador
funcione.

1: Comprobar el motor y los
cables del motor.

2: Los parametros de
accionamiento de la CA estan
ajustados incorrectamente
(parametros del motor).

3: El cable entre la tarjeta de
control y la tarjeta de control
estd en mal contacto.

4. La tarjeta de accionamiento
esta defectuosa.

1: Asegurese de que
el cable entre el
variador y el motor es
normal.

2: Reemplace el motor
o0 borre las fallas
mecanicas.

3: Compruebe y
restablezca los
parametros del motor.

Los terminales S
estan
deshabilitados.

1. Los parametros estan
ajustados incorrectamente.

2: La sefal externa es incorrecta

3: La barra de puenteo en OP y
+ 24V se suelta.

4. La tarjeta de control esta
defectuosa.

1: Compruebe y
restablezca los
parametros en el
grupo P5.

2: Vuelva a conectar
los cables de sefial
externos.

3: Vuelva a confirmar
la barra de puenteo en
OPy+24 V.

4:Contactar con el
servicio técnico

Reservado
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9 El variador de 1: Los paradmetros del motor 1: Restablecer los
frecuencia estan ajustados parametros del motor
informa de incorrectamente. o volver a realizar el
sobrecargas y autoajuste del motor.
sobretensiones | 2: El tiempo de aceleracion /
con frecuencia. | deceleracion es incorrecto. 2: Ajuste el tiempo

adecuado de

3:La carga fluctua. aceleracion /
deceleracion.
3: Contactar con el
servicio técnico

10 Se indica RAY El contactor de arranque suave | 1: Compruebe si el
cuando se no es recogido. cable del contactor
conectala esta suelto.

alimentacion o
se esta
ejecutando el
variador.

2: Compruebe si el
contactor esta
defectuoso.

3: Compruebe sila
alimentacion de 24 V
del contactor esta
defectuosa.

4: Contactar con el
servicio técnico
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Capitulo 6 Mantenimiento

A\ WARNING

# Maintenance must be performed according to designated
maintenance methods.

# Maintenance, inspection and replacement of parts must be
performed only by certified person.

# After turning off the main circuit power supply, wait for 10 minutes
before maintenance or inspection.

# DO MNOT directly touch components or devices of PCB board.
Otherwise inverter can be damaged by electrostatic.

# After maintenance, all screws must be tightened.

6.1 Inspeccion

Con el fin de evitar el fallo del variador y hacer que funcione sin problemas en alto rendimiento durante mucho
tiempo, el usuario debe inspeccionar el variador periddicamente (cada seis meses). La siguiente tabla indica el

contenido de la inspeccién.

A chequear Contenido

Temperatura/hnume | La temperatura ambiente debe ser inferior a 40 °C y la humedad

dad debe cumplir con el requisito de 20 ~ 90%

Humo y polvo No hay acumulacién de polvo, no hay rastros de fugas de agua
ni condensado.

Variador Compruebe el variador para asegurarse de que no tiene calor ni
vibracién andémala.

Ventilador Asegurese de que el funcionamiento del ventilador sea normal,

que no haya residuos atascados, etc.

Alimentacién de
entrada

La tensién de entrada de potencia y la frecuencia estan en el
rango permitido

Motor

Comprobar el motor si el motor tiene vibraciones anémalas; calor
anormal; ruido anormal y pérdida de fase, etc.
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6.2 Mantenimiento periédico

Los clientes deben comprobar la unidad en un tiempo regular para que funcione sin problemas en un
alto rendimiento durante mucho tiempo, el contenido de comprobacion son los siguientes:

A comprobar Contenido de chequeos Soluciones
los tornillos de si los tornillos de los terminales apriételos
los terminales de | de control estan sueltos
control
PCB Conducto y suciedad Limpie el polvo de los PCB y
conductos de aire con una
aspiradora
Ventilador ruido anormal, vibraciones Limpie los desechos y vuelva
anormales, si se ha utilizado a colocar el ventilador
hasta 20.000 horas
Condensador Si el color se cambia y el olor es | Cambie el condensador
electrolitico anormal
Disipador de Conducto y suciedad Limpie el polvo y los
calor conductos de aire con una
aspiradora
Componentes Conducto y suciedad Limpie el polvo y los
de alimentacion conductos de aire con una
aspiradora

6.3 Reemplazo de piezas de desgaste

Los ventiladores y los condensadores electroliticos estan desgastando la parte, hacen por favor el reemplazo
periédico para asegurar a largo plazo, la seguridad y el funcionamiento libre de fallos. Los periodos de reemplazo
son los siguientes:

€ \Ventilador: se debe reemplazar cuando se emplee mas de 20.000 horas;

@ Condensador electrolitico: se debe reemplazar cuando se emplee entre 30,000~40, 000 horas.

6.4 Garantia del variador

La compaiiia ofrece 12 meses de garantia para Z8000 Inverter desde que sale de la fabrica
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Capitulo 7 Seleccion de dispositivos periféricos

Compruebe la capacidad del motor del variador que compré. Los dispositivos periféricos apropiados deben
seleccionarse segun la capacidad. Consulte la siguiente lista y prepare los dispositivos periféricos apropiados:

7-1 Descripcion de los dispositivos periféricos apropiados

Tipo Descripcion

Interruptor Proteja el cableado del inversor, conveniente a la instalacion y al
magnetotérmico | mantenimiento.

y diferencial

Contactor El variador es conveniente para el encendido y apagado de la fuente
electromagnétic | de alimentacién, asegura la seguridad

0

Amortiguador

de

sobretensiones

Transformadore | Aislamiento a la entrada y salida del inversor, Reducir la interferencia
s de aislamiento

Reactancia CC | Protege el variador y suprime los arménicos mas altos.

Reactancia AC | Protege el variador y suprime los arménicos mas altos. Evita el
efecto negativo de las sobretensiones

Resistencia de | Absorbe la energia regenerada
frenoy

unidad de freno

Filtro de ruidos | Para reducir la perturbacién electromagnética que genera el
inversor.

Anillo de ferrita | Para reducir la perturbacion electromagnética que genera el
inversor.

7-2 Resistencia de frenado aplicada segin modelo

Unidad Potencia
Resistencia de frenado defreno | Motor
Modelo de variador CKW)
CDBR
Referencia Resistencia
Potencia (W)
Q)
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Z2200-0R4G 80 200 0.4
72200-0R75G 80 150 0.75
Z2200-1R5G 100 100 15
72200-2R2G 100 70 2.2
Z2200-3R7G 250 65 37
72400-0R4G 150 300 0.4
72400-0R75G 150 300 0.75
Z2400-1R5G 150 220 15
Z2400-2R2G 250 200 2.2
72400-3R7G/5R5P 300 130 Incluida | 3 7/55
72400-5R5G 400 90 55
Z2400-7R5P 500 65 75
Z2400-7R5G/11P 500 65 7511
72400-11G/15P 800 43 11
72400-15G/18.5P 1000 32 15/18.5
Z2400-18.5G/22P 1300 25 18.5/22
Z2400-22G/30P 1500 22 22/30
Z2400-30G/37P 2500 16 30/37
Z2400-37G/45P 37 12.6 37/45
Z2400-45G/55P 4.5kW 9.4 45/55
Z2400-55G/75P 5.5kW 9.4 55/75
Z2400-75G/90P 7.5kW 6.3 Extema | 75/90
Z2400-90G/110P 4.5KW*2 9.4*2 90/110
Z2400-110G/132P 5.5kW*2 9.4*2 110132
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Z2400-132G/160P 6.5kW*2 6.3"2 132/160
Z2400-160G/185P 16kW 2.5 160/185
Z2400-185G/200P 6.5kW*3 6.3"3 185/200
Z2400-200G/220P 20kW 2.5 200/220
Z2400-220G/250P 22kW 2.5 220/250

Calcular el valor del resistor de frenado:

El valor de la resistencia de frenado esta relacionado con el valor DC cuando el inversor frena. Para la fuente de
alimentacién 380V, la tension de frenado de la CC es 800V-820V, y para el sistema 220V, la tensién de la CC es
400V.

Ademas, el valor de la resistencia de frenado esta relacionado con el par de frenado Mbr%, ya los diferentes
pares de frenado los valores del resistor de frenado son diferentes y la férmula de calculo es la siguiente:

Uz X %

R =
Hriotor X -"1"15-,-?/"; Xr‘i"ransducexx Hotor

De los que,

Ude——Tension de freno DC;

Pwmoto——Potencia de motor;
Mo——Torsion de frenado;

Eficiencia del motor;

IMotor

Eficiencia del transductor.

MNTransducer:

La potencia de frenado esta relacionada con el par de frenado y la frecuencia de frenado. La ilustracion anterior
da el par de frenado como 125% y la frecuencia es 10%, y segun las diferentes situaciones de carga, los datos
de la ilustracién son para referencia.

138



Variador de frecuencia Z2000 — manual de instrucciones

Apéndice ALista de funcion de parametros

Si PP-00 se establece en un niimero distinto de cero, la proteccion de parametros esta habilitada. Debe
introducir la contrasefia de usuario correcta para acceder al menu. Para cancelar la funcién de proteccion de
contrasefia, ingrese con contrasefia y ajuste PP-00 a 0.

El menl de parametros que el usuario personaliza no esta protegido por contrasefa. El grupo P es el parametro
de funcién basico, el grupo D es el de supervisar los parametros de funcién. Los simbolos de la tabla de cédigos
de funcion se describen de la siguiente manera:

"v": El parametro puede modificarse cuando el variador esta en estado de parada o de funcionamiento.
"": El parametro no se puede modificar cuando el variador esta en estado de funcionamiento.

"e": El pardmetro es el valor realmente medido y no se puede modificar.

" El pardmetro es parametro de fabrica y sélo puede ser ajustado por el fabricante.

Parametros de funcion estandar

Funcién Parametro Rango de programacion Defecto |Propiedad

Grupo P0: Parametros de funcién estandar

1: Tipo G (carga de par constante) Modelo *

P0.00 |Visualizacion tipo G /[2: Tipo P (carga de par variable, por ejemplo ventilador y [dependien

P bomba) te
0: Control (V / F)

P0.01 [Seleccion del modo [1: Sin control vectorial de PG (sensor de velocidad) 0 *
de control

0: Control del panel de control (LED apagado)

P0.02 [Seleccion de la 1: Control del terminal (LED encendido) 0 ¥

fuente del comando
2: Control de comunicacion (LED de enlace)
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Digito de la unidad (Fuente de frecuencia)
0: Fuente de frecuencia principal X

1: operacion X e Y (relacion de operacion determinada
por el digito de diez)

2: Cambio entre Xe Y
P0.03

. 3: Conmutacion entre X y "Operacion X e Y"
Seleccion de 00 *

superposicion de  4: Conmutacion entre Y y "operacion X e Y"
fuente de frecuencia
Digito de decenas (operacién X e Y)
0:X+Y

1: X-Y2: Tanto el maximo

3: Tanto el minimo

0: Configuracion digital (P0.10 frecuencia preestablecida,
puede modificar la UP / DOWN, pérdida de alimentacion
no memoria)

1: Configuracion digital (P0.10 frecuencia preestablecida,
puede modificar la UP / DOWN, memoria perdida de

energia)
2: FIV
P0.04 0
3:FIC %
Seleccion de la .
fuente de frecuencia [+ Reservado
principal X 5. Ajuste del pulso (S3)

6: Instruccion en varias etapas

7: Simple PLC

Seleccion de fuente |Lo mismo que P0.04 (Principal *
de frecuencia
auxiliar Y

P0.05
seleccion de fuente de frecuencia X)

Seleccion del rango [0: Relativo a la frecuencia maxima *
Y de superposicién
de la fuente de

frecuencia auxiliar

P0.06 1: Relativo a la fuente de frecuencia principal X 0

Superposicion de la 0%~ 150% ¢
P0.07 ffuente de frecuencia 100%
auxiliar Y
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Tiempo de 0.00s~65000s Modelo Y
aceleracion 1
P0.08 dependien
te
Tiempo de 0.00s~65000s Modelo Y
deceleracion 1
P0.09 dependien
te
P0 10 Preseleccion de 0.00Hz~méxima frecuencia (P0.12) 50 00Hz Y
frecuencia
PO.11 Direccion de rotacion/0: Misma direcciéon 0 e
1- Direceidn inverss
P0.12 Frecuencia méxima |50.00Hz~320.00Hz 50.00Hz *
0: programacion P012
Fuente de frecuencialy. Flv
P0.13  Jimite superior
2: Fl *
¢ 0
3: Reservado
P0.14 |Frecuencialimite  [Limite inferior de frecuencia P0.16 ~ Frecuencia maxima | 50.00Hz Y
superior P0.12
po.15 [Offset de frecuencia g gor; —Maxima frecuencia PO.12 000Hz | %
limite superior
P0.16 |Limite inferiorde o 00Hz~ Limite inferior de frecuencia P0.14 0.00Hz *
frecuencia
P0.17 [Frecuencia 1kHz~16.0kHz Modelo ¥
portadora dependien
Frecuencia 0: No
P0.18  \nortadora ajustada ! *
con temperatura  [1: Si
Unidad de tiempo  [0: 1s
P0.19 |Aceleracion / 1 *
Deceleracion 1: 0.1s
Desviacion de
frecuencia de la
P0.21 fuente de frecuencia [0.00Hz~Maxima frecuencia P0.12 0.00Hz *
auxiliar para X'y
Y operacion
P0.22 Frecuencia Multi-  [1:0.1Hz 9 *
" |Referencia
2:0.01Hz
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Retencién del ajuste
digital

0:No retentiva

P0.23 0
. 1:Retentiva
frecuencia hasta la
limentacidn
Frecuencia base del 0:Maxima frecuencia (P0.12)
P0.24 tiempo de 0
Aceleracion / 1:Frecuencia programada
Deceleracion b-100Hz
Frecuencia base . o
.. .. |0: Frecuencia en ejecucion
po.o5 Para la modificacion 0
UP/DOWN durante |1, Frecuencia programada
la ejecucion
Digito de la unidad: Encadenar el comando del panel de
operaciones a la fuente de frecuencia
0: Ninguna vinculacién
1: Fuente de frecuencia por ajuste digital
2: FIV
3: FIC
Encadenar fuente de f: Reservado
Po.2g (comando a 5: Ajuste del pulso (S3) 000
fuente de frecuencia |5: Multi-Referencia
7: Simple PLC
8: PID
9: Programacion de comunicacién
Digito de decenas: Vincular el comando de terminal a la
fuente de frecuencia
Ciento digito: comando de comunicacion de enlace a la
fuente de frecuencia
P0.27 Tipo dg ) 0:Tarjeta de Modbus 0
comunicacion
P0.28 [Reservado 0

Grupo P1:Control Arranque/Parada
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Modo de arranque

0: arranque directo

P1.00 1: Reinicio del seguimiento de velocidad de rotacién 0
2: arranque pre-excitado (motor asincrono)
Modo de 0: De la frecuencia a parada
seguimiento de
P1.01 Velocidad de 1: Desde velocidad cero 0
rotacion
: Desde la maxima frecuencia
P1.02 |Velocidad de 1~100 20
rotacién y
seguimiento
P1.03 |Frecuencia de 0.00Hz~10.00Hz 0.00Hz
arranque
P1.04 [Tiempode espera [0.0s~100.0s 0.0s
de la frecuencia de
arranque
Arranque Corriente 0%~ 100%
de frenado CC / .
P1.05 icorriente 0%
preexcitada
Tiempo de frenado 0.0s~100.0s
de CC de inicio /
P1.06 Tiempo de pre- 0.0s
excitacion
P1.07 Modo de Aceleracion0: Aceleracion / deceleracion lineal
Deceleracion
1: aceleracion / deceleracion de la curva S 0
2: aceleracion / deceleracion de la curva S B
P1.08 [Proporcién de 0.0%~ (100.0%-P1.09) 30.0%
tiempo del segmento
de inicio de la curva
S
P1.09 [Proporcién de 0.0%~ (100.0%-P1.08) 30.0%
tiempo del segmento
final de la curva S
P1.10 Modo de parada 0: Decelerar hasta parar 0
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P1.11 |Frecuencia inicial del(0.00Hz~méaxima frecuencia 0.00Hz *
frenado de parada
del freno en CC

P1.12 [Tiempo de espera  |0.0s~100.0s 0.0s e
de parada del
frenado en CC

P1.13 |Intensidad del freno 0% ~100% 0% *
del frenado en CC

P1.14 [Tiempo de frenado 0.0s~100.0s 0.0s e
de parada en CC

P1.15 [Frecuencia de uso 0% ~100% 100% *

Grupo P2: Parametros del motor

P2.00 [Seleccion del tipo de 0: Motor asincrono comdn 0 *

motor ) . .
1: Motor asincrono de frecuencia variable

P2.01 [Potencia del motor 0.1kW~1000.0kW Modelo *
dependiente

P2.02 [Tension del motor 1V ~2000V Modelo *
dependiente

Intensidad del motor 0.01A~655.35A

P2.03 ( potencia variador<=55kW ) Modelo *
dependiente
0.1A~6500.0A
P2.04 [Frecuencia nominal |0.01Hz~maxima frecuencia Modelo *
del motor dependiente
P2.05 |Velocidad nominal  |{1rpm~~65535rpm Modelo *
rotacional del motor dependiente

Resistencia del 0.0010~65.535Q
estator (motor

P2.06 " lasincrono) (potencia variador<=55kW) Sintonizacié| %
n
0.0001Q~6.5535Q automatica
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pP2.07

Resistencia del rotor
(motor asincrono)

0.001Q~65.535Q

(potencia del variador<=55kW )

N NNN10O ~R/ BRARO

Sintonizacié
n

altanmatira

Reactancia inductora
de fugas

0.01mH~655.35mH

P2.08 (potencia del variador<=55kW ) Sintonizacio
(motor asincrono) n
0 001mH~RK 535mH automatica
P2.09 |Reactancia inductiva 0.1mH~6500.0mH
mutua C
(potencia del variador<=55kW) Sintonizacio
(motor asincrono) n
0.01mH~655.35mH automatica
P2.10 |Corriente sin carga 0.01A~P2.03 (potencia del variador<=55kW) Sintonizacié
n
(motor sincronico) 0.1A~P2.03 (potencia del variador>55kW ) automatica
P2.11-P2.36 Reservado
P2.37 (Seleccion de auto- |0: Sin operacion 0
ajuste
1: Auto-ajuste estatico del motor asincrono
2: Auto-ajuste de los parametros dinamicos del motor
asincrono
Grupo P3: Parametros de Control Vectorial
P3.00 |Ganancia 1~100 30
proporcional del lazo
de velocidad 1
P3.01 [Tiempo integral del 0.01s~10.00s 0.50s
bucle de velocidad 1
P3.02 [Frecuencia de 0.00~P3.05 5.00Hz
conmutacion 1
P3.03 |Ganancia 1~100 20
proporcional del lazo
de velocidad 2
P3.04 [Tiempo integral del 0.01s~10.00s 1.00s
bucle de velocidad 2
P3.05 [Frecuencia de P3.02~frecuencia méxima de salida 10.00Hz
conmutacion 2
P3.06 [Hoja de ganancia dell50% ~200% 100%
control vectorial
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P3.07 |Constante de tiempo|0.000s~0.100s 0.000s *
del filtro de bucle de
velocidad

P3.08 |Control vectorial ~ |0~200 64 ¥
sobre la ganancia de
excitacion

Fuente limite 0: Funcion de programacion del cédigo P3.10
superior del par en el

modo de control de [1: FIV
velocidad
2: FIC
3: Reservado
P3.09 4: Programacion del pulso 0 e

5: Programacion de comunicacion
6: MIN CFIV,FIC)
7: MAX (FIV,FIC)

1-7’s escala complete hasta P3.10

ajuste digital del
limite superior de par|

P3.10 0.0%~200.0% 150.0% *
en modo de control
de velocidad
Ganancia
P3.13 proporcional de 0~60000 2000 *
ajuste de excitacion
p3.14 | onanciaintegral de 0~60000 1300 |
ajuste de excitacion
Ganancia
P3.15 proporcional de 0~60000 2000 ¥
ajuste del par
Ganancia integral
P3.16 0~60000 1300 ¥

del ajuste del par

Propiedad integral Digito de la unidad: separacion integral

p3.17 (dellazo de velocidad 0: Desactivado 0 %
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1: Habilitado

P3.18

Reservado

P3.19

Reservado

P3.20

Reservado

P3.21

Reservado

P3.22

Reservado

Grupo P4: Parametros de control V/F

P4.00 (Curvade 0: V/F lineal 0
programacion V/F
1: Multi-punto V / F
2: Cuadrado V/F
3: 1.2-potenciaV/ F
4: 1.4-potencia V/ F
6: 1.6-potenciaV/ F
8: 1.8-potenciaV/ F
9: Reservado
10: V/ F separacién completa
11: media separacion V / F
0.0% :( Aumento automatico de par) Modelo
P4.01 Aumento del par dependient
0,1% ~ 30,0% e
P4.02 |Frecuencia de corte 0.00Hz~maxima frecuencia de salida 50.00Hz
del par de torsién
py,03 | rocuenciaV/F - 10.00Hz~P4.05 0.00Hz
multipunto 1 (F1)
Tensién V/F 0.0%~100.0% 0
P4.04 multipunto 1 (F1) 0.0%
Frecuencia V / F P4.03~P4.07
P05 L itipunto 2 (F1) 0.00Hz
Tension V/ F 0.0%~100.0% 0
P4.06 multipunto 2 (F1) 0.0%
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FrecuenciaV/ F P4 .05~frecuencia nominal del motor (P1.04)

P4.07 multipunto 3 (F1) 0.00Hz *
Tension V / F 0.0%~100.0% 0

P4.08 multipunto 3 (F1) 0.0% *
Ganancia de 0.0%~200.0%

P4.09 compensacion de 0.0% A
deslizamiento V / F
Ganancia de 0~200

P4.10 sobreexcitacion V / F 64 o

P4.11 (Ganancia de 0~100 Modelo
supresion de dependient| ¥
oscilacion V / F e

P4.13 |Fuente de tension  0: programacion digital (P4.14)
para la separacion V
F 1: FIV

2: FIC

3: Reservado

4: Seleccion de PULSO (S3)

5: Multi-Referencia

6: Simple PLC

Ajuste digital de la
P4.14 {tensi6n parala 0V ~tension nominal del motor ov *
separacion V / F

Tiempo de subida de [0.0s~1000.0s

tension de la
P4.15 separacion V / F Indica el tiempo para que la tension subade 0 V ala 0.05 *
tension nominal del motor.
P4.16 [Tiempo de caida de [0.0s~1000.0s
tension de la "
separacion V / F Indica el tiempo para que la tension disminuya de la 0.0s

tensién nominal del motora 0 V.

Grupo P5: Terminales de entrada
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P5.00 [Seleccion de funcion 0:  Sin funcion 1 *
marcha adelante 1: Marcha adelante (FWD)

2: Marcha atrds (REV)

3: Control de las tres lineas

4: Moviente adelante (JOG-F)

5: Movimiento atras (JOG-R)

6: Terminal UP

7: Terminal DOWN

8: Punto muerto hasta parada

9: Resetde fallo (RESET)

10: Pausa de la marcha

11: Entrada normalmente abierta (NO) de fallo externo
12: Multi-Referencia terminal 1

13: Multi-Referencia terminal 2

14: Multi-Referencia terminal 3

15: Multi-Referencia terminal 4

16: Terminal 1 para la seleccion del tiempo de
aceleracion/deceleracion

17: Terminal 2 para la seleccion del tiempo de

aceleracion/deceleracion 18: Cambio de fuente de
frecuencia

19: Arranque y desconexion (terminal, panel de mandos)
20: Terminal de conmutacion de fuente de comandos
21: Aceleracion / Desaceleracion prohibida

22: Pausa del PID

23: Reset del estado del PLC

24: Pausa del balanceo

25: Entrada de contador

P5.01 [Seleccidn de funcién 2 *
marcha atras 26: Reset de contador
P5.02 [Seleccién de funcid 9
S? eccion de fncion 27: Entrada de contador de longitud *
P5.03 ggleccién de funcion bg. Reset de longitud 12 *
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P5.04

Seleccion de funcion
S3

P5.05

Seleccion de funcion
S4

38:
39:

40:

41
42
43
44
45
46
47
48:
49:
50:

Variador de frecuencia Z2000 — manual de instrucciones

: Control de par prohibido

: Entrada de frecuencia de pulso (activada solo para

: Reservado

: Frenado en CC inmediato

: Entrada normalmente cerrada (NC) del fallo externo
: Modificacion de frecuencia prohibida

: Direccion de accion PID hacia atrés

: Paro externo terminal 1

: Terminal de conmutacion de la fuente de comandos

Pausa integral PID

Cambio entre la fuente de frecuencia principal X y la

frecuencia preestablecida

Cambio entre la fuente de frecuencia auxiliar Yy la

frecuencia preestablecida

Reservado

Reservado

Cambio de parametro PID

Reservado

Reservado

Control de velocidad / Cambio de control de par
Paro de emergencia

Paro externo terminal 2

Deceleracion de freno en CC

Borrar el tiempo de ejecucién actual

51-59:Reservado

13

P5.10

Filtro de tiempo S

0.000s~1.000s

0.010s

P5.11

Modo de comando de
terminal

0
1
2:
3

: Modo de dos lineas 1
: Modo de dos lineas 2

Modo de tres lineas 1

: Modo de tres lineas 2
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P5.12

Tasa UP / DOWN del
terminal

0.001Hz/s~65.535Hz/s

1.00Hz/s

P5.13

FI curva 1 entrada
minima

0.00V~P5.15

0.00v

P5.14

Ajuste
correspondiente de la
curva FI 1 entrada
minima

-100.0%~+100.0%

0.0%

P5.15

Fl curva 1 entrada
maxima

P5.13~+10.00V

10.00V

P5.16

Ajuste
correspondiente de la
curva maxima Fl 1
entrada méxima

-100.0%~+100.0%

100.0%

P5.17

Fl curva 1 tiempo de
filtro

0.00s~10.00s

0.10s

P5.18

Fl curva 2 tiempo de
filtro

0.00V~P5.20

0.00v

P5.19

Ajuste
correspondiente de la
curva Fl 2 entrada
minima

-100.0%~+100.0%

0.0%

P5.20

Fl curva 2 entrada
maxima

P5.18~+10.00V

10.00V

P5.21

Ajuste
correspondiente de la
curva maxima Fl 2
entrada maxima

-100.0%~+100.0%

100.0%

P5.22

Fl curva 2 tiempo de
filtro

0.00s~10.00s

0.10s

P5.23

Fl curva 3 entrada
minima

-10.00V~P5.25

-10.00V

P5.24

Ajuste
correspondiente de la
curva Fl 3 entrada
minima

-100.0%~+100.0%

-100.0%
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pso5 [louvadentrada oc s 10 0ov 1000V | %
maxima

Ajuste
correspondiente de la

P5.26 -100.0%~+100.0% 100.0% Pre
curva Fl 3 entrada
maxima

p5.g7 || curva3tiempode 1) o 4600 0.10s #
filtro

p5.0g |CraGaMINIMAde ) o ps g 0.00kHz | %
pulso
Ajuste

p5.gg [LOMesPondiente delal i, oo 400 09 0.0% e
entrada minima de
pulso

p5.3p Fntradamaximade oo g 400 0okHz 50.00kHz |
pulso
Ajuste

p5.3q [omespondientedelal ) oo 400 0o, 1000% | %
entrada maxima del
pulso

P5 3 Filtro de tiempo de  |{0.00s~10.00s 0.10s ¥
pulso

Digito de la unidad: Seleccién de la curva FIV
1: Curva1 (2 puntos, ver P5.13~P5.16)
2: Curva2 (2 puntos, ver P5.18~P5.21)
3: Curva3 (2 puntos, ver P5.23~P5.26)
P5.33 |Seleccion de cuva Fly. cyrva4 (4 puntos, ver C6.00~C6.07)

321 e

5: Curva5 (4 puntos, ver C6.08~C6.15)

Digito de decenas: seleccion de curva FIC (1~5,
igual que FIV)

Digito de la unidad: Ajuste para VIF inferior que la entrada
minima

0: Corresponde a la configuracién de entrada

Ajuste de la seleccionminima1:0.0% 000 ¥

para Fl inferior que la
entrada minima

P5.34

Digito de decenas: Ajuste de la seleccion para FIC
inferior de entrada minima (0 ~ 1, igual que FIV)
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Tiempo de retardo de

valido 2

Digito de la unidad: S4

P5.35 0.0s~3600.0s 0.0s
marcha adelante
ps.36 || cmpo de retardo dely oo 360,05 0.0s
marcha atrés
P5.37 [Tiempo de retardo S10.0s~3600.0s 0.0s
0: Nivel alto valido
1: Nivel bajo valido
Digito de la unidad: FWD
p5 g > seleccion demodo . e decenas: REV
valido 1
Digito de centena: S1
00000
Digito de mil: S2
Digito de diez mil: S3
0: Nivel alto valido
., 1: Nivel bajo valido
P5 39 S seleccion de modo 00000

Grupo P6: Terminales de salida

P6.00

MO1 modo de salida
del terminal

1: Salida de sefial de conmutacién (M01)

153




Variador de frecuencia Z2000 — manual de instrucciones

P6.01 [MO1 selecciébnde  |0: Sin salida 0 *
funciones 1: Accionamiento del variador

2: Salida de fallo (parada)

3: Deteccion de nivel de frecuencia Salida FDT1

4: Frecuencia alcanzada

5: Funcionamiento a velocidad cero (sin salida en parada)
6: Advertencia de sobrecarga del motor

7: Advertencia de sobrecarga del variador

8: Valor de contaje de ajuste alcanzado

9: Valor de cuenta designado alcanzado

10: Longitud alcanzada

11: Ciclo del PLC completo

12: Tiempo de funcionamiento acumulado alcanzado

13: Frecuencia limitada

14: Limitacion de par

15: Listo para el RUN
16: FIV> FIC17: Limite superior de frecuencia alcanzado

18: Se alcanza el limite inferior de frecuencia (ninguna
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Seleccion de la salida en parada) 2 *

funcién de salida de
P6.02 relé (RA-RB-RC) 19: Salida de estado bajo tension

20: Programacion de comunicacién

21: Posicionamiento completado (Reservado)
22: Posicionamiento cerrado (Reservado)

23: Funcionamiento a velocidad cero 2

(que tiene salida en el tope)

24: Se ha alcanzado el tiempo de conexién acumulado
25: Deteccion de nivel de frecuencia Salida FDT2
26: La frecuencia 1 alcanzo la salida

27: La frecuencia 2 alcanzo la salida

28: Salida de corriente 1 alcanzada

29: Salida de corriente 2 alcanzada

30: Tiempo alcanzado salida

31: se superd el limite de entrada FIV

32: cargade 0

33: marcha atrés

34: Estado actual cero

35: Temperatura del modulo alcanzada

36: Se supero el limite de intensidad de salida

37: Limite inferior de frecuencia alcanzado (con salida en
parada)

38: Salida de alarma (Sigue funcionando)
39: Reservado

40: Tiempo de funcionamiento actual alcanzado

0: Frecuencia en ejecucion 0 x

1: Ajuste de la frecuencia

P6.07 Seleccondela b |nengidad de salida
funcion de salida 0 Y
FOV 3: Par de salida

4: Potencia de salida
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5: Tension de salida
6: Entrada de pulso (100,0% para 100,0 kHz)
7. FIV

8: FIC
9: Reservado
P6.08 |Reservado 10: Longitud11: Valor de conteo
12: Programacion de comunicacion
13: Velocidad de rotacion del motor
14: Intensidad de salida (100,0% para 1000.0A)
15: Tension de salida (100.0% para 1000.0V)
16: Reservado
P6.09 Reservado
P6.10 |[FOV coeficiente de  [100.0%~+100.0% 0.0%
5esgo
P6.11 |Ganancia de FOV  10.00~+10.00 1.00
P6.12 |Reservado
P6.13 Reservado
P6.17 [M01 tiempo de 0.0s~3600.0s 0.0s
retardo de salida
P6.18 [Tiempo de retardo de(0.0s~3600.0s 0.0s
salida RA-RB-RC
P6.19 Reservado
P6.20 Reservado
P6.21 Reservado
0: Logica positiva
S,elleccic’)n de modo 1: Logica negativa
P6.22 |valido del terminal de 00000
salida Digito de la unidad: M01
Digito de decenas: RA-RB-RC
Grupo P7: Panel de operacién y DISPLAY
P7.00 |Factor de correccion [0.0-200.0 100.0

de la potencia de
salida

P7.01

Reservado
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0: Tecla STOP / RESET activada sélo en el panel de

y control
e [ e e
1: Tecla STOP / RESET habilitada en cualquier modo de
operacion
0000-FFFF

Bit00: Frecuencia en ejecucién 1 (Hz)
Bit01: Frecuencia de ajuste (Hz)
Bit02: Tension del bus (V)

Bit03: Tension de salida (V)

Bit04: Intensidad de salida (A)

Bit05: Potencia de salida (kW)

Bit06: Par de salida (%)

P7.03 |Parametros de Bit07: estado de entrada S 1F *
funcionamiento de la

bantalla LED 1 Bit08: estado de la salida M01

Bit09: Tension FIV (V)

Bit10: Tension FIC (V)
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Parametros de

0000-FFFFH

Bit00: PID retroalimentado

Bit01: Etapa del PLC

Bit02: Frecuencia de entrada de pulso (kHz)
Bit03: Frecuencia en ejecucién 2 (Hz)

Bit04: Tiempo de funcionamiento restante

Bit05: Tension FIV antes de la correccién (V)

P7.04 funcionamiento de la [Bit06: Tension FIC antes de la correccion (V) 0
pantalla LED 2
Bit07: Reservado
Bit08: Velocidad lineal
Bit09: Tiempo de encendido actual (hora)
Bit10: Tiempo de funcionamiento actual (Min)
Bit11: Frecuencia de entrada de pulso (KHz)
Bit12: Programacion de comunicacion valor
Bit13: Reservado
P7.05 [Parametros de 0000-FFFF 33
parada de la pantalla | .
LED Bit00: Frecuencia programada (Hz)
Bit01: Tension del bus (V)
Bit02: estado de entrada S
Bit03: estado de salida M01
Bit04: Tension FIV (V)
Bit05: Tension FIC (V)
Bit06: Reservado
Bit07: Valor de conteo
Coeficiente de
P7.06 |Visualizacién dela  0.0001~6.5000 1.0000
velocidad de carga
P7.07 [Temperaturadel  [0.0°C~150.0°C -

disipador térmico del
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inversor
P7 08 Version de software 0.0°C~150.0°C ) .
temporal
Tiempo de
P7.09 [funcionamiento 0h~65535h - °
acumulado
P7.10 Reservado - - °
P7.11 Mersion de software - °

0: 0 decimales
Numeros de decimal

1: 1 decimal
lugares para la

P7.12 pisualizaciondela  2: 2 decimales 1 A
velocidad de carga

3: 3 decimales
713 Tiempo de encendido Oh~65535h ) .
acumulado
Consumo acumulado
P7.14 OkW~65535kW - °

de energia

Grupo P8: Funciones auxiliares

Frecuencia de
JOG
pggq | 1omPo de 0.0s~6500.05 200s | %
aceleracion JOG
Tiempo de
P8.02 deceleracion JOG 0.0s~6500.0s 20.0s *
pg03 | ompo de 0.0s~6500.0s Modelo 1
aceleracion 2 dependiente
pgo4 | 1omPO de 0.0s~6500.0 Modelo |
deceleracion 2 dependiente
pg.05 || mPO e 0.0s~6500.0s Modelo |
aceleracion 3 dependiente
pggp | oMo de 0.0s~6500.0s Modelo |
deceleracion 3 dependiente
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pg .07 | 'eMPo de 0.05~6500.0s Modelo
aceleracion 4 dependiente
pg.og | 1omPo de 0.0s~6500.0s Modelo

deceleracion 4

dependiente

P8.09 [Frecuencia de salto 1/0.00Hz~maxima frecuencia 0.00Hz
P8.10 [Frecuencia de salto 2|0.00Hz~maxima frecuencia 0.00Hz
P8.11 Amphtud.del salto de 0.00Hz~maxima frecuencia 0.01Hz
frecuencia
Tiempo de zona
P8.12 |muerta de rotacion  |0.0s~3000.0s 0.0s
hacia adelante / atras
0: Habilitada
P8.13 |Control marcha atras 0
1: Deshabilitada
Modo de
funcionamiento 0: Dirigirse al limite inferior de frecuencia
cuando la frecuencia
. e 1: Detener
P8.14 ajustada es inferior al 0
limite inferiorde - Ejecutar a velocidad cero
frecuencia
P8.15 |Control de caida 0.00Hz~10.00Hz 0.00Hz
pg.1g | moral detiempode ) ocooon Oh
activacion acumulado
Umbral de tiempo de
P8.17 [funcionamiento 0h~65000h 0Oh
lacumulado
., 0: No
P8.18 Proteccion de 0
arranque 1. Yes
pg.1g | 2lor de detecciondey o - ima frecuencia 50.00Hz
frecuencia (FDT1)
Histéresis de
P8.20 |deteccion de 0.0%~100.0% (FDT1 level) 5.0%

frecuencia (FDT1)

160




Variador de frecuencia Z2000 — manual de instrucciones

Alcance de deteccion
P8.21 (de la frecuencia 0.0%~100.0% (maxima frecuencia) 0.0% Y
alcanzada

Frecuencia de salto

durante 0: Deshabilitado

pg.2p celeracion/ 1: Habilitado 1

desaceleracion

Punto de
conmutacién de
frecuencia entre el
tiempo de 0.00Hz~méxima frecuencia ¥
P8.25 [aceleracion 1y el 0.00Hz
tiempo de
aceleracion 2

Punto de
conmutacién de
frecuencia entre el
P8.26 [tiempo de 0.00Hz~maxima frecuencia Y
desaceleracion 1y el 0.00Hz
tiempo de
desaceleracién 2

Terminal JOG 0: Deshabilitado

P87 | i ’ "
referenciado 1. Habilitado

pg.og |/alor de detecciondely o . ia frecuencia 5000Hz | +#
frecuencia (FDT2)

Histéresis de 5.0%
P8.29 |deteccion de 0.0%~100.0% (FDT2 level) ¥
frecuencia (FDT2)

Cualquier frecuencia

pg.3p (uealcance 0.00Hz~maxima frecuencia 50.00Hz #

valor de deteccion 1

Cualquier frecuencia

que alcance
P8.31 0.0%~100.0% (maxima frecuencia) 0.0% *
amplitud de deteccion

1

P8.32 0.00Hz~maxima frecuencia 50.00Hz *

Cualquier frecuencia
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que alcance

valor de deteccion 2

Cualquier frecuencia

que alcance
P8.33 0.0%~100.0% (maxima frecuencia) 0.0% ¥
amplitud de deteccion

2

: e 0.0%~300.0%
P8 34 Nivel de deteccion de %

corriente cero 100.0% para la corriente nominal del motor 5.0%

Tiempo de retardo de
P8.35 |deteccion de 0.01s~600.00s 0.10s *
corriente cero

Umbral de 0,0% (sin deteccion)
sobreintensidad de *
P8.36 salida 0,1% ~ 300,0% (corriente nominal del motor) 200.0%

Tiempo de retardo de
deteccién de

P8.37 . 0.00s~600.00s 0.00s *
sobrecorriente de
salida

pg.3g (Cualauiercorriente ) no  200.0% Ccorriente nominal del motor) 1000% | %

que alcance 1

Cualquier intensidad

P8.39 |que alcance amplitud 0.0%~300.0% (corriente nominal del motor) 0.0% )
1
Cualquier corriente

P8.40 [que alcance amplitud [0.0%~300.0% (corriente nominal del motor) 100.0% )
1
Cualqlwer cor2r|ente 0.0%

pg.41 [duealcance 0.0%~300.0% (corriente nominal del motor ) *
amplitud

Seleccion de la
P8.42 (funcién de 0:Deshabilitada 1:Habilitada 0 bA¢
sincronizacion
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0: P8.44

Fuente de tiempo de [1: FIV

duracion
P8.43 2: FIC 0 ¥
P8.44 |Duraci6n del tiempo 0.0Min~6500.0Min 0.0Min Y
P8.45 |Limite inferior de 0.00V~P8.46 3.10V ¥

tensidn de entrada

FIV
P8.46 |Valor de proteccion 6.80V ¥

del limite superior de
tension de entrada  |78:45~10.00V

FIV

P8.47 [Umbral de 0°C~150°C 100°C Y
temperatura del
modulo

P8.48 (Control del ventilador 0: Ventilador trabajando durante el funcionamiento e
de enfriamiento

1: Ventilador trabajando continuamente 0

P8.49 [Frecuencia de Frecuencia inactiva (P8.51) ~ frecuencia maxima (P0.12) 0.00Hz ¥
activacion

P8.50 [Tiempo de retardo de(0.0s~6500.0s 0.0s ¥
la activacion

P8.51 [Frecuencia inactiva [0.00Hz~frecuencia de activacion (P8.49) 0.00Hz ¥

P8.52 [Tiempo de retardo  {0.0s~6500.0s 0.0s ¥
inactivo

P8.53 [Tiempo de ejecucion 0.0Min~6500.0Min 0.0Min ¥

actual alcanzado

Grupo P9: Fallo y proteccion
P9.00 [Seleccion de 0: Deshabilitado 1 ¥

proteccion de
sobrecarga del motor [1: Habilitado

P9.01 |Ganancia de 0.20~10.00 1.00 *
proteccién de
sobrecarga del motor

P9.02 [Coeficiente de 50%~100% 80% Y
advertencia de
sobrecarga del motor

P9.03 |Ganancia de 0~100 0 *
sobretension
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P9.04 [Tension de proteccion(120%~150% 130%
contra sobretension

P9.05 |Ganancia de 0~100 20
sobrecorriente

P9.06 |Corriente de 100%~200% 150%
proteccidn contra
sobrecorriente

P9.07 [Cortocircuito a tierra [0: Deshabilitado 1
al encender

1: Habilitado

P9.09 ([Tiempos de 0~20 0
restablecimiento
automatico de fallos

P9.10 |Accion MO1 durante [0: No actua 0
el restablecimiento )
automatico de fallos |1- Actia

P9.11 |ntervalo de tiempo de0.1s~100.0s 1.0s
restablecimiento
automatico de fallo

P9.12 |Reservado

P9.13 [Seleccién de 0: Deshabilitado 1

proteccion de pérdida
de fase de salida

1. Habilitado
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0: Sin fallo

1: Proteccion de la unidad inversora

2: Sobrecorriente durante la aceleracion
3: Sobrecorriente durante la deceleracion
4: Sobrecorriente a velocidad constante
5: Sobretension durante la aceleracion

6: Sobretension durante la deceleracion
7: Sobretension a velocidad constante

8: Fallo de alimentacion de control

9: Subtension

10: Sobrecarga del variador

11: Sobrecarga del motor

P9.14 (Tipo de primer fallo — °
12: Reservado

13: Pérdida de fase de potencia

14: Sobrecalentamiento del médulo

15: Fallo de equipo externo

16: Error de comunicacion

17: Fallo del contactor

18: Error de deteccion de corriente

19: Fallo de autoajuste del motor

20: Reservado

21: Parametros de error de lectura y escritura
22: Error de hardware de la unidad de CA

23: Cortocircuito a masa
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P9.15

Tipo de Segundo fallo

24: Reservado

25: Reservado

26: Tiempo de funcionamiento acumulado alcanzado
27: Reservado

28: Reservado

29: Se ha alcanzado el tiempo de conexién acumulado
30: carga que se convierte en 0

31: PID retroalimentado perdido durante el
funcionamiento

40: Limite rapido de horas extraordinarias

P9.16

Tipo de tercer (y
ultimo) fallo

41-43: Reservado

51: Reservado

P9.17

Frecuencia al tercer
fallo (Gltimo)

P9.18

Intensidad al tercer
fallo (ultimo)

P9.19

Tension del bus al
tercer fallo (Ultimo)

P9.20

Estado del terminal
de entrada al tercer
fallo (ltimo)

P9.21

Estado del terminal
de salida al tercer
fallo (ultimo)

P9.22

Estado del variador al
tercer fallo (ultimo)

P9.23

Tiempo de encendido
tras el tercer fallo
(Ultimo)

P9.24

Tiempo de
funcionamiento
después del tercer
fallo (ultimo)
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P9.27

Frecuencia sobre el
Segundo fallo

P9.28

Intensidad sobre el
Segundo fallo

P9.29

Tension del bus sobre
el Segundo fallo

P9.30

Estado de terminales
de entrada sobre el
Segundo fallo

P9.31

Estado de terminales
de salida sobre el
Segundo fallo

P9.32

Estado de la
frecuencia sobre el
Segundo fallo

P9.33

Tiempo de encendido
después del segundo
fallo

P9.34

Duracién del segundo
fallo

P9.37

Frecuencia sobre el
tercer fallo

P9.38

Intensidad sobre el
tercer fallo

P9.39

Tension del bus sobre
el tercer fallo

P9.40

Estado de terminales
de entrada sobre el
tercer fallo

P9.41

Estado de terminales
de salida sobre el
tercer fallo

P9.42

Estado de frecuencia
al primer fallo

P9.43

Tiempo de encendido
al primer fallo

167



Variador de frecuencia Z2000 — manual de instrucciones

P9 44 Duracion del primer . . .
fallo

P9.47 Seleccion de la Digito de la unidad: Sobrecarga del motor (OL1) 00000 ¥
accién de proteccion

contra fallos 1 0: Punto muerto hasta detenerse

1: Detener segun el modo de parada

2: Continuar ejecutando

Digito de decenas: Reservado

Digito de cien: Pérdida de fase de potencia de salida (LO)
Mil digitos: Error de equipo externo (EF)

Diez mil digitos: Error de comunicacion (CE)

P9.48 [Seleccion de la Digito de la unidad: Reservado 00000 Yo
accion de proteccion
contra fallos 2 0: Punto muerto hasta detenerse

Digito de decenas: Error de lectura y escritura de cédigo
de funcion (EEP)

0: Costa para detenerse
1: Detener segun el modo de parada

Ciento digito: Reservado
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Digito de la unidad: Reservado

0: Punto muerto para detenerse

1: Detener segun el modo de parada
2: Continuar ejecutando

Digito de decenas: Reservado

0: Punto muerto para detenerse

1: Detener segun el modo de parada
2: Continuar ejecutando

Digito de cien: Tiempo de encendido acumulado

., ., |alcanzado (END2)
P9.49 |Seleccion de la accion

de proteccion contra  |0: Punto muerto para detenerse
fallos 3

00000 ¥

1: Detener segun el modo de parada

2: Continuar ejecutando

El digito de mil: La carga se convierte en 0 (LOAD)
0: Punto muerto para detenerse

1: Detener segun el modo de parada

2: Continte funcionando a un 7% de la frecuencia
nominal del motor y retome a la frecuencia ajustada si
la carga se recupera

Diez mil digitos: PID retroalimentado pérdida de
funcionamiento

0: Costa para detenerse
1: Detener segun el modo de parada

2: Continuar ejecutando

P9.50 Reservado 54
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0: Frecuencia de funcionamiento actual
1: Frecuencia programada

y 2: Limite superior de frecuencia
Seleccion de

P9.54 frecuencia para seguir[3: Limite inferior de frecuencia 0 *

ejecutandose _
4. Frecuencia de respaldo en caso de anomalia

Frecuencia de ~ 0.0%~~100.0%

respaldo en caso de
P9.55 P anomalia (100.0% corresponde a la méxima frecuencia 100.0% *
P0.12))
P9.56 reservado *
P9.57 reservado *
P9.58 reservado ¥

Seleccion de accion  0:  Invalido

P9.59 len caso de fallo de
alimentacion 1: Decelerar 0

Accion 'pausa para 100.0%
juzgar el voltaje a una
P9.60 ffalla de alimentacion [0-0%~100.0%
instantanea

Tiempo de 0.50s Y
juzgamiento del timdn
de tension en caso de 0-00s~100.00s
P9.61 ffallo de alimentacion
instantaneo

Tiempo de 60.0%~100.0% (tensioén de bus estandar) 80.0% e
juzgamiento del timdn
P9 62 de tensién en caso de
fallo de la
alimentacion
instantanea

P9 63 Proteccidn hasta que [0: Deshabilitado 0 %
la cargallegaa 0

A4 Llalailitaa

Pg.64 [Peteccion del nivel de 0.0~100.0% 10.0% *
carga al llegara 0

P9 .65 [Deteccion del tiempo |0.0~60.0s 1.0s *
de carga al llegara 0

P9.67 Reservado *
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P9.68 [Reservado *
P9.69 [Reservado *
P9.70 Reservado *
Grupo PA: Funcion PID de Control de Procesos
0: PA.01
PA.00 |Fuente de 1. FIV
configuracién PID
2: FIC
3: Reservado 0 e
4. Seleccion de PULSO (S3)
5: Programacion de comunicacion
6: Multi-Referencia
PAO1 Configuracién digital(0.0% ~ 100.0% 50.0% #
PID
0: FIV
1. FIC
PA.02 [Fuente de b. Reservado
comentarios PID
3: FIV-FIC
4. Seleccion de PULSO (S3) e
5: Programacion de comunicacion
ireccio ion 0: Accion hacia adelante
PA03 IIg:rDecmon de accién 0 "
1: Accion hacia detras
Gama de
PA.04 realimentacion del [0~65535 1000 54
ajuste PID
pp g5 (canancia 0.0~100.0 20.0 e
proporcional Kp1
PA.06 [Tiempo integral Ti1 {0.01s~10.00s 2.00s *
pA.07 [Tiempo diferencial - 9o0s~10.000s 0.000s %
Td1
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Frecuencia de corte

PA.08 (de la rotacion 0.00~maxima frecuencia 2.00Hz
inversa PID
paQg Pesviaclonlimite o b 100.0% 0.0%
PID
PA10 g:fsrenc'a”'m'te 0.00%~100.00% 0.10%
paq [cambiodeltiempo )y orh 0o 0.00s
del PID programado
Tiempo de filtro de
PA.12 [etroalimentacion [0.00~60.00s 0.00s
PID
pa13 [lempo defitrode 1) oy a5 oos 0.00s
salida PID
PA.14 Reservado
pA 5 [C3nanca 0.0~100.0 20.0
proporcional Kp2
PA.16 [Tiempo integral Ti2 {0.01s~10.00s 2.00s
PA.17 [Tiempo diferencial 0.000s~10.000s 0.000s
Td2
0: Sin cambio
Cambio de la
condicion de 1: Conmutacion via S 0
PA.18 |parametro PID
2: Cambio automatico basado en desviacion
Cambio de
PA.19 |parametro PID 0.0%~PA.20 20.0%
desviacion 1
Cambio de
PA.20 |parametro PID PA.19~100.0% 80.0%
desviacion 2
PA.21 \Valor inicial PID 0.0%~100.0% 0.0%
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PA.22

\Valor inicial del
tiempo de retencidn
PID

0.00~650.00s

0.00s

PA.23

Dos veces la salida
maxima de
desviacion marcha
adelante

0.00%~100.00%

1.00%

PA.24

Dos veces la salida
maxima del sesgo
inverso

0.00%~100.00%

1.00%

PA.25

PID propiedad
integral

Digito de la unidad: Integral separado
0: Invélido
1: Vélido

Digito de decenas: Si para detener la operacion
integral cuando la salida alcanza

0: Continuar la operacion integral

1. Detener la operacion integral

00

PA.26

\Valor de deteccion
de PID
retroalimentado los

0.0%: Not judging feedback loss

0.1%~100.0%%

0.0%

PA.27

Tiempo de
deteccién pérdida
de retroalimentacién
de PID

0.0s~20.0s

0.0s

PA.28

Operacion de
detencion PID

0: No Operacién PID en parada

1: Operacion PID en parada

Grupo Pb: Frecuencia de oscilacion, Longitud fija y Conteo

Pb.00

Frecuencia de
oscilacidnmodo de
ajuste

0: Relativo a la frecuencia central

1: Relativo a la frecuencia maxima
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Frecuencia de

Pb.01 o . 0.0%~100.0% 0.0%
oscilacién amplitud
pp.op [Pl dela o 50 .0% 0.0%
frecuencia de salto
Frecuencia del ciclo
Pb.03 L 0.1s~3000.0s 10.0s
de oscilacion
Coeficiente de
Pb.04 tiempo de aumento {0.1%~100.0% 50.0%
de onda triangular
Pb.05 |Longitud ajustada Om~65535m 1000m
Pb.06 [Longitud real Om~65535m Om
pp,o7 [\umerode 0.1~6553.5 100.0
impulsos por metro
Pb.08 Establecer valor de 165535 1000
recuento
pp.og | ordecuenta gosg 1000
designado
Grupo PC: Multi-Referencia y Simple PLC Funcion
PC.00 [Multi-referencia0  +100.0%~100.0% 0.0%
PC.01 Multi-referencia1  100.0%~100.0% 0.0%
PC.02 |Multi-referencia2  100.0%~100.0% 0.0%
PC.03 Multi-referencia 3 1100.0%~100.0% 0.0%
PC.04 Multi-referencia4  -100.0%~100.0% 0.0%
PC.05 [Multi-referencia  +100.0%~100.0% 0.0%
PC.06 [Multi-referencia6 +100.0%~100.0% 0.0%
PC.07 [Multi-referencia 7 +100.0%~100.0% 0.0%
PC.08 Multi-referencia8  100.0%~100.0% 0.0%
PC.09 Multi-referencia9  100.0%~100.0% 0.0%
PC.10 Multi-referencia10 100.0%~100.0% 0.0%
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PC.11 Multi-referencial1  |100.0%~100.0% 0.0% ¥
PC.12 Multi-referencia12 -100.0%~100.0% 0.0% *
PC.13 |Multi-referencia13  100.0%~100.0% 0.0% e
PC.14 |Multi-referencia14  100.0%~100.0% 0.0% e
PC.15 Multi-referenciald |100.0%~100.0% 0.0% ¥
0: Detener después de que el variador ejecute un ciclo
Modo de 1: Conservar los valores finales después de que el
PC.16 funcionamiento del | = . . P d 0 g
. variador ejecute un ciclo
PLC simple
2: Repetir después de que el variador ejecute un ciclo
Digito de la unidad: Retentivo tras la seleccion de
fallos de alimentacion
0: No
Seleccion retentiva |1: gj
PCAT simple del PLC 00 *
Digito de decenas: Retentivo al detener la seleccion
0: No
1. Si
Tiempo de
pC.1g [uncionamientode y oy 650005 (h) 0.0s (h) *
la referencia simple
del PLC 0
Tiempo de la
aceleracion/deceler
PC.19 facién de la 0~3 Y
referencia simple 0
del PLC 0
Tiempo de
cinc .
p.o0 [uncionamientode y oy 650005 (h) 0.0s (h) *
la referencia simple
del PLC 1
Tiempo de la
aceleracion/deceler |9~3 e
PC.21 jcionde la 0
referencia simple
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del PLC 1

Tiempo de
pC.gp [uncionamientode y oy 650005 (h) 0.0s (h) e
la referencia simple

del PLC 2

Tiempo de la
aceleracion/deceler
PC.23 facién de la 0~3 0 *
referencia simple
del PLC 2

Tiempo de
p.o4 [uncionamientode y oy 650005 (h) 0.0s (h) %
la referencia simple

del PLC 3

Tiempo de la
aceleracion/deceler
PC.25 facién de la 0~3 0 *
referencia simple
del PLC 3

Tiempo de
pC.2 [uncionamiento de o oy 6500.0s (h) 0.0s () %
la referencia simple

del PLC 4

Tiempo de la
aceleracion/deceler
PC.27 facién de la 0~3 0 *
referencia simple
del PLC 4

Tiempo de
p.og [uncionamiento de y oy 6500.0s (h) 0.0s () %
la referencia simple

del PLC 5

Tiempo de la
aceleracion/deceler
PC.29 jacién dela 0~3 0 A
referencia simple
del PLC 5

176



Variador de frecuencia Z2000 — manual de instrucciones

Tiempo de
pc.30 [uncionamiento de 1, -y 650005 (h) 0.0s (h) e
la referencia simple

del PLC 6

Tiempo de la
aceleracion/deceler
PC.31 facién de la 0~3 0 *
referencia simple
del PLC 6

Tiempo de
p.3p [uncionamiento de y oy 650005 (h) 0.0s (h) #
la referencia simple

del PLC 7

Tiempo de la
aceleracion/deceler
PC.33 facién de la 0~3 0 *
referencia simple
del PLC7

Tiempo de
p.34 [uncionamientode o o ) 6500.0s (h) 0.0s () %
la referencia simple

del PLC 8

Tiempo de la
aceleracion/deceler
PC.35 facion de la 0~3 0 *
referencia simple
del PLC 8

Tiempo de
pC.3g [uncionamientode o oy 6500.0s (h) 0.0s (h) *
la referencia simple

del PLC 9

Tiempo de la

aceleracion/deceler
acion de la 0~3 bAe
PC.37 |referencia simple 0
del PLC 9

Tiempo de
pc g funclonamientode o, -y 65000s (h) 0.0s (h) #
la referencia simple

del PLC 10
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Tiempo de la

aceleracion/deceler
acion de la 0~3 *
PC.39 freferencia simple 0
del PLC 10

Tiempo de
p 40 [uncionamientode y oy 650005 (h) 0.0s (h) e
la referencia simple

del PLC 11

Tiempo de la
aceleracion/deceler
PC.41 jcionde la 0~3 0 e
referencia simple
del PLC 11

Tiempo de
p 42 [uncionamientode y oy 650005 (h) 0.0s (h) %
la referencia simple

del PLC 12

Tiempo de la

aceleracion/deceler
acion de la 0~3 ¥
PC.43 freferencia simple 0
del PLC 12

Tiempo de
pC 44 [uncionamientode 1y oy 6500.0s (h) 0.0s () %
la referencia simple

del PLC 13

Tiempo de la
aceleracion/deceler
PC.45 facién de la 0~3 0 *
referencia simple
del PLC 13

Tiempo de
pC.4¢ [uncionamiento de Hy oy 6500.0s (h) 0.0s (h) *
la referencia simple

del PLC 14

Tiempo de la
PC.47 fceleracién/deceler |g~3 0 e
acion de la

referencia simple
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del PLC 14

Tiempo de
pC.4g [uncionamientode y oy 650005 (h) 0.0s (h) e
la referencia simple

del PLC 15

Tiempo de la

aceleracion/deceler
acion de la 0~3 *
PC.49 |referencia simple 0
del PLC 15

Unidad de tempo 0. s (segundos)
PC.50 |de funcionamiento 0 Y
simple del PLC 1: h C(horas)

0: Programado por PC.00
1: FIV
2: FIC
PC.51 Referencia 0 fuente 3. Reservado 0 ¥
4: Seleccion de PULSO
5: PID

6: Ajustado por la frecuencia preestablecida (P0.10),
modificada a través del terminal UP / DOWN

Grupo PD: Parametros de comunicacion
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Digito de la unidad: MODBUS

0: 300BPS
1: 600BPS
2: 1200BPS
3: 2400BPS
4. 4800BPS
5: 9600BPS
PD.00  Baud rate 0005
6: 19200BPS
7: 38400BPS
8: 57600BPS
9: 115200BPS
Digito de decenas : Reservado
Digitos de cien: Reservado
Digitos de mil: Reservado
0: Ninguna comprobacién, <8, N, 2>
1: Comprobacion de paridad par, <8, E, 1>
PD.01 Formato de datos  b. comprobacién de paridad impar, <8, O, 1>
3:8-N-1 0
PD.02 Direccion local 1~247, 0: Direccion de Difusion 1
, — 2
PD 03 Tiempo de Oms~20ms
respuesta
PD.04 |Tiempode espera (0.0 Cinvalido) , 0.1s~60.0s 0.0
de la comunicacion
Seleccion de Digito de la unidad: Modbus
PD .05 formato de _ )
O - ansferencia de 0: Protocolo Modbus no estandar
datos 1: Protocolo Modbus estandar 1
Comunicacion 0: 0.01A
leyendo la 0
PD.06 |resolucion actual | ¢ O1A
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Grupo PE: Reservado

Grupo PP: Funciones definidas por el usuario

Contrasefia de

PP.00 . 0~65535 0
usuario
0: Sin operacion
01: Restaurar los ajustes de fabrica excepto los parametros
del motor
Iniciacién de
PP.01 parametros 02: Borrar registros
04: Restaurar pardmetros de copia de seguridad del usuario 0
501: Copia de seguridad de los pardmetros actuales del
usuario
Grupo C0: Control de par y parametros restrictivos
y 0: Control de velocidad
C0.00 jeleclclo% dg /control 0
€ velocidad /par . control de par
0: Configuracion digital (C0.03)
1: FIV
2: FIC
3: Reservado
Torque setting
Co.01 [source selectionin  #: Seleccién de PULSO 0
torque control 5: Programacion de comunicacion
6: MIN CFIV,FIC)
7: MAX (FIV,FIC)
(Opciones de escala completa 1-7, correspondiente al
conjunto digital C0.03)
Par de ajuste digital
C0.03 J g -200.0%~200.0% 150.0%

en

control del par
motor
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Maxima frecuencia
C0.05 (del control de par |0.00Hz~maxima frecuencia 50.00Hz | <
marcha adelante

Maxima frecuencia
C0.06 (el control de par  |0.00Hz~maxima frecuencia 50.00Hz | <
marcha atras

Tiempo de

C0.07 laceleracion en el 0.00s~65000s 0.00s w
control de par
Tiempo de

C0.08 (deceleracion en el |0.00s~65000s 0.00s ¥

control de par

Grupo C1-C4: Reservado

Grupo C5: Parametros de optimizacion de control

Limite superior de 12.00H
C5.00 frecuencia de 0.00Hz~15.00Hz ' A
conmutacion PWM

Modo de modulacién 0: Modulacion asincrona

C5.01 PWM 1: Modulacion sincrona 0

0: Sin compensacion
Seleccion del modo de
compensacion de zona(1: Modo de compensacion 1
C5.02 muerta 1 w
2: Modo de compensacién 2

0: PWM aleatorio invalido
Profundidad PWM

05.03 aleatoria 1-10: Frecuencia de portadora PWM de profundidad 0 lof
' aleatoria

Activacion rapida del - Desactivado

C5.04 |, . 1 *
limite de corriente 1: Habilitado
Deteccién de corriente

C5.05 0~100 5 *
compensacion
Aj I 100.

C5.06 usteumbralde ey oy —140.0% 0o,
subtension %
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C5.07

No hay seleccion de

PG

modo de optimizacién

0: Sin optimizacién

1: Modo de optimizacion 1

2: Modo de optimizacién 2

Grupo C6: Configuracion de la curva Fl (Fl es FIV o FIC)

C6.00

Fl curva 4 entrada
minima

0.00V~C6.02

0.00v

C6.01

Ajuste
correspondiente de
Fl curva 4 entrada
minima

-100.0%~+100.0%

0.0%

C6.02

FI curva 4 inflexion
1 entrada

C6.00~C6.04

3.00V

C6.03

Ajuste
correspondiente de
Fl curva 4 inflexién
1 entrada

-100.0%~+100.0%

30.0%

C6.04

FI curva 4 inflexién
2 entrada

C6.02~C6.06

6.00V

C6.05

Ajuste
correspondiente de
Fl curva 4 inflexion
2 entrada

-100.0%~+100.0%

60.0%

C6.06

FI curva 4 entrada
maxima

C6.06~+10.00V

10.00V

C6.07

Ajuste
correspondiente de
Fl curva 4 entrada
maxima

-100.0%~+100.0%

100.0%

C6.08

Fl curva 5 entrada
minima

0.00V~C6.10

0.00v

C6.09

Ajuste
correspondiente de
FI curva 5 entrada

-100.0%~+100.0%

-100.0%
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minima

C6.10

FI curva 5 inflexion
1 entrada

C6.08~C6.12

3.00vV

C6.11

Ajuste
correspondiente de
Fl curva 5 inflexion
1 entrada

-100.0%~+100.0%

-30.0%

C6.12

FI curva 5 inflexién
2 entrada

C6.10~C6.14

6.00V

C6.13

Ajuste
correspondiente de
FI curva 5 inflexidn
2 entrada

-100.0%~+100.0%

30.0%

C6.14

FI curva 5 entrada
maxima

C6.12~+10.00V

10.00V

C6.15

Ajuste
correspondiente de
Fl curva 5 entrada
maxima

-100.0%~+100.0%

100.0%

C6.16

Punto de salto de la
entrada FIV

-100.0%~100.0%

0.0%

C6.17

Amplitud de salto de
la entrada FIV y su
ajuste

0.0%~100.0%

0.5%

C6.18

Punto de salto de la
entrada FICajuste
correspondiente

-100.0%~100.0%

0.0%

C6.19

Saltar amplitud de la
entrada FIC

0.0%~100.0%

0.5%

C9.00

Frecuencia de
suefio PID

0-P0.12

00.00Hz

C9.01

Tiempo de suefio
PID

0-5000.0S

10.0S

C9.02

Valor de
despertador PID

0-100.0%

60.0%

Grupo CC: Correccion FlI/ FO

CC.00

FIV tensién medida
1

0.500V~4.000V

Corregido
en fabrica
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CC.01 [FIV tension 0.500V~4.000V Corregido
mostrada 1 en fabrica

CC.02 [FIV tension medida 6.000V~9.999V Corregido
2 en fabrica

CC.03 [FIV tension 6.000V~9.999V Corregido
mostrada 2 en fabrica

CC.04 [FIC tension medida 0.500V~4.000V Corregido
1 en fabrica

CC.05 [FIC tension 0.500V~4.000V Corregido
mostrada 1 en fabrica

CC.06 [FIC tension medida 6.000V~9.999V Corregido
V) en fabrica

CC.07 [FIC tension 6.000V~9.999V Corregido
mostrada 2 en fabrica

CC.08 [Reservado

CC.09 [Reservado

CC.10 [Reservado

CC.11 |Reservado

CC.12 |[FOV tension 0.500V~4.000V Corregido
objetiva 1 en fabrica

CC.13 [FOV tension medidaln.500V ~4.000V Corregido
1 en fabrica

CC.14 [FOV tension 6.000V~9.999V Corregido
objetiva 2 en fabrica

CC.15 [FOV tension medidas.000V~9.999V Corregido
2 en fabrica

CC.16 [Reservado

CC.17 [Reservado

CC.18 [Reservado

CC.19 [Reservado

Grupo D0: Parametros de Monitoreo

Funcion Parametro Unidad
D0.00 Frecuencia en gjecucion (Hz) 0.01Hz
D0.01 Frecuencia programada (Hz) 0.01Hz
D0.02 Tension del bus (V) 0.1V
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D0.03 Tension del bus (V) i\
D0.04 Intensidad de salida (A) 0.01A
D0.05 Potencia de salida (kW) 0.1kW
D0.06 Par de salida (%) 0.1%
D0.07 estado de entrada S 1
D0.08 estado de salida M0O1 1
D0.09 Tension FIV_ (V) 0.01vV
D0.10 Tension FIC (V) 0.01v
D0.11 Reservado

D0.12 \Valor de conteo 1
D0.13 \Valor de la longitud 1
D0.14 Mostrar velocidad de carga 1
D0.15 PID programado 1
D0.16 PID retroalimentado 1
D0.17 Etapa del PLC 1
D0.18 Frecuencia del pulso de entrada ( kHz) 0.01kHz
D0.19 Reservado

D0.20 Tiempo de funcionamiento restante 0.1Min
D0.21 Tensién FIV antes de la correccion 0.001V
D0.22 Tension FIC antes de la correccion 0.001V
D0.23 Reservado

D0.24 Velocidad lineal 1m/Min
D0.25 En la hora actual 1Min
D0.26 El tiempo de funcionamiento actual 0.1Min
D0.27 Frecuencia de entrada de pulso 1Hz
D0.28 Programacién de valor de comunicacion 0.01%
D0.29 Reservado

D0.30 Reservado

D0.31 Frecuencia auxiliar Y mostrada 0.01Hz
D0.32 Ver todos los valores de direccion de memoria |1
D0.33 Reservado

D0.34 \Valor de la temperatura del motor 1°C
D0.35 Par objetivo (%) 0.1%
D0.36 Reservado

D0.37 Angulo del factor de potencia 0.1°
D0.38 Reservado

D0.39 Tension de destino sobre la separacion V/F 1V
D0.40 Tension de salida a la separacién V / F \%
D0.41 Reservado

D0.42 Reservado

D0.43 Reservado

D0.44 Reservado

D0.45 Informacién de fallos 0
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Apéndice B
Protocolo de comunicacion

El inversor de la serie 2000 proporciona una interfaz de comunicacién RS232 / RS485 y admite el protocolo de
comunicacion Modbus. Los usuarios pueden ser alcanzados computando la maquina o el control central del PLC, a
través del protocolo de comunicacién fijar los comandos corrientes del convertidor de frecuencia, modificar o leer
parametros del codigo de funcion, leer la condicion de funcionamiento del inversor y la informacion de la averia, el etc.

1, El contenido del acuerdo
El protocolo de comunicacién en serie define la transmision en serie del contenido y el formato de la informacion.
Incluyendo: el sistema de sondeo del anfitrién o el formato de plantacion ancha; Método de codificacion del host, el
contenido incluye: la funcién del codigo de accion requerido, la transmision de datos y la comprobacién de errores. El
anillo de la maquina se debe utilizar es la misma estructura, el contenido incluyendo: la confirmacién de la accién,
devuelve los datos y la comprobacion de error, etc. Si hubo un error en la recepcion de informacion de una maquina, o
no puede alcanzar los requisitos del anfitrién, organizara una informacion de realimentacién de fallo en respuesta al
anfitrion.
2, Métodos de aplicacion
Application mode converter with RS232 / RS485 bus access to the "from" single main PC/PLC control network.
3, Estructura del Bus
(1) La interfaz RS232 / RS485 interfaz de hardware
(2) Modo de transmision en serie asincrono, modo de transmision semiddplex. Al mismo tiempo, el anfitrion y el
Unico para enviar datos de la maquina y el otro s6lo puede recibir datos. Datos en el proceso de comunicacion
asincrénica en serie, la forma de un mensaje, un marco de un marco para enviar
(3) estructura topoldgica del sistema de la maquina huésped Unica. De la direccion de la maquina fijada en el
rango de 1 ~ 247, 0 para la direccién de la comunicacién de la difusion. En la red de la direccion de la maquina
debe ser Unica.
4. Descripcion del protocolo
El inversor de la serie z2000 es un tipo de protocolo de comunicacion de puerto serie asincrono de protocolo de
comunicacion Modbus maestro-esclavo, la red tiene sélo un equipo (host) para establecer un acuerdo (llamado
"consulta / comando"). Respuesta de datos de la maquina principal "consulta / comando", o "consulta / comando”
de acuerdo con el anfitrion para hacer la accién correspondiente. Hosten este se refiere a la computadora
personal (PC), equipo de control industrial o programable controlador logico (PLC), etc., de la méaquina refiere al
inversor de z2000. El anfitrién puede comunicar a un separado de la maquina, también puede a todos bajo una
informacién de la difusion de la liberacion de la maquina. Para el acceso al anfitrién solo "consulta / comando”,
de la maquina a volver a una informacién (llamada respuesta), para informacion de host de radio, desde la

maquina sin respuesta de retroalimentacién al host.
5, Estructura de datos de comunicaciones

Estructura de datos de comunicacion El convertidor de frecuencia de la serie z2000 del formato de datos de
comunicacion del protocolo Modbus es el siguiente: utilizando el modo RTU, los mensajes se envian al menos
con un intervalo de tiempo de pausa de 3,5 caracteres.

En la velocidad de onda de la red bajo diversos caracteres de la época, este es el méas facil de implementar
(debajo de T1, T2, T3, T4). El equipo de transmision es la primera direccién de dominio.

El caracter de transmisidn que puede utilizar es el hexadecimal 0 ... 9, A ... F. Deteccion continua de las
instalaciones de la red de red de autobuses, incluyendo el intervalo de pausa de tiempo. Cuando el primer
dominio (dominio) para recibir, cada equipo de decodificacion para determinar el propio. Después el ultimo
caracter de transmision, una pausa al menos 3,5 caracteres de calibracion de tiempo para el final de un nuevo
mensaje se puede iniciar después de la pausa.

187



Variador de frecuencia Z2000 — manual de instrucciones

El marco de mensaje completo debe ser como un flujo continuo de transmisién. Si el marco de tiempo para
completar mas de 1,5 caracteres antes del tiempo de pausa, el equipo de recepcion se actualizar mensaje
incompleto y asumir que el siguiente byte es un nuevo mensaje de la direccion del dominio. , si un mensaje
nuevo en menos de 3,5 caracteres de tiempo y luego un mensaje antes, el equipo de recepcion pensara que es
una continuacién del mensaje anterior. Esto dara lugar a un error, ya que en el campo CRC final el valor no
puede ser correcto.

RTU formato de marco:

El marco encabezado START [3.5 caracteres

Direccion esclavo ADR Direccién de comunicacién: 1~247
Codigo de comando CMD  |03: leer los pardmetros de la maquina; 06: escribir los

parametros de la maquina

Contenido de la fecha DATA
Contenido de la fecha DATA

Contenido de la informacion: Direccién del parametro del
Contenido de Ia fecha DATAQ [c6digo de funcion, nimero del codigo de funcion de los
pardmetros, valores de los parametros del cédigo de
funcién, etc.

posicidn de orden superior de
CRC CHK
Posicion baja de CRC CHK valor estimado: valor CRC

END 3.5 tiempo de los caracteres

CMD (Instruccién de comando) y DATA (la descripcién de la palabra de datos)

Caodigo de comando: 03H, leer N palabra (Word) (Puede leer la mayoria de las palabras de 12) Por ejemplo, A
partir de la direccidn de la maquina de 01 arranque del inversor F105 lectura continua para dos valores
consecutivos

La informacion del comando host

ADR 01H

CMD 03H
posicion de orden superiordela F1H
direccion de inicio

posicion de orden inferior de la  |05H
direccion de inicio
Posicion de alto orden del registro/00H

posicion de registro de bajo orden|02H

Posicion baja de CRC CHK

bosicion de orden superior de Espere a calcular los valores CRC CHK

CRC CHK
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En respuesta a la informacién de la maquina esclava

Ajuste PD.0

Ajuste PD.0

5a0:

ADR 01H
CMD 03H
posicion de bytes de alto orden  |00H
posicién de bajo orden de bytes  |04H
Datos posicion de alto orden de  00H
FO02H

Datos posicién de bajo orden de  |00H
FO02H

Datos posicién de alto orden de  |00H
FOO3H

Datos posicion de bajo ordende |01H
FOO3H

Posicion baja de CRC CHK

Posicion alta de CRC CHK Espere a calcular los valores CRC CHK
5aft:

ADR 01H
CMD 03H
NUmero de bits 04H
Datos posicién de alto orden de  |00H
FOO02H

Datos de posicion de bajo orden  |00H
de FOO2H

Datos posicion de alto orden de  |00H
FOO3H

Datos de posicion de bajo orden |01H

de FOO3H

Baja posicion de CRC CHK

Alta posicion de CRC CHK

Espere a calcular los valores CRC CHK

El codigo de comando: 06H escribir una palabra (Word) Por ejemplo, escribir 3000 (BB8H) a la maquina esclava.

Direccion FOOAH del convertidor de frecuencia 05H.

La informacion del comando host

ADR

05H

CMD

06H
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posicion de orden superior dela  [FOH
direccion de datos

posicion de orden inferiordela  0AH
direccién de datos
posicion de alto orden del 0BH
contenido de la informacion

posicion de orden inferior del B8H
contenido de la informacion
Posicion baja de CRC CHK

Posicion de alta orden de CRC  |Egpere a calcular los valores CRC CHK
CHK

En respuesta a la informacién de la maquina esclava

ADR 02H
CMD 06H
posicion de orden superior de la  [FOH
direccion de datos

posicion de orden inferiordela  [0AH
direccion de datos

posicion de alto orden del 13H
contenido de la informacion

posicion de orden inferior del 88H
contenido de la informacion
Posicion baja de CRC CHK

Posicion de alta orden de CRC
CHK Espere a calcular los valores CRC CHK

Compruebe la manera - CRC Compruebe la manera: El CRC (Cyclical Redundancy Check) utiliza el formato de
la trama de RTU, El mensaje incluye el campo de la deteccion del error basado en el método de CRC. Valores
binarios de 16 bits.it es calculado por el equipo de transmisién, agregado al mensaje. Recibe mensajes que el
dispositivo vuelve a calcular. Y comparado con el CRC recibe en el dominio de valor, si el valor de dos CRC no
es igual, entonces hay un error en la transmision.

CRC se guarda en OxFFFF, A continuacién, llamar a un proceso a 8 bytes continuos del mensaje y los valores
en el registro actual para el procesamiento. Sélo 8 bits de datos en cada caracter de CRC es eficaz, el bit de
inicio y el bit de parada y los bits de paridad son invalido.

En el proceso de CRC, Cada uno de los ocho caracteres son contenidos separados y desiguales o de registro
(XOR), Los resultados se mueven a la direccion del bit menos significativo, ponen el bit méas significativo a 0.
LSB se extrae para probar, si se establece LSB en 1, el registro y la disimilitud del valor preestablecido o solo, si
se establece LSB a 0, no es. El proceso completo se repetird 8 veces. Cuando la Ultima vez (la octava vez) se
completa, 8 bytes siguientes y separar y registrar bajo el valor actual del extranjero 0. Los valores en el registro
final, es todos los bytes en el mensaje se ejecuta después del valor CRC.
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Cuando CRC agreg6 a los mensajes. El byte bajo para unir primero y después el byte.CRC de alta funciéon
simple es como sigue:

unsigned int crc_cal_value(unsigned char *data_value,unsigned char data_length)

{

inti;

unsigned int crc_value=0xffff;
while(data_length--)

{

crc_value?=*data_value++;
for(i=0;i<8;i++)
{

If(crc_value&0x0001)

crc_value=(crc_value>>1)"0xa001;

else

crc_value=crc_value>>1;

}
}

Return(crc_value);

}

Definicién de la direccion de los parametros de comunicacion

Esta parte es el contenido de la comunicacion, utilizada para controlar el funcionamiento del inversor, el estado
del inversor y los pardmetros relacionados de configuracion. Leer y escribir el parametro de codigo funcional
(algun cddigo de funcién que no se puede cambiar, sélo para el uso de los fabricantes o la supervision): codigo
de funcién parametro etiquetas de etiqueta de direccién:

Por numero de bloque de funcion y la etiqueta para las reglas de representacion de direcciones de parametros.
Byte alto: FO ~ FF (grupo P), A0 ~ AF (grupo C), 70 ~ 7F (grupo D) byte bajo: 00 ~ FF

Tales como: P3.12, La direccion se expresa como F30C; Atencién: Grupo PF: Ni leer los parametros, y no
cambiar parametros; Grupo D: so6lo puede leer, no cambiar los pardmetros.
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Cuando algunos parametros en el convertidor esta en funcionamiento, no se puede cambiar; Algunos
parametros del convertidor de frecuencia en cualquier estado, no se puede cambiar; Cambiar parametros de
codigo de funcién, sino también prestar atencion a la gama de parametros, unidades y las instrucciones
relacionadas.

Ademas, debido a que la EEPROM se almacena con frecuencia, la vida util del bloque puede reducir la vida util
del bloque EPROM, por lo que algunos cédigos de funcién en el modo de comunicacién, no es necesario
almacenar, sélo cambiar el valor de la RAM. Si es P grupo de parametros, con el fin de realizar la funcion,
siempre y cuando poner esta direccion de codigo de funcion de alto F en 0 se puede lograr. Si es C grupo de
parametros, con el fin de realizar la funcidn, siempre y cuando poner el cédigo de funcién de la direccion de la
alta A en la 4 puede ser alcanzado. Los codigos de funcion correspondientes se muestran como la siguiente
direccion: el byte alto: 00 ~ OF (grupo P), 40 ~ 4F (grupo B) byte bajo: 00 a FF

Como:

El codigo de funcion P3.12 no se almacena en la EEPROM La direccion se expresa como 030C El cédigo de
funcion C0-05 no se almacena en la EEPROM La direccion se expresa como 4005 La representacion de
direccion solo puede escribir RAM, no puede hacer la accion de lectura, al leer, es la direccion no valida. Para
todos los pardmetros, también puede utilizar el cédigo de comando 7H para implementar esta funcién.

Parametros de parada / arranque:

Direccién de Descripcion de parametros

parametros

1000 Comunicacion Valor de ajuste (-10000 ~ 10000) (sistema
decimal)

1001 Frecuencia de trabajo

1002 Tension del bus

1003 tensién de salida

1004 Intensidad de salida

1005 Potencia de salida

1006 Par de salida

1007 \Velocidad de marcha

1008 S bandera de entrada

1009 MO01 bandera de salida

100A Tensién FIV

100B Tensién FIC

100C Reservado

100D entrada de valor de conteo

100E El valor de longitud de la entrada

100F La velocidad de carga

1010 PID programado

1011 PID retroalimentado

1012 Pasos del PLC

1013 Frecuencia de impulsos de entrada PULSE, unidad 0.01kHz
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1014 Reservado

1015 El tiempo de funcionamiento restante
1016 FIV antes de la tension de correccién
1017 FIC antes de la tensién de correccion
1018 Reservado

1019 \Velocidad linear

101A Acceso actual al tiempo de electrificacion
101B Tiempo de funcionamiento actual

101C Frecuencia de pulsos de entrada PULSE, unidad 1Hz
101D \Valor de ajuste de comunicacion

101E Reservado

101F Se muestra la frecuencia principal X
1020 Se muestra la frecuencia auxiliar Y

Atencion:

El valor de programacion de comunicacién es el porcentaje relativo, 10000 corresponde al 100,00% y - 10000-
100,00%. La frecuencia de los datos dimensionales, el porcentaje es relativo al porcentaje de la frecuencia
méxima (P0.12); es P2.10.

Entrada de comando de control al convertidor: (sdlo escritura)

La palabra de comando Funcién del comando

0001: Marcha adelante

0002: Marcha atras

0003: Desplazamiento del punto hacia adelante
2000 0004: Desplazamiento del punto hacia atras
0005: Tiempo de inactividad gratuito

0006: Parada de ralentizacién

0007: Restablecimiento de fallos

Lea el estado del inversor: (so6lo lectura)

Direccion de palabra de Funcion de palabra de estado
estado
0001: Marcha adelante
0002: Marcha atras
3000 0003: cerrando

Parametros de bloqueo de verificacion de contrasefa: (si la devolucion para 8888H, indica que la contrasefia a
través de comprobar)

Direccion de la contrasefia [Contenido de la contrasefia de entrada
1FOO hkkkk

Direccion del comando Contenido del comando
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BITO: (reserva)
BIT1: (reserva)
2001 BIT2: Control de salida RA-RB-RC
BIT3: Reserva

Control de salida BIT4: MO1

Salida analégica Control FOV: (sélo escritura)

Direccién del comando Contenido del comando
2002 0~7FFF representa 0% ~100%
Analog output control: ~ (Reservado)

Direccion del comando Contenido del comando

2003 0~7FFFrepresenta 0% ~100%
PULSE (PULSE) output control: (write -only)

Direccion del comando Contenido del comando
2004 0~7FFFrepresenta 0% ~100%

Descripcion del fallo del variador de frecuencia:

Error del convertidor de Informacion del fallo del convertidor de frecuencia
0000: Sin fallo

0001: Error de la unidad inversora

0002: Acelerar sobrecorriente

0003: Sobrecorriente lenta

0004: Sobrecorriente de velocidad constante
0005: Acelerar sobre la tension

0006: Disminuir la tension

0007: Velocidad constante sobre tension
0008: Fallo de alimentacion de control
0009: Fallo de baja tension

000A: Sobrecarga del variador

000B: Sobrecarga del motor

000C: Reserva
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000D: La fase de salida

000E: El modulo se sobrecalienta

000F: Fallo externo

0010: Comunicacién anormal

0011: Contactor anormal

0012: Error de deteccion de corriente

8000 0013: Fallo de sintonizacion del motor

0014: Reserva

0015: Parametros anormales, lectura y escritura
0016: Error de hardware del inversor

0017: Motor para cortocircuito a falta a tierra
0018: Reserva

0019: Reserva

001A: Tiempo de ejecucion alcanzado

001B: Reserva

001C: Reserva

001D: Tiempo de activacién acumulado alcanzado
001E: carga que se convierte en 0

001F: PID retroalimentado perdido durante el
funcionamiento

0028: Fallo rapido de limitacién de corriente

Direccion de fallos de Descripcion funcional de los fallos
comunicacion

0000: Sin culpa
0001: Error de contrasefia

0002: El error de codigo de comando

0003: Error de comprobacién CRC
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8001

0004: Direccion invélida

0005: Parametro Invalido

0006: el parametro de correccion no es valido
0007: El sistema esta bloqueado

0008: Blogueo es la operacién EEPROM

Descripcion de los parametros de comunicacion del grupo FD

PD.00

\Velocidad de
transmision

\Valor de fabrica 6005

Rango de ajuste

digitos de unidades: MODUBS Velocidad de
transmision

0: 300BPS

1: 600BPS

NS

1200BPS

3: 2400BPS

4: 4800BPS

5: 9600BPS

6: 19200BPS

7: 38400BPS

8: 57600BPS

9: 115200BPS

Este pardmetro se utiliza para ajustar la velocidad de transferencia de datos entre el PC y el inversor. Tenga en
cuenta que la configuracion de la velocidad en baudios de la maquina superior y el convertidor debe ser
coherente, de lo contrario, la comunicacién no puede continuar. Cuanto mas rapida es la velocidad en baudios,

mayor es la comunicacion.
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El formato de datos Valor de fabrica 0

0: No check: El formato de datos <8, N,
2>

1: Paridad par: El formato de datos <8,
E, 1>

PD.01
Rango de ajuste 2: Comprobacién de paridad impar: El

formato de datos <8, O, 1>

3: Sin verificacion: El formato de datos
<8-N-1>

PC y el formato de datos establecido por el convertidor de frecuencia debe ser coherente, de lo contrario, la
comunicacion no puede continuar.

PD.02 La direccion de la maquina |Valor de fabrica 1

ajuste 1~247, 0 es la direccion de difusién
Cuando la direccion de la maquina esta ajustada a 0, es decir, para la direccién de difusion, realice funciones de
difusion de PC.

La direccién de la maquina tiene singularidad (excepto la direccidn de difusion), que es lograr la base de la
maquina superior y el inversor de comunicaciones punto a punto ..

PD.03  |Retardo de respuesta Valor de fabrica ‘O
ajuste 0~20ms

Retardo de respuesta: se refiere a los datos del convertidor de frecuencia para aceptar el final hasta una
maquina superior para enviar datos en el medio del intervalo de tiempo. Si el retardo de tiempo de respuesta es
menor que el tiempo de procesamiento del sistema, el tiempo de respuesta estara sujeto al tiempo de
procesamiento del sistema, el tiempo de procesamiento, como el retardo de tiempo de respuesta es mas largo
que el sistema después de procesar los datos. Tiempo de retardo de respuesta hasta una maquina superior para
enviar datos.

Tlempc.> de.r:Jspera dela \Valor de fabrica 00s
comunicacion
PD.04 . 0.0 s Cinvalido)
ajuste
0.1~60.0s

Cuando el codigo de funcion se establece en 0.0 s, el parametro de tiempo de espera de comunicacién no es
valido.

Cuando el codigo de funcion se establece en valores validos, si una comunicacion y el tiempo de intervalo de la
préxima comunicacién mas alla del tiempo de espera de la comunicacion, el sistema sera sometido a la falta de
comunicacion Error (CE). Normalmente, se establece en no es valido. Si se configura el parametro de tiempo de
sistema de comunicacion continua, puede monitorizar el estado de la comunicacion.
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Seleccion del protocolo

. Valor de fabrica 1
de comunicacién

PD.05 0: Protocolo Modbus no estandar

ajuste
1: Protocolo Modbus estandar

PD.05 = 1: elegir el protocolo Modbus estandar

PD.05 = 0: al leer el comando, Devuelve el nimero de bytes de la maquina es un byte mas que el protocolo
Modbus estandar, detallado en este acuerdo

5 Estructuras de datos de comunicaciones.

Lectura. fje comunicacion de la Valor de fabrica 0
resolucion actual
PD.06 ' 0: 0.01A
ajuste
1: 0.1A

Se utiliza para determinar la comunicacion durante la lectura de la intensidad de salida, valor actual de las
unidades de salida.

198



