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Capitulo I Informacién de Seguridad

1.1 Marcas y definiciones de informacion de seguridad

Las clausulas de seguridad descritas en este Manual del usuario son muy importantes, ya que pueden garantizarle un
uso seguro del inversor y evitar que usted o las personas que lo rodean sufran dafios y que la propiedad en el area de trabajo
sufra dafios. Familiaricese completamente con los siguientes iconos y significados, y aseglrese de observar las
precauciones indicadas, y luego continte leyendo este manual del usuario.

A Peligro

Este simbolo indica que la falta de operacién como se requiere puede causar la muerte o lesiones graves.

A Advertencia

Este simbolo indica que si no opera segun lo requerido, provocara lesiones personales moderadas o lesiones menores y
ciertas pérdidas materiales.

A Atencion

Este simbolo indica asuntos que requieren atencién durante la operacion o el uso.

11>

Oportuno
Este simbolo solicita al usuario informacion atil.

Los dos iconos siguientes son descripciones complementarias de los signos anteriores:

® Prohibicion

Significa algo que no se debe hacer.

@ Cumplimiento Indica

algo que se debe hacer.

1.2. Rango de uso

Atencion
Este inversor es adecuado para motores asincronos de CA trifasicos industriales en general.

A Advertencia

° Y en equipos (equipos de control de energia nuclear, equipos aeroespaciales, equipos de transporte,
sistemas de soporte vital, equipos de seguridad, sistemas de armas, etc.) que puedan poner en peligro la vida o dafiar el
cuerpo humano debido a una falla del inversor o un error de funcionamiento, consulte a nuestra empresa con
anticipacion. para propoésito especial.

. Este producto se fabrica bajo la estricta supervision del sistema de gestién de calidad, pero se deben tomar
medidas de proteccion de seguridad para evitar que el inversor amplie el alcance del accidente cuando se usa en
equipos importantes.

1.3 Entorno de instalacién

. se instala en interiores y en lugares bien ventilados, y debe instalarse verticalmente para garantizar el mejor
efecto de enfriamiento. Es posible que se requieran dispositivos de ventilacién adicionales en la instalacion horizontal.
. La temperatura ambiental debe estar dentro del rango de -10 ~ 40 °C. Si la temperatura supera los 40 °C, retire

la cubierta superior. Si la temperatura supera los 50 °C, necesita disipacion de calor forzada externa o reduccién de potencia.
Se recomienda a los usuarios que no utilicen el inversor en un entorno de temperatura tan alta, ya que esto reducird en gran
medida la vida dtil del inversor.




Inversor vectorial de corriente de alto rendimiento de la serie HV100

. Se requiere que la humedad ambiental sea inferior al 90% y que no haya condensacion de gotas de agua.
. se instala en un lugar con vibraciones inferiores a 0,5 G para evitar dafios por caidas. No se permite que el
inversor sufra un impacto repentino.
. se instala en un ambiente alejado de campos electromagnéticos y libre de sustancias inflamables y explosivas.

1.4 Cuestiones de seguridad de la instalaciéon

A\

Peligro

e No trabaje con las manos mojadas.

. Esta terminantemente prohibido realizar operaciones de cableado sin desconectar completamente la fuente
de alimentacion.

. Cuando el inversor esté encendido, no abra la cubierta ni realice operaciones de cableado, de lo contrario,
existe el peligro de descarga eléctrica.

e  Cuando se lleva a cabo el cableado y la inspeccion, debe realizarse 10 minutos después de que se apague la
fuente de alimentacion, de lo contrario, existe peligro de descarga eléctrica.

A Advertencia

. No instale inversores con componentes dafiados o faltantes para evitar accidentes personales y pérdidas
materiales.

. El terminal del circuito principal debe estar firmemente conectado con el cable, de lo contrario, el inversor puede
dafarse debido a un mal contacto.

. Por razones de seguridad, los terminales de puesta a tierra de los inversores deben estar conectados a tierra
de forma fiable. Para evitar la influencia de la interferencia de impedancia comln de conexién a tierra, varios inversores
deben conectarse a tierra mediante un punto de conexién a tierra, como se muestra en la Figura 1-1.

Inverser Inverser Inyefsgr

= G G
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Figura 1-1

Prohibicion
e Esta prohibido conectar la fuente de alimentacién de CA a los terminales de salida U, V y W del inversor, de lo
contrario, el inversor se dafiara, como se muestra en la Figura 1-2.

Figura 1-2

@ Aplicacion

e Cuando esta en el lado de la fuente de alimentacion de entrada del inversor. Aseglrese de configurar un disyuntor
sin fusibles para la proteccion del circuito para evitar que el accidente se expanda debido a la falla del inversor.
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A Atencion

o El contactor electromagnético no debe instalarse en el lado de salida del inversor, ya que el contactor se encendera

y apagara cuando el motor esté en marcha, lo que producird una sobretension de funcionamiento y dafiara el inversor. Sin
embargo, la configuracién sigue siendo necesaria para las siguientes tres situaciones:

El gobernador de conversién de frecuencia utilizado para el control de ahorro de energia, el sistema a menudo funciona
a la velocidad nominal y, para realizar una operacién econémica, es necesario cortar el inversor.

Participa en un flujo de proceso importante, no puede apagarse durante mucho tiempo y necesita cambiar entre varios
sistemas de control para mejorar la confiabilidad del sistema.

Cuando un inversor controla multiples motores. jLos usuarios deben prestar atencién al hecho de que el contactor no

debe actuar cuando el inversor tiene salida!
1.5 Cuestiones de seguridad de uso
APeligro

e No opere con las manos mojadas.

e Para los inversores almacenados durante méas de un afio, se debe usar el regulador de voltaje para aumentar
gradualmente el voltaje al valor nominal cuando se enciende, de lo contrario, existe peligro de descarga eléctrica y
explosion.

o No toque el interior del inversor después de encenderlo, y no coloque barras u otros objetos en el inversor, de lo
contrario, provocara la muerte por descarga eléctrica o el inversor no funcionara normalmente.

ePor favor, no abra la cubierta frontal cuando el inversor esté encendido, de lo contrario, existe peligro de descarga

eléctrica.

e Use la funcién de reinicio después de un corte de energia con precaucion, de lo contrario, puede causar

lesiones personales o la muerte.

Advertencia
oSi funciona a mas de 50 Hz, es necesario garantizar el rango de velocidad de los cojinetes del motor y los
dispositivos mecéanicos en uso.
eDispositivos mecanicos que requieren lubricacién, como cajas de reduccion y engranajes, no deben

funcionar a baja velocidad durante mucho tiempo, de lo contrario su servla vida Util del hielo se acortara e incluso el
equipo se dafara.

. Cuando el motor ordinario funciona a baja frecuencia, debe reducirse debido a su pobre efecto de disipacion
de calor. Si se trata de una carga de par constante, debe adoptar el modo de disipacién de calor forzado del motor o adoptar
un motor de conversién de frecuencia especial.

. Corte la alimentacion de entrada del inversor cuando no se use durante mucho tiempo, para evitar que el
inversor se dafie o incluso provoque un incendio debido a la entrada de materias extrafias u otras razones.
. Dado que el voltaje de salida del inversor es una onda de pulso PWM, no instale condensadores ni

absorbedores de sobretensiéon (como piezorresistores) en su extremo de salida, de lo contrario, el inversor fallard y se
disparard, e incluso los componentes de potencia se dafiaran. Si estd instalado, aseglrese de quitarlo. Como se muestra

en lafigura1-3.
) e i
o i !
1

Figura 1-3
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A Atencion

. Antes de usar el motor por primera vez o colocarlo durante mucho tiempo antes de volver a usarlo, se debe
verificar el aislamiento del motor y se debe garantizar que la resistencia de aislamiento medida no sea inferior a 5 MQ.

. Si necesita usar el inversor fuera del rango de voltaje de trabajo permitido, debe configurar un dispositivo
elevador o reductor para el procesamiento de transformacion.

. En el rea donde la altitud supera los 1000 metros, el efecto de disipacion de calor del inversor se deteriorara
debido a la falta de aire, por lo que debe reducirse. En general, debe reducirse en aproximadamente un 10 % por cada
aumento de 1000 m.

Capitulo Il Especificaciones Estandar de los

2.1 Especificaciones técnicas

Productos

Tensién nominal,

Trifasica (serie G3/G4) 380V-480V, 50/60HZ

frecuencia Monofésico y trifasico (serie G1/G2) 220 V: 50/60 Hz
Aporte Rango de voltaje Trifasico (serie G3): AC 380~440 (-15%~+10%)
permitido Trifasico (serie G4): CA 460~480 (-15%~+10%)
Monofésico y trifasico (serie G1/G2): AC220V+15%
Voltaje serie G1/G2; 0~220V, serie G3; 0~440 V, serie G4; 0~480 V
Frecuencia Modo de baja frecuencia: 0 ~ 300 Hz; modo de alta frecuencia: 0 ~ 3000 Hz
Produccion

Capacidad de
sobrecarga

Maquina tipo G: 110% a largo plazo; 150 % 1 minuto; 200 % 4
segundos Maquina tipo P: 105 % a largo plazo; 120 % 1 minuto;

150% 1 segundo

Modo de contro

Control V/F, control V/F avanzado, control de separacién V/F y control vectorial

de corriente libre de PG

Ajuste de Entrada final anal6gica 0,1% de la frecuencia maxima de salida
frecuenq’a Configuraciones 0,01 Hz
Resolucién digitales
Precision de Entrada analogica Dentro del 0,2 % de la frecuencia de salida
frecuencia maxima
Entrada digital Establezca la frecuencia de salida dentro de
0.01%
La frecuencia de referencia se puede configurar
arbitrariamente de 0,5 Hz a 3000 Hz, y la curva V/F
Curva V/IF ; - L
- multipunto se puede configurar arbitrariamente.
ioti (caracteristica de También puede elegir una variedad de curvas fijas
Caracteristica frecuencia de tensién) P 9 AuCcion 1 red las,
de control como par constante,‘r_e uccion de par 1, reduccion
de par 2 y par cuadratico.
Ajuste manual: 0,0 ~ 30,0 % de la salida nominal
Control VIE refuerzo de par Impulso automatico: determine automéaticamente el

par de impulso de acuerdo con la corriente de
salida y los pardmetros del motor

Limitacién automatica
de corriente y voltaje

Ya sea en aceleracion, desaceleracién u operacién
estable, la corriente y el voltaje del estator del motor
se pueden detectar automéaticamente, lo que se
puede suprimir dentro del rango permitido de
acuerdo con el algoritmo Unico para minimizar la
posibilidad de fallas en el sistema.

Control vectorial
sin sensor

Caracteristica
de control

caracteristica de
frecuencia de tensién

Ajuste automaticamente la relaciéon voltaje-
frecuencia de salida segin los parametros del
motor y el algoritmo Gnico




Inversor vectorial de corriente de alto rendimiento de la serie HV100

Par de arranque:

Par nominal del 150 % a 3,0 Hz (control VF)

Par nominal del 150 % a 1,0 Hz (control VF
avanzado) Par nominal del 150 % a 0,5 Hz (sin
control vectorial de corriente PG)

Precision de estado estable de la velocidad de
funcionamiento: <+ 0,2 % de velocidad sincrénica
nominal

Fluctuacién de velocidad: <t 0,5 % de velocidad
sincrénica nominal Respuesta de par: <20 ms (sin
control vectorial de corriente PG)

Caracteristica de par

Sin ninguna restriccion, los parametros se pueden
detectar automaticamente bajo estatica y dinamica
condiciones para obtener el mejor efecto de
control

Autodeterminacion  de
los parametros del motor

Supresion de corriente y
tension

Control de circuito cerrado de corriente de rango
completo, evitando completamente el impacto de
corriente, con funcion perfecta de supresién de
sobrecorriente y sobretension

Funcionamiento
de la supresién de
subtensién

Especialmente para usuarios con voltaje de red bajo y fluctuaciones frecuentes
del voltaje de red, el sistema puede mantener el tiempo de operacién mas largo
posible de acuerdo con el algoritmo Unico y la estrategia de asignacion de
energia residual, incluso en el rango por debajo del voltaje permitido.

Funcién
tipica

Velocidad multiple

El control de velocidad multietapa programable de 16 etapas y los multiples

Comunicacién
RS485

y oscilacion modos de operacién son opcionales. Operacion de frecuencia oscilante: la
opera | frecuencia preestableciday la frecuencia central se pueden ajustar, y lamemoria

cién de frecuencia | de estado y la recuperacion después de un corte de energia

Control PID Controlador PID incorporado (frecuencia preestablecida). Funciéon de

comunicacién RS485 de configuracién estandar, se pueden seleccionar
multiples protocolos de comunicacion, con funcién de control sincrono de enlace

Entrada analogica Voltaje CC 0 ~ 10 V, corriente CC 0 ~ 20 mA (los
limites superior e inferior son opcionales)

Ajuste de También se puede realizar la configuracion del
frecuencia Entrada digital teclado, la configuracién de la interfaz RS485, el
control del terminal ARRIBA/ABAJO vy varias
configuraciones combinadas con entrada analégica.
2 salidas de colector abierto de terminal Y y dos
Senfial de salida Salida digital salidas de relé programables (TA/TB/TC), con hasta

61 funciones

Se emiten 2 sefiales analdgicas, y el rango de
salida se puede configurar de manera flexible
entre0~20mA 00~ 10V, lo que puede realizar
la salida de cantidades fisicas como la
frecuencia establecida y la frecuencia de salida

Salida analdgica

voltaje

Operacién automatica
de estabilizacion de

De acuerdo con las necesidades, se pueden seleccionar tres modos:
estabilizacién de voltaje dindmico, estabilizaciéon de voltaje estatico y
estabilizacion sin voltaje, para obtener el efecto de operacién mas estable

Aceleraciony
desaceleracion

0.1s ~ 3600.0min se pueden configurar continuamente, y se pueden
seleccionar el tipo Sy el modo lineal

Configuracion de hora

Consumode | gy yoltaje de arranque de frenado de consumo de energa, el voltaje de
e;reerr?(;a diferencia de retorno y la tasa de frenado de consumo de energia se
pueden ajustar continuamente
Freno Corriente A partir de frecuencia de corriente continua frenado
continua durante apagar: 0.00 ~ [00.13]
Freno superior  frecuencia limite
Tiempo de frenado: 0,0 ~ 100,0 s; Corriente de frenado: 0,0 % ~ 150,0 %
de corriente nominal
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flujo
magnético
Freno

0 ~ 100 0: invélido

Operacion de bajo
ruido

La frecuencia portadora se puede ajustar continuamente de 1,0 kHz a
16,0 kHz para minimizar el ruido del motor

Giratorio  velocidad
de seguimiento de
velocidad

instalacion de reinicio

Puede realizar el reinicio suave y el reinicio de parada instantanea del
motor en funcionamiento

Mostrador

Un contador interno es conveniente para la integracion del sistema

Funcién operativa

Configuracion de frecuencia de limite superior e inferior, operacion de salto
de frecuencia, limite de operacién inversa, compensacion de frecuencia de
deslizamiento, comunicacién RS485, control de incremento y disminucién
de frecuencia, operacion de autorecuperacion de fallas, etc.

Frecuencia de salida, corriente de salida, voltaje de
salida, velocidad del motor, frecuencia establecida,
temperatura del médulo, configuracién de PID, cantidad
de retroalimentacion, entrada y salida analégica, etc.

Estado de
ejecucion
pantalla
Mostrar del -
teclado Contenido
de alarma

Los Ultimos seis registros de fallas, el registro de seis parametros de
operacion, como frecuencia de salida, frecuencia establecida,
corriente de salida, voltaje de salida, voltaje de CC y temperatura del
madulo durante el Gltimo viaje por falla.

funcién de proteccion

Sobrecorriente, sobretension, subtension, falla del médulo, relé térmico
electrénico, sobrecalentamiento, cortocircuito, falla de fase de entrada
y salida, ajuste anormal de los parametros del motor, falla de la
memoria interna, etc.

Temperatura ambiente

-10 °C ~+40 °C (la temperatura ambiente es de 40 °C ~ 50 °C, utilicela a
un nivel reducido)

Humedad ambiental

5% ~ 95% HR, sin condensacion de agua

Medioambiente | El ambiente alrededor

Interior (sin luz solar directa, corrosién, gas inflamable, neblina de
aceite, polvo, etc.)

Altitud 1000 metros por encima del uso de reduccién de potencia, cada 1000
metros hasta reduccion de potencia 10%
Estructura Grado de proteccion 1P20

Modo de enfriamiento

Refrigerado por aire con control de ventilador

Metodo de instalacion

Montado en la pared, montado en el gabinete

2.2 Descripcion del modelo de
inversor

2.2.1 Denominacion del producto
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Figura 2-1 Reglas de nomenclatura

2.2.2 Marcado de la placa de identificacion

Calific#®laca de

Empresa Logo —> /H "9 c C € \

Inversormodelo ~ ————  MODELO: HV100-004G3

Nominal energia ~ ————» ENERGIA: 4kilov

Calificaporte —»| APORTE 3PH C.A380~440V 50herzios/60
Calificgproducc —> F”RODUCCISPH C.A0~440V 8.5U 0~500Hz

Fabricacion ~ codig ——p{ S/ N De nudmero

(NLTEE eV i

HNC Eléctricd.imitado /

Figura 2-2 Placa de
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2.3 Tamafo del inversor y teclado
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Figura 2-3 Dimensiones del inversor 0.75KW~30KW
Un B Mmm) w profundidad ,ﬁ;‘{;?;‘;,ﬂﬁ
N ° de Modelo. (mm) (mm) (mm) (mm) (mm)
Montaje
dimensién Dimensiones exteriores
Fase 0.AKW
Gnica BN 78 200 | 212 95 154 5
AC220v | 2.2KW
0.4KW- 78 200 212 95 154 5
2.2KW
Tres 4KW- 129 | 230 | 240 140 | 1805 5
fases 5.5KW
AC220V .
7.5KW- 188 305 322 205 199 6
15KW
Tres 0.75KW- 78 200 212 95 154 5
fases 4KW

10
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AC380 5.5KW- 129 230 240 140 180.5
~480V | 11KW
15KW- 188 305 322 205 199
30KW
Dimensiones del teclado:
64.83
61.8
=)
- i
™
J | | fic i
* N |
Q)
=
] Jmm,_
44 9 ] [ o
1 ~ 9
T 1T 1 N
2.4 Tabla de salida de corriente nominal
Fase Unica Tres fases
Voltaje
220V 220V 380~480V
Potencia Actual (UN) Actual (UN) Actual (UN)
(kilovatios)
0.4 23 2.1 -
0.75 4 3.8 21
15 7 7.2 3.8
2.2 9.6 9 5.1
4 - 13 9
55 j 25 13
75 - 32 17
11 - 45 25
15 - 60 32
185 j - 37

11




Inversor vectorial de corriente de alto rendimiento de la serie HV100
22 - - 45
30 B B 60
2.5 Tabla de seleccion de resistencia de frenado

. Especificacion de resistencia de Par de
voltaje (V) i:\?;?:grle(‘lg\‘le\ll) frenado frenado
w Ohm 10% DE
0.4 80 200 125
Serie 220 0.75 80 150 125
monofésica 15 100 100 125
2.2 100 70 125
0.4 90 300 125
0.75 150 110 125
15 250 100 125
2.2 300 sesentay 125
cinco
Trifasico 220 4 400 45 125
serie 55 800 22 125
7.5 1000 dieciséis 125
11 2300 12 125
15 3000 9 125
11 2300 12 125
0.75 140 750 125
15 300 400 125
22 400 250 125
4 750 150 125
o 55 1100 100 125
Serie Tfizga 380 75 1500 75 125
1 2200 50 125
15 3000 38 125
18.5 4000 32 125
22 4500 27 125
30 6000 20 125

Notas:

1. Seleccione el valor de resistencia especificado por nuestra empresa.

2. Nuestra empresa no sera responsable de ningun dafio al inversor u otro equipo causado por el uso de resistencias de
frenado distintas a las proporcionadas por nuestra empresa.

3. La seguridad y la inflamabilidad del entorno deben tenerse en cuenta en la instalacién de la resistencia de frenado, y la
distancia desde el inversor debe ser de al menos 100 mm.

4. Los parametros en la tabla son solo para referencia, no como estandares.

12
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Capitulo Ill AlImacenamiento e Instalacién

3.1 almacenamiento
Este producto debe colocarse en una caja de embalaje antes de la instalacién. Si no se usa temporalmente, preste
atencion a los siguientes elementos al almacenar:

e Debe colocarse en un lugar secoy sin suciedad;

e Latemperatura ambiente de almacenamiento esta dentro del rango de -20 °C a +65 °C;

e La humedad relativa del ambiente de almacenamiento esté en el rango de 0% a 95% y no hay condensacion;

e El entorno de almacenamiento no contiene gases ni liquidos corrosivos;

e Lo mejor es colocarlo en un estante y empaquetarlo para su almacenamiento. Es mejor no guardar el inversor
durante mucho tiempo. El almacenamiento a largo plazo provocara el deterioro del condensador electrolitico. Si se
requiere almacenamiento a largo plazo, se debe asegurar que se electrifica una vez cada medio afio durante al menos
5 horas. Al ingresar, el voltaje debe aumentarse lentamente al valor de voltaje nominal mediante un regulador de voltaje.

3.2 Lugar de instalacion y entorno

Nota: las condiciones ambientales del sitio de instalacion afectaran la vida dtil del inversor. Instale el inversor en los
siguientes lugares:

e Temperatura ambiente: -5 ~ 40 °C y buena ventilacion;

e Lugares sin goteo de agua y baja temperatura;

e Lugares sin luz solar, alta temperatura y fuerte caida de polvo;

e Lugares sin gases y liquidos corrosivos;

e Lugares con menos polvo, aceite y gas y polvo de metal;

e Lugares sin vibraciones y de facil mantenimiento y control;

e Lugares sin interferencias de ruido electromagnético;

3.3 Espacio y direccion de instalacion
. Para facilitar el mantenimiento, debe dejarse suficiente espacio alrededor del inversor. Como se muestra en la
figura.
. Para lograr un buen efecto de enfriamiento, el inversor debe instalarse verticalmente y la circulacién de aire
debe ser suave.
oSi la instalacion no es segura. Después de instalar una placa plana debajo de la base del inversor, se instala en un
plano suelto y la tensién puede dafar las partes del circuito principal, dafiando asi el inversor;
. La pared de instalacién debera estar hecha de materiales incombustibles como planchas de hierro.
. Mdltiples inversores estan instalados en el mismo gabinete. Al instalar de arriba hacia abajo, preste atencién al
espacio y agregue un deflector de desvio en el medio o instalelo de manera escalonada.
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Capitulo IV Cableado

Diagrama de cableado del circuito principal

Fuente de alimentacion: preste atencién a si los niveles de voltaje
son consistentes, para no dafiar el inversor.

Interruptor sin fusibles: consulte la tabla correspondiente.
Interruptor de fuga: utilice un interruptor de fuga con proteccién
armonica de alto orden.

Contactor magnético:
Nota: no utilice el contactor electromagnético como interruptor de
alimentacion del convertidor de frecuencia.

Reactor AC: cuando la capacidad de salida es mayor a 1000KVA, se
recomienda instalar un reactor AC para mejorar el factor de potencia.

Inversor:

Asegurese de conectar correctamente el circuito principal y la linea
de sefial de control del inversor.

Asegurese de configurar correctamente los pardmetros del inversor.

4.2 Terminal de conexion Figura
4.2.1 La descripcion de la funcion del terminal del circuito principal es la siguiente:

Nombre de la Funcién descriptiva
terminal
R,S T Terminal de entrada de alimentacion trifasica
P+, P- Terminal reservado de la unidad de freno externa
P+, PB Terminal reservado de resistencia de frenado externo (0.75KW~30.0KW)
P+, P1 Terminal reservado del reactor de CC externo
U, V,W Terminal de salida de CA trifasica
a b ) )
= Terminal de tierra
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4.2.2 El terminal para controlar el lazo

+10V GND 485+ 485- DI DI3 DIS DI7 Y1 DO TA2 TB2 TC2

Al Al2 AO1 COM DI2 D4 D6 COM OP 24V TA1 TB1 TC1

Descripcion de la funcién del terminal del circuito de control

15

Clasificacion Ethufeta gl Descripcion de funciones Especificacion
terminales
DI1
DI2
DI3 El cortocircuito entre DI (DI1, DI2, DI3, D4,
DI5, DI6, HDI) ~ COM es valido y sus
DA funciones se configuran mediante los
Terminal de pardmetros 07.00 ~ 07.06 respectivamente
entrada DI5 (terminal comdin: com). Entrada, sefial de nivel 0 ~ 24V,
digital activa a bajo nivel, 5mA.
multifuncional DI6
HDI se puede utilizar como un terminal
multifuncién coman y también se puede
DI7 (HDI) programar como un puerto de entrada de
pulsos de alta velocidad. ver 07.06
descripcion funcional para mas detalles.
All recibe entrada analdgica de
voltaje/corriente. El voltaje y la corriente se
All seleccionan mediante el puente JP3. El
voltaje de entrada predeterminado de ENTRADA, rango de voltaje de
fabrica. Si se va a ingresar la corriente, entrada: 0 ~ 10v (impedancia de
simplemente ajuste la tapa del puente a la entrada: 100KQ), rango de
posicion Cin. Al2 solo recibe entrada de corriente de entrada: 0 ~ 20ma
Al2 voltaje. Consulte la descripcion del cédigo de | (impedancia de entrada: 500Q).
funcién 06.01 ~ 06.10 para configurar el
Terminales rango de medicion. (tierra de referencia:
de entrada y GND)
salida AO1 proporciona una salida analégica de
analégica AOL voltgje/cornejnAte, que puedg represeqtar 14 SALIDA, voltaje de 0 ~ 10v CC.
cantidades fisicas. El voltaje y la corriente . .
) ) f Los voltajes de salida de los
de salida se seleccionan mediante el puente X
- ) . terminales AO1y AO2 son
JP4y el voltaje de salida predeterminado de
P . . formas de onda PWM de la
fabrica. Si desea generar corriente, h A
. unidad central de procesamiento.
simplemente salte la tapa del puente a la N )
AO2 e L El voltaje de salida es
posicién Col. Consulte la descripcién de los .
(Reservado) o . proporcional al ancho de la forma
codigos de funcién 06.21 y 06.22 para
I i N de onda PWM.
obtener més informacion. (tierra de
referencia: GND)
TA1 TA1-TBly TA2-TB2 normalmente
. . , estan cerrados;

: TB1 Los terminales de S§I|da de relé . - TAL-TC1 y TA2-TC2
Te(mlnal de ) TC1 program_ables se definen como mu|t|fun}:|on, normalmente estan abiertos.
salida de relé Ao con 62 tipos. Ver 07.20 y 07.21 para mas Capacidad de contacto:

detalles. 250vac/2a (cos ¢
TB2 =1);




Inversor vectorial de corriente de alto rendimiento de la serie HV100

TC2 250V CA/1 A (COS =0,4),30 V
CC/1A.
Abierto 1. Capacidad de conmutacion:
Terminal de 50mA/30V 2. Rango de
) HDO . 59
salida del - . frecuencia de salida:
s Programable definido como terminales de 0~50kHz
salida de colector multifuncional, hasta 62 - ——
Y1 tipos. Ver 07.18 y 07.19 para mas detalles 1. Capacidad de conmutacién:
poS. A8y 07.19p : 50mA/30V
2. Rango de frecuencia de salida:
0~1kHz
+24 V es la fuente de alimentacién comin Corriente méxima de salida
+24V del circuito del terminal de entrada de sefial
s 200mA
digital
+10 V es la fuente de alimentacién comun del
+10V circuito de los terminales de entrada y salida | Corriente maxima de salida 20mA
analdgica
El valor predeterminado de fabrica es OP
conectado a +24V.
Energia DC Cuando se utilizan sefiales externas para .
suministro oP controlar DI1~DI6, el OP debe conectarse a T!_ermlnal de entrada de
. " alimentacion externa
la fuente de alimentacién externa y
desconectarse del terminal de fuente de
alimentacion de +24 V.
Tierra de referencia de sefial digital y fuente
COM de alimentacion de +24 V Aislado internamente de GND
Sefial anal6gica y tierra de referencia de la . )
TIERRA fuente de alimentacién de +10 V Aislado internamente de COM
. 485+ RS485+ La interfaz de comunicacién
comunicacion . P
N —— estandar RS485 no esta aislada
accion de GND. Utilice par trenzado o
485- RS485- cable blindado.

4.2.3 Configuracion de puentes de la placa de control principal

JP2
APAGADO Representa que la resistencia del terminal de
comunicacion 485 no esta conectada
SOBRE Representa que la resistencia del terminal de
comunicacion 485 esta conectada
JP3
cin Representa la sefial de corriente de entrada Al1,
4-20mA
Vin Representa la sefial de voltaje de entrada All, O-
10v
JP4
Vol Representa la sefial de voltaje de salida AO1, O-
10V
Col Representa la sefial de corriente de salida AO1, 4-
20mA
JP5
Vo2 (Reservado) Representa la sefial de voltaje de salida AO2, 0-
10V
Co2 (Reservado) Representa la sefial de corriente de salida AO2, 4-
20mA
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4.3 Diagrama de cableado basico

El cableado del inversor se divide en circuito principal y circuito de control. El usuario puede levantar la cubierta de la
carcasa, y en este momento se pueden ver la terminal del circuito principal y la terminal del circuito de control. El usuario
debe conectarse con precisiéon de acuerdo con los siguientes circuitos de cableado.
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L=

E Sl kB 3
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(O DI4
(3DI5
(JDIB

1 1dluy (iR R 656 S S

C3DIT C 0-10V/4-20mA
3 Con HoL v mel
C 0-10V/4-20mA(
40z Bl 2

. +10¥
Dco 10V/4-20mA 4 479 P@ﬂgﬁmﬁnd

DOBIOV: cviurs Aaﬁf]ééﬁéle’s
1 ERp-Satet e
() GID lag anterior pagin

TA1 (TA2) Ré[EHBE R1.R2

TB1 ( TB2) R&@YR2
TC1 (TC2)

SK-IOK
Potencmo

RRERCoFiRicacion

Diagrama de cableado de funcionamiento basico

4.4 Asuntos que requieren atencion para el cableado

4.4.1 Cableado del circuito principal
oAl cablear, implemente el cableado de acuerdo con las disposiciones de las leyes y reglamentos eléctricos para
garantizar la seguridad.

. Para el cableado de la fuente de alimentacion, utilice un cable de aislamiento o una tuberia de conduccién y
conecte a tierra ambos extremos de la capa de aislamiento o de la tuberia de conduccion;
. Instale un disyuntor de aire NPB entre la fuente de alimentacién y los terminales de entrada (R, S, T). (Si usa el

disyuntor de fuga, use el disyuntor con contramedidas de alta frecuencia).
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. Disponga la linea de alimentacion y la linea de control por separado y no las coloque en la misma canalizacion.

. No conecte la fuente de alimentacién de CA a los terminales de salida del inversor (U, V, W);

. El cableado de salida no debe tocar la parte metélica de la carcasa del inversor, de lo contrario puede provocar
un cortocircuito a tierra.

. Los componentes como condensadores de cambio de fase, filtros de ruido LC y RC no se pueden utilizar en el
extremo de salida del inversor. e El cableado del circuito principal del inversor debe estar lejos de otros equipos de control.

. Cuando el cableado entre el inversor y el motor supera los 50 m (serie de 220 V) y los 100 m (clase de 380 V),

se generara un alto dv/dt en la bobina del motor, lo que dafiara el aislamiento de la capa intermedia del motor. Utilice el
motor de CA dedicado al inversor o instale un reactor en el lado del inversor.

. Cuando la distancia entre el inversor y el motor es larga, reduzca la frecuencia de la portadora, porque cuanto
mayor sea la portadora, mayor sera la corriente de fuga de arménicos mas altos en el cable, lo que tendré efectos adversos
en el inversor y otros equipos.

4.4.2 Cableado del circuito de control (linea de sefial)

La linea de sefial no debe colocarse en la misma ranura que el cableado del circuito principal, de lo contrario se pueden
producir interferencias. Utilice cables blindados para los cables de sefial y conéctelos a tierra en un extremo. El diametro del
cable es de 0,5-2 mm?2. Se recomienda 1 cable blindado para la linea de control. Utilice los terminales de control en el teclado
de control correctamente segln sea necesario.

4.4.3 Cable de puesta a tierra

Utilice el tercer método de conexion a tierra (por debajo de 100 Q) para conectar a tierra el terminal E del cable de
conexion a tierra; Utilice el cable de conexién a tierra de acuerdo con la longitud técnica basica y el tamafio del equipo
eléctrico; Nunca comparta el electrodo de conexién a tierra con equipos de gran potencia, como maquinas de soldadura
eléctrica y maquinaria eléctrica, y el cable de conexion a tierra debe estar lo méas lejos posible de la linea eléctrica de los
equipos de gran potencia; Utilice el modo de conexion a tierra de varios inversores en la siguiente figura (a) para evitar el
bucle de (b) o (c).

e El cableado de puesta a tierra debe ser lo mas corto posible.

o Conecte a tierra correctamente elaterrizar el terminal E, y nunca conectar a la linea cero.

(a) Correcto (b) error c) error

4.5 Cuestiones que requieren atencién para una aplicaciéon especifica
4.5.1 Seleccion de tipo

(1) Instalacion de reactor

Cuando el inversor est& conectado a un transformador de potencia de gran capacidad (més de 600 kVA) o se cambia
el condensador de avance de fase, el circuito de entrada de potencia producira un pico de corriente excesivo, lo que puede
dafar los componentes del convertidor. Para evitar esto, instale un reactor de CC o un reactor de CA. Esto también ayuda
amejorar el factor de potencia en el lado de la fuente de alimentacion. Ademas, cuando los convertidores de tiristores, como
los controladores de CC, estan conectados al mismo sistema de suministro de energia, los reactores de CC o los reactores
de CA deben configurarse independientemente de las condiciones del suministro de energia.

4000 Energia afinadeeactor e |
%g requerido '
s I
3 I
'%.;m |
) =7 600 |
kVA) | No reactor requerido |
< | SCRSIBEL !

g 60 400

Inversor CapacidatKVA)

Instalacién condicionedereactor
(2) Capacidad del inversor
Cuando utilice un motor especial, asegurese de que la corriente nominal del motor no sea superior a la corriente nominal
de salida del inversor. Ademas, cuando se ejecutan varios motores de induccién en paralelo con un inversor, la capacidad
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del inversor debe seleccionarse de modo que 1,1 veces la corriente nominal total de los motores sea menor que la corriente
nominal de salida del inversor.

(3) Par de arranque

Las caracteristicas de arranque y aceleracién del motor impulsado por el inversor estan limitadas por la corriente
nominal de sobrecarga del inversor combinado. En comparacién con el arranque de la fuente de alimentacién comercial
general, la caracteristica de par es menor. Si se requiere un par de arranque grande, aumente la capacidad del inversor en
un nivel o aumente la capacidad del motor y el inversor al mismo tiempo.

(4) Parada de emergencia

Aungue la funcién de proteccién actuard y la salida se detendra cuando falle el inversor, el motor no se puede detener
repentinamente en este momento. Por lo tanto, establezca una parada mecénica y una estructura de retencién en el equipo
mecanico que necesita una parada de emergencia.

(5) Opciones especiales

Los terminales PB(+) y P1(+) son terminales para conectar con elementos opcionales especiales. No conecte maquinas
que no sean opciones especiales.

(6) Precauciones relacionadas con la carga reciproca

Cuando el inversor se utiliza para cargas reciprocas (gruas, elevadores, punzonadoras, lavadoras, etc.), si el 150 % o
mas de la corriente fluye repetidamente, la vida Gtil del IGBT dentro del inversor se acortara debido a la fatiga térmica. Como
norma general, cuando la frecuencia de la portadora es de 4 kHz y la corriente maxima es del 150 %, los tiempos de
inicio/parada son aproximadamente 8 millones de veces.

Especialmente cuando no se requiere ruido bajo, reduzca la frecuencia portadora. Ademas, reduzca la corriente maxima
durante el movimiento alternativo a menos del 150 % reduciendo la carga, prolongando el tiempo de aceleracion y
desaceleracion, o aumentando la capacidad del inversor en un nivel (durante la prueba de funcionamiento para estos fines,
confirme el valor maximo). corriente durante el movimiento alternativo y ajustelo seglin sea necesario). Ademas, cuando se
utiliza en grias, se sugiere realizar las siguientes elecciones para garantizar el par motor y reducir la corriente del inversor,
ya que la accién de arranque/parada durante JOG es rapida. - La capacidad del inversor debe garantizar que su pico de
corriente sea inferior al 150%. La capacidad del inversor debe ser mas de 1 nivel mayor que la del motor.

4.5.2Cuestiones que requieren atencion en el uso del motor

(1) Se utiliza para motores estandar existentes.

Dominio de baja velocidad

En comparacién con el motor estandar impulsado por una fuente de alimentacién comercial, la pérdida causada por el
uso del inversor aumentara un poco. En el rango de baja velocidad, el efecto de enfriamiento se deteriorard y la temperatura
del motor aumentard. Por lo tanto, en el rango de baja velocidad, reduzca el par de carga del motor. Las caracteristicas de
carga permitidas de nuestro motor estandar se muestran en la figura. Ademas, cuando se requiera un par continuo del 100
% en un rango de baja velocidad, discuta si debe usar el motor especial para el inversor.

25%EPHD 154D1riigs)
4026ERE® Z0ahinDtos)
GOUEFD “oimibytos)

R AugboL
[$ 0]
o O
| 1

Continuo

|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
!
2

0 60
Frecuencia(Hz)

Caracteristicas de carga admisibles de nuestro motor estandar

(2) Asuntos que requieren atencién para motores especiales

La corriente nominal del motor de cambio de polos es diferente de la del motor estandar. Confirme la corriente maxima
del motor y seleccione el inversor correspondiente. Asegurese de cambiar el nimero de polos después de que el motor se
detenga. Si la conmutacion se realiza durante la rotacion, el circuito de proteccién contra sobretension o sobrecorriente de
regeneracion actuard y se detendra el funcionamiento libre del motor. Motor con freno

Cuando se utiliza el inversor para accionar el motor con freno, si el circuito del freno est& conectado directamente al
lado de salida del inversor, el freno no se abrird debido a la baja tension durante el arranque. Utilice el motor con freno con
fuente de alimentacion de freno independiente y conecte la fuente de alimentacion del freno al lado de la fuente de
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alimentacioén del inversor. En general, cuando se utiliza un motor con freno, el ruido en el rango de baja velocidad puede
aumentar.

(3) Estructura de transmisién de potencia (reductor, correa, cadena, etc.)

Cuando la caja de cambios, la caja de cambios y el reductor con modo de lubricacién con aceite se utilizan en el sistema
de transmision de potencia, el efecto de la lubricacién con aceite empeorara si solo funcionan continuamente en el rango de
baja velocidad, asi que preste atencion. Ademas, cuando se ejecuta a alta velocidad por encima de 60 Hz, se produciran
problemas como el ruido de la estructura de transmisién de energia, la vida util, la fuerza causada por la fuerza centrifuga,
etc., asi que preste toda su atencion.

Capitulo V Funcionamiento y visualizacién

5.1 descripcion del teclado
5.1.1 Diagrama del teclado

a0

&0

g0

<0 >0 &0
S
1' > \\‘v
«! {/‘5‘

STOP
5.1.2 Descripcion de las teclas
Simbolo de llave Nombre descripcion funcional
PRG Clave de Entrada o salida del mend, modificacién de parametros
programacion
INGRESAR Confirmar clave Ingrese al men( y confirme la configuracién del parametro.
A Clave incremental  |Incremento de datos o cédigo de funcion
v Tecla decreciente  |[Decremento de datos o cédigo de funcion
Tecla Shift Seleccione el bit de modificacién de parametros y el
contenido de la pantalla
CORRER Tecla de operacién  |Operaciéon en modo de operacion de teclado
DETENER Tecla de parada Detener la operacion
FUNCION Teclas Seleccione segun la funcién alternar
multifuncionales

5.1.3 Descripcion de la lampara indicadora de funcion
Nombre de la  |Descripcién

lampara indicadora|

RVDO Lampara indicadora de marcha atras del inversor, que indica el estado de operacién inversa

lcuando esta encendida.

ADELANTE [Lampara indicadora de rotacién hacia adelante del inversor, cuando la lampara esta encendida

indica el estado de operacion hacia adelante.

ALM Indicador luminoso de averia, que indica que se encuentra en estado de averia.
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Hz Unidad de frecuencia
UN Unidad actual
\ unidad de voltaje

5.1.4 Descripcion de la combinacion de luces indicadoras de funcién:

Combinacién de Significado de la pantalla LED Simbolo
luces indicadoras

Hz+A Velocidad de giro del motor r/min

A+V Tiempo (segundos) s

Hz+V Valor real del porcentaje %
Hz+A+V Temperatura C

5.2 Proceso de operacion 5.21 Configuracién de parametros

Los menus de tres niveles son:

1. Nimero de grupo de cédigo de funcién (menu de nivel 1);

2. Etiqueta de cédigo de funcién (menl secundario); 3. Establecer el valor del

cédigo de funcién (mena de nivel 3).

Nota: Cuando opere el meni de tercer nivel, presione PRG o ENTER para regresar al menud de segundo nivel. La
diferencia entre ellos es: presione ENTER para almacenar los pardmetros configurados en el teclado de control, luego
regrese al menU secundario y transfiera automéaticamente al siguiente cédigo de funcion; Presione PRG para regresar
directamente al menG secundario, sin almacenar parametros, y permanecer en el cédigo de funcién actual.

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

1) El codigo de funcién es un pardmetro no modificado. Tales como pardmetros de deteccion reales, parametros
de registro de operacion, etc.

2) El coédigo de funcién no se puede modificar en estado de ejecucién y solo se puede modificar después del
apagado.

5.2.2 Restablecimiento de fallas

Después de que el inversor falle, el inversor solicitard informacion de falla relevante. El usuario puede restablecer la
falla a través de la tecla STOP/RESET en el teclado o la funcién del terminal. Después de restablecer la falla, el inversor
estd en modo de espera. Si el inversor se encuentra en un estado de falla y el usuario no restablece la falla, el inversor se
encuentra en un estado de proteccién en funcionamiento y no puede funcionar.

5.2.3 Autoaprendizaje de los parametros del motor

Elija el modo de operacién de control vectorial, antes de que el inversor funcione, los parametros de la placa de
identificacion del motor deben ingresarse con precision, y el inversor coincide con los pardmetros estandar del motor de
acuerdo con los parametros de la placa de identificacién; EI modo de control vectorial depende en gran medida de los
pardmetros del motor, y se deben obtener parametros precisos del motor controlado para obtener un buen rendimiento de
control.
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Capitulo VI Tabla de Funciones y Parametros

Los simbolos en el menl se describen a continuacion

: Parametros que se pueden modificar en cualquier estado
: Parametros no modificables en estado de funcionamiento
. par@metro de prueba real, no se puede modificar

O €0 X

. Los pardmetros del fabricante solo pueden ser modificados por el fabricante, pero
no por el usuario.

000 grupo-Parametros basicos

Cilgp et Nombre Contenido REm el

- q Fabrica
funcién ajuste

Modificacion

Idioma LCD 0: chino
00.00 (solo valido para 1: inglés 0~1 0
teclado LCD) +1ng

0: modelo general
1: Modo de suministro de agua a presién constante
con una sola bomba 2: Un inversor con dos potencias
(1 bomba de frecuencia variable + 2 bombas de
frecuencia industrial) Modo de suministro de agua 3:
Arrangue suave de ciclo de tres bombas (3 bombas de
00.01 macro funcional frecuencia variable) Modo de suministro de agua 4: | g~20 0
definicion -

Solar modo de suministro de agua de la bomba
5: modo de control de maquina herramienta CNC
6: modo de patrulla de incendios
7: modo de potencia EPS
8~20: Reservado

Nota: inicialice los parametros antes de configurar las
funciones de macro.

0: Control V/F comun (refuerzo de par manual)

1: Control V/F avanzado (refuerzo de par automético)
2: modo SVC (SVC)

00.02 Modo de control 3: reservado 0~4
4: Control V/F separable

Nota: este pardmetro no se puede inicializar,
modifiquelo manualmente

Tipo
entormno

Ejecutar comando 0: El teclado ejecuta el canal de comando

00.03 Seleccion del 1: Canal de comando de operacién de terminal 0~2 0

canal 2: Canal de comando de operacién de comunicacién
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00.04

Seleccion de la
fuente de
frecuencia
principal

UN

0: Configuracién digital 1 (presione la tecla del
teclado A/V, codificador

+00.10)

1: Configuracion digital 2 (terminales ARRIBA/ABAJO
+00.10)

2: Configuracion digital 3 (Configuracién de
comunicacion)

: Ajuste analégico All (0~10V/20mA)
Configuracion analégica Al2 (0 ~ 10 V)

Ajuste de pulso (0 ~ 50 KHZ)

PLC sencillo

configuracién de varias velocidades

control PID

Potencidémetro de teclado (codificador compatible)
10: MPPT dado (bomba de agua solar)

11: potenciémetro de teclado

CONOTR®

0~11

00.05

Seleccién de
auxiliar
fuente de
frecuencia

B

0: Configuracién digital 1 (presione la tecla del
teclado A/V, codificador

+00.10)

1: Configuracion digital 2 (terminales ARRIBA/ABAJO
+00.10)

2: Configuracio6n digital 3 (Configuracién de
comunicacion)

: Ajuste analégico All (0~10V/20mA)
Configuracion analégica Al2 (0 ~ 10 V)

Ajuste de pulso (0 ~ 50 KHZ)

PLC sencillo

configuracién de varias velocidades

control PID

Potencidémetro de teclado (codificador compatible)
10: MPPT dado (bomba de agua solar)

11: potenciémetro de teclado

©ONO U R

0~11

00.06

Fuente de
frecuencia cedida

0: Principalfuente de frecuencia A

1: A+K*B

2:AK*B

3: | AK*B |

4: MAX. (A, K*B)

5: MiN. (A, K*B)

6: Cambiar de A a K*B (A tiene prioridad sobre K*B)
7: Cambiar de A a (A+K*B)(A tiene prioridad sobre
A+K*B)

8: Cambiar de A a (AK*B)(A tiene prioridad sobre
AK*B)

Nota 1: el cambio de frecuencia debe realizarse a
través de la cooperacion del terminal

Nota 2: En comparacion con el modo dado de esta
fuente de frecuencia, el control de cambio de
frecuencia tiene mayor prioridad.

0~8

00.07

Configuracién
digitall

00.08

Configuracion
digital2

LED de un solo digito: tienda de apagado
0: tienda

1: no almacenar

LED de 10 digitos: detener mantener

0: mantener

1: detener no mantener

LED de 100 digitos: tecla A/V, regulacion de
frecuencia negativa UF/DOWN

0: invalido

1: vélido

LED de 1000 digitos: Reservado

000~111

000

000
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Fuente de Este valor establecido es el valor inicial de frecuencia | 0,00 Hz~
00.09 frecuencia digital digital dado 1 [00.13) 50.00
dada 1
configuraciéon
Fuente de . o .
00.10 frecuenci.a digital E_st_e valor establecido es el valor inicial de frecuencia 0,00 H42~ 50.00
dado 2 ajustes digital dado 2 [00.13)
Ajuste del
coeficiente de
00.11 ponderacién de la K es el coeficiente de peso de la fuente de frecuencia 0.01~10.00 1.00
’ fuente de auxiliar : . :
frecuencia auxiliar
Banda de baja
frecuencia:
MAX  {50.00,
La frecuencia de salida méaxima es la frecuencia mas [00.131 } ~
Frecuencia alta permitida por el inversor, y es el punto de 300.00
00.12 o " . ! ” 50.00
méxima de salida referencia para establecer el tiempo de aceleracion y Banda de alta
desaceleracion. frecuencia:
MAX {50.0,
[00.13]1 } ~
300.0
Frecuencia limite La frecuencia de operacion no puede exceder esta [00.14] ~
00.13 N : 50.00
superior frecuencia [00.12]
Frecuencia limite La frecuencia de funcionamiento no puede ser 0,00 Hz~
00.14 . N . N . 0.00
inferior inferior a esta frecuencia [00.13]
LED de un solo digito: seleccién de modo de
frecuencia alta y baja
0: modo de frecuencia mas baja (0,00 ~ 300,00 Hz)
1: Modo de alta frecuencia (0.0~300.0Hz)
LED de 10 digitos: seleccion de referencia de
Modo de salida aceleracion y desaceleracion
00.15 de frecuencia 0: Frecuencia maxima de salida 00~11 00
1: frecuencia de salida objetivo
LED de 100 digitos: Reservado
LED de 1000 digitos: Reservado
Nota: el modo de alta frecuencia solo es efectivo
para el control de VF
Ti . i ere desd 0.1 ~3600.0S
Aceleracion iempo necesario para que el inversor acelere desde 0.4 ~4.0KW Tipo
00.16 la frecuencia cero hasta la frecuencia de salida
Hora 1 i 758 entorno
maxima
5.5 ~30.0KW
15.0S
37~132KW
o017 | Tempode doscl a acunci de sada mivina asa b | sa0osaoew | TP
’ desaceleracion 1 ’ entomno
frecuencia cero 60.0S
0: direccion de avance
1: direccion inversa
Configuracién de 2: Operacion inversa prohibida
00.18 la direccién de Nota: Esta configuracion de cédigo de funcién es 0~2 0

marcha

vdlida para el control de la direccién de
funcionamiento de todos los canales de comando en
funcionamiento.
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1.0~16.0KHz
0.4~4.0KW
Cuando se necesita un funcionamiento silencioso, la 6,0 KHz
Configuracion de frecuencia portadora se puede aumentar 5.5~30KW Tino
00.19 la frecuencia de la adecuadamente para cumplir con los requisitos, pero 4,5 KHz P O
. 2 entorno
portadora aumentar la frecuencia portadora aumentara el poder 37~132KW
calorifico del inversor. 3,0 KHz
160~630KW
1,8 KHz
0~65535
Nota 1: 0~9: Sin proteccién de contrasefia
00.20 Contrasefia de usuario Nota 2: la contrasefia se estableci6 correctamente, 0~65535 0 o
esperando 3 minutos para que surta efecto
Nota 3: la proteccién contra escritura no es valida
para este parametro y no se puede inicializar
Olgroup:parametros de control de arranque-parada
codog Rango de
de Nombre Contenido ng Fabrica | Modificacion
” ajuste
funcién
0: Inicio de frecuencia de inicio
01.00 Modo de inicio 1: DC rompiendo + inicio de frecuencia de inicio 0~2 0 X
2: inicio de seguimiento de velocidad
Frequoncy A
. - 0.00~
|
01.01 Frecuencia de inicio } 50.00Hz 1.00 O
i >
T | Lt
: 1 Time
|
; inicio Ti effective ~
01.02 Frecuenma_ d_e inicio Tiempo Nalie) : | 0.0 00 o
de mantenimiento DC brdking 100.0s
capapity
DC braking time | Timt
! ! 0.0~150.0
01.03 Corriente de frenado CC - L % 0,0% o
inicial *Corriente
nominal
Tiempo inicial de frenado 0.0~
01.04 DC 100.0s 0.0 O
Modo de i > i "
01.05 aceleracién/desaceleracién 0: AceIerac!gn/desacelerac!t?n en linea recta 0~1 0 x
1: Aceleracién/desaceleracion de la curva S
Proporcién de tiempo al . . .
01.06 comienzo de la curva S Establecer proporcién de tiempo al comienzo de la 10,0~50,0 20.0% o
) curva S % '
i6 i i L . N 10,0~50,0
01.07 Proporcién de tiempo al final Establecer proporcion de tiempo al final de la curva S 20,0% O
delacurva S %
01.08 Modo de parada 0: Desaceleracién para detener 0~1 0 X
1: parada libre
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ot 0.00~ [
Frecuencia de inicio del 00.13]
01.09 frenado de CC durante la Frecuencia 0.00
parada ) limite
ooy Stop braking sla;lequancy superior
) et A
Tiempo de espera para el {tasive 0.0~
01.10 frenado DC durante la ) 0.0
parada 1™ Tiafing time for op 100.0s
raking _
DC braking quantity
! 1 [
! 1 - — —Stop braking time 0.0~150.0
Run Commmd—li %*
01.11 Corriente de frenado CC Corriente 0,0%
nominal del
motor
01.12
tiempo para dc
frenado durante la 0.0~100.0s 0.0
parada
01.13 Tiempo de Establecer tiempo de aceleracién 2 Tipo
aceleracion 2 entorno
01.14 Desaceleracion Establecer tiempo de desaceleracion 2 Tipo
tiempo 2 0.1~3600.0S entorno
01.15 Tiempo de Establecer el tiempo de aceleracién 3 0'4N4 OKW Tipo
aceleracion 3 7'55 : entorno
01.16 Tiempo de Establecer el tiempo de desaceleracion 3 5.5~30KW Tipo
desaceleracion 3 1;5 0s entorno
01.17 Aceleracion Establecer tiempo de aceleracién 4 ' Tipo
tiempo 4 S7T~132KW entorno
i 40.0S
160~630KW
60.0S
01.18 Desaceleracion Establecer el tiempo de desaceleracion 4 Tipo
tiempo 4 entorno
Seleccion del
tiempo de
01.19 aceleracion y 0: segundo 1 minuto 2: 0,1 segundo 0~2 0
desaceleracion
unidad
Jog frecuencia de
01.20 marcha hacia 0.00~ [00.13] 5.00
adelante
entormno Establezca el ajuste de frecuencia de marcha hacia
Jog frecuencia de adelante/hacia atras Jog
01.21 marcha inversa 0.00~ [00.13] 5.00
entomo
N 0.1~3600.0S "
Jog Tiempo de . " Tipo
01.22 aceleracion Establecer el tiempo de aceleracion de Jog 0.4~4.0KW entomo
758
5.5~30.0KW
15.0S
37~132KW
Jog Tiempo de . " 40.08 Tipo
01.23 desaceleracion Establecer el tiempo de desaceleracién Jog 160~630KW entorno
60.0S
Ajuste de tiempo i . .
01.24 Establecer el ajuste de tiempo de intervalo de Jog 0.0~100.0s 0.1

de intervalo de jog
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Salto de f . et 0.00~Superior
01.25 1"“° € TECUBNCIA | equency frecuencia limite 0.00 o
ook — 325 sumprange
Rango de F;(;l‘;; . Fopl 33 0.00~Superior
01.26 frecuencia de salto % ’ frecuencia limite 0.00 o
1 g | _> Jump range
. Frequeney | _ _ _ _ _ | RN I F01.28 X
01.27 Salto de frecuencia F01.27 O.OONSl‘Jpe,I'IC!T 0.00 o
2] ee——— - frecuencia limite
Jump b= - Jump range
Rango de F'eq"e"_vv P Lo, F01.26 0.00~Superior
01.28 frecuencia de salto FOL.25 |- s frecuencia limite 0.00 O
2
- 0.00~Superior
Set frequency
01.29 ga'to de frecuencia frecuencia limite | 0.00 o
Rango de 0.00~Superior
01.30 frecuencia de salto frecuencia limite 0.00 o
3
Acci6 [ . o .
f ceion cyando a 0: Ejecutar en el limite inferior de frecuencia.
recuencia - ; )
establecida es 1: operacién de frecuencia cero después del
01.31 inferi | tiempo de retraso (no hay retraso al iniciar). 0~2 0 X
|fn eriora al, it 2: Apagado después de un tiempo de retraso
frecuencia fimite (no hay retraso al iniciar).
inferior
Detener el
tiempo de retardo
cuando la
frecuencia es Establezca el tiempo de retardo de parada
01.32 inferior a la cuando la frecuencia es inferior a la frecuencia 0.0~3600.0s 10.0 O
frecuencia del del limite inferior (inactividad simple)
limite inferior
(inactividad
simple)
Corriente de Este parametro es el porcentaje de la corriente 0.0~
. i . X
01.33 frenado i de nominal del motor. 150,9%*Comente 0.0
frecuencia cero nominal
Tiempo de zona El tiempo de espera para que un inversor haga la
01.34 muerta hac!a transicion de operacion L_ilrecta a operacion 0.0~100.0s 00 o
adelante y hacia inversa, o de operacion inversa a operacion
atras directa.
Modo de
conmutacion 0: Conmutacién de frecuencia superior a 0 Hz
01.35 ! : - 1 STRET " 0~1 0 X
hacia adelante y 1: Conmutacién de frecuencia de inicio excesivo
hacia atras
Tiempo de
deceleracién en Solo es valido para la funcién No.10 en la
. . - 1~ A .
01.36 espera de parada terminal de entrada digital (07.00 ~ 07.06). 0.1~3600.0 10 ©
de emergencia
Tiempo de
retencion actual Establezca el tiempo de retencién actual para el
01.37 para el frenado frenado de CC durpante el apagado p 0.0~-100.0s 0.0 O
de CC durante el apag
apagado
002 grupo-Parametros del motor
Cédigo de Nombre Contenido Rango de ajuste Fabrica Modificacion
funcién
0: motor asincrono de CA
02.00 Seleccion del tipo 1: reservado 0~1 0 «

de motor

Nota: este parametro no se puede inicializar,
modifiquelo manualmente
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Potencia Configuracién
02.01 nominal del 0.4~999.9KW del modelo X
motor
Frecuencia 0,01 Hz~
02.02 nominal del motor [00.13) 50.00 X
- Configure de acuerdo con los parametros de la - —
Velocidad de o A, N Configuracién
02.03 rotacién nominal placa de |denl|f|cz§C|on del motor. Configure el 0~60000RPM del modelo X
del mot motor correspondiente de acuerdo con la
€1 motor potencia del inversor. Si la diferencia de potencia
es demasiado grande, el rendimiento de control
del inversor obviamente disminuira.
02.04 Tensién nominal 0~999V Configuracién X
del motor del modelo
Corriente nominal Configuracion
02.05 del motor 0.1~6553.5A del modelo X
Resistencia del Configuracién
02.06 estator del motor 0.01~20.000Q del modelo X
asincrono
Resistencia del Configuracién
02.07 rotor del motor 0.01~20.000Q del modelo X
asincrono
Inductancia de N y
02.08 estator ylrotor de Si el motor esta sintonizado, los valores 0.1~6553.5mH Csnlflgurjcllon X
motor asincrono establecidos de 02.06 a 02.10 se actualizaran €l modelo
- una vez finalizada la sintonizacion.
Inductancia
mutua entre el Configuracién
02.09 estator y el rotor 0.1~6553.5mH 9 X
del modelo
del motor
asincrono
Corriente sin Configuracién
02.10 carga del motor 0.01~655.35A del modelo X
asincrono
02.11
~02.15 Reservado — — 0 *
Seleccion de 0: Sin accion
02.16 ; 1: afinacion estatica 0~2 0 X
ajuste del motor e .
2: ajuste completo sin carga
Tiempo de
retencion de 5 - . i
o Nota: Este pardmetro no es valido para el control Configuracién
. .00~10. X
02.17 preexcitacion del de FV. 0.00~10.00S del modelo
motor asincrono
003 grupo-Reservado
004group- Parametros de control de par y lazo de velocidad
Cédigo de
funcién Nombre Contenido Rapgo a2 Fabrica Modificacion
ajuste
Ganancia
04.00 FrOPZrC'onlal ',jde d Los cddigos de funcién 01.00 ~ 01.07 son validos 0.000~6.000 3.0 O
(aAZSORle) velocida en control vectorial sin PG
Bucle de velocidad 0.000~
04.01 (ASR1) 32.000S 0.50 @]
Tiempo integral
04.02 Constante de En el modo de control vectorial, las 0.000~0.100S 0.000 0
tiempo del filtro caracteristicas de respuesta de velocidad del
ASR1 control vectorial se modifican configurando la
Cambiar ganancia pr_oporcu)nal pyel tlempo_ de 0,00 Hz~
04.03 frecuencia de integracion i del regulador de velocidad. {04,071 5.00 o
punto bajo
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Ganancia
04.04 proporcional de 0.000~6.000 2.0
lazo de velocidad
(ASR2)
Bucle de velocidad 0.000~
04.05 (ASR2) 32.000S 1.00
Tiempo integral
Constante de
04.06 tiempo del filtro 0.000~0.100S 0.000
ASR2
Cambiar la 04.03] ~
04.07 frecuencia de [00. 13) 10.00
punto alto
Coeficiente de
compensacion
de En el modo de control vectorial, este parametro
deslizamiento de cédigo de funcion se utiliza para ajustar la 50.0%~
04.08 positivo  de precision de estabilidad de velocidad del motor. ! 2 100,0%
control Cuando el motor esté sobrecargado y la 200,0%
vectorial velocidad es baja, aumente este parametro, de lo
(estado contrario disminuya
eléctrico) este parametro. El coeficiente de deslizamiento
positivo compensa la velocidad cuando el
Coeficiente de deslizamiento del motor es positivo, mientras que
compensacion de el coeficiente de deslizamiento negativo
deslizamiento compensa la velocidad cuando el deslizamiento
04.09 negativo del del motor es negativo. Este _valor establecido es 50,0"/2~ 100,0%
control vectorial el porcentaje de la frecuencia nominal de 200,0%
(estado de deslizamiento del motor.
frenado)
Seleccion de 2 :’/:rloudad
04.10 \CIZE;?(;:: ar 2: Condicion efectiva (conmutacioén de 0~2 0
yp terminales)
Retardo de . -
04.11 conmutacion de Establlec'zr ZI tiempo de retardo de conmutacién 0.01~1.00S 0.05
velocidad y par € velocidad'y par
0: teclado numérico dado
Comando de par 1: AlL
04.12 seleccion 2: AI2 0~3 0
3: Comunicacion dada
04.13 Par de ajuste El valor configurado es un porcentaje de la corriente | -200.0%~ 0.0%
. digital del teclado nominal del motor 200,0% o
Seleccion de
\i:Ir:Jaclig:d“Tgae{rge 0: teclado digital dado 1
04.14 control de par ; ﬁ:; 0~2 0
modo (adelante .
direccion)
Seleccion de
canal de limite de L
. 0: teclado digital dado 2
velocidad 1 de X
04.15 control de par ;: ﬁ:; 0~2 0
modo (inverso .
direccion)
Velocidad limite digital del teclado 1 a un limite
Velocidad  limite | relativo a la frecuencia de salida maxima. Este cédigo . o o
04.16 digital del teclado 1 | de funcién corresponde al valor limite de la velocidad 0.0~-100.0% 100,0%
de avance cuando 04.14=0.
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Velocidad  limite

Velocidad limite digital del teclado 2 a un limite
relativo a la frecuencia de salida maxima. Este cédigo

04.17 digital del teclado 2 | de funci6n corresponde al valor limite de la velocidad 0.0~-100.0% 100,0% ©
inversa cuando 04.15=0.
Tiempo de subida ~
04.18 del par El tiempo de subida/bajada del par define el tiempo 00~100S 01 ©
en el que el par sube desde 0 hasta el valor maximo
04.19 Tiempo de caida o cae desde el valor maximo hasta 0. 0.0~10.0S o1 o
de par
A i - 0.0%~
F’a!' elgf:trlco Configure el limite de par eléctrico del modo vectorial, Tipo ? 0.0% .
limitacién en X X . 200,0%160,0% Tipo
04.20 que es un porcentaje de la corriente nominal del X Ao O
vector motor Tipo P: 0.0%~ entorno
modo : 200,0%120,0%
) 000~
Par de freno Configure el limite de par de frenado del modo Tipo GD 0.0% ]
limitacion en d X . 200,0%160,0% Tipo
04.21 vectorial, que es un porcentaje de la corriente X Ao O
vector nominal del motor. Tipo P: 0.0%~ entorno
modo 200,0%120,0%
0: Deteccion invalida
1: Continuar funcionando después de detectar par a
velocidad constante
2: Continuar para correr
después detector esfuerzo
de torsién durante la operacion
Esfuerzo de 3: Cortar la salida después de detectar el par a
torsién velocidad constante
04.22 sele 4: Cortar la salida después de detectar el par en | 0~8 0 X
ccion de accién de funcionamiento 5: Continuar funcionando después de
deteccion detectar un par insuficiente a velocidad constante
6: Continte funcionando después de que se detecte
un par insuficiente durante la operacion
7. Corte la salida después de detectar un par
insuficiente a velocidad constante
8: corte la salida después de detectar un par
insuficiente durante el funcionamiento
i ) Tipo G: 0,0%~
Esfqgrzo de . Cuandp el par real esta demrq de 04.24 (tlempo‘de 200,0%150,0% Tipo
04.23 torsion  deteccion | deteccion de par) y excede continuamente 04.23 (nivel Tipo P: 0.0%~ entomo X
nivel de verificacion de par), el inversor realizara las 200 00/‘ 1'10 0%
acciones correspondientes de acuerdo con la /e LLDUT0
configuracién de 04.22. Cuando el valor establecido
04.24 Esfuerzo de del nivel de deteccion de par es 100%, corresponde al | 0.0~10.0S 0.0
torsion . par nominal del motor. X
tiem
po de deteccién
Frecuencia de
corte del Como el par de arranque del motor no es suficiente, | 0.00~
04.25 coeficiente de aumentar el valor establecido de 04.26 puede | 300,00 Hz 10.00 O
friccion estatica aumentar el par de arranque. Cuando la velocidad
Ajuste del excede el valor establecido de 04.25, el par
- aumentado disminuira lentamente hasta el par dado
04.26 C[.’ef.'?'eme . de dentro del tiempo establecido de 04.27. 0.0~200.0 00 o
friccion estética
Friccion estatica
0427 coeficiente 0.00~600.00s 0.00 x
tiempo de
mantenimiento
005Grupo-Parametro de control V/F
Codigo de R d
funcién Nombre Contenido Z?L?sote € Fabrica Modificacion
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0: Curva lineal
1: curva de reduccion de par 1 (potencia 1,3)
Configuracion de 2: Curva de reducc?o:n de par1 (1,5 de ‘potencia)
05.00 3: Curva de reduccién de par 1 (potencia 1,7) 0~5 0
la curva V/IF
4: curva cuadrada
5: Curva V/F configurada por el usuario (determinada
de 05.01 a 05.06)
refuerzo de par Aumento de par manual. Este ajuste es un porcentaje o Modelo
05.01 . - . 0,0~30,0%
entorno relativo a la tensién nominal del motor. entomo
Frecuencia de 0.00~
05.02 corte del refuerzo Establecer la frecuencia de corte del refuerzo de par Frecuencia 15.00
de par nominal
Voltage # 0.00~ Valor de
05.03 Frecuencia V/F F1 frecuencia F2 12.50
Motor
Rated [mm e e e
Voltage ]
05.04 Voltaje V/F V1 v b : 0.0~V2 25,0%
1
Lo
: “ Valor de
N2 [em e T | i ~
05.05 Frecuencia V/F F2 } | o frecuencia 01 25.00
Vi | | | Valor de
! | | J\ frecuencia F3
1 1
| |
1 i ! 1 =
. . Maximum
05.06 Voltaje V/F V2 F R B ey | VISV3 50,0%
Valor de
05.07 Frecuencia V/F F3 frecuencia 01~ 37.50
[02.02]
V2~100.0%*
05.08 Voltaje V/IF V3 voltios 75,0%
nominales
Compensacién de La velocidad del motor asincrono disminuira después
frecuchia de de ser cargado. La compensacion de deslizamiento 0.0~200.0%*
05.09 X N puede hacer que la velocidad del motor se acerque a velocidad 0,0%
deslizamiento de N ; s _
su velocidad sincrona, lo que aumenta la precision nominal
control V/IF 5
del control de velocidad del motor.
Coeficiente de Este parametro se utiliza para ajustar la velocidad de
filtro de respuesta de la compensacién de frecuencia de
05.10 frecuencia de deslizamiento. Cuanto mayor sea el ajuste de este 1~10 3
deslizamiento valor, més lenta seré la velocidad de respuesta 'y mas
de control V/F estable la velocidad del motor.
. Cuando aumenta el par libre, este parametro se
Frecuencia de par o N .
utiliza para ajustar la velocidad de respuesta de la )
de control V/F it Tipo
05.11 o compensacién de par. Cuanto mayor sea este valor, 0~10
compensacion ) h : - entorno
g N mas lenta sera la velocidad de respuesta y mas
coeficiente de filtro .
estable la velocidad del motor.
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0: Modo semiseparado VF, salida de bucle abierto de
tension 1: Modo semiseparado VF, salida de bucle
cerrado de tensién

2: Modo VF completamente separado, salida de
voltaje en bucle abierto 3: Modo VF completamente
separado, salida de voltaje en bucle cerrado

Seleccion de Nota 1: Cuando se selecciona el control separado de
05.12 control V/F VF, apague la funcién de compensacion de zona 0~3 0
separado muerta del inversor
Nota 2: El concepto de semiseparacion es que la
frecuencia y el voltaje del inversor ain mantienen la
relacion de conversion y transformacion de
frecuencia durante el arranque. Cuando la frecuencia
alcanza la frecuencia establecida, el voltaje y la
frecuencia se separan
0: Digital dado
05.13 Canal dado voltaje 1: All 0~2 0
2: AI2
Canal _de - 0: AIL
retroalimentacién 1: A2
05.14 de voltaje de o . - 0~1 0
salida de circuito Nota: este pardmetro solo es valido para el modo de
cerrado de voltaje salida de bucle cerrado
Establecer . . - o/ %
digitalmente el En el modo de salida de bucle abierto, la tensién de 0,0~200,0%
05.15 valor del voltaje salida maxima es el 100,0 % de la tensién nominal voltios 100,0%
de salida : del motor. nominales
Limite de Se utiliza para limitar la amplitud de desviacion
desviacion  del méxima de la regulacién de voltaje en modo de 0.0~5.0%*
05.16 aiuste de circuito circuito cerrado, para limitar el voltaje dentro de un voltios 2,0%
cjerrado del motor rango seguro y garantizar la operacién confiable del nominales
equipo.
Tensién méaxima
~ 06
de la curva VF en Este voltaje representa el voltaje de salida del 0.0-100.0%
05.17 . voltios 80,0%
modo inversor. nominales
semiseparado
Zslrlc?)dnotrilzggj rS;E; Este cédigo de funcion representa la velocidad de
05.18 voltaje de salida ajuste de voltaje. Sl’la respuesta de voltaje_ es lenta, 0.01~10.00s 0.10
de circuito cerrado el valor de este parametro se puede reducir
adecuadamente.
05.19 Tiempo de subida 0.1~3600.0S 10.0
de tension 05.19 ~ 05.20 solo es valido para el modo de salida
] j de bucle abierto de voltaje después de la separacién
05.20 gfvmoﬁgjie caida | completa. 0.1~3600.0S 100
0: Alarma y mantiene funcionamiento con la tension
Procesamiento de en el momento de la desconexion
desconexion de 1: alarma y reduce el voltaje al voltaje limite para la -
05.21 N - 0~2 0
retroalimentacion operacién
de voltaje
2: Accion protectora y estacionamiento gratuito
El valor méximo del voltaje dado se toma como el
valor limite superior del valor de deteccion de
Valor de desconexion de retroalimentacion. En el tiempo de
» deteccion de desconexion de retroalimentacion, "
deteccion de . 9 X 0.0~100.0%
" cuando el valor de retroalimentacion de voltaje es .
05.22 desconexion de ) o) voltios 2,0%
" - continuamente menor que el valor de deteccién de X
retroalimentacién nominales

de voltaje

desconexion de retroalimentacion, el inversor
realizara las acciones de proteccién
correspondientes de acuerdo con la configuracién de
05.21.
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Tiempo de
deteccion de

Duracién antes de la accion de proteccién después

05.23 desconexion  de - - o " 0.0~100.0S 10.0 (@]
N . de la desconexién de la realimentacion de tension.
realimentacion
de tension
Tension limite de Este voltaje representa el voltaje de salida del inversor,
desconexion  de y configurar este parametro de manera razonable 0.0~100.0%*
05.24 N - . = . . . 80,0% ©]
realimentacion de puede evitar dafios en el equipo causados por un voltios nominales
tension exceso de voltaje en el momento de la desconexion.
Autobuis CC Si el voltaje del bus de CC es menor que el valor del
valor de deteccién parametro, el sistema informara "E-34".
05.25 de subtension Si el valor del pardmetro se establece en 0, la funcién 0~1000v 0 @)
no es valida.
Restablecer bus de | Si el voltaje del bus de CC es igual al valor del
05.26 cC paradmetro, el sistema restablecera la falla "E-34" y 0~1000V 0 O
falla de bajo voltaje | funcionara autométicamente.
006 grupo-Parametros de entrada y salida analégicos y de pulsos
Coédigo de Rango de
funcién Nombre Contenido ajuste Fabrica Modificacion
0: Comando de velocidad (frecuencia de salida, -
0/~
All entrada 100'0(’@)
06.00 correspondiente 100.0%. X 0~2 0 X
cantidad fisica 1: Comando de par (par de salida, -200,0 %~200,0 %)
2: Comando de voltaje (voltaje de salida, 0.0%~200.0%*
voltaje nominal)
0,00 V/0,00 m
Entrada All inferior PR A~
06.01 limite Establecer limite inferior Al1 10,00 V/20,0 0.00 @]
O0mA
Bl limite inferior Establezca el ajuste correspondiente del limite inferior de
Al1 corresponde . . -200.0%~
06.02 X Al1, que corresponde al porcentaje de la frecuencia del 0,0% ©]
al ajuste de la P . 200,0%
H - limite superior.
cantidad fisica
0,00 V/0,00 m
Entrada Al1 superior| P . A~
06.03 o Establecer limite superior All 10.00 @]
limite P 10,00 /20,0
OmA
El limite superior
Al1 corresponde Establezca el ajuste correspondiente del limite superior 200.0%~
06.04 a la Al1, que corresponde al porcentaje de la frecuencia del 200 (')O/U 100,0% O
configuracion de limite superior. 7
la cantidad fisica
06.05 Entrada All Establecer tiempo de filtro Al1 0.00S~ 0.05 O
Tiempo de filtro 10:00
0: Comando de velocidad (frecuencia de salida, -
)0/~
Cantidad fisica 100'00/0
06.06 correspondiente de 100.0%) . 0~2 0 X
entrada Al2 1: Comando de par (par de salida, -200,0 %~200,0 %)
2: Comando de voltaje (voltaje de salida, 0.0% ~ 200.0%
* voltaje nominal)
06.07 Entrada AI2 inferior | Establecer limite inferior Al2 0,00 V~ 0.00 O
limite 10,00 V
’E:th'te mfer:jor Establezca el ajuste correspondiente del limite inferior de 200.0%~
06.08 correspon Ie Al2, que corresponde al porcentaje de la frecuencia del 200 (']0/ 0,0% @]
a a limite superior. et
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configuracion de
la cantidad fisica

06.09 Entrada AI2 superior] Establecer limite superior Al2 0,00 V~ 10.00
limite 10,00 V
Bl limite superior Establezca el ajuste correspondiente del limite superior
Al2 corresponde s " -200.0%~
06.10 X de Al2, que corresponde al porcentaje de la frecuencia 100,0%
al ajuste de la L N 200,0%
i - del limite superior.
cantidad fisica
Entrada AI2 Establecer tiempo de filtro Al2 0.00S~
06.11 Tiempo de filtrado 10:00 0.05
Limite de Cuando la sefial de entrada analdgica fluctia con
desviacion frecuencia cerca de un valor dado, la fluctuaciéon de 0,00 V~
06.12 L - . s 0.00
antivibracion de frecuencia causada por esta fluctuacion puede 10,00 V
entrada analdgica suprimirse configurando 06.12.
Umbral d Holgura de
06.13 o n:ererxiié:de Cuando 00.15=1 (modo de alta frecuencia), el valor frecuencia 0.00
. P ; maximo de este cadigo de funcion es 500.0Hz. cero~ 50,00 )
frecuencia cero Hz
Diferencia de 3:218;22?'
06.14 retorno de | Establecer diferencia de retorno de frecuencia cero de frzcuencia 0.00
frecuencia cero
cero
La entrada de 0: Comando de velocidad (frecuencia de salida, -
)0/~
06.15 pulsos externos 100.0% 0~1 0
corresponde a la 100.0%)
cantidad fisica 1: Comando de par (par de salida, -200,0 %~200,0 %)
Limite inferior
06.16 de entrada de Establezca la frecuencia limite inferior de entrada del 0.00~ 0.00
. pulsos pulso externo HDI 50.00kHz :
externos
El limite inferior
gg:,f:lzidzxi"}z Establezca el limite inferior de HDI de pulso externo en la 200.0%~
06.17 esponce configuracién correspondiente, que es un porcentaje . 0,0%
configuraciéon de 5 ’ N s 200,0%
fisica relativo a la frecuencia de salida maxima.
cantidad
limite superior
06.18 de entrada de Establezca la frecuencia limite superior de la entrada HDI | 0.00~ 50.00
- pulsos de pulso extemo 50.00kHz ’
externos
El limite superior
del pulso externo Establezca el limite superior HDI del pulso externo en la
corresponde a la y " N . -200.0%~
06.19 ¥ L configuracién correspondiente, que es un porcentaje 100,0%
configuracion  de : ! - o 200,0%
fisica relativo a la frecuencia de salida maxima.
cantidad
06.20 Tiempo de filtrado Establecer tiempo de filtrado de entrada de pulsos 0.00S~ 0.05
de entrada de extemos 10:00
pulso externo
0: frecuencia de salida (antes de la compensacion de
Seleccion de | deslizamiento)
funcion de AO1 1: Frecuencia de salida (después de la compensacion de
06.21 Salida analdgica 0~14 0

multifuncional
Terminal

deslizamiento)
2: Establecer frecuencia
3: Velocidad del motor (valor estimado)
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X X 4: corriente de salida
Funcién Selecciéon i )
de AO2 5: voltaje de salida
06.22 Salida analdgica 6: Voltaje del bus de CC 0~14 4
multifuncional .
Terminal 7: PID valor dado
8: valor de retroalimentacién PID
9: All
Seleccion de _
funcién 10: 12
06.23 de H_DOI . " 11: frecuencia de pulso de entrada 0~14 1
terminal de salida 12: corriente de par
de pulso . .
multifuncién 13: corriente de flujo
14: configuracién de comunicacion
El limite inferior
de salida AO1 Establecer el limite inferior de salida AO1 corresponde a -200.0%~
06.24 N - 0,0%
corresponde a la la cantidad fisica 200,0%
cantidad fisica
Salida AO1 méas 0.00~
06.25 baja Establecer limite inferior de salida AO1 10.00V 0.00
limite
El limite superior
lida AO1 imif i i - 0~
06.26 de salida AO! Establ(_ecer e,I I_|m|te superior de salida AO1 corresponde a | -200.0% 100,0%
corresponde a la la cantidad fisica 200,0%
cantidad fisica
Salida AO1 superior 0.00~
06.27 limite Establecer limite superior de salida AO1 10.00V 10.00
El limite inferior
de salida de AO2 Establecer el limite inferior de salida de AO2 corresponde | -200.0%~
06.28 N . 0,0%
corresponde a la a la cantidad fisica 200,0%
cantidad fisica
Salida de AO2 mas 0.00~
06.29 baja Establecer el limite inferior de salida de AO2 10.00V 0.00
limite
El limite superior
06.30 de salida de AO2 Establecer el limite superior de salida de AO2 -200.0%~ 100.0%
) corresponde a la corresponde a la cantidad fisica 200,0% il
cantidad fisica
06.31 Salida AO2 superior | Establecer el limite superior de salida de AO2 0.00~ 10.00
limite 10.00V
DO salida méas baja
limite o . . : o
06.32 correspondiente a I E\s;:alteizgsé ?ilsligne inferior de salida DO correspondiente & 22()%0(.)(3/& 0.0%
cantidad fisica R
(reserva)
DO salida méas baja 0.00~
06.33 limite (reserva) Establecer limite inferior de salida DO 50.00kHz 0.00
DO salida superior
limite P . . .
. Establecer el limite superior de salida DO correspondiente [ -200.0%~
06.34 correspondiente a I ’ <o 100,0%
cantidad fisica a la cantidad fisica 200,0%
(reserva)
06.35 DO salida superior Establecer limite superior de salida DO 0.00~ 50.00
limite (reserva) 50.00kHz
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LED de un solo digito:All Seleccién de curva multipunto
0: Prohibido

1: efectivo

LED10 digitos:Al2 Seleccién de curva multipunto

0: Prohibido

1: efectivo

Seleccion de
06.36 parametros LED100-digito: constante de seleccién de sefial analégica | 000~311 000
relacionados con Al | 0: entrada analégica Al y Al2 0~10V
1: entrada analégica All 4~20mA, entrada anal6gica Al2
0~10V
2: entrada Al2 analégica 4~20mA, entrada All anal6gica
0~10Vv
3: Entrada analégica All y Al2 4~20V
LED1000-digito: Reservado
K smog o 4200%
o conespandng
setory . 0.00~
06.37 Entrada  minima semng quartey ™ 0.00
curva All [06.39]1
g | R
Auste Binkid o /
correspondiente /1 : -
06.38 de la entrada Bomventer | / | 2%%002 //" 0,0%
minima de la oo Y o7
curva All — y :;‘;\A‘;?-mﬂmm"/ i Lt ot
V ) > — =
Ent_rada _d’el punto 7 o 7 10V <20mA [06.57) ~
06.39 de inflexion de la / - 3.00
curva All 1 A nalog ot 2 / [06.41]
Ajuste ,/'
correspondiente ~ .
06.40 de la entrada del 220%062//0 30,0%
punto de inflexion 2508 R
de la curva All 1
Entrada del punto
06.41 de inflexion de la [06.391 ~ 6.00
curva All 2 [06.43]1
Ajuste
correspondiente ~ 0
06.42 de la entrada del 22000062/& 60,0%
punto de inflexion 7
de la curva All 2
Entrada méaxima [06.41]1 ~
0643 curva All 10.00 10.00
Configuracion
correspondiente -
06.44 de la entrada -220%00(3;& 100,0%
méxima de la 7
curva All
Entrada  minima 0.00~
06.45 curva Al2 [06.47] 0.00
Ajuste
correspondiente
-200.0%~
. de la entrada 9
06.46 200,0% 0,0%

minima de la
curva Al2
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Entrada del punto
06.47 de inflexion de la [06.45) ~ 3.00 o
curva Al2 1 [06.49]
Ajuste
correspondiente
de la entrada -200.0%~
0,
06.48 del punto de 200,0% 30,0% ¢}
inflexion de la
curva Al2 1
Entrada del punto
06.49 de inflexion de la [06.471 ~ 6.00 o
curva Al2 2 [06.51]
Ajuste
correspondiente . 0
06.50 de la entrada del 2%%06?/) 60,0% O
punto de inflexion o
de la curva AI2 2
Entrada maxima [06.49] ~
06.51 curva Al2 10.00 10.00 O
Configuracion
correspondiente ~ 0
06.52 de la entrada 2%%06?,//0 100,0% @]
maxima de la e
curva Al2
Voltaje de entrada 0,00 V/0,00
All m
06.53 proteccién Cuando el valor de | d 6ai A~ 6.80 O
superior uando el valor de la entrada analdgica All es mayor 10,00 V/20,0
limite que 06.53, o la entrada Al1 es menor que 06.54, el OmA
terminal Y del inversor o el relé R emite la sefial de
. encendido "Exceso de entrada Al1", que se utiliza para 0,00 V/0,00
Voltaje de entrada indicar si el voltaje de entrada Al1 esta dentro del m
06.54 Arlgteccién inferior conjunto. distancia. A~ 310 ©
IR ! 10,00 Vv/20,0
imite
OmA
007grupo-parametros de entrada y salida digital
Cédigo de Rango de
funcién Nombre Contenido ajuste Fabrica Modificacion
0: Ninguno
Funcién del 1: control de rotacién hacia adelante (FWD)
terminal de 2: control de rotacién inversa (REV)
entrada DI1 3: control de tres hilos
07.00 (chaand; oo01es 4: control de jog hacia adelante 0~65 1 X
la funcién por 5: control de marcha atras
gg;ecto es 6: control de parada libre
7: Entrada de sefial de reposo externa (RST)
8: Entrada normalmente abierta (NO) de falla de equipo
externo
9: Entrada normalmente cerrada (NC) de falla de equipo
extemo
10: funcién de parada de emergencia (freno a la
velocidad mas répida)
11: Control de parada externo
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07.01 Funcién del 12: Control de aumento de frecuencia (ARRIBA) 0~65 2
terminal de 13: Control de disminucién de frecuencia (ABAJO)
entrada DI2 . :
(cuando 00.01 es 14: Borrar la frecuencia del terminal ARRIBA/ABAJO
203,el 15: Seleccion de varias velocidadesl
la funcién por " . .
defecto es 16: Seleccion de varias velocidades2
59) 17: Seleccion de varias velocidades3
18: Seleccion de varias velocidades4
19: Seleccion de tiempo de
aceleracion/desaceleracion TT1
20: Seleccién de tiempo de
Funcién del aceleracién/desaceleracion TT2
terminal de 21: Ejecutar comandol
entrada DI3 -
(cuando 00.01 es 22: Ejecutar comando2
07.02 203, el 23: Aceleracion/desaceleracion prohibida 0~65 4
la funcion por 24: Inversor ejecutar comando prohibido
defecto es X . . "
60) 25: Cambiar al comando de ejecucion del teclado
26: Comando de ejecucion de terminal de interruptor
27: Cambiar comando de ejecucién de comunicacién
28: Reinicio de frecuencia auxiliar
29: Fuente de frecuencia A cambia a K* B
X 30: La fuente de frecuencia A cambia a A +K*B
Terminal de . X
entrada Dl4 31: La fuente de frecuencia A cambia a A-K*B
Potencia (cuando 32: Reservado
07.03 00.0les203,la 33: entrada de control PID 0~65 7
la funcién por
defecto es 34: Pausa de control PID
61) 35: Entrada de control de frecuencia oscilante
36: Pausa de control de frecuencia de oscilacién
37: Estado de frecuencia de oscilacion de descanso
Funcién del 38: entrada de control del PLC
terminal de .
entrada DIS 39: pausa PLC
40: reinicio del autéomata
07.04 (2cua;’ndo| 00.01 es " ‘ 0~65 8
03, 41: Sefial de cuenta libre
la funcién por . .
defecto es 42: sefial de disparo de conteo
62) 43: sefial de disparo de temporizacion
44: sefial de autorizacién de tiempo
Funcién del 45: Sefial de frecuencia de pulso (solo valido para HDI)
terminal de 46: Holgura de longitud
entrada DI6 47: Sefial de conteo de longitud (solo valido para HDI)
(cuando 00.01 es X
07.05 203 el 48: Interruptor de par de velocidad 0~65 0
la funcién por 49: Control de par prohibido
g;;ecto es 50~57: Reservado
58: Iniciar/Detener
59: Permisos de funcionamiento
60:
Interbloqueol
. 61
Funcién HDI del
terminal de Interbloqueo2
07.06 entrada (entrada 62: Interbloqueo2 0~65 45
de pu_Isos de alta 63: inicio/parada de PFC
velocidad) . . i
64: La fuente de frecuencia A se cambia a B y funciona
65: PID 1 cambia a PID 2
07.07 Reservado — — 0
07.08 Tiempos de DI 1: representa una unidad de tiempo de exploracién de 2 1~10 5
ms
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filtracion

Seleccion de deteccion de
funcién de terminal

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

07.09 i 0~1 0
cuando se enciende 1: El comando de funcionamiento del terminal es
vélido cuando se enciende
0 significa l6gica positiva, es decir, el
terminal Xi est& conectado con el terminal publico
del a de manera efectiva y la desconexién no es valida
Conjunto de légica de I S .
07.10 entrada (DIL~HDI) 1 significa anti-légica, es decir, la 0~7FH 00
conexion entre el terminal Xi y el terminal publico no
es valida, y el
la desconexién es efectiva
0: modo de control de dos lineas 1
0711 Modo 1: modo de control de dos lineas2 o~3 o
’ ADELANTE/RETROCESO | 2: Modo de control de tres hilosl
3: modo de control de tres hilos2
UF/ABAJO _ .
07.12 tasa de modificacion de CL{apdo 00,15=1 (m_odo de alta_’frecuenua), el valor 0,01~50,00 1.00
. . méaximo de este cédigo de funcién es 500,0 Hz/s:. Hz/segundo
frecuencia terminal
07.13 Reservado - - 0
07.14 Tiempo de retardo de 0.0~-100.0s 0.0
salida Y1
Tiempo de retardo de
07.15 salida Y2 Este codigo de funcion define el tiempo de retardo | 0.0~~100.0s 0.0
- desde el cambio de estado de los terminales Y1 e Y2
07.16 Tiempo de retardo de y los relés R1 y R2 hasta el cambio de salida. 0.0~-100.0s 0.0
salida R1
07.17 Tiempo de retardo de 0.0~100.0s 0.0
salida R2
0: Ninguno
1: marcha hacia adelante
2: Marcha REV
3: Salida de fallo
4 Senal de deteccion de frecuencia/velocidad
(FDT1)
Terminal de salida de - " . .
07.18 colector abierto Y1 5: sefial de deteccion de frecuencia/velocidad 0~62 o

entorno

(FDT2)
6: Sefial de llegada de frecuencia/velocidad (010R)

7: Indicacién en operacion de velocidad cero del
inversor

8: Limite superior de frecuencia de salida
9: Limite inferior de frecuencia de salida
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10: El valor limite inferior de la frecuencia
establecida alcanza en tiempo de ejecucion

11: Sefial de alarma de sobrecarga del inversor

12: Salida de deteccion de contador

13: Salida de puesta a cero del contador

14: Inversor listo para funcionar 1

15: La operacién de velocidad multiple programable

Coleccionista abierto se completa en un ciclo
07.19 bomne de salida Y2 16: Operaci6n de etapa multivelocidad programable | 0~62 0
entorno
completada

17: Limite superior e inferior de frecuencia de
oscilacién

18: Operacion de limitacién de corriente

19: Accion de bloqueo por sobretension

20: Parada de bloqueo por bajo voltaje

21: Dormir

22: Sefial de alarma (desconexion de PID, RS485

fallo de comunicacion, fallo de comunicacién con
teclado, fallo de lectura y escritura de EEFROM, alarma
de desconexion de encoder, etc.)

23: Al1>AI2

24: salida de alcance de longitud

25: llega el tiempo de sincronizacién

07.20 Salida de relé 26: Accion de frenado dindmico 0~62 3
programable R1 2

N

: accion de frenado de CC
28: Frenado por flujo en accién
29: El par estéa siendo limitado
30: Indicacion de par excesivo
31: Motor auxiliar 1

32: motor auxiliar 2

33: Tiempo de funcionamiento acumulado alcanzado

34~49: Indicacién de nimero de etapa de operacion de
PLC simple o velocidad multietapa

50: sefial indicadora de funcionamiento

51: Indicacién de temperatura alcanzada

52: Indicacion cuando el inversor esta parado o
funcionando a velocidad cero 53: reservado

54: reservado

55: Ajustes de comunicacién

i é 56: El inversor esta listo para funcionar 2
07.21 Salida de rlee P 0~62 0
programable R2 57: limite de entrada Al1 excedido
58: La corriente de salida excede el limite
59: Salida de enclavamiento 1
60: Salida de enclavamiento 2
61: Salida de enclavamiento 3
62: Salida cuando la frecuencia y el nivel de deteccion
actual llegan al mismo tiempo
0: significa l6gica positiva, es decir, la conexién entre: el
Configuracion terminal Yiy el terminal publico es efectiva y la
07.22 l6gica efectiva del desconexién no es valida 0~3H o
: terminal de salida 1: significa l6gica negativa, es decir, la conexién entre:
(Y1~Y2) el terminal Yiy el terminal publico no es valida, y la

desconexion es efectiva
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FAR detection amplitude

-

Setfrequency

La frecuencia

1
alcanza el ancho ; - 0.0~
07.23 - | ks 100,0%* 10,0%
de deteccion % ! Tme [00. 131
FAR . ! :
milim
Time
Modo de 0: valor establecido de frecuencia
07.24 deteccion FDT1 1: valor de prueba de frecuencia 0~1 0
¥ 5
FDT horizontal
setvalue FDT lag value
il o il

Conjunto de nivel 0,00 Hz~

L]
07.25 FDT1 T [00. 131 50.00

Time
YT
! Time 0.0~
07.26 yajor de retraso 100,0%* 20%
[07.25]
07.27 Modo de deteccion 0: valor establecido de frecuencia 0~1 0
’ FDT2 1: valor de prueba de frecuencia
Coniunto de nivel 0,00 Hz~
onjunto de nive .
07.28 EDT2 [00.13] 25.00
Consulte el diagrama esquematico 07.25 ~ 07.26. 00
07.29 valor de retraso 100,0%* 2,0%
FDT2 [07.28]
0: Detener el conteo, detener la salida
07.30 Alcance del 1: deja de contar, continia con la salida 0~3 3
: contador 2: Conteo de ciclos, salida de parada
3: Conteo de ciclos, continuar con la salida
Condicion de inicio 0: siempre comienza después del encendido
07.31 v 0~1 1
de contador 1: Comience al correr, pare al detenerse
N L Este codigo de funcion define el valor de reinicio del
Configuracién del -
S conteo y el valor de deteccion del contador. Cuando el [07.33] ~
07.32 valor de reinicio del 0
valor de conteo del contador alcanza el valor 65535

contador establecido por el codigo de funcion 11.21, el terminal
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de salida multifuncién correspondiente (salida de sefial
Configuracion  del | de reinicio del contador) emite una sefial efectivay borra | g~ [07.32
07.33 valor de deteccion | e| contador. 1 0 (@]

del contador

: detener el tiempo, detener la salida

Alcance del tiempo detener el tiempo, continuar con la salida

07.34 . s
de sincronizacion

sincronizacién del ciclo, salida de parada

W N R o

sincronizacion del ciclo, continuar con la salida

o

. ) : siempre empezar
07.35 Inicio de tiempo . 0~1 1 X
: marcha inicio parada parada

[

temporizador de

07.36 N Establecer temporizador de tiempo 0~65535s 0 O
tiempo
07.37 Y1 Tiempo de 0.0
retardo a la 0.0~100.0s X
desconexion
07.38 Y2 Tiempo de 0.0~100.0s 0.0
retardo a Ia Este cddigo de funcién define el tiempo de retardo desde X
desconexion el cambio de estado de los terminales de salida del
07.39 R1 Tiempo de interru_ptor Yle Y2y los relés R1y R2 hasta el cambio | . 0~100.0s 0.0 X
retardo a la de salida.
desactivacion
R2 Tiempo de
07.40 retardo a la 0.0~100.0s 0.0 X
desactivacion
008grupo-Parametro de control PID
Codigo de Rango de
funcién Nombre Contenido ajuste Fabrica Modificacion

0: Automatico

Modo de 1: operacion manual a través del terminal multifuncion

08.00 operacion PID definido 0~1 0 x

0: Digital dado
1AL
Seleccion de 2:A2

08.01 canal de 3: pulso dado 0~6 0 O
configuracion PID | 4. comunicacién RS485

5: Presion dada (MPa. Kg)

6: Potenciémetro dado

Cuando se usa retroalimentacion analdgica, este cédigo
de funcién realiza el ajuste de la cantidad dada de control

Establecido por de lazo cerrado con el teclado, y esta funcion es efectiva | 0.0~
08.02 3 ! . » o 50,0% o]
cantidad digital solo cuando se selecciona el canal digital dado de lazo | 100.0%
cerrado (08.01 es
0).
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0: All
1: Al2
» 2: Al1+AI2
Seleccion de canal
de 3: AlL-AI2
08.03 . - B 0~7 0
retroalimentacion 4: MAX. {Al1, AI2}
PID
5:MIN {Al1, AI2}
6: Presion dada
7: comunicacion RS485
LED de un solo digito: seleccién de polaridad PID
0: Positivo 1: negativo
LED10 digitos: ) Caracteristicas de escala
0: Regulacion integral proporcional constante
Avanzado 1: Regulacion integral proporcional automatica
08.04 configuracion LED100 digito:Caracteristica de regulacion integral 000~111 000
caracteristica del . o .
controlador PID 0: cuando la frecuencia alcanza el limite superior e
inferior, detener los ajustes integrales
1: cuando la frecuencia alcance el limite superior e
inferior, contintie con los ajustes integrales
LED1000 digito: Reservado
Ganancia
08.05 proporcional 0.01~ 250
KP1 La velocidad de ajuste del PID se establece mediante 100.00
dos parametros: ganancia proporcional y tiempo de
. integracion. Para un ajuste rapido, es necesario
Tiempo de aumentar la ganancia proporcional y reducir el tiempo 001~
08.06 integracion de integracion; para un ajuste lento, es necesario 10.00s 0.10
Til reducir la ganancia proporcional y aumentar el tiempo
de integracion. En circunstancias normales, el tiempo
tiempo diferencial diferencial no esta configurado; 0,0: sin diferenciacion. 0.01~
08.07 Td1 10.00s 0.00
El periodo de muestreo es el periodo de muestreo de
retroalimentacion, y el regulador opera una vez en cada
periodo de muestreo. Cuanto mayor sea el periodo de
Periodo de muestreo, mas lenta sera la respuesta, pero mejor sera 0.01~
08.08 muestreo T el efecto de supresion de la sefial de interferencia, por lo 10.00s 0.10
que generalmente no es necesario configurarlo; 0,00:
automatico.
El limite de desviacion es la relacién del valor absoluto de
la desviacion entre la cantidad de retroalimentacion y la
. o cantidad dada del sistema. Cuando la cantidad de 0.0~ 5
08.09 Limite de desviacion retroalimentacion esta dentro del limite de desviacion, el 100.0% 0,0%
ajuste PID no actuara.
Este codigo de funcion define la frecuencia y el tiempo
de funcionamiento del inversor antes de que el PID
; entre en funcionamiento cuando el control PID es .
Frecuencia : ; 0.00~Superiol
. efectivo. En algunos sistemas de control, para que el -
08.10 preestablecida de ! . limite 0.00
bucle cerrado objeto controlado alcance el valor preestablecido frecuencia
rapidamente, el inversor fuerza la salida de un cierto
valor de frecuencia de 08.10 y un tiempo de
mantenimiento de frecuencia de 08.11 de acuerdo con
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Tiempo de retencion

la configuracién de este cédigo de funcién. Es decir,
cuando el objeto de control esta cerca del objetivo de
control, el controlador PID se pone en funcionamiento

5 0.0~
08.11 de frecuencig para mejorar la velocidad de respuesta. 3600.0s 0.0
preestablecida :
0: no valido
1: dormir cuando la presién de retroalimentacion excede o
cae por debajo del umbral de suefio
08.12 Modo de suefio 2: Dormir cuando la presién de retroalimentacién y la 0~3 1
frecuencia de salida son estables 3: Reservado
i6 0: parada de desaceleracion
08.13 Seleccion del modP p : 0~1 0
de parada del suefio[ 1: parada libre
Desviacion entre
la
retroalimentacién
08.14 y la  presién 0.0~10.0% 0,5%
establecida al
entrar en
suspension
PID settings
—
Oulpud Feauss OO -
08.15 Umbral de suefio i 200,0% * 100,0%
| presion de
v ajuste
Sl Eleep. -‘mbu up
e ——
0.0~
08.16 Umbral de 200,0% * 90,0%
activacion presion de
. . " ajuste
08.12=1 diagrama esquematico (modo de suspension 1)
Tiempo de retraso 0.0~
08.17 del suefio 3600.0s 1000
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PID sleep delay PID wake-up
. delay

PID sleep delay
— >

PID setvaluet—

/ }feedbach /
Wake up mintf——————3 L L1
vae ¥ \

Tiempo de retraso i B Y 0.0~
0818 de despertar osency | \ A \ 3600.0s 50 ©
Lowerlinit Y \-
frequency | |
Zero l ‘v Sleep
frsquancy
08.12=2 diagrama esquematico (modo de reposo 2)
Ganancia 0.01~
08.19 proporcional . 1.00 O
KP2 La velocidad de ajuste del PID se establece mediante dos 100.00
parametros: ganancia proporcional y tiempo de
integracion. Para un ajuste rapido, es necesario aumentar
Tiempo de la ganancia proporcional y reducir el tiempo de 0.01~
08.20 . A h e . N . 0.10 O
integracion Ti2 integracion; para un ajuste lento, es necesario reducir la 10.00s
ganancia proporcional y aumentar el tiempo de
integracion. En circunstancias normales, el tiempo
0821 Tiempo diferencial diferencial no esta configurado; 0,0: sin diferenciacion. 001~ 0.00 o
: Td2 10.00s .
Limite superior dej
08.22 frecuencia de cortel Establecer la frecuencia de corte del limite superior de PID [0s. 231 50.00 X
de PID 300,00 Hz
Limite inferior de|
i . PR . —300.00Hz ~|
08.23 frecuencia de cortel Eqtapiecer la frecuencia de corte del limite inferior de PID z 0.00 X
de PID [08.22]
Frecuencia de 0,00 Hz~
08.24 suefio Establecer frecuencia de suefio [00.13] 0.00 X
009Grupo-PLC. Velocidad multietapa. Frecuencia de oscilacién y control de longitud fija
Cédigo de Nombre Contenido Rango de Fabrica Modificacion
funcién ajuste
0: detener después de un solo ciclo
Seleccion del modd] 1: mantener el valor final en ejecucion después de un solo
09.00 de operacion de| ciclo 0~3 0 X
PLC 2: Ciclo continuo de tiempos limitados
3: ciclo continuo
Modo de operacion | 0: Automatico
09.01 del PLC 1: operacién manual a través del terminal multifuncién 0~1 0 X
definido
Memoria de PLC 0: No almacenar
09.02 potepma dg 1: recuerda la etapa y la frecuencia del tiempo de 0~1 o x
funcionamiento apagado
falla
0: reiniciar
Modo de inicio del 1: Comience desde la etapa de tiempo de apagado (fallo) «
09.03 PLC 2: Comience desde la etapa y la frecuencia de apagado 0~2 0
(fallo) tiempo
09.04 Nimero finito del Establecer el nimero de ciclo finito de PLG 1~65535 1 ©]
ciclos continuos
09.05 Seleccion de la 0:s 1 minuto 0~1 0 X
unidad de tiempo de|
funcionamiento del
PLC
: -Frecuencia
Frecuencia de limite superior
09.06 velocidad multietapa] Establecer frecuencia de velocidad multietapa 0 per! 5.00 ©]
~ Frecuencia

0

limite superior
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. -Frecuencia
Frecuencia de o N
N . . . . limite superior
09.07 velocidad multietapa] Establecer frecuencia de velocidad multietapa 1 . 10.00
1 ~ Frecuencia
limite superior
. -Frecuencia
Frecuencia de P N
N y . . N limite superior
09.08 velocidad multietapa] Establecer frecuencia de velocidad multietapa 2 X 15.00
> ~ Frecuencia
limite superior
-Frecuencia
Frecuencia de I;Tfrior _
09.09 velocidad Establecer frecuencia de velocidad multietapa 3 P . 20.00
) Frecuencia
multietapa 3 .
limite
superior
-Frecuencia
Frecuencia de ISITIt:rior _
09.10 velocidad Establecer frecuencia de velocidad multietapa 4 P . 25.00
N Frecuencia
multietapa 4 o
limite
superior
-Frecuencia
Frecuencia de Islumlt:rim ~
09.11 velocidad Establecer frecuencia de velocidad multietapa 5 P . 30.00
N Frecuencia
multietapa 5 P
limite
superior
-Frecuencia
Frecuencia de IslTlteerior _
09.12 velocidad Establecer frecuencia de velocidad multietapa 6 P . 40.00
C Frecuencia
multietapa 6 o
limite
superior
-Frecuencia
Frecuencia de Islumlt:rim _
09.13 velocidad Establecer frecuencia de velocidad multietapa 7 P . 50.00
C Frecuencia
multietapa 7 o
limite
superior
-Frecuencia
Frecuencia de !umlt:rior _
09.14 velocidad Establecer frecuencia de velocidad multietapa 8 P . 0.00
¢ Frecuencia
multietapa 8 -
limite
superior
-Frecuencia
Frecuencia de Islumlfrior _
09.15 velocidad Establecer frecuencia de velocidad multietapa 9 P . 0.00
¢ Frecuencia
multietapa 9 o
limite
superior
-Frecuencia
Frecuencia de Llumlt:rior ~
09.16 velocidad Establecer frecuencia de velocidad multietapa 10 P . 0.00
. Frecuencia
multietapa 10 imi
limite
superior
-Frecuencia
Frecuencia de !lelfrior _
09.17 velocidad Establecer frecuencia de velocidad multietapa 11 P . 0.00
- Frecuencia
multietapa 11 P
limite
superior
-Frecuencia
Frecuencia de !umlfrior _
09.18 velocidad Establecer frecuencia de velocidad multietapa 12 P . 0.00
- Frecuencia
multietapa 12 P
limite
superior
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-Frecuencia
Frecuencia de I;umlfrior _
09.19 velocidad Establecer frecuencia de velocidad multietapa 13 P . 0.00
: Frecuencia
multietapa 13 o
limite
superior
-Frecuencia
Frecuencia de IslTlteerior _
09.20 velocidad Establecer frecuencia de velocidad multietapa 14 P . 0.00
: Frecuencia
multietapa 14 o
limite
superior
-Frecuencia
Frecuencia de IS'T't:rior _
09.21 velocidad Establecer frecuencia de velocidad multietapa 15 P . 0.00
N Frecuencia
multietapa 15 P
limite
superior
Tiempo de Establezca el tiempo de aceleracion y desaceleracion
aceleracion y de la velocidad de la etapa 0
09.22 desaceleracion 0~3 0
de la velocidad
de la etapa 0
Tiempo de 0.0~6553.5s
ejecucion de la Establecer el tiempo de funcionamiento de la velocidad (min)
09.23 N 0.0
velocidad de la de la etapa 0
etapa 0
Tiempo de Establezca el tiempo de aceleracion y desaceleracion
09.24 acelerauo_r) y de la velocidad de la primera etapa 0~3 o
deceleracion de
12 velocidad
Tiempo de y . . . 0.0~6553.5s
09.25 funcionamiento de (Ejistlable_zca el tlfmpo de funcionamiento de la velocidad (min) 0.0
1ra velocidad © a primera etapa
Tiempo de Establezca el tiempo de aceleracion y desaceleracion
09.26 acelerauo_r) y de la velocidad de la segunda etapa 0~3 0
deceleracion de
22 velocidad
tlempo de . Establecer el tiempo de funcionamiento de la velocidad O'O.~6553'53
09.27 funcionamiento de de la sequnda etapa (min) 0.0
la 2a velocidad 9 p
Tiempo de Establecer el tiempo de aceleracién y desaceleracion de
09.28 aceleracion oy la velocidad de la tercera etapa 0~3 0
desaceleracion
de 3ra velocidad
Tlem_po de_ Establecer el tiempo de funcionamiento de la velocidad 0'O.~6553'SS
29.09 funcionamiento de (min) 0.0
. de la tercera etapa
la 3ra velocidad
Tiempo de Establecer el tiempo de aceleracion y desaceleracion
09.30 aceleramo_rj y de la velocidad de la cuarta etapa 0~3 0
deceleracion de
42 velocidad
Tiempo de . . . .
09.31 marcha de 4ta Establezca el tiempo de funcionamiento de la velocidad O.Q~6553.55 0.0
velocidad de la cuarta etapa (min)
Tiempo de Establezca el tiempo de aceleracion y desaceleracion
09.32 aceleramo_rj y de la velocidad de la quinta etapa 0~3 0
deceleracion de
52 velocidad
Tiempo de . . . .
09.33 funcionamiento Establez_ca el tiempo de funcionamiento de la velocidad 0.Q~6553.55 0.0
de la 52 velocidad de la quinta etapa (min)
Tiempo de Establezca el tiempo de aceleracion y desaceleracion
09.34 aceleraao_r) y de la velocidad de la sexta etapa 0~3 0
deceleracion de
62 velocidad
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Tiempo de
funcionamiento Establezca el tiempo de funcionamiento de la velocidad 0.0~6553.5s
09.35 . . 0.0
de la 62 velocidad de la sexta etapa (min)
Tiempo de Establezca el tiempo de aceleracion y desaceleracion
aceleracion y de la velocidad de la séptima etapa
09.36 desaceleracion 0~3 0
de la séptima
velocidad
tiempo de 0.0~6553.5s
funcionamiento Establezca el tiempo de funcionamiento de la velocidad (min)
09.37 o 0.0
de la 7ma de la séptima etapa
velocidad
Tiempo de Establezca el tiempo de aceleracion y desaceleracion
aceleracion y de la velocidad de la octava etapa
09.38 desaceleracion 0~3 0
de la octava
velocidad
tiempo de
funcionamiento Establecer el tiempo de funcionamiento de la velocidad 0.0~6553.5s
09.39 . 0.0
de la octava de la octava etapa (min)
velocidad
Tiempo de Establezca el tiempo de aceleracion y desaceleracion
09.40 aceleracm_r’\ y de la velocidad de la novena etapa 0~3 0
deceleraciéon de
92 velocidad
tlempo de . Establecer el tiempo de funcionamiento de la velocidad 0.0~6553.5s
09.41 funcionamiento de la 92 etapa (min) 0.0
de la 9a velocidad P
Tiempo de Establezca el tiempo de aceleracion y desaceleracion
09.42 aceleraao_r) y de la velocidad de la décima etapa 0~3 0
deceleracion de
102 velocidad
tiempo de 0.0~6553.5s
funcionamiento Establecer el tiempo de funcionamiento de la velocidad (min)
09.43 o 0.0
de 10ma de la décima etapa
velocidad
Tiempo de Establecer el tiempo de aceleracion y desaceleracion
” ) a
09.44 aceleracw_rj y de la velocidad de la 112 etapa 0~3 0
deceleracion de
112 velocidad
Tiempo de 0.0~6553.5s
funcionamiento Establecer el tiempo de funcionamiento de la velocidad (min)
09.45 0.0
delalla de la 11.2 etapa
velocidad
Tiempo de Establecer el tiempo de aceleracion y desaceleracion
» ) -
09.46 aceleramo_r) y de la velocidad de la 122 etapa 0~3 o
deceleracion de
122 velocidad
tlempo de . Establecer el tiempo de funcionamiento de la velocidad 0.0~6553.5s
09.47 funcionamiento de la 12.% etapa (min) 0.0
de 12a velocidad ) P
Tiempo de Establezca el tiempo de aceleracion y desaceleracion
” ) -
09.48 acelerauo_r) y de la velocidad de la 132 etapa 0~3 0
deceleracion de
132 velocidad
Tlem_po de_ Establecer el tiempo de funcionamiento de la velocidad 0.0~6553.5s
09.49 funcionamiento de la etapa 13 (min) 0.0
de la velocidad 13 p
Tiempo de Establezca el tiempo de aceleracion y desaceleracion
” ) A
09.50 acelerauo_r) y de la velocidad de la 142 etapa 0~3 0
deceleracion de
142 velocidad
tiempo de . . : - 0.0~6553.5s
09.51 funcionamiento 5stlablecer ellilempo de funcionamiento de la velocidad (min) 0.0
de la velocidad 14 € la etapa
Tiempo de Establecer el tiempo de aceleracion y desaceleracion
09.52 aceleracion y de la velocidad de la 152 etapa 0~3 0
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deceleracién de
152 velocidad
tiempo de . . . . 0.0~6553.5s
09.53 funcionamiento gstlableicer ellsuempo de funcionamiento de la velocidad (min) 0.0
de la velocidad 15 ¢ la etapa
09.54 Reservado — — 0
Control de 0: no valido
09.55 frecuencia 1: efectivo 0~1 0
oscilante
Modo de 0: Automatico
09.56 operacion de 1: operacion manual a través del terminal multifuncién 0~1 o
frecuencia definido
oscilante
Control de . I
09.57 amplitud de 0: Oscilacion fija 0~1 0
I, 1: oscilacion variable
oscilacién
Seleccion del 0: Arranque segUln el estado memorizado antes
modo de de parar 1: Reiniciar
09.58 parada/arranque 0~1 0
de frecuencia
oscilante
Almacenamiento
de apagado de -
09.59 oscilacin de 2; L‘e”‘fa 0~1 0
frecuencia - No almacenar
Expresar
. La frecuencia a la que funciona el convertidor de 0,00 Hz~
Frecuencia frecuencia antes de entrar en el modo de Frecuencia
09.60 preestablecida de funcionamiento oscilante o cuando sale del modo de limite 10.00
oscilacion funcionamiento oscilante y el liemgo que func!qna en superior
este punto de frecuencia. Si el cédigo de funcién
09.61#0 (tiempo de espera de frecuencia preestablecida
de frecuencia de oscilacion) esta configurado, el
Tiempo de espera inversor ingresa directamente a la operacién de
09.61 de frecuencia frecuencia preestablecida de frecuencia de oscilacién 0.0~ 0.0
) preestablecida de después del inicio, y entra al modo de frecuencia de 3600.0s .
oscilacion oscilacién después del tiempo de espera de frecuencia
preestablecida de frecuencia de oscilacion.
La amplitud de la frecuencia de oscilacién esta
determinada por
09.62 Amplitud de 09.62, y la frecuencia de operacion de la frecuencia de 0.0~ 0.0%
oscilacion oscilacion esta restringida por las frecuencias superior e 100.0% '
inferior. Si no se configura correctamente, la frecuencia
de oscilacién no funcionara con normalidad.
Este cédigo de funcion se refiere a la amplitud de la
disminucion rapida después de que la frecuencia
alcanza la frecuencia limite superior de la frecuencia 0,0~50,0%
Salto d oscilante y, por supuesto, también se refiere a la EAmP”t“q de
alto de recuencia
09.63 frecuencia amplitud de aumento rapido después de que la de 0,0%
frecuencia alcanza la frecuencia limite inferior de la oscilacion
frecuencia oscilante. relativa)
Si se establece en 0,0%, no hay salto de frecuencia
repentino.
Tiempo de Este cédigo de funcion define el tiempo de ejecucion 0.1~
aumento de la desde la frecuencia del limite inferior hasta la frecuencia 3600.0s
09.64 . . . . - 5.0
frecuencia de del limite superior y desde la frecuencia del limite
oscilaciéon superior hasta la frecuencia del limite inferior.
Tiempo de caida 0.1~
09.65 de la frecuencia de 3600.0s 5.0
oscilacién
09.66 Reservado — — 0
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Control de 0: no valido
09.67 longitud fija 1: efectivo 0~1 0 X
Este conjunto de funciones se utiliza para realizar la
09.68 Establecer funcién de apagado de longitud fija. 0.000~ 0.000 o
longitud ) o 65.535(KM)
El convertidor de frecuencia ingresa pulsos de conteo
desde el terminal (HDI definido como funcion 47) y
09.69 Longitud real obtiene la longitud calculada segin el nimero de pulsos gsogg;KM 0.000 o
por revolucién del eje de medicién de velocidad (09.73) -535(KM)
y la circunferencia del eje (09.72).
09.70 Ampliacion de Longitud de célculo = nimero de pulsos de conteo + 0.100~ 1000 o
. longitud Numero de pulsos por revolucion x Mida la 30.000 :
circunferencia del eje.
. La longitud calculada se corrige mediante la ampliacién
Coeficiente de de longitud (09,70) y el coeficiente de correccion de
09.71 correccion de longitud (09,71), y se obtiene la longitud real. 0.01~1.000 1.000 O
longitud
Medir la Longitud real = longitud calculada x ampliacién de
circunferencia : . i . 0.10~
09.72 " longitud + factor de correccion de longitud. 10.00 O
del eje 9 . 9 ) . 100.00CM
Cuando la longitud real (09.69) 2 la longitud establecida
(09.68), el inversor emitird automaticamente una
NG d | instruccion de apagado para detenerse. La longitud real
09.73 umero de pdu ISOS (09.69) debe borrarse o modificarse antes de volver a 1~65535 1024 o
: por r'c_)‘tglcmn e ejecutar < Establezca la longitud (09.68), de lo contrario
eje (HDI) no se iniciara.
010 grupo-Parametros de protecciéon
Cédigo de Nombre Contenido Rango de Féabrica Modificacion
funcién ajuste
LED de un solo digito: modo de proteccion contra
sobrecarga del motor:
0: Prohibir
1: motor comUn (modo de relé térmico electrénico, baja
velocidad con compensacion)
2: motor de frecuencia variable (modo de relé térmico
electrénico, baja velocidad sin compensacién)
3: modo definido por el usuario
Seleccion de :?1:?:r§c|;_rl>EDlO: modo de proteccién de sobrecarga del
proteccién de .
10. . et ~12 11 X
0.00 sobrecarga del 0: Prohibir 000~123
motor 1: modo comun
2: modo definido por el usuario
LED100 digito: alarma de sobrecarga del inversor:
0: Prohibir
1: efectivo
LED1000 digito: Reservado
Nota: consulte 10.29 ~ 10.32 para obtener una
descripcion de la proteccién de sobrecarga definida por
el usuario.
Coeficiente de 20.0%~
10.01 proteccion de 20,0%~120,0% 120,0% 100,0% x
sobrecarga del
motor
Seleccién de 0: Prohibir
10.02 accion de 1: Permitido (la subtension se considera un fallo) 0~1 0 x
proteccién de
subtension
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220V: 180~
. o L - L 280V
Nivel de Este cddigo de funcion especifica el voltaje limite .
" . " . 200V Tipo
10.03 proteccién contra inferior permitido del bus de CC cuando el inversor 380V: 330~ entorno
subtension funciona normalmente. .
480V
350V
220V: 350~
. P . N . 390V
. P El nivel de limite de sobrevoltaje define el voltaje de .
Nivel limite de - o 370V Tipo
10.04 sobretension operacion durante la proteccioén de bloqueo por 380V: 600~ entormo
sobrevoltaje. :
780V
660V
Coeficiente En el proceso de desaceleracion, cuanto mayor sea este
limite de tension valor, mayor sera la capacidad para suprimir la )
10.05 durante la = 0~100 Tipo
. desaceleracion sobretension. entorno
0: La proteccion de bloqueo por sobretensién no es
valida.
: o 0%~
:gi?fsmlﬁ El nivel de limite de sobrecorriente define la corriente 280/00/ *INV Tino
10.06 de funcionamiento durante la proteccién contra pérdida ° P
modo VF es N Corriente entorno
. de sobrecorriente. .
valido) nominal
Seleccion de
limite de 0: Limitado por el nivel de limite actual 10.06
10.07 corriente  en - . . . . 0~1 0
. magnético 1: Limitado por el nivel de limite de corriente convertido
débil de 10.06
campo
Coeficiente  de En el proceso de aceleracion, cuanto mayor sea este
10.08 limitacion de valor, mayor serd la capacidad de restriccion de 0~100 Tipo
. corriente durante sobrecorriente. 0: el limite de corriente de aceleracién no entomo
la aceleracion es valido.
Coeficiente de 0 ~ 100 es la reduccién de frecuencia automatica, y
limitacion de cuanto mayor sea el coeficiente, mas rapida sera la
10.09 corriente durante tasa de reduccion de frecuencia; 101 ~ 5000 significa 0~5000 40
velocidad reduccion de frecuencia manual, 101
constante
significa 0,01 Hz/s, y asi sucesivamente, y 5000
significa 50,00/s.
X El tiempo de deteccion de caida de carga (10.10) define
Tlempt_) de que la corriente de salida del convertidor de frecuencia
10.10 deteccion de L N - . 0.1S~60.0S 5.0
caida de carga es inferior al nivel de detecqon de caida dg carga
(10.11) durante més de un tiempo determinado y, a
continuacion, se emite la sefial de caida de carga; 0: la 0~100%*
1011 Nivel Eje deteccion deteccion de caida de carga no es valida. Corriente 0%
de caida de carga nominal INV
. 20%~
012 vae: de g Al con_figurar los p_arémetros 10.]_.2 A-09 10.13, cgando 200%* INV Tipo
10.1: prealarma de la corriente de salida del convertidor de frecuencia es Cortiente entomo
sobrecarga mayor que la amplitud del nivel de prealarma de nominal
- sobrecarga (10.12), el convertidor de frecuencia emite la
Tiempo de retardo sefial de prealarma después del retraso (10.13), que se
10.13 de prealarma de muestra en el teclado 0.0~30.0s 10.0
sobrecarga
bral d Al configurar la funcién No. 51 en los cédigos de funcién
Um ral ) e 07.18 ~ 07.21, cuando la temperatura alcanza este 0.0°C~ N
1014 deteccion de ajuste, se emite una sefial de indicacion. 90.0°C 65.0°C
temperatura .
0: Prohibir
Seleccion de 1: proteccion de entrada no valida, proteccion de salida
valida i
10.15 fas_e de gnt_rada y 0~3 Tipo
salida pérdida de entorno

proteccién

2: proteccion de entrada valida, proteccién de salida no
vélida
3: Todo valido
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Tiempo de Cuando se selecciona la proteccién de pérdida de fase
retardo de de entrada para que sea efectiva y ocurre la falla de
10.16 proteccién  de pérdida de fase de entrada, el inversor protegera E-12 0.0~30.0s 1.0
pérdida de fase después del tiempo definido en 10.16 y se detendra
de entrada libremente.

. Cuando la corriente de salida real del motor es mayor
Referencia de

deteccion de que la corriente nominal * [10.17], si la proteccion de 0%~100%*
10.17 érdida de fase de falla de fase de salida es efectiva, después de un Corriente 25%
p tiempo de retraso de 5S, la proteccion del inversor nominal INV

salida actuara [E-13] y se detendra libremente.

Si la relacién del valor méaximo al valor minimo en la

- rrien lida trifasi mayor
Coeficiente de corriente de salida trifasica es mayor que este

i6 coeficiente, y la duracion supera los 10 segundos, el
10.18 deteccion de ) e ylad P 10 5eg K 0.01~50.00 10.00
desequilibrio de inversor informara la falla de desequilibrio de corriente
corriente de salida )
de salida
E-13.
10.19 Reservado — — 0
0: Sin accién

. 1: alarma y mantener la operacién a la frecuencia del
Tratamiento de la

is tiempo de desconexion
10.20 desconexion de - . ! 0~3 0
retroalimentacién 2: Accién de proteccion y parada libre
PID

3: alarma y desaceleracién a velocidad cero segun el
modo establecido

El valor méximo dado por PID se toma como el valor

limite superior del valor de deteccién de desconexién de
" retroalimentacion. En el tiempo de deteccion de

Valor de deteccién - . -

de desconexion desconexion de retroalimentacion, cuando el valor de 0.0~

10.21 retroalimentacién de PID es continuamente menor que . 0,0%

de ” - 9
. " el valor de deteccion de desconexion de 100,0%
retroalimentacion " " ) AN !
retroalimentacion, el inversor realizara las acciones de
proteccién correspondientes de acuerdo con la
configuracion de 09.20.
Tiempo de Retroalimenta la duracién después de la desconexion y 0.0~
deteccion de antes de la accién de proteccion. 3600.0S

10.22 10.0

desconexion de
retroalimentacién

Configuracion del
10.23 nivel de deteccién Ver funcién No.62 en 07.18 ~ 07.21 para mas detalles 0.~200.0% 0
de corriente FDT1

Seleccién de 0: Accion de proteccion y parada libre
10.24 accion anormal de 1: alarma y mantener el estado para continuar la 0~2 1
. comunicacién operacién
RS485 2: alarma y parada segtn el modo de parada
Si la comunicacién RS485 no recibe la sefial de datos
correcta dentro del intervalo de tiempo definido por este
X codigo de funcién, se considera que la comunicacién
Tiempo de RS485 es anormal y el inversor realizaré las acciones
deteccion de correspondientes de acuerdo con la configuracién de
10.25 tiempo de espera 10.24. Cuando este valor se establece en 0,0, no se 0.0~100.0s 0.0
de comunicacion realiza la deteccién de tiempo de espera de
RS485 comunicacion RS485.
Seleccién de 0: Acci6n de proteccion y parada libre
accién anormal de 1: alarma y mantener el estado para continuar la
10.26 P, ” 0~2 1
comunicacion del operacion
teclado 2: alarma y parada segtin el modo de parada
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Si la comunicacion del teclado no recibe la sefial de
N datos correcta dentro del intervalo de tiempo definido
Tiempo de espera o o 8
de comunicacion por este cddigo de funcién, se considera que la
10.27 del teclado comunicacion del teclado es anormal y el inversor 0.0~100.0s 1.0 @]
N . realizara las acciones correspondientes de acuerdo con
Tiempo de salida N "
la configuracion de 10.26.
Seleccién de 0: Accién de proteccion y parada libre
10.28 accionde erorde | . alamma y mantener el estado para continuar la 0~1 0 X
lectura y escritura operacion
EEFROM
Umbral de Cuando el bit 10.00 se establece en 3, la corriente de 0~200%*
10.29 proteccién de salida alcanza el umbral de proteccién de sobrecarga Corriente 1500 «
: sobrecarga del del motor (10.29) y luego retrasa el tiempo de deteccion nominal del 0
motor de proteccion de sobrecarga del motor (10.30) e motor
Tiempo de informa la sobrecarga del motor E-08.
deteccion de
10.30 proteccion de 0~60000S 100 O
sobrecarga del
motor
Umbral de Cuando el bit 10.00 es 2, la corriente de salida alcanza 0~200%*
proteccién de el umbral de proteccion de sobrecarga del inversor Corriente
10.31 . L . 150% X
sobrecarga del (10.31) y luego retrasa el tiempo de deteccién de nominal INV
inversor proteccion de sobrecarga del inversor (10.32), y luego
Tiempo de informa la sobrecarga del inversor E-09.
deteccion de
10.32 proteccién  de 0~60000S 60 O
sobrecarga  del
inversor
OC y mddulo Cuando los tiempos de falla del OC y del médulo
1033 tiempos d_e ) exceden este valor e_st‘aplemdo, debe encenderse 0~9999 5 o
restablecimiento nuevamente antes de reiniciar.
de limite de falla
Seleccion de la 0: unidades LED
frecuencia del 1: LED decenas
10.34 codificador . . 0~3 0 o
inicio de ajuste 2: LED cientos
poco 3: LED miles
10.35 Reservado — — 0 *
011Grupo-Parametros de comunicacién RS485
Codigo de Rango de
funcion Nombre Contenido ajuste Fabrica Modificacion
Seleccion de 0: MODBUS
11.00 protocolo 1: definido por el 0~1 0 X
usuario
11.01 Direcci6n local 0: direccion de 1~-247: Estacion esclava 0~247 1 X
transmision
Configuracién de 0: 2400BPS
la tasa de_baugios 1: 4800BPS
de comunicacién
2: 9600BPS
11.02 3:192008PS 0~5 3 x
4: 38400BPS
5:115200BPS
0: Sin verificacion (N, 8, 1) para RTU
1: Comprobacion de paridad (E, 8, 1) para RTU
2: Comprobacién de paridad impar (0, 8, 1) para RTU
11.03 Formato de fecha ) P L P par ( )P 0~5 1 X
3: Sin verificacion (N, 8, 2) para RTU
4: Comprobacion de paridad (E, 8, 2) para RTU
5: Comprobacion de paridad impar (0, 8, 2) para RTU
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11.04

Tiempo de retardo
de respuesta de la
maquina local

Este codigo de funcion define el intervalo de tiempo
intermedio entre la recepcion de la trama de datos del
inversor y el envio de la trama de datos de respuesta a
la computadora superior. Si el tiempo de respuesta es
menor que el tiempo de procesamiento del sistema,
prevalecera el tiempo de procesamiento del sistema. Si
la demora es mas larga que el tiempo de procesamiento
del sistema, el sistema demoraré la espera después de
procesar los datos y luego enviara los datos a la
computadora superior hasta que finalice el tiempo de
demora de respuesta.

0~200ms

11.05

Procesamiento de
respuesta de
transmision

0: Escribir respuesta
1: escribir sin respuesta

11.06

Coeficiente de
enlace
proporcional

Este cédigo de funcion se usa para configurar el
coeficiente del comando de frecuencia recibido a través
de la interfaz RS485 cuando el inversor se usa como
esclavo. La frecuencia operativa real es igual al valor de
este codigo de funcién multiplicado por el valor del
comando de configuracion de frecuencia recibido a
través de la interfaz RS485. En el control vinculado,
este codigo de funcién puede establecer la relacién de
la frecuencia de funcionamiento de varios inversores.

0.01~10.00

1.00

11.07

Seleccion del
modo de
transmision

LED de un solo digito: seleccién del modo de
comunicacion

modo general
reservado
reservado
reservado

RO NROQ

Reservado

Digito LED10: seleccion de fuente de frecuencia de
transmision

0: frecuencia establecida por el host
1: fuente de frecuencia del anfitrion A
2: fuente de frecuencia del anfitrion B
LED100 digito: Reservado

LED1000 digito: Reservado

00~24

00
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LED de un solo digito: Visualizacién y seleccién de la
tensién del bus de comunicacion 0: Visualizacién normal
1: Ampliar 10 veces

2: Ampliar 100 veces

3: encoger 10 veces

4: encoger 100 veces

LED10 digito: Selecci6n de pantalla actual de
[comunicacion

0: Visualizacién normal
1: Ampliar 10 veces
2: Ampliar 100 veces
3: encoger 10 veces

Seleccion de
11.08 pantalla de 4: encoger 100 veces 000~444 000 X
comunicacion Digito LED100: seleccion de visualizacion de frecuencia
de operacion
0: visualizaciéon normal
1: Ampliar 10 veces
2: Ampliar 100 veces
3: encoger 10 veces
4: encoger 100 veces
LED1000 digito: Reservado
012 Grupo-Funciones avanzadas y parametros de rendimiento
Cadigo de Rango de
funciéon Nombre Contenido ajuste Fabrica Modificacién
Ajuste de la .
funcion de frenado | O: no valido
12.00 de consumo de 1: Vélido en todo 0~2 1 X
energia 2: Sélo valido en deceleracion
Bus 220V:
Consumo de voltage 340 ~ 380V
12.01 energia tension de Starting 360V Tipo o
: arranque de voltage 380V: entomo
frenado 660 ~ 760 V
680V
Consumo de 220V: 10 ~
energia freno 100V
retorno tension Brake 5V Tipo
12.02 diferencial slgnal 380V: 10 ~ entorno ©
100V
1ov
Consumo de
energia
12.03 relacion de accion 10~100% 100% o
de frenado
Configuracion de
reinicio por falla de 0: Prohibir
12.04 energia 1: A partir de la frecuencia de inicio 0~2 0 X
2: inicio de seguimiento de velocidad
Tiempo de espera . . .
para el reinicio Durante el tiempo de espera para el reinicio, cualquier
después de la instruccién de operacién ingresada no es valida. Si se
12.05 energia ingresa el comando de apagado, el inversor liberard | 0.0~60.0s 5.0 X
falla automaticamente el estado de reinicio de seguimiento de

velocidad y volver al estado de apagado normal.

55




Inversor vectorial de corriente de alto rendimiento de la serie HV100

Automético Lafrecuencia del restablecimiento automatico de fallas se
tiem | establece en 12.06. Cuando el numero de
pos de . restablecimientos por falla se establece en 0, no hay una
12.06 restablecimiento funcion de restablecimiento automatico y solo se puede | 0~100 0
de fallas restablecer manualmente. Cuando 12.06 se establece en
100, la cantidad de veces es ilimitada, es decir,
innumerables veces.
Automético culpa . .
intervalo de Después de que ocurre una falla durante la operacion, el
reinicio inversor deja de emitir y muestra el cédigo de falla.
Después del intervalo de restablecimiento establecido en
12.07 . o 0.1~60.0s 3.0
12.07, el inversor restablece autométicamente la falla y
reinicia la operacién de acuerdo con el modo de inicio
establecido.
Control del
ventilador de 0: modo de control automéatico
enfriamiento 1: Siempre funcionando durante el encendido
12.08 2. El ventilador funcionara cuando la temperatura sea | 0~2 0
superior a 50 °C y no funcionara cuando la temperatura
sea inferior a 45 °C.
Clave para
correr De forma predeterminada, la contrasefia es 0 y se pueden
func configurar 12,10 y 12,11; Cuando hay una contrasefia,
1209 ion restringida 12.10'y 12.11 solo se pueden configurar después de que 0~65535 0
la contrasefia se verifique correctamente.
Seleccion para
12.10 correr 0: Prthbldo 1 0~1 0
func Efectivo
i6n restringida
12.11 IIiE:r?ifemar tiempo Establecer el tiempo limite de ejecucién 0~65535(h) 0
Punto de caida de 220V:180
frecuencia en caso ~
de corte de
energia Si el voltaje del bus del inversor cae por debajo de 12.12* gggx Tigo
12.12 instantaneo voltaje n_ommal del bus_ yel cqntrol de p_arada instantanea 380 V: 300 entorno
es efectivo, la parada instantanea comienza a actuar. —
550V
450V
Coeficiente de | Cuanto mayor sea el valor, mas rapida sera la tasa de
caida de | reduccion de frecuencia.
12.13 frecuencia de 0: la funcién de parada instantanea no es valida. 0~100 0
falla de energia
instantanea
0,00: la funcién de control de caida no es valida
Cuando varios inversores manejan la misma carga, la
distribucion de la carga se desequilibra debido a las
diferentes velocidades, lo que hace que los inversores
. con velocidades mas altas soporten cargas mas pesadas. | 0.00 ~
12.14 Control de caida La caracteristica de control de caida es que la velocidad | 10,00 Hz 000
cae con el aumento de la carga, lo que puede hacer que
la carga se distribuya uniformemente; Este parametro
ajusta la variacion de frecuencia del inversor con la caida
de velocidad.
Velocidad . . .
12.15 seguimiento Antes de que comience el s_eg_ulmlento de/la velocidad del 0.1~5.0S 10
N inversor, comience el seguimiento después del retraso.
tiempo de espera
Limitacién de
corriente de | Enelproceso de seguimiento de la velocidad, este codigo
seguimiento  de | ge funcién desempefia el papel de limitacién de corriente 80 % ~
velocidad automatica. Cuando la corriente real alcanza el umbral 200 % * INV
12.16 nivel (12.16), el inversor reduce la frecuencia y limita la o 100%
corriente, y luego continda rastreando y acelerando; El (l:?c_arrgente

valor configurado es un porcentaje relativo a la corriente
nominal del inversor.
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12.17

Velocidad
velocid
ad de seguimiento

Cuando se reinicie el seguimiento de la velocidad,
seleccione la velocidad del seguimiento de la velocidad.
Cuanto menor sea el parametro, mayor sera la velocidad
de seguimiento. Pero demasiado rapido puede conducir
a un seguimiento poco fiable.

1~125

25

12.18

Modo PWM

LED de un solo digito:Modo de sintesis PWM

0: siete segmentos de frecuencia completa

1: El parrafo siete se convierte en el parrafo cinco

LED10 digitos: correlacion de temperatura

0: Prohibir

1: efectivo

LED100-digito: Correlacién de frecuencia

0: todo invalido

1: ajuste de baja frecuencia, ajuste de alta frecuencia 2:
Bajo frecuencia  no
ajustar, alto  ajuste de frecuencia

3: Bajo frecuencia  ajuste, alto
frecuencia  no se ajusta

LED1000-digito: funcién PWD suave

0: invalido

1: efectivo

0000~1311

001

12.19

Funcién  control

de voltaje

LED de un solo digito:Funcion AVR
0: Prohibir
1: todo efectivo
2: Prohibir solo reducir la velocidad
LED10 digito: Seleccién de sobremodulacion
0: invalido
1: efectivo
Digito LED100: Eleccién de compensacién por muerte
0: Prohibir
1: efectivo
Digito LED1000: Seleccién de supresién de choque
0: invalido
1: modo de supresion de oscilaciones 1
2: modo de supresion de oscilaciones 2
3: modo de supresién de oscilaciones 3

0000~3112

2112

12.20

Frecuencia de
inicio de supresion
de oscilaciones

Establecer la frecuencia de inicio de supresion de
oscilaciones

0.00 ~
300,00 Hz

Tipo
entomo

12.21

Seleccion de
frenado por flujo
magnético

Este parametro se utiliza para ajustar la capacidad de
frenado por flujo magnético del inversor durante la
desaceleracion. Cuanto mayor sea este valor, mayor sera
la capacidad de frenado del flujo magnético. Hasta cierto
punto, cuanto mas corto sea el tiempo de desaceleracion,
generalmente no es necesario configurar el parametro.
Cuando este valor es 0, esta funcién no es valida.
Cuando el nivel del limite de sobrevoltaje se establece en
un nivel bajo, activar esta funcién puede acortar el tiempo
de desaceleracion de manera adecuada. Cuando el nivel
de limite de sobrevoltaje se establece alto, no es
necesario activar esta funcion.

0~100

12.22

Energia ahorro
coeficiente de
control

0: no valido

1: Automatico

Nota: la operacion de ahorro de energia solo es efectiva
para el control V/F ordinario

0~100

12.23

Activacién de
prioridad de
varias
velocidades

0: Prohibir

1: La velocidad de segmento muiltiple tiene prioridad
sobre 00.07

0~1
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[EMPUJONCITO 0: no valido
12.24 prioridad 1: JOG tiene la maxima prioridad 0~1 0 X
permitir
Funcion especial LED de un solo digito: seleccién de AO2 y DO
0: AO2 efectivo
1: HACER efectivo
Digito LED10: configuracion de falla IPM
0: Proteger la falla
12.25 1: la falla es efectiva 000~110 010 X
Digito LED100: seleccién de descanso de falla de fase de
entrada
0: no se puede restablecer
1: se puede reiniciar después de que la fuente de
alimentacion sea normal
LED1000 digito: Reservado
Superior limide | Establecer la frecuencia limite superior de supresion de
» oscilaciones
supresion de 0.00~
12.26 oscnamo_nes de 300,00 Hz 50.00 o
frecuencia
Coeficiente de Cuando 12,19 kilobits = 1 (modo de supresién de
supresion de oscilaciones 1), el modo PWM se ve obligado a ser de
12.07 oscilaciones cinco segmentos; Cuando 12,19 kilobits = 2 (modo de 1~500 50 1)
i supresion de oscilaciones 2), el modo original
permanece sin cambios y estos dos modos se pueden
ajustar mediante el coeficiente de supresion de
Voltaje de oscilaciones (12,27). En ocasiones especiales, si los
supresion de dos primeros modos no pueden suprimir la oscilacion,
oscilaciones utilice el modo de supresion de oscilacién 3 (12.19 miles
de bits = 3), y ajustelo junto con los parametros 12.27 0.0~25.0%*
12.28 (coeficiente de supresion de oscilacion) y 12.28 (tension vé)ltio idtl 5.0 O
de supresion de oscilacién).
Ola por ola
limitacién de LED de un solo digito: seleccién de onda por aceleracién
corriente y de limitacién de corriente de onda
opciones de 0: Prohibir
actuacion anti- 1: efectivo
sobretension Digito LED10: Seleccion en onda por desaceleracion de
limitacién de corriente de onda 0: Prohibir
1: efectivo
12.29 Digito LED100: seleccién de onda por limitacién dej 0000~1111 011 ©
corriente de onda y velocidad constante
0: Prohibir
1: efectivo
Digito LED1000: seleccién de accion anti-sobretension
0: Prohibir
1: efectivo
Especial  funcion LED de un solo digito: seleccién de funcién de inicio
seleccion directo
0: Prohibir
1: efectivo
12.30 LED de 10 dI.gIlOSZ visualizacién de seleccion de alarma 00~11 Tipo o
de par excesivo A-05 entomo
0: Prohibir
1: efectivo
LED100 digito: Reservado
LED1000 digito: Reservado
013 Grupo-Reservado
014 Grupo Configuracion de funciones y gestion de parametros del teclado
Cédigo de . Rango de Fabrica Modificacion
funcién Nombre Contenido ajuste
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M-FUNCION funcién

seleccion 0: JOG (control de punto)
1: interruptor de avance/retroceso
14.00 2: Borrar”A/V¥ “configuracion de frecuencia 0~4 0
3: Interruptor de operacién local/remota (Reservado)
4: direccion inversa
[PARAR/PRIMERO 0: Sélo valido para control por teclado
llave 1: Efectivo tanto para control de teclado como de terminal
14.01 seleccién de funcién| 2: efectivo para teclado y control de comunicacién 0~3 3
3: Vélido para todos los modos de control
Tecla STOP+RUN [ 0: Prohibir
parada de | 1:parada libre ~
14.02 emergencia P 0~1 1
funcién
Cerrado circulo | Este codigo de funcion se usa para corregir el error de ~
coeficiente de visualizacién entre la cantidad fisica real (presion, flujo,
14.03 visualizacion etc.) y la cantidad dada o de retroalimentacion (voltaje, 0.01 1.00
corriente) durante el control de lazo cerrado y no tiene 100.00
influencia en el ajuste de lazo cerrado.
Carga velocidad | Este codigo de funcién se utiliza para corregir el error de | 0.01 ~
14.04 coeficiente de visualizacién de la escala de velocidad y no influye en la 100.00 1.00
visualizacién velocidad real.
Linea velocidad | Este cédigo de funcién se utiliza para corregir el errorde | 0.01 ~
14.05 coeficiente visualizacién de la escala de velocidad lineal y no influye | 100.00 1.00
en la velocidad real.
14.06 Tasa de ajuste del Cuanto mayor sea el valor, mas rapido se ajusta el 1~100 70
codificador codificador
Supervision de la
seleccion de
14.07 22{:&?&25 Len Los elementos de monitoreo de la interfaz de monitoreo | 0~57 0
ejecucion principal se pueden cambiar cambiando los valores
(pantalla principal) establecidos de los cddigos de funcién anteriores. Por
— ejemplo, si 14.07=5, es decir, se selecciona la corriente
Super\([smn de la de salida d-05, el elemento de visualizacién
selgcmon de predeterminado de la interfaz de monitoreo principal es el
14.08 pardmetros 2 en valor de corriente de salida actual durante la operacion. 0~57 5
estado de
funcionamiento
(Pantalla auxiliar)
Supervision de la
14.09 Zzzﬁg?ogel en qu glementos de monitoreo_ de la int<_erfaz de monitoreo 0~57 1
estado de parada pnnmpal_ se pueden ,cqmblar camb_@ndo Io_s valores
(pantalla principal) establecidos de los codigos de funcién anteriores. Por
— ejemplo, si 14.09=6, es decir, se selecciona el voltaje de
Supervision de la salida d-06, el elemento de visualizacion predeterminado
seleccion de de la interfaz de monitoreo principal sera el valor actual
14.10 pardmetros 2 en del voltaje de salida cuando la maquina se detenga. 0~57 13
estado de parada
(Pantalla auxiliar)
;ilsgmon (Leel LED: se_lfeccién de modo de visualizacién de parametros
visualizacién  de de funcién - "
pardmetros 0: muestra todos los pardmetros de funcién
1: solo muestra los parametros que son diferentes del
valor de fabrica
2: solo muestra los parametros modificados después del
ultimo encendido (reservado)
DIRIGIO  diez digitos: monitorearo
pardmetro  mostrar seleccion de
modo
14.11 0000~1112 0100

0: solo muestra los pardmetros del monitor principal

1: Pantalla principal y auxiliar alternativamente (intervalo
de tiempo 1s)

Cientos de LED: ajuste la seleccion de visualizacion de
frecuencia

0: frecuencia de visualizacién

1: solo muestra los parametros de monitoreo de estado
Miles de LED: Habilitar ajuste de tecla A/V¥ del panel
0: valido

1: invalido
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Parametro
inicializacion 0: Sin operacién
1: Todos los pardmetros, excepto los del motor, se
14.12 restablecen a la configuracion de fabrica 0~3 0 X
2: Restaurar todos los parametros de usuario a la
configuracion de fabrica 3: Borrar registro de fallas

0: modificar todos los parametros (algunos pardmetros no
se pueden modificar durante el funcionamiento)

1: solo se pueden modificar los ajustes de frecuencia
Proteccién de 00.07 y 00.10 y este codigo de funcién

parametros 2: Todos los parametros excepto este codigo de funcion
estan prohibidos de ser modificados

Nota: las restricciones anteriores no son validas para este
codigo de funcion y 14.13

14.13

0: Sin operacién

1: Subir pardmetros al teclado

2: Descargar todos los parametros del cédigo de funcion
al inversor 3: Descargar todos los pardmetros del cédigo
de funcién excepto los pardmetros del motor al inversor
Copia de Nota 1: Al seleccionar la descarga de parametros, el
parametros software juzgaré si las especificaciones de potencia del
inversor son consistentes. Si son inconsistentes, los
parametros relacionados con el modelo no se
modificaran. Nota 2: solo el teclado externo KB2 tiene la
funcién de copia, y la copia normal del teclado generara
un error.

14.14

14.15 Version del 1.00~99.99 4.12 *
software

14.15~14.16 Solo visualizacién, no se puede modificar.
14.16 Version de teclado 1.00~99.99 1.00 *

. . Este parametro puede solamente 0.4 ~ Tipo
1417 Potencia nominal ser visto y 999.9KW entomo .
INV no poder ser modificado. (G/P)

0: tipo G (modelo de carga de par constante)

1: Tipo P (tipo de carga de ventilador y bomba de agua)
Nota 1: Después de configurar como méaquina de tipo P,
los parametros del motor se actualizaran
automaticamente y se pueden usar como un 0~1 0 X
convertidor de frecuencia especial de engranaje
superior para ventilador y bomba de agua sin cambiar
cualquier parametro. Nota 2: este parametro no se
puede inicializar, modifiquelo manualmente

Inversor tipo

14.18 -
seleccién

015 Grupo-Mdltiples parametros de suministro de agua de bombas

Cédigo de . Rango de Fabrica Modificacion
funciéon Nombre Contenido s

Terminal demora| Eltiempo de retardo cuando la bomba se enciende y se

N 0.0~600.0s 0.1 O
tiempo apaga.

15.00

El tiempo de sondeo es el tiempo para cambiar la bomba
15.01 tiempo de votacién | de frecuencia variable regularmente, lo cual solo es 0.0~600.0h 48.0 O
vélido cuando funciona una sola bomba.
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Frecuencia limite Cuando la presion de retroalimentacién es mayor que la
inferiLér a:ra mi presion establecida y la frecuencia cae al limite inferior 0.0 .
15.02 rp de frecuencia de la reduccion de la bomba, la bomba se ’ 35.00 X
reduciendo el duce d s del ti d de la reduccion d 600.00HZ
ndmero de bombas | educe después del tiempo de retraso de la reduccion de
la bomba.
Bomba princioal Este parametro se utiliza en el "suministro de agua a
15.03 Tiem OZe re?ardo presion constante de tres accionamientos”, el tempo de | 0.0 ~ 0.0 o
. de arFrJan e retardo de arranque de la bomba principal después de | 3600.0s ’
a que se cambian las bombas principal y auxiliar.
Bomba auxiliar 0: inicio directo
15.04 Modo de arranque 1: arranque suave 0~1 0 X
Agregarbomba 0.0 ~
15.05 demora El tiempo de retardo utilizado para agregar la bomba, 3600.0s 10.0 O
tiempo
Reducir bomba " . ’ 0.0 ~
15.06 tiempo de retardo El tiempo de retardo utilizado para reducir la bomba, 3600.0s 10.0 O
15.07 Rango de sensores . . 0,00 ~ 60,00 10.00 o
Si 08.01=5, seleccione el rango del sensor (15.07) y la | (fPa. Kg)
presion dada (15.08) de acuerdo con las condiciones del
campo. 0.00 ~
15.08 Ajuste de presion [ 15.07 1 5.00 O
(MPa. Kg)
016 Grupo-Bomba de agua fotovoltaica Parametros MPPT
Cédigo de . Rango de Fabrica Modificacion
funcién Nombre Contenido ajuste
16.00 Carenciade agua 0~250's 10 o
detectar el tiempo
. 0~ MPPT
16.01 t’\gszgn 3210 punto Si el voltaje del bus (d-12) es mayor que el valor | Alto voltaje de 350/200V o
! funcionamiento establecido de alto voltaje de trabajo MPPT (16.02), operacion
funcionara a la frecuencia maxima; si es menor que el
valor establecido de voltaje de trabajo alto de MPPT [16.01) ~
MPPT alto punto | (16.01), funcionara de acuerdo con (voktaje de | 1000/
16.02 tension de bus/voltaje de operacion de punto alto de MPPT) * [ 15 01] ~ 537/311V o
funcionamiento Operacién de frecuencia maxima. Siel voltaje delbus |
0 - 3 alcanza el voltaje de funcionamiento del punto bajo
dat ct)_[rlente de del MPPT (16.01), funcionara a la frecuencia de salida 80.0 ~ .
egc?sgg"de a uZ de agua més baja (16.04). Si el inversor funciona por 300!_9% Alta
do I bongma encima de la frecuencia de agua mas baja y la | tensionde
16.03 fotovoltaica corriente de salida es menor que la corriente sin carga | funcionamiento 1500 o
corresponde a la del motor * La corriente de deteccion de escasez de
relacién de sin agua de la bomba de agua fotovoltaica corresponde
carga a la relacion de corriente sin carga (16.03). Después
Actual del tiempo de deteccion de escasez de agua de la
Frecuencia bomba de agua fotovoltaica (16:00), el inversor
minima de informa el fallo de escasez de agua E-32. 0,00 Hz ~
16.04 ;uenmonamlento Superior . 20.00 o
bomba de agua ecuencia limite
fotovoltaica
d-xx Group-Monitoring grupo de parametros y registro de fallas
Cédigo de . Fabrica Alteracion
funcion Nombre Rango de ajuste
d-00 Frecuencia de salida 0.00~Frecuencia maxima de salida [00.13] 0 *
d-01 Ajustes de frecuencia 0.00~Frecuencia maxima de salida [00.13] 0 *
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0.00~Frecuencia maxima de salida [00.13] Nota: la

d-02 Frecuencia estimada del motor frecuencia de funcionamiento del motor se calcula a
partir de la velocidad estimada del motor
d-03 Frecuencia principal 0.00~Frecuencia maxima de salida [00.13]
d-04 Frecuencia auxiliar 0.00~Frecuencia maxima de salida [00.13]
d-05 Corriente de salida 0.0~6553.5A
d-06 Tensi6n de salida 0~999V
d-07 Par de salida -200,0~+200,0%
d-08 Velocidad de rotacién del motor (rpm) 0~36000 (rpm)
d-09 Factor de potencia del motor 0.00~1.00
d-10 Velocidad de la linea de carrera (m/s) 0.01~655.35(m/seg)
d-11 Configuracion de la velocidad de la 0.01~655.35(m/seg)
linea (m/s)
d-12 Voltaje del bus de CC (V) 0~999V
d-13 Voltaje de entrada (V) 0~999V
d-14 Valor de ajuste PID (V) 0.00~10.00V
d-15 Valor de retroalimentacién PID (V) 0.00~10.00V
d-16 Entrada analégica All (V/mA) 0.00~10.00V
d-17 Entrada anal6gica Al2(V) 0.00~10.00V
d-18 Entrada de frecuencia de pulso (KHz) 0.00~50.00kHz
d-19 Salida analégica AO1(V/mA) 0.00~10.00V
d-20 Salida analégica AO2(V) 0.00~10.00V
d-21 Estado del terminal de entrada 0 ~ 7fh Nota: después de expandirse a binario,
significa
HDI/DI6/DI5/DI4/DI3/DI2/DI1 de mayor a menor
d-22 Estado del terminal de salida 0 ~FH Nota: Después de expandirse a binario,
significa
R2/R1/Y2/Y1 de mayor a menor
O~FFFFH
BITO: Iniciar/Parar
BIT1: adelante/atras
BIT2: funcionamiento a velocidad cero
i BIT3: Reservado
Operacién  estado de X -
d-23 convertidor de BIT4: Aceleracion

frecuencia

BIT5: Desaceleracion

BIT6: Velocidad constante

BIT7: Preexcitacion

BIT8: Ajuste de pardmetros del motor
BIT9: Limitacion de sobre corriente
BIT10: Limitacién de sobretension

BIT11: Limitacién de par
BIT12: Limitacién de velocidad
BIT13: control de velocidad
BIT14: Control de par

BIT15: Reservado
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d-24 Modo de velocidad multisegmento,| 0~15 0
ndmero de segmento actual

d-25 Salida de frecuencia de pulso (Hz) 0~50000Hz 0

d-26 Reservado — 0

d-27 Recuento actual 0~65535 0

d-28 Establecer valor de 0~65535 0
conteo

d-29 Valor de tiempo actual (S) 0~65535S 0

d-30 Configuracion del valor de 0~65535S 0

temporizacion (S)

d-31 Longitud actual 0.000~65.535(KM) 0

d-32 Ajuste de longitud 0.000~65.535(KM) 0

d-33 Temperatura del radiadorl 0.0°C~+110.0°C 0

d-34 Temperatura del radiador2 0.0°C~+110.0°C 0

d-35 Méaquina corriendo tiempode la 0~65535H 0
acumulada
(h)

d-36 Méaquina encendido tiempode la 0~65535H 0
acumulada
(h)

d-37 FAN corriendo tiempode la 0~65535H 0
acumulado(h)

d-38 Acumulado  electricidad consumo 0~9999KWH 0
(posicion
baja)

d-39 Electricidad  acumulada consumo 0~9999KWH (*10000) 0
(Posicion alta)

d-40 Realimentacion de 0.00~60.00 (MPa, Kg) 0.00
presién PID

d-41 Producciénfrecuencia 0.0~6553.5KW 0.0

d-42 Ajuste de presién PID 0.00~60.00 (MPa, Kg) 0.00

d-48 4to tipo de falla desde la 0~34 0
Gltima

d-49 3er tipo de falla desde la 0~34 0
ultima

d-50 2° tipo de falla desde la 0~34 0

altima
d-51 Ultimo tipo de falla 0~34 0
d-52 Frecuencia de operacién en la tltima falla | 0.00~ [00.13] Frecuencia limite 0
superior
d-53 Corriente de salida en el Gltimo fallo 0.0~6553.5A 0
d-54 Tensién de bus de CC en el tltimo fallo 0~999V 0
0~7FH
d-55 Estado DI en el ltimo fallo Nota: despuésen expansidnpara binario, eso significa 0

HDI/DI6/DIS/DI4/DI3/DI2/DI1 de alto a  ajo
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0~FH
X - Nota: Después en expansion para . ...
d-56 Estado DO en el Gltimo fallo binario, es RIRLY2VL significa
de mayor a menor
d-57 Estado del inversor en el Gltimo fallo 0~FFFFH
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Capitulo VIl Descripcion de los Parametros de
Funcion

000 pardmetros de funcionamiento béasicos del grupo
Idioma LCD (solo valido para teclado LCD)

00.00
0~2 0
0: chino
1:inglés
2 : Reserva
Definicién de macros funcionales
00.01

0~20 0

0: modelo general

1: Modo de suministro de agua a presion constante de una sola bomba

2: Un inversor con dos modos de suministro de agua en funcionamiento (1 bomba de frecuencia variable +2
bombas de frecuencia eléctrica)

3: modo de suministro de agua de arranque suave de ciclo de tres bombas (3 bombas de frecuencia variable)
4: modo de suministro de agua de la bomba fotovoltaica

5: modo de control de maquina herramienta CNC

6: modo de patrulla de incendios

7: modo de potencia EPS

8~20 : Reserva

Nota: Primero inicialice los parametros y luego configure las funciones macro. Las opciones 2 y 3 se detallan €
la descripcion de los parametros de suministro. de ague

Control modo

00.02 Configuracion del

0~4 modelo
0: control V/F comin

Cuando més de un motor necesita ser accionado por un solo inversor, y cuando el autoaprendizaje de los parametros
del motor no se puede realizar correctamente o los parametros del motor controlado no se pueden obtener por otros medios,
se selecciona el modo de control. Este modo de control es el modo de control de motor mas utilizado, que se puede utilizar
en cualquier ocasion con requisitos bajos en el rendimiento del control de motor.
1: control V/F avanzado

Este modo de control introduce la idea del control de bucle cerrado de flujo, que puede mejorar en gran medida la
respuesta de par del control del motor en toda la banda de frecuencia y mejorar la capacidad de salida de par del motor a
baja frecuenciay, al mismo tiempo, no es demasiado sensible a los parametros del motor como el control vectorial orientado
al campo. Este modo de control es especialmente adecuado para algunas ocasiones con ciertos requisitos de par de
arranque (como maquina trefiladora, molino de bolas, etc.)
2. Modo SVC (SVC): control vectorial de corriente de bucle abierto (modo sensible a los parametros del motor)

El modo de control de vector de corriente real no solo tiene el alto rendimiento de salida de par del modo de control
de flujo magnético, sino también el efecto de salida de par flexible, que puede describirse como una combinacién de rigidez
y flexibilidad. Sin embargo, este modo de control es sensible a los pardmetros del motor, por lo que es mejor habilitar el
autoaprendizaje dindmico de los parametros del motor antes de usarlo, de lo contrario, el efecto no es bueno.

3 : Reservado
4. Control V/F separado

En este modo de control, el voltaje de salida y la frecuencia del inversor se pueden controlar de forma independiente,
en lugar de simplemente satisfacer la relacion V/F constante, generalmente se puede usar en los campos de fuente de
alimentacioén de frecuencia variable, EPS, etc.

Nota: El valor predeterminado de fabrica es 1 para menos de 55 KW y 0 para mas de 75 KW.

Ejecutar seleccion de canal de comando
0~2 0
Este cédigo de funcion selecciona el canal fisico en el que el inversor acepta comandos de operacién como marcha y

parada.
0: El panel de operacion ejecuta el canal de comando

00.03
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El control de la operacion se implementzimediantﬂ.las.tedasﬂRLthﬁIbP/RESET M-FUNC y otras teclas del panel de
operaciones.

1: Canal de comando de operacion de terminal
El control de la operacién se implementa mediante terminales multifuncion definidos como FWD, REV, rotacién hacia

adelante JOG, rotacién hacia atrds JOG y otras funciones.
2: canal de comando de operacién de comunicacién

El control de operacién es implementado por el controlador superior a través de la comunicacion.

AN
£+ \Notes:

Even in the running process, by modifying the set value of the function code, the running command channel can be
changed. Please set it carefully!

Selection of main frequency source A |
011 [ 9 |

00.04

0: Digital setting 1 (press keyboard key 4 encoder+00.10)

The initial value of frequency setting is 00.09, which can be adjusted by using operation panel key or digital
codificador El valor de frecuencia modificado se almacenaré en 00.09 después de un corte de energia (si desea que esta
frecuencia no se almacene, puede establecer 00.07 en 1.

1: Configuracién digital 2 (terminal ARRIBA/ABAJO +00.10)

El valor inicial de la configuracion de frecuencia es 00.10, y la frecuencia de funcionamiento cambia mediante el encendido
y apagado de los terminales multifuncionales definidos externamente como funcién ARRIBA/ABAJO (consulte el nimero de
funcién de elemento de aumento y disminucién de frecuencia del terminal 07 Grupo X para obtener mas detalles). Cuando
el terminal UP y el terminal COM estan cerrados, la frecuencia aumenta; Cuando el terminal DOWN y el terminal COM estan
cerrados, la frecuencia cae; La frecuencia permanece sin cambios cuando el terminal ARRIBA/ABAJO se cierra o se
desconecta del terminal COM al mismo tiempo. Si se establece el almacenamiento de apagado de frecuencia, el valor de
frecuencia modificado se almacenara en 00.10 después del apagado. La velocidad a la que el terminal ARRIBA/ABAJO
modifica la frecuencia de funcionamiento se puede configurar mediante el cédigo de funcién 07.12.

mTips:

Whether es el ajuste de la tecla del panel o el ajuste del terminal ARRIBA / ABAJO, el valor establecido se
superpone con un

cantidad de ajuste en base a 00.09 o0 00.10, y el valor de salida de frecuencia final es desde la frecuencia limite inferior

hasta la frecuencia de salida méxima. La cantidad de ajuste del ajuste ARRIBA/ABAJO del terminal se puede borrar

seleccionando 0 para la frecuencia del terminal ARRIBA/ABAJQ a través del terminal te M-FUNC La cantidad

del panel también se puede borrar seleccionando la configuracién de frecuencia de tecla clara.

2: Configuracion digital 3 (configuracién de comunicacién)

Cambie la frecuencia establecida a través del comando de configuracién de frecuencia del puerto serie. Consulte los
pardmetros de comunicacién del Grupo 011 para obtener més detalles.
3: Configuracién analégica All (0 ~ 10V/20mA)

La configuracion de frecuencia esté determinada por la tensién/corriente analégica del terminal All, y el rango

de entrada es: Consulte la definicién de la funcién 06.00 ~ 06.05 para conocer la configuracion relacionada de

CC 0~ 10 V/20 mA.
4: configuracion analégica Al2 (0 ~ 10V)

La configuracién de frecuencia est& determinada por la tensién/corriente analégica del terminal All, y el rango
de entrada es: Consulte la definicion del codigo de funcién 06.06 ~ 06.11 para conocer la configuracion relacionada
de0~10VCC.
5: Ajuste de pulso (0~50Hz)

La configuracién de frecuencia esta determinada por la frecuencia del pulso del terminal (solo puede ser ingresada por
DI6, vea la definicion 07.05) y la especificacion de la sefial del pulso de entrada: el rango de alto nivel es 15 ~ 30V; El rango
de frecuencia es de 0 ~ 50 khz. Consulte la definicién del cédigo de funcién 06.15 ~ 06.20 para conocer los ajustes
relacionados.
6: PLC sencillo

Para seleccionar el modo de frecuencia dado del PLC simple, es necesario configurar el cédigo de funcién 09.00 ~
09.05; Los codigos de funcién 09.06 ~ 09.21 se utilizan para determinar la frecuencia de operacién de cada etapa del PLC,
y los cédigos de funcién 09.22 ~ 09.53 definen respectivamente el tiempo de aceleracion y desaceleracion y el tiempo de
operacion de cada etapa del PLC.
7 : Ajustes de varias velocidades

Elija este modo de configuracion de frecuencia y el inversor funcionarda en modo de varias velocidades. Es necesario
configurar el grupo F7 “Terminal X como seleccion de velocidad multiple” y los grupos 009 de cddigos de funcién de
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“frecuencia de velocidad multiple” para determinar la relacién correspondiente entre un nimero determinado de segmentos
de velocidad maltiple y una frecuencia determinada.
8: control PID

Si se selecciona este modo de configuracion de frecuencia, el modo de operacién del inversor es control PID de proceso.
En este momento, es necesario configurar 008 conjuntos de parametros PID de proceso y c6digos de funcién relacionados
proporcionados por pulsos y analdgicos. La frecuencia de operacioén del inversor es el valor de frecuencia después de la
accion PID. Consulte la descripcién detallada de las funciones del grupo 008 para configuraciones especificas.
9: Configuracion del potenciémetro del teclado

La frecuencia de operacion se ajusta operando el potenciémetro en el teclado, y el rango de frecuencia de ajuste del
potenciémetro se fija desde 0 hasta la frecuencia de salida maxima [00.12].
10: MPPT proporcionado (bomba de agua solar)
11: potenciémetro

Seleccion de fuente de frecuencia auxiliar B
00.05 0 ~ 11 (igual que la seleccion del canal de frecuencia principal) 3

0: ajuste digital 1 (presione la tecla del teclado(ﬂ], codificador+00.10)
1: ajuste digital 2 (ajuste de terminal ARRIBA/ABAJO)
2: configuracion digital 3 (configuracién de comunicacion)
3: Configuracién analégica All (0 ~ 10V/20mA)
4: configuracién analégica Al2 (0 ~ 10V)
5: Ajuste de pulso (0 ~ 50 kHz)
6:PLC sencillo
7: configuracion de varias velocidades
8: control PID
9: Configuracion del potenciémetro del teclado (codificador compatible)
10: MPPT proporcionado (bomba de agua solar)
11: potenciémetro de teclado
Todos los significados del canal dado de frecuencia auxiliar son los mismos que los del canal dado de frecuencia
principal, consulte 00.04 para obtener una descripcién detallada.
00.06 Fuente de frecuencia cedida

0~9 0
0: fuente de frecuencia principal A
1: A+K*B

La frecuencia principal, dada la frecuencia del canal a, y la frecuencia auxiliar, dada la frecuencia del canal b, se
multiplican por el coeficiente de peso k, y luego las dos frecuencias se suman como la frecuencia final dada del inversor.
2: A-K*B

La frecuencia principal, dada la frecuencia del canal A, y la frecuencia auxiliar, dada la frecuencia del canal B, se
multiplican por el coeficiente de peso k, y luego las dos frecuencias se restan como la frecuencia final dada del inversor.
3: | AK*B |

La frecuencia principal, dada la frecuencia del canal A, y la frecuencia auxiliar, dada la frecuencia del canal B, se
multiplican por el coeficiente k, y luego las dos frecuencias se restan como la frecuencia final dada del inversor.

4: MAXIMO (A, K*B)

Después de multiplicar la frecuencia dada del canal A de la frecuencia principal y la frecuencia dada del canal B de la
frecuencia auxiliar por el coeficiente de ponderacién K, compare las dos frecuencias y tome la mayor como la frecuencia
final dada del inversor.
5:MIN (A, K*B)

Después de multiplicar la frecuencia dada del canal A de la frecuencia principal y la frecuencia dada del canal B de la
frecuencia auxiliar por el coeficiente de ponderacién K, compare las dos frecuencias y tome la mé&s pequefia como la
frecuencia final dada del inversor.

6: cambiar A aK*B

Esta funcién se utiliza junto con el elemento de funcion 29 de la funcién DI1~HDI en los parametros del grupo F7. Cuando
00.06 =6 y la funcién del terminal X se selecciona como 29, el terminal X es valido y la fuente de frecuencia dada se cambia
de A a K * B; El terminal X no es valido, la fuente de frecuencia vuelve a ..
7: Cambiar entre Ay (A +K*B)

Esta funcion se utiliza junto con el elemento de funcién No. 30 de la funcién del terminal DI1 ~ X8 en los parametros del
grupo F7. Cuando 00.06=7 y la funcion del terminal X se selecciona como 30, el terminal X es valido y la fuente dada de
frecuencia se cambia de A a (A+K * B); Cuando el terminal X no es valido, la fuente de frecuencia vuelve a A.

8: Cambiar entre Ay (AK * B)

Esta funcion se usa junto con el elemento de funcién No. 31 de la funcién del terminal DI1 ~ x8 en los pardmetros del
grupo F7. Cuando 00.06=8 y la funcién del terminal X se selecciona como 31, el terminal X es vdlido y la fuente dada de
frecuencia se cambia de A a (AK * B); Cuando el terminal X no es valido, la fuente de frecuencia vuelve a A.
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".I\\
£ \Notes:
La frecuencia dada aln esté limitada por la frecuencia inicial, las frecuencias superior e inferior, etc. La frecuencia
positiva y negativa determina la direccién de funcionamiento del inversor.

Donde K es el coeficiente de peso de la fuente de frecuencia auxiliar b, consulte la descripcién detallada del codigo de
funcién 00.11 para configuraciones especificas.

00.07 Configuracion digital 1
0000~1111 0000
LED de un solo digito: tienda de apagado
0: tienda

Cuando se enciende el inversor, el incremento de frecuencia del panel se inicializa al valor guardado en EEPROM
durante la dltima falla de energia. 1: no almacenar

Cuando se enciende el inversor, el incremento de frecuencia del panel se inicializa a 0.
LED de 10 digitos: detener mantener
0: mantener

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

Cuando el inversor se detiene, la frecuencia establecida se restablece a 00.09.
LED de 100 digitos:
0: invélido
1: vélido

Cuando la seleccion es valida, el ajuste positivo y negativo de la frecuencia se puede realizar mediante la operacién de
las teclas del teclado.

Configuracion digital 2

¥ Jclave, ajuste de frecuencia negativa

00.08
0000~1111 0000
LED de un solo digito: tienda de apagado
0: tienda

Cuando se enciende el inversor, el incremento de frecuencia del terminal se inicializa al valor guardado en EEPROM
durante la dltima falla de energia.
1: no almacenar
Cuando se enciende el inversor, el incremento de frecuencia del terminal se inicializa a
0. LED de 10 digitos: detener mantener
0: mantener
Cuando el inversor se detiene, el valor establecido de frecuencia es el valor modificado final.
1: Detener no mantener Cuando el inversor no se detiene, la frecuencia establecida se
restablece a 00.10. LED de 100 digitos: regulacién de frecuencia negativa UP/DOWN
0: invalido
1: valido
Seleccione valido, el terminal ARRIBA/ABAJO puede realizar el ajuste positivo y negativo de la frecuencia.

Fuente de frecuencia digital dada 1 configuracion
00.09

0.00Hz~ [00.13] frecuencia limite superior | 50.00
Cuando el canal de frecuencia se define como digital dado 1 (la fuente de frecuencia principal es 0 y la fuente de
frecuencia auxiliar es 0), este pardmetro de funcién es la frecuencia establecida inicial dada por la frecuencia digital del
panel inversor.

Fuente de frecuencia digital dado 2 ajustes
00.10

0.00Hz~ [00.13] frecuencia limite superior 50.00

Cuando el canal de frecuencia se define como digital dado 2 (la fuente de frecuencia principal y la fuente de frecuencia
auxiliar son 1), este parametro de funcién es la frecuencia establecida inicial de la frecuencia proporcionada por el terminal
del inversor.
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Ajuste del coeficiente de ponderacion K de la fuente de frecuencia auxiliar

00.11
0.01~10.00 1.00
K es el coeficiente de peso de la fuente de frecuencia auxiliar
Frecuencia méaxima de salida
00.12 Banda de baja frecuencia: méax {50,00, [00,13]} ~ 300,00; banda de alta frecuencia:
MAx. 50.00
{50,0, [00,13]} ~ 300,0
Frecuencia limite superior
00.13
[00. 141 ~ [00.12] | 5000
Frecuencia limite inferior
00.14
0.00Hz~ [00.13] | 0.00
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La frecuencia de salida méxima es la frecuencia més alta permitida por el inversor, que es el punto de referencia para
configurar el tiempo de aceleracion y desaceleracioén, como se muestra en la figura fmax a continuacion. La frecuencia
bésica de operacion es la frecuencia minima correspondiente a la salida de voltaje mas alta del inversor, que
generalmente es la frecuencia nominal del motor, como se muestra en la siguiente figura. El voltaje de salida maximo
Vmax es el voltaje de salida correspondiente cuando el inversor emite la frecuencia operativa basica, que generalmente
es el voltaje nominal del motor; Vmax ; como se muestra en la siguiente figura; FH y FL se definen como frecuencia limite
superior y frecuencia limite inferior respectivamente, como se muestra en la Figura 00-1:

OutfiitiyeRdte 4

.
e fes dijb#R@EUency

Figure 00-1 Schematic diagram of voltage and frequency

:
1
:
1
:
1
:
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L

‘\Notes:

1. La frecuencia de salida méaxima, la frecuencia limite superior y la frecuencia limite inferior deben configurarse
cuidadosamente de acuerdo con los parametros de la placa de identificacion y las condiciones de funcionamiento del
motor controlado real, de lo contrario, el equipo puede dafiarse. 2. El rango limite de frecuencia superior es vélido para la
operacion JOG, mientras que el rango limite de frecuencia inferior no es valido para la operacién JOG.

3. Ademés de la frecuencia limite superior y la frecuencia limite inferior, la frecuencia de salida del inversor
durante el funcionamiento también esta limitada por los valores establecidos de parametros como la frecuencia de inicio,
la frecuencia de inicio del frenado de CC durante el apagado y la frecuencia de salto.

4. La relacién entre la frecuencia méxima de salida, la frecuencia limite superior y la frecuencia limite inferior se
muestra en la figura anterior 00-1. Preste atenci6n al orden de magnitud al configurar.
5. Las frecuencias limite superior e inferior se utilizan para limitar la frecuencia de salida real del motor. Si la

frecuencia establecida es méas alta que la frecuencia del limite superior, funcionara a la frecuencia del limite superior;
Ejecutar a la frecuencia limite inferior si la frecuencia establecida es inferior a la frecuencia limite inferior (el estado de
ejecucién cuando la frecuencia establecida es inferior a la frecuencia limite inferior también esta relacionado con la
configuracion del codigo de funcion 01.31); Si la frecuencia establecida es menor que la frecuencia de inicio, funcionara a
frecuencia cero al iniciar.

00.15 Modo de salida de frecuencia

0000~011 0000
LED de un solo digito: seleccién de modo de alta y baja frecuencia
0: Modo de baja frecuencia (0.00~300.00HZ)
1: Modo de alta frecuencia (0.0~300.0HZ)
LED de 10 digitos: seleccion de referencia de aceleracién y desaceleracion
0: frecuencia de salida méxima como referencia
1: frecuencia de salida objetivo como referencia
LED de 100 digitos: reservado
LED de 1000 digitos: reservado
El modo de alta frecuencia solo es efectivo para el control V/F

00.16 Tiempo de aceleracion 1
0.1~3600.0S Configuracion
del modelo
00.17 Tiempo de desaceleracion 1
0.1~3600.0S Configuracion
del modelo

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

Hay cuatro grupos de parametros de tiempo de aceleracion y desaceleracion de esta serie de inversores, y el tiempo de
aceleracion y desaceleracion de los otros tres grupos se define en los cédigos de funcién 01.13 ~ 01.18. El tiempo de
aceleracion y desaceleracion predeterminado de fabrica esta determinado por el modelo. Si desea seleccionar otros grupos
de tiempo de aceleracion y desaceleracion, seleccionelos a través del terminal multifuncién (consulte los cédigos de funcién
07.00 ~ 07.06). El tiempo de aceleracién y desaceleracion de la operacion JOG se definen por separado en 01.22 y 01.23.

Producbiﬁpm A

max prdfociichencia

TN 2 | vemm

Figura 00-2 Diagrama esquematico del tiempo de aceleraciéon y el tiempo de
desaceleracion
00.18 Configuracion de la direccién de marcha

0~2 0
0: direccién de avance

Cuando se selecciona este modo, la secuencia de fase de salida real del inversor es consistente con la secuencia de
fase predeterminada del sistema. En este momefto, las t¢clas RUN en el panel y las funciones del terminal FWD se
convierten en control directo.
1: direccién inversa

Cuando se selecciona este modo, la secuencia de fase de salida real del inversor sera opuesta a la secuencia de fase
predeterminada del sistema. En este momento, las funciones {e las tedlas RUN y FWD terminales en el panel se cambian
a control inverso.
2. Operacién inversa prohibida

En cualquier caso, el motor solo puede funcionar hacia adelante. Esta funcién es adecuada para situaciones en las

que la operacion inversa puede traer peligro o pérdida de propiedad. Dado el comando de marcha atras, el inversor funciona
a velocidad cero.

Consg
‘Estefuncién cédigentornoe validgorcorrienddirecciéncontrol d to corrienddominio  canales

00.19 Configuracién de la frecuencia

de la portadora

1.0~16.0KHz Configuracion del modelo
0.4~4.0KW 6,0 KHz 1.0~16.0KHz
5.5~30KW 4,5 KHz 1.0~16.0KHz
37~132KW 3,0 KHz 1.0~10.0KHz
160~ 1,8 KHz 1,0~5,0 kilociclos
630KW

Este codigo de funcion se utiliza para configurar la frecuencia portadora de la salida de onda PWM del inversor. La
frecuencia de la portadora afectara el ruido cuando el motor esté funcionando, y la frecuencia de la portadora se puede
aumentar adecuadamente para cumplir con los requisitos cuando se requiere una operacion silenciosa. Sin embargo, el
aumento de la frecuencia portadora aumentara el valor calorifico del inversor y la interferencia electromagnética con el
mundo exterior.

Cuando la frecuencia de la portadora excede el valor establecido en fabrica, el inversor debe reducirse. En general,
la corriente del inversor debe reducirse en aproximadamente un 5 % por cada aumento de 1 KHz en la onda de descarga.
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00.20 Contrasefia de usuario

0~65535 | 0
La funcién de configuracion de contrasefia de usuario se utiliza para prohibir que personal no autorizado consulte y
modifique los parametros de funcién.
Para evitar un mal funcionamiento, las contrasefias de usuario inferiores a 10 no son validas.

Al configurar la contrasefia de usuario, ingrese cualquier nimero no menor a 10, presione la
tecla para confirmar y la contrasefia entrara en vigencia automaticamente después de 3 minutos.
Cuando necesite cambiar la contrasefia, seleccione el codigo de funcién 00.20, presione la tecla

para entrar a
estado de verificacion de contrasefia, ingrese el estado de modificacién después de que la verificacién de contrasefia sea
exitosa, ingreke una nJeva contrasefia, presione la tecla ENTER para confirmar, y la contrasefia entrar4d en
vigencia automaticamente después de 3 minutos.
‘ - i . . . .

(N

Consejos:

Guarde la contrasefia y consulte al fabricante si la pierde.

Parametros de control del grupo Ol-arranque-parada
01.00 Modo de inicio

0~2 0
0: Inicio de frecuencia de inicio

Comience de acuerdo con la frecuencia de inicio establecida (01.01) y el tiempo de mantenimiento de la frecuencia de

inicio (01.02).
1: Frenado DC+frecuencia de arranque

Primero freno de CC (consulte 01.03 y 01.04), y luego arranque de acuerdo con el modo 0.
2. Inicio de seguimiento de velocidad

En caso de encendido después de un corte de energia, si se cumplen las condiciones de inicio, el inversor comenzara

a funcionar automaticamente en el modo de seguimiento de velocidad después de esperar el tiempo definido en 12.15.

01.01 Frecuencia de inicio

0.00~50.00Hz \ 1.00
01.02 Tiempo de mantenimiento de la frecuencia de inicio

0.0~600.0s \ 0.0

La frecuencia de arranque se refiere a la frecuencia inicial cuando arranca el inversor. Como se muestra en la figura fs
a continuacion, para algunos sistemas con un gran par de arranque, el establecimiento de una frecuencia de arranque
razonable puede solucionar el problema de la dificultad de arranque. El tiempo de mantenimiento de la frecuencia de inicio
se refiere al tiempo que el inversor sigue funcionando a la frecuencia de inicio durante el proceso de inicio, como se muestra
en la siguiente figura en t1. El diagrama esquematico de la frecuencia de arranque es el siguiente:

A

fmax

f=

— -
t] Tidrhz]

Figura 01-1 Diagramal ComiFrecuencia

Cons

1. La frecuencia de inicio no est limitada por la frecuencia limite inferior. La frecuencia JOG no esta limitada por la
frecuencia del limite inferior, sino por la frecuencia de inicio.
2. Cuando 00,15=1 (modo de alta frecuencia), el limite superior de la frecuencia inicial es 500,0 Hz.
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01.03 Corriente de frenado CC inicial

0,0 ~ 150,0% * corriente nominal del motor | 0,0%
01.04 Tiempo inicial de frenado DC

0.0~100.0s 0.0

La corriente de frenado CC inicial se establece como un porcentaje relativo a la corriente nominal de salida del
inversor. Cuando el tiempo de frenado de CC inicial es 0,0 s, no hay proceso de frenado de CC. Como se
muestra en la siguiente figura:

Producﬁr@u‘.ﬁéﬁ% A
|
I
I
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|
Actudti i GEusE |
(eficat BvVEIdRY A : i
corrfr:anado
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] l
Corr oiimes —| | I

Figura 01-2 Diagrama de arranque del freno de CC

01.05

Modo de aceleracién/desaceleracion

0~1 |

0: Aceleracion/desaceleracion en linea recta

La relacién entre la frecuencia de salida y el tiempo aumenta o disminuye seglin una pendiente constante, como se

muestra en la siguiente figura.
1: Aceleracién/desaceleracion de la curva S

La relacién entre la frecuencia de salida y el tiempo aumenta o disminuye segin la curva en forma de S. Cuando
comienza la aceleracion y llega la velocidad, y cuando comienza la desaceleracion y llega la velocidad, el valor establecido
de velocidad esta en el estado de curva en forma de S. Esto puede suavizar la aceleracién y la desaceleracion y reducir el
impacto en la carga. El modo de aceleracion y desaceleracion de la curva S es adecuado para el inicio y la parada del
transporte y la transferencia de cargas, como ascensores y cintas transportadoras. Como se muestra en la siguiente figura:
t1 es el tiempo de aceleracion, t2 es el tiempo de desaceleracion, ts es el tiempo de inicio de la curva S, te es el tiempo final

de lacurva S, 01.06=ts/t1,01.07=te/t2.
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Figura 01-3 Diagrama esquematico de aceleracién y desaceleracion de linea rectay curva S

01.06 Proporcién de tiempo al comienzo de la curva S
10,0~50,0% | 20,0%
01.07 Proporcion de tiempo al final de la curva S
10,0~50,0% | 20,0%
Consulte el término de aceleracion y desaceleracion de la curva S en 01.05.
01.08 Modo de parada
0~1 | 0

0: desaceleracion para detener

Después de recibir el comando de apagado, el inversor reduce gradualmente la frecuencia de salida de acuerdo con
el tiempo de desaceleracion y se detiene después de que la frecuencia cae a cero. Si la funcién de frenado de CC de
apagado es valida, el proceso de frenado de CC se ejecutara después de alcanzar la frecuencia de inicio del frenado de
CC de apagado (de acuerdo con la configuracién 01.09, es posible que se requiera un tiempo de espera de frenado de CC
de apagado), y luego se realizara el apagado.
1: parada libre

Después de recibir el comando de apagado, el inversor finaliza inmediatamente la salida y la carga se detiene
libremente de acuerdo con la inercia mecénica.
01.09 Frecuencia de inicio del frenado de CC durante la parada

0.00 ~ [00.13] frecuencia limite superior | 0.00
01.10 Tiempo de espera para el frenado DC durante la parada

0.0~100.0s | 0.0
01.11 Corriente de frenado CC durante la parada

0,0 ~ 150,0% * corriente nominal del motor | 0,0%

Tiempo de frenado DC durante la parada

iz 0.0: el freno de CC no funciona 0.0

0.1~100.0s

El valor establecido de la corriente de frenado DC durante el apagado es un porcentaje relativo a la corriente nominal
del inversor. Cuando el tiempo de parada de frenado es 0,0 s, no hay proceso de frenado de CC. Como se muestra en la
siguiente figura:
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Figura 01-4 Diagrama de apagado del freno de CC

01.13 Tiempo de aceleracion 2
0.1~3600.0 Configuracion
de tipo
01.14 Tiempo de desaceleracion 2
0.1~3600.0 Configuracion
de tipo
01.15 Tiempo de aceleracion 3
0.1~3600.0 Configuracion
de tipo
01.16 Tiempo de desaceleracion 3
0.1~3600.0 Configuracion
de tipo
01.17 Tiempo de aceleracion 4
0.1~3600.0 Configuracion
de tipo
01.18 Tiempo de desaceleracion 4
0.1~3600.0 Configuracion
de tipo

Se pueden definir cuatro grupos de tiempo de aceleracion y desaceleracion y se pueden controlar mediante diferentes
grupos de terminales Para seleccionar el tiempo de aceleracién y desaceleracion 1 ~ 4 durante el funcionamiento del
inversor, consulte la definicién de la funcién de terminal para aumentar el tiempo de desaceleracién 07.00 ~ 07.06.
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Cons

Aceleracion y

desaceleraciiempl e definidoe 00.16y  00.17.

01.19 Seleccion de la unidad de tiempo de aceleracion y desaceleracion
0~2 0
0: Segundo
1 minuto
2: 0,1 segundo
Este cédigo de funcién define la dimension del tiempo de aceleracion y desaceleracion.
01.20 Configuracion de la frecuencia de marcha hacia adelante Jog
0.00 ~ [00.13] frecuencia limite superior 5.00
01.21 Configuracion de la frecuencia de marcha inversa Jog
0.00 ~ [00.13] frecuencia limite superior 5.00
01.22 Jog tiempo de aceleracion
0.1~3600.0s Configuracién
de tipo
01.23 Tiempo de desaceleracién manual
0.1~3600.0s Configuracién
de tipo
01.24 Tiempo de intervalo de impulso
0.1~100.0s 0.1

De manera similar, el tiempo de desaceleracion jog real t3 se puede determinar de la siguiente

01.20 ~ 01.24 define los pardmetros relevantes durante la operacién jog. Como se muestra en la fig. 01-5, t1y t3 son
el tiempo real de aceleracion y desaceleracion del jog; t2 es el tiempo de JOG; t4 es el tiempo de intervalo de jog (01.24);
01 es la frecuencia de funcionamiento del jog directo (01.20); f2 es la frecuencia de operacion jog inversa (01.21). El tiempo
real de aceleracion jog t1 se determina de acuerdo con la siguiente formula:
t1=01.20*01.22/00.12

manera: t3=01.21*01.23/00.12
Donde 00.12 es la frecuencia méaxima de salida.
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Figura 01-5 Diagrama de operaciéon JOG

01.25

Salto de frecuencia 1

0.00 ~ frecuencia limite superior

0.00
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01.26 Rango de frecuencia de salto 1

0.00 ~ frecuencia limite superior | 0.00
01.27 Salto de frecuencia 2

0.00 ~ frecuencia limite superior [ 0.00
01.28 Rango de frecuencia de salto 2

0.00 ~ frecuencia limite superior | 0.00
01.29 Salto de frecuencia 3

0.00 ~ frecuencia limite superior [ 0.00
01.30 Rango de frecuencia de salto 3

0.00 ~ frecuencia limite superior | 0.00

Los codigos de funcién anteriores son funciones configuradas para hacer que la frecuencia de salida del inversor
evite el punto de frecuencia de resonancia de la carga mecénica. La frecuencia establecida del inversor se puede dar
saltando cerca de algunos puntos de frecuencia de acuerdo con la siguiente figura. Su significado especifico es que la
frecuencia del inversor nunca funcionara de manera estable dentro del rango de frecuencia de salto, sino que pasara por
este rango durante la aceleracion y la desaceleracion.
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FO129 f=—————————— ——- F01.30
[T bt Fhd@nci
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T F-1—1-—~ F01.26
F01.25 - —-
Col fre&ﬁéﬁiﬁ¥
Figura 01-6 Diagrama de salto de frecuencia
01.31 Accién cuando la frecuencia establecida es inferior a la frecuencia limite inferior
0~2 | 0
0: Ejecutar en el limite inferior de frecuencia.

Cuando la frecuencia establecida es menor que el valor establecido de la frecuencia limite inferior (00.14), el inversor

opera en la frecuencia limite inferior.
1: Operacion de frecuencia cero después del tiempo de retardo

Cuando la frecuencia establecida es inferior al valor establecido de la frecuencia limite inferior (00.14), el
inversor funciona a frecuencia cero después de un tiempo de retraso (01.32). 2: Apagado después de un tiempo de
retraso

Cuando la frecuencia establecida es inferior al valor establecido de la frecuencia limite inferior (00.14), el inversor se
detiene después de un tiempo de retraso (01.32).
01.32 Detener el tiempo de retardo cuando la frecuencia es inferior a la frecuencia del limite
inferior (inactividad simple)
0.0~3600.0s 10.0

Consulte la descripcion del parametro 01.31 para obtener méas detalles.
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01.33 Corriente de frenado de frecuencia cero

0.0~150.0% ‘ 0.0

Este parametro es el porcentaje de la corriente nominal del motor.
01.34 Tiempo de zona muerta hacia adelante y hacia atras

0.0~100.0s 0.0

El tiempo de espera para que el inversor haga la transicién de operacion directa a operacion inversa, o de operacion
inversa a operacion directa, como se muestra en la figura t1 a continuacion. La frecuencia de espera de la transicion de
conmutacién también esté relacionada con la configuracién de 01.35.

! d
recuenm;

1 . -
E Tle?ﬂﬁ]

t1

Figura 01-7 Diagrama esquematico del tiempo muerto directo e inverso

01.35 Modo de conmutacién hacia adelante y hacia atras
0~1 ‘ 0
0: Conmutacion de frecuencia superior a 0 Hz
1: Conmutacién de frecuencia de inicio excesivo
01.36 Tiempo de deceleracion en espera de parada de emergencia
0.1~3600.0S 1.0
Para obtener mas informacién, consulte la descripcién de la funcién No. 10 en el terminal de entrada
digital (07.00~07.06).
01.37 Tiempo de retencion actual para el frenado de CC durante el apagado
0.0~100.0S ‘ 0.0
002 Grupo- Pardmetros del motor
02.00 Seleccion del tipo de motor
0~1 ‘ 0

0: motor asincrono de CA  1: reservado
’ 02.01 Potencia nominal del motor
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0.4~999.9KW Configuracion
del modelo
02.02 Frecuencia nominal del motor
0.01Hz~ [00.12] Frecuencia de salida maxima | 50.00
02.03 Velocidad nominal del motor
0~60000RPM Configuracién
del modelo
02.04 Tensién nominal del motor
0~999V Configuracién
del modelo
02.05 Corriente nominal del motor
0.1~6553.5A Configuracion
del modelo
A\
FARN
Notas:

Los codigos de funcién anteriores deben configurarse de acuerdo con los parametros de la placa de identificacion del
motor. Configure el motor correspondiente de acuerdo con la potencia del inversor. Si la diferencia de potencia es

demasiado grande, el rendimiento de control del inversor obviamente disminuira.

Resistencia del estator del motor asincrono
02.06 - —
0.01~20.000Q Configuracion
del modelo
02.07 Resistencia del rotor del motor asincrono
0.01~20.000Q Configuracion
del modelo
Inductancia de estator y rotor de motor asincrono
02.08 - —
0.1~6553.5mH Configuracion
del modelo
Inductancia mutua entre el estator y el rotor del motor asincrono
02.09 - —
0.1~6553.5mH Configuracion
del modelo
02.10 Corriente sin carga del motor asincrono
0.01~655.35A Configuracion
del modelo

Los significados especificos de los parametros del motor anteriores se muestran en la Figura F2-1.

JEn j¥z1
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Fig. F2-1 Diagrama del circuito equivalente de estado estable de un motor asincrono

R1, jx11, R2, jxI21, Xm e lo en la figura F2-1 representan respectivamente la resistencia del estator, la inductancia de
fuga del estator, la resistencia del rotor, la inductancia de fuga del rotor, la inductancia mutua y la corriente sin carga.

Si el motor esta sintonizado, los valores establecidos de 02.06 a 02.10 se actualizaran una vez finalizada la
sintonizacion.

Después de cambiar la potencia nominal del motor asincrono a 02.01, los parametros de 02.03 a 02.10 se actualizan
autométicamente a los parametros predeterminados del motor asincrono con la potencia correspondiente (02.02 es la
frecuencia nominal del motor, que no esta dentro del rango de pardmetros predeterminados de motor asincrono y debe ser
configurado por el usuario de acuerdo con la placa de identificacion).

02.11~ Reservado
02.15
Reservado | 0
02.16 Seleccion de ajuste del motor
0~3 | 0
0: Sin accién

1. Sintonizacién estatica

Modo de medicién de parametros cuando el motor esté en estado estatico, lo cual es adecuado para situaciones en
las que el motor y la carga no se pueden separar. 2. Ajuste completo sin carga

El modo de medicién de pardmetros completos del motor se adopta en la medida de lo posible cuando el motor se
puede separar de la carga.

Cong

1: Cuando 02.16 se establece en 2, si hay un exceso de corriente y una falla de sintonizacién durante la sintonizacion, es
necesario verificar si la salida esté desfasada y si los modelos coinciden.

2: Cuando 02.16 se establece en 2, cuando se lleva a cabo la sintonizacién completa, el eje del motor debe separarse de
la carga y se prohibe la sintonizacién completa del motor con carga;

3: Antes de iniciar el ajuste de los parametros del motor, aseglrese de que el motor esté detenido, de lo contrario, el ajuste
no se puede realizar con normalidad.

4 : En algunas ocasiones (como cuando el motor no se puede separar de la carga, etc.), cuando el ajuste completo es
inconveniente o el usuario tiene pocos requisitos para el rendimiento del control del motor, se puede realizar un ajuste
estatico.

5 : Si el ajuste es imposible y el usuario ya conoce los parametros precisos del motor, el usuario puede ingresar
directamente los parametros de la placa de identificacién del motor (02.01 ~ 02.14), y ain se puede ejercer el rendimiento
superior del inversor. La afinacién no tiene éxito, proteja la accion y visualice E-21.
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Tiempo de retencion de preexcitacién del motor asincrono
0.00~10.00S
0.4 ~4.0KW
02.17 55~30KW  0.02s Configuracién
37~132KW 0.05S del modelo
160~630KW 0.10S
Nota: Este El medidor 0.20S no es
parrafo alido para el control VF
003 grupo- Reservado
004 grupo-Lazo de velocidad y parametros de control de par
04.00 Ganancia proporcional de lazo de velocidad (ASR1)
0.000~6.000 | 1.000
04.01 Lazo de velocidad (ASR1) Tiempo integral
0.000~32.000S | 1.000
04.02 Constante de tiempo del filtro ASR1
0.000~0.100S | 0.000
04.03 Cambiar frecuencia de punto bajo
0.00Hz~ [04.07] | 5.00
04.04 Ganancia proporcional de lazo de velocidad (ASR2)
0~6.000 | 1.500
04.05 Bucle de velocidad (ASR2) Tiempo integral
0.00~32.000S | 0.500
04.06 Constante de tiempo del filtro ASR2
0.000~0.100S | 0.000
04.07 Cambiar la frecuencia de punto alto
04.03 ~ [00.13] frecuencia limite superior | 10.00

Los c6digos de funcién 04.00 ~ 04.07 son validos sin control vectorial PG.
En el modo de control vectorial, las caracteristicas de respuesta de velocidad del control vectorial se modifican
configurando la ganancia proporcional p y el tiempo de integracion i del regulador de velocidad.
La composicién del regulador de velocidad (ASR) se muestra en la Figura F4-1. En la figura, KP es la ganancia
proporcional P, Tl es el tiempo integral | ..

Frc_acuenqiq
CERAERE R e
+ Valprgr

dadiiF 4
.

N ;
K= (1+E ) ‘/l ;
gl g

Fig. F4 -1 esquema simplificado del regulador de velocidad
04.08 Coeficiente de compensacion de deslizamiento positivo de control vectorial (estado
eléctrico)
50,0 % ~ 200,0 % * frecuencia de deslizamiento nominal | 100,0%
04.09 Coeficiente de compensacion de deslizamiento negativo del control vectorial
(estado de frenado)
50,0 % ~ 200,0 % * frecuencia de deslizamiento nominal I 100,0%

¥
ot
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En el modo de control vectorial, los parametros del cédigo de funcién anterior se utilizan para ajustar la precision de
estabilidad de velocidad del motor. Cuando el motor estd bajo una carga pesada y la velocidad es baja, aumente este

parametro; de lo contrario, disminuya este parametro.

El coeficiente de deslizamiento positivo compensa la velocidad cuando el deslizamiento del motor es positivo, mientras
que el coeficiente de deslizamiento negativo compensa la velocidad cuando el deslizamiento del motor es negativo.

04.10 Seleccién de control de velocidad y par
0~2 0
0: Velocidad
Cuando no hay control vectorial de corriente PG, el objeto de control es el control de velocidad.
1: par

El control de par es el objeto de control sin control vectorial de corriente PG. Consulte 04.12 ~ 04.24 para conocer los
ajustes de parametros relacionados.
2. Condicién efectiva (cambio de terminal)

El objeto de control sin control vectorial de corriente PG es controlado por el terminal de entrada del interruptor (DI)
definido como conmutacién de control de velocidad y par. Consulte la descripcion de funcién No.48 del grupo de parametros
07, funcién de terminal DI.

Velocidad El comando de par

oo [Pierosens
Limite Velocid Esfuerzo
llor Error Actual
= 1
Actual il 7S (“E) |
veloatie | (F04.14 ; Fo4.15)

I
|
Actual Velocid(Velocid
Limit&/alor)

Fig. F4-2 Diagrama de bloques simplificado del control de par
04.11 Retardo de conmutacion de velocidad y par

0.01~1.00S 0.05
Este cédigo de funcién define el tiempo de retardo al cambiar el modo de par y velocidad.

04.12 Seleccién de comando de par

0
0~3 ‘

Este cédigo de funcién establece el canal de torque dado durante el control de torque.
0: Digito del teclado dado

Los comandos de torque son dados por digitos del teclado. Consulte la configuracién 04.13 para conocer los valores

de configuracion.
1:AIL

El comando de par se establece mediante la entrada analégica All. La entrada positiva y negativa de All corresponde
al valor del comando de torque en las direcciones positiva y negativa.

Al usar esta funcién, los usuarios deben configurar la cantidad fisica correspondiente a la entrada Al1 como instruccién
de torque y también configurar la curva correspondiente de All y el tiempo de filtrado de la entrada All. Consulte la
descripcioén del codigo de funcién 06.00 ~ 06.05.
2:AI2

El comando de par se establece mediante la entrada analégica All. La entrada positiva y negativa de All corresponde
al valor del comando de torque en las direcciones positivay negativa.

Al usar esta funcién, los usuarios deben configurar la cantidad fisica correspondiente a la entrada Al1 como instruccion
de torque y también configurar la curva correspondiente de All y el tiempo de filtrado de la entrada All. Consulte la
descripcion del cédigo de funcién 06.06 ~ 06.11.

3: Comunicacién dada
La instruccién de torque es dada por comunicacién RS485.
04.13 Par de ajuste digital del teclado

-200,0 % ~ 200,0 % * corriente nominal del motor 0,0%
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El valor establecido de este cédigo de funcién corresponde a la instruccién de torque y se selecciona como el valor
establecido de torque proporcionado por el digito del teclado.
04.14 Seleccién del canal de limite de velocidad 1 para el modo de control de par
(direccién de avance)
0~2 0
Este cédigo de funcion establece el canal de limite de velocidad de avance durante el control de par.
0 : Digito del teclado dado 1
Consulte 04.16 Configuracion para obtener mas detalles.
1:AlL
El canal de limitacién de la velocidad de avance en el control de par estd dado por All. Consulte la descripcion del
caodigo de funcién.
06.00 ~ 06.05.
2: A2
El canal de limitacion de velocidad de avance durante el control de par estd dado por Al2. Consulte la descripcion del
cadigo de funcién 06.06 ~ 06.11.
04.15 Seleccién de canal de limite de velocidad 2 del modo de control de par (direccién inversa)
0~2 | 0
Este cédigo de funcién establece el canal de limite de velocidad inversa durante el control de par.
0 : Digito del teclado dado 2
Consulte 04.17 Configuracion para obtener mas detalles.
1:AI1

El canal de limite de velocidad inversa para el control de par esta dado por All. Consulte la descripcion del cédigo de
funcion.

06.00 ~ 06.05.
2:AI2

El canal de limite de velocidad inversa para el control de par esta dado por Al2. Consulte la descripcion del cédigo de
funcién 06.06 ~ 06.11.

04.16 Los nimeros del teclado limitan la velocidad 1
0.0 ~ 100.0% * [00.12] frecuencia maxima 100,0%
Los nimeros del teclado limitan la velocidad 1 a un limite relativo a la frecuencia de salida méxima.n caédigc
Esta funcion al valor limite de la velocidad de avance cuando 04.14=0. corresponde
04.17 Velocidad limite digital del teclado 2
0.0 ~ 100.0% * [00.12] frecuencia maxima 100,0%

Velocidad limite digital del teclado 2 a un limite relativo a la frecuencia de salida maxima. Este cédigo de funcién
corresponde al valor limite de la velocidad inversa cuando 04.15=0.

04.18 Tiempo de subida del par

0.0S~10.0S | 0.1
04.19 Tiempo de caida de par

0.0S~10.0S | 0.1

El tiempo de subida/bajada del par define el tiempo en que el par sube desde 0 hasta el valor méximo o cae desde el
valor méximo hasta 0.

Limitacién de par eléctrico en modo vectorial

04.20 Tipo G: 0,0 % ~ 200,0 % * corriente nominal del motor 180,0 %

. . . Confi i6
Tipo P : 0.0% ~ 200.0% * corriente nominal del motor 120.0% ontiguracion

del modelo
Limitacién del par de frenado en modo vectorial
04.21 - - - - - ; - —
Tipo G: 0,0 % ~ 200,0 % * corriente nominal del motor 180,0 % Tipo P: Configuracion
0,0 % ~ 200,0 % * corriente nominal del motor 120,0 % del modelo

El cédigo de funcién anterior define la magnitud del valor limite de par cuando se realiza el control vectorial
Seleccion de accion de deteccién de par

04.22

0~8 0
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Nivel de deteccién de par
oz Tipo G: 0,0 % ~ 200,0 % * corriente nominal del motor ~ Tipo P: 0,0% ~ 200,0% * Configuracion
150,0 % corriente nominal del motor 110,0 % del modelo
04.24 Tiempo de deteccién de par
0.0~10.0S 0.0

Cuando el par real estd dentro de 04.24 (tiempo de deteccién de par) y excede continuamente 04.23 (nivel de
verificacion de par), el inversor realizara las acciones correspondientes de acuerdo con la configuracién de 04.22. Cuando
el valor establecido del nivel de deteccién de par es 100%, corresponde al par nominal del motor.

0: Detecci6n invélida

No se realiza la deteccion de par.

1: Continuar funcionando después de detectar par a velocidad constante

El par excesivo se detecta solo en el proceso de funcionamiento a velocidad constante y, una vez detectado el par, el
inversor sigue funcionando.

2: Continuar funcionando después de detectar el par durante la operacion

Después de que se detecta el par en todo el proceso de operacion, el inversor contintia funcionando.
3: Cortar la salida después de detectar el par a velocidad constante

El par excesivo se detecta solo en el proceso de operacion de velocidad constante, y después de que se detecta el par,
el inversor detiene la salida y el motor se desliza para detenerse libremente. 4: corte la salida después de detectar el par en
funcionamiento

Después de que se detecta el par en todo el proceso de ejecucion, el inversor deja de producir y el motor se desliza'y
se detiene libremente.

5: Contintie funcionando después de que se detecte un par insuficiente a velocidad constante

El par insuficiente se detecta solo en el proceso de operacion de velocidad constante, y después de la deteccién de par

insuficiente, el inversor continGia funcionando.
6: Continte funcionando después de que se detecte un par insuficiente durante la operacion

Se detecta un par insuficiente en todo el proceso de operacién y el inversor contindia funcionando.
7: Corte la salida después de detectar un par insuficiente a velocidad constante

Solo en el proceso de operacién de velocidad constante, se detecta si el par es insuficiente, y después de detectar el
par insuficiente, el inversor deja de producir y el motor se desliza y se detiene libremente.
8: corte la salida después de detectar un par insuficiente durante el funcionamiento

Después de que se detecta un par insuficiente en todo el proceso de funcionamiento, el inversor deja de producir y el
motor se deslizay se detiene libremente.

Frecuencia de corte del coeficiente de friccion estatica

04.25
0.00~300.00Hz | 10.00
Ajuste del coeficiente de friccion estatica

04.26
0.0~200.0 | 0.0
Tiempo de mantenimiento del coeficiente de friccién estatica

04.27
0.00~600.00s | 0.0

Como el par de arranque del motor no es suficiente, aumentar el valor establecido de 04.26 puede aumentar el par de
arranque. Cuando la velocidad excede el valor establecido de 04.25, el par aumentado disminuird lentamente hasta el par
dado dentro del tiempo establecido de 04.27.

005 grupo -parametros de control de FV
e

Configuracion de la curva V/IF
05.00

0~5 0
Este conjunto de cédigos de funcién define el modo de configuracién de la curva V/F del motor para cumplir con
diferentes requisitos de caracteristicas de carga. Segun la definicién de 05.00, puede elegir cinco curvas fijas y una curva
personalizada.
0: curva lineal
La curva lineal es adecuada para la carga de par constante ordinaria, y el voltaje de salida tiene una relacion lineal con
la frecuencia de salida. Véase la linea recta 0 en la figura F5-1.
1: curva de reduccién de par 1 (potencia 1,3)
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Curva de reduccién de par 1, el voltaje de salida y la frecuencia de salida son 1,3 de potencia. Ver la curva 1 en la
figura F5-1.

2: curva de reduccion de par 2 (1,5 de potencia)
Curva de reduccion de par 2, el voltaje de salida y la frecuencia de salida son 1,5 de potencia. Ver la curva 2 en la
figura F5-1.
3: curva de reduccion de par 3 (potencia 1,7)
Curva de reduccion de par 3, el voltaje de salida y la frecuencia de salida son 1,7 de potencia. Ver la curva 3 en la
figura F5-1.
4: curva cuadrada
La curva cuadrada es adecuada para cargas de par cuadrado como ventiladores y bombas para lograr el mejor efecto

de ahorro de energia, y el voltaje de salida tiene una relacién de curva cuadrada con la frecuencia de salida. Ver la curva 4
en la figura F5-1.

5: Curva V/F configurada por el usuario (determinada de 05.01 a 05.06)
Cuando se selecciona 05.00 como 5, el usuario puede personalizar la curva V/F de 05.03 a 05.08 y definir la curva V/F

agregando (V1, 01), (V2, F2), (V3, F3) y la polilinea de origen y punto de méaxima frecuencia, lo cual es adecuado para
caracteristicas especiales de carga. Como se muestra en la figura F5 -1.

Pigtkci
Yelidey 4

Ymax

Ll

O =W e

¥

0 Fb &8 L
Frecuencia de salida

Vmax: Voltaje maximo de salida
Fb: Frecuencia maxima de salida

Fig. F5-1 Diagrama de la curva V/F

05.01 Ajuste de refuerzo de par
0.0 ~ 30.0% Tensién nominal del motor Configuracion
del modelo
05.02 Frecuencia de corte del refuerzo de par
0.0~ Potencia nominal del motor | 15.00

Para compensar las caracteristicas de par de baja frecuencia, se puede realizar alguna compensacion de refuerzo para
el voltaje de salida. Cuando este cédigo de funcion se establece en 0,0 %, se trata de una elevacién de par automatica y
cuando cualquier valor no es 0,0 %, se trata de un modo de elevacién de par manual. 05.02 define el punto de frecuencia
de corte de elevacion fz cuando se realiza la elevacién de par manual, como se muestra en la Figura F5-2.
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A

\. MAX Fr e e e e e e

1
i
Vb :
\ i
P E -
fz fo
Vb- aumento de par manual
Figura F5-2 Diagrama esquematico del refuerzo de par
& Notes:
1 En el modo de control V/F normal, el modo de aumento de par
automatico no es valido. 2: El refuerzo de par automatico solo es valido
en el modo de control V/F avanzado.
05.03 Valor de frecuencia V/F F1
0.00~ Valor de frecuencia F2 | 12.50
05.04 Voltaje V/IF V1
0.0 ~ valor de voltaje V2 [ 25,0%
05.05 Valor de frecuencia V/F F2
Valor de frecuencia 01 ~ valor de frecuencia F3 [ 25.00
05.06 V/F Valor de tension V2
Valor de tension v1 ~ valor de tension V3 | 50,0%
05.07 Valor de frecuencia V/F F3
Valor de frecuencia F2 ~ frecuencia nominal del motor [ 37.50
05.08 V/F Valor de tension V3
Valor de voltaje v2 ~ 100.0% * voltaje nominal del motor | 75,0%

El diagrama esquemético de voltaje y frecuencia es el siguiente:

VIR A

- - =

4Ti6 1l SEP SRR PSR

| [
Vil - — | |
I |

F1 F2 F3  M@Judi %gencia
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Figura F5-3 Diagrama esquematico de la curva V/F establecida por los usuarios
Compensacion de frecuencia de deslizamiento de control V/F

05.09 - - -
0,0 ~ 200,0% * deslizamiento nominal ‘ 0,0%

La velocidad del motor asincrono disminuira después de ser cargado. La compensacion de deslizamiento puede hacer
que la velocidad del motor se acerque a su velocidad sincrona, lo que aumenta la precision del control de velocidad del
motor.
05.10 Coeficiente de filtro de frecuencia de deslizamiento de control V/F

1~10 3
Este parametro se utiliza para ajustar la velocidad de respuesta de la compensacion de frecuencia de deslizamiento.
Cuanto mayor sea el ajuste de este valor, mas lenta ser la velocidad de respuestay mas estable la velocidad del motor.

Coeficiente de filtro de compensacion de frecuencia de par de control V/F

0~10
del modelo

Cuando aumenta el par libre, este pardmetro se utiliza para ajustar la velocidad de respuesta de la compensacién de
par. Cuanto mayor sea este valor, mas lenta sera la velocidad de respuesta y mas estable la velocidad del motor.

05.12 Seleccién de control V/F separado

11
o ‘ Configuracion

0~3
0: modo semiseparado VF, salida de bucle abierto de voltaje
En este modo de control, el inversor arranca de acuerdo con la curva V/F normal y luego ajusta el voltaje al valor de
voltaje objetivo establecido después de alcanzar el punto de frecuencia establecido. En este modo, el voltaje no tiene
retroalimentacion y el valor de voltaje objetivo se establece como un circuito abierto. Como se muestra en la figura.
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Figura F5-4 Modo de control de voltaje 0
FO—— frecuencia establecida, VO—— voltaje nominal correspondiente a la frecuencia establecida, U */U1 * —— valor
establecido de un canal dado en
05.13.
Como se muestra en la figura anterior, después de estabilizar la frecuencia del punto A, comienza el ajuste de voltaje.
De acuerdo con el valor de voltaje objetivo y el voltaje de entrada, el punto de voltaje puede moverse al punto b (aumento)
o al punto ¢ (disminucién) hasta que alcance el valor objetivo.
1: modo semiseparado VF, salida de circuito cerrado de voltaje
La Unica diferencia entre este modo y el modo 0 es que introduce un circuito cerrado de voltaje, que puede estabilizar
el voltaje mediante el ajuste de PI para la desviacion entre el voltaje de retroalimentacion y el voltaje dado. Puede
compensar la desviacion de voltaje objetivo causada por el cambio de carga y hacer que la precisién del control de voltaje
sea mas alta y la respuesta més rapida, como se muestra en la siguiente figura
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Figura F5-5 Modo de control de voltaje 1
Este método de control se usa ampliamente en la fuente de alimentacién EPS y otros campos, y su diagrama de
bloques del principio de control es el siguiente:

b+ + R erHuﬁEﬁ&ﬂﬁ I

1 @ ‘
TPT

U*—— establece el valor de un canal dado en 05.13
Ul——valor de voltaje de retroalimentacién analégica (PT)
PT—— Transmisor de cantidad eléctrica

Figura F5-6 Principio de control EPS

La relacion correspondiente entre el voltaje del canal de retroalimentacion analégica y el voltaje real de 06.06 a 06.11
esté determinada Unicamente por el transmisor de voltaje (PT), y su método de célculo es el siguiente:
Suponga que U * = 120% * Ue = 456 V (ajuste All)
Relacion de transformacién PT = 50 (entrada CA 0-500 V, salida CC 0-10 V)
Luego, cuando la salida alcanza el voltaje objetivo de 456 V, el voltaje de retroalimentacion de la salida PT es
456/50V =9,12 V.
Cuando el limite superior de entrada de All es de 10 V, el voltaje de entrada determinado es de 500 V y la relacion con el
voltaje nominal es 500/380 = 132 %.
Por lo tanto, 06.09 (voltaje de limite superior de entrada de Al2) se establece en 10,00 V, y 06.10 (configuracién
correspondiente del limite superior de Al2) se establece en 132%.
2: modo VF totalmente separado, salida de bucle abierto de voltaje
En este modo, la frecuencia de salida y el voltaje del inversor son completamente independientes, y la frecuencia
acelera y desacelera de acuerdo con el tiempo de aceleracion y desaceleracion definido, mientras que el voltaje se ajusta
al valor objetivo de acuerdo con el tiempo de subida/bajada definido por 19.05 y 20.05. Como se muestra en la figura, este
modo de control se aplica principalmente al disefio de algunas fuentes de alimentacion de frecuencia variable.

Paadticci
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Figura F5-7 Modo de control de voltaje 2

3: modo VF completamente separado, salida de circuito cerrado de voltaje

La Unica diferencia entre este modo y el modo 2 es que introduce un circuito cerrado de voltaje, que puede estabilizar el

voltaje mediante el ajuste de PI para la desviacion entre el voltaje de retroalimentacién y el voltaje dado. Puede compensar

la desviacion de voltaje objetivo causada por el cambio de carga y hacer que la precisién del control de voltaje sea mas alta
la respuesta més rapida, como se muestra en la siguiente figura

05.13 Canal dado voltaje
0~2 0
0 : Digital dado
Establezca el valor de voltaje objetivo mediante el cédigo de funcién 05.15.
1:Al1

El valor de voltaje objetivo lo proporciona el All analégico. Preste atencion a la cantidad fisica correspondiente a All,

y
06.00 debe configurarse en 2 (comando de voltaje).
2: A2
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El valor de voltaje objetivo lo proporciona el Al2 analégico. Preste atencion a la cantidad fisica correspondiente a Al2,

y
06.00 debe configurarse en 2 (comando de voltaje).
05.14 Canal de retroalimentacion de voltaje de salida de circuito cerrado de voltaje

0~1 0

0:AIl
El valor de voltaje objetivo lo proporciona el All analégico. Preste atencion a la cantidad fisica correspondiente a All,

06.00 debe configurarse en 2 (comando de voltaje).

1:AI2
El valor de voltaje objetivo lo proporciona el Al2 analégico. Preste atencion a la cantidad fisica correspondiente a Al2,
y

06.00 debe configurarse en 2 (comando de voltaje).

05.15 Establecer digitalmente el valor del voltaje de salida

0.0 ~ 200.0% * voltaje nominal del motor | 100%
05.16 Limite de desviacion del ajuste de circuito cerrado del motor

0,0 ~ 5,0% * tensién nominal del motor | 2,0%

Usado en modo de circuito cerrado limitado, permite que el voltaje se regule a la maxima amplitud de desviacion, para
limitar el voltaje dentro de un rango seguro y garantizar el funcionamiento confiable del equipo.
05.17 Tensién méaxima de la curva VF en modo semiseparado

0,0 ~ 100,0% * tensién nominal del motor 80,0%
Esta funcién define el punto de méxima tension al arrancar el equipo segin la curva de tension y frecuencia. El ajuste
razonable de esta funcién puede prevenir validamente el sobreimpulso de voltaje durante el arranque y garantizar el
funcionamiento confiable del equipo.

05.18 Periodo de ajuste del controlador de voltaje de salida de circuito cerrado

0.01~10.00s 0.10

Este c6digo de funcion representa la velocidad de ajuste de voltaje. Si la respuesta de voltaje es lenta, el valor de este
pardmetro se puede reducir adecuadamente.

05.19 Tiempo de subida de tensién

0.1~3600.0S | 10.0
05.20 Tiempo de caida de voltaje

0.1~3600.0S | 10.0

Este codigo de funcién define el tiempo de subida y bajada de tension en el modo de control donde V y F estan
completamente separados, es decir, el modo 2.

Procesamiento de desconexion de retroalimentacion de voltaje

05.21

0~2 0

0: Alarma y mantiene funcionamiento con la tensién en el momento de la desconexién
1: Alarma y reduccion del voltaje al voltaje limite para la
operacion 2: Accién de proteccién y parada libre

Valor de deteccion de desconexion de retroalimentacion de voltaje
05.22

0,0 ~ 100,0% * tensién nominal del motor | 2,0%

El valor méximo del voltaje dado se toma como el valor limite superior del valor de deteccién de desconexion de
retroalimentacion. En el tiempo de deteccién de desconexion de retroalimentacion, cuando el valor de retroalimentacion de
voltaje es continuamente menor que el valor de deteccién de desconexién de retroalimentacion, el inversor realizara las
acciones de proteccion correspondientes de acuerdo con la configuracion de 05.21.

Tiempo de deteccién de desconexién de realimentacién de tension

05.23

0. 0~100.0s 10.0
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Duracioén antes de la accién de proteccion después de la desconexién de la realimentacion de
tension.

Tensién limite de desconexién de realimentacion de tensién
05.24

0,0 ~ 100,0% * tension nominal del motor 80,0%

Este codigo de funcién define la amplitud méxima del voltaje de salida del inversor, lo que significa que incluso si falla
la proteccion, el voltaje de salida final también puede limitarse dentro del rango de seguridad permitido cuando la
retroalimentacion de salida estd desconectada y el voltaje aumenta continuamente. de control, lo que garantiza en gran
medida la seguridad del trabajo de carga posterior.

Valor de prueba de subtensién del bus de CC

05.25

0~1000V | 0
Si el valor del parametro se establece en 0, la funcién no es vélida. Si el voltaje del bus de CC es inferior al valor del
parametro, el sistema informara "E-34".

Restablecer el valor de la falla de bajo voltaje del bus de CC
05.26

0~1000V ] 0
Si el voltaje del bus de CC es igual al valor del parametro, el sistema restablecera la falla "E-34" y funcionara
autométicamente.

Grupo 006: parametros de entrada y salida analégicos y de pulsos

Al1l aporteorrespondientéisico  cantidad

0: Comando de velocidad (frecuencia de salida, -100,0 % ~ 100,0 %)
1: Comando de par (par de salida, -200,0 % ~ 200,0 %)

La configuracién anal6gica All considera un valor dado del comando de torque, y el rango de torque dado puede ser
-200.0% ~ 200.0%. Consulte la descripcién detallada de la funcién del grupo F6 para conocer las configuraciones
relacionadas. 2: Comando de voltaje (voltaje de salida, 0,0 % ~ 200,0 % * voltaje nominal del motor)

Limite inferior de entrada All

06.01
0,00 Vv/0,00 mA~10,00 V/20,00 mA I 0.00
El limite inferior Al1 corresponde al ajuste de la cantidad fisica

06.02
-200,0% ~ 200,0% ] 0,0%
Limite superior de entrada All

06.03
0,00 Vv/0,00 mA~10,00 V/20,00 mA | 10.00
El limite superior Al1 corresponde a la configuracién de la cantidad fisica

06.04
-200,0% ~ 200,0% | 1000%
Tiempo de filtro de entrada All

06.05
0.00S~10.00S | 0.05
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Cantidad fisica correspondiente de entrada Al2
06.06

0~2 0
0: Comando de velocidad (frecuencia de salida, -100,0 % ~ 100,0 %)
1: Comando de par (par de salida, -200,0 % ~ 200,0 %)

La configuracién analégica de Al2 se considera como un valor dado del comando de torque, y el rango de torque
dado puede ser -200.0% ~ 200.0%. Consulte la descripcion detallada de la funcién del grupo F6 para conocer las
configuraciones relacionadas.

2: Comando de voltaje (voltaje de salida, 0,0 % ~ 200,0 % * voltaje nominal del motor)

Limite inferior de entrada Al2

06.07
0.00V~10.00V | 0.00
El limite inferior Al2 corresponde a la configuracion de la cantidad fisica

06.08
~200,0% ~ 200,0% | 0,0%
Limite superior de entrada Al2

06.09
0.00V~10.00V | 10.00
El limite superior Al2 corresponde al ajuste de la cantidad fisica

06.10
-200,0% ~ 200,0% | 1000%
Tiempo de filtro de entrada Al2

06.11
0.00S-10.00S | 0.05

Los cédigos de funcién anteriores definen los rangos de entrada de los canales de voltaje de entrada anal6gica Ally
Al2 y sus correspondientes porcentajes de cantidad fisica y constantes de tiempo de filtrado. Entre ellos, Al2 se puede
seleccionar como entrada de voltaje/corriente a través del puente J1, y su configuracion digital se puede configurar de
acuerdo con la relacién entre 0 ~ 20 mAy 0 ~ 10 V. La configuracién especifica debe basarse en la situacién real de la sefial
de entrada.

Las constantes de tiempo de filtrado de entrada de All y Al2 se utilizan principalmente para filtrar el procesamiento de
sefiales de entrada analdgicas para eliminar la influencia de la interferencia. Cuanto mayor sea la constante de tiempo,
mayor seré la capacidad antiinterferente, mas estable el control, pero mas lenta la respuesta; Por el contrario, cuanto menor
sea la constante de tiempo, més rapida sera la respuesta, pero méas débil sera la capacidad antiinterferente y el control
puede ser inestable. Si el valor éptimo no puede determinarse en la aplicacién practica, el valor de este pardmetro debe
ajustarse adecuadamente segun si el control es estable o no y la situacién de retardo de respuesta.

Limite de desviacion antivibracion de entrada analégica
06.12

0.00V~10.00V 0.10

Cuando la sefial de entrada analégica flucttia con frecuencia cerca de un valor dado, la fluctuacién de frecuencia causada
por esta fluctuacion puede suprimirse configurando 06.12.

Umbral de operacion de frecuencia cero

06.13

Diferencia de retorno de frecuencia cero ~ 50,00 Hz 0.00

Cuando 00.15=1 (modo de alta frecuencia), el valor maximo de este cédigo de funcion es
500.0Hz.

Diferencia de retorno de frecuencia cero
06.14

0.00 ~ umbral de operacion de frecuencia cero 0.00

Estos dos cédigos de funcién se utilizan para establecer la funcion de control de retorno de frecuencia cero. Tome el
canal dado de corriente analégica Al1 como ejemplo, como se muestra en la Figura F6-1.
Proceso de inicio:

Después de que se emite el comando de marcha, solo cuando la entrada de corriente analégica All alcanza o supera
un cierto valor Ib y su correspondiente frecuencia establecida alcanza fb, el motor comienza a arrancar y acelera a la
frecuencia correspondiente a la entrada de corriente All simulada de acuerdo con la aceleracion. tiempo.

Proceso de apagado:

En el proceso de funcionamiento, cuando el valor actual de All se reduce a Ib, el inversor no se detendré de inmediato,

y solo cuando la corriente de All continte disminuyendo a la y la frecuencia indicada correspondiente sea fa, el inversor
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dejara de emitir. Aqui, fb se define como el umbral de operacién de frecuencia cero, que se define en 06.13, y el valor de
fb-fa se define como la diferencia de retorno de frecuencia cero, que se define en el cédigo de funcién 06.14.
Con esta funcién, se puede completar la funcién de dormir, se puede realizar el funcionamiento con ahorro de energia
y se puede evitar que el inversor arranque con frecuencia en la frecuencia umbral a través del ancho de la diferencia de

retorno.
Al2 AcHEREBATRGI
Tmax
b |
|
Ia | :
|
Imin | I I
| ! | [
1 | 1 |
Fmin : | PreBoWdina B8fintiFrecuencia
SEAEYEAE 0 4 | :
Frecuencia | I P
|
|
|
|
|
== E /. ,.I
fa  fb OridshEeRIREFrecuencia
fb :Umbral de operacién de frecuencia
cero fa: fb — diferencia de retorno de
frecuencia cero
Figura F6-1 Diagrama esquematico de la funcién de frecuencia cero
06.15 0
0~1
0: Comando de velocidad (frecuencia de salida, -100,0 % ~ 100,0 %)
1: Comando de par (par de salida, -200,0 % ~ 200,0 %)
Limite inferior de entrada de pulsos externos
06.16
0.00~50.00kHz | 0.00
El limite inferior del pulso externo corresponde al ajuste de la cantidad fisica
06.17
~200,0% ~ 200,0% | 0,0%
limite superior de entrada de pulsos externos
06.18
0.00~50.00kHz | 50.00
El limite superior del pulso externo corresponde al ajuste de la cantidad fisica
06.19
-200,0% ~ 200,0% | 1000%
Tiempo de filtrado de entrada de pulso externo
06.20
0.005-10.00S | 0.05

El cédigo de funcién anterior define el rango de entrada del canal de entrada de pulsos y el porcentaje de cantidad fisica
correspondiente. En este momento, el terminal multifuncién DI6 debe definirse como la funcién de ‘entrada de frecuencia de
pulso'.

La constante de tiempo de filtrado de entrada de pulso se utiliza principalmente para el proceso de filtrado de la sefial
de pulso. El principio es el mismo que el de la constante de tiempo de filtrado de entrada analégica.

Seleccién de funcién del terminal de salida anal6gica multifuncional AO1

06.21

0-14 0
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Seleccién de funcién del terminal de salida anal6gica multifuncional AO2
06.22
0-14 | 4
Seleccién de funcion del terminal de salida de pulso multifuncional HDO
06.23
0-14 11

Los cédigos de funcién anteriores determinan la relacién correspondiente entre el terminal de salida analégica
multifuncional AO y el terminal de salida de pulsos HDO y varias cantidades fisicas, como se muestra en la siguiente tabla:

Articulo

OA

Alcance del proyecto

Frecuencia de salida (antes
de la compensacion de
deslizamiento)

Limite superior de Ov/Oma ~ AO

0~ Frecuencia maxima de salida

Limite superior de 2V/4mA~AO

__ Frecuencia maxima de salida

Produccién
frecuencia
(después
compensacion de
deslizamiento)

Limite superior de OV/OmMA~AQ

0~ Frecuencia maxima de salida

Limite superior de 2V/4mA~AO

0~ Frecuencia méxima de salida

Establecer frecuencia

Limite superior de OV/OmMA~AO

0~ Frecuencia méxima de salida

Limite superior de 2V/4mA~AO

0~ Frecuencia maxima de salida

Velocidad de giro del motor

Limite superior de OV/OmA~AQ

0 ~ velocidad sincrona del motor

Limite superior de 2V/4mA~AO

0 ~ velocidad sincrona del motor

Corriente de salida

Limite superior de OV/OmA~AQO

0~-2 veces la corriente nominal

Limite superior de 2V/4mA~AO

0~2 veces la corriente nominal

Tensi6n de salida

Limite superior de OV/OmMA~AQO

0~-1,2 veces el voltaje de salida nominal

Limite superior de 2V/4mA~AO

0~1,2 veces el voltaje de salida nominal

Limite superior de 0V/OmA~AO 0~800V
Tension de bus
Limite superior de 2V/4mA~AO 0~800V
Limite superior de OV/OmMA~AQO 0V/OmA~10V/20mA
PID cantidad dada
Limite superior de 2V/4mA~AO 0V/OmA~10V/20mA
Limite superior de 0V/OmA~AO 0V/OmA~10V/20mA
Cantidad de retroalimentacion
PID Limite superior de 2V/4mA~AO 0V/OMA~10V/20mA
AlL Limite superior de OV/OmA~AQ 0V/OmA~10V/20mA
Limite superior de 2V/4mA~AO 0V/OmA~10V/20mA
Limite superior de OV/OmMA~AO 0V/OmA~10V/20mA
Al2 Limite superior de 2V/4mA~AO 0V/OmA~10V/20mA
. Limite superior de OV/OmMA~AO 0~50KHZ
Frecuencia del pulso de
entrada Limite superior de 2V/4mA~AO 0~50KHZ

Corriente de par

Limite superior de OV/OmMA~AQO

0~2 veces la corriente nominal

Limite superior de 2V/4mA~AO

0~2 veces la corriente nominal

Corriente de flujo magnético

Limite superior de OV/OmMA~AO

0~2 veces la corriente nominal
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Limite superior de 2V/4mA~AO 0~2 veces la corriente nominal
Limite superior de 0V/OmMA~AO 0% ~ 100% * Valor limite superior de AO
ajustes de comunicacion — -
Limite superior de 2V/4AmA~AO 0% ~ 100% * Valor limite superior de AO
El rango de HDO es desde el limite inferior de HDO ~HDO limite superior, que corresponde al limite inferior y al limite
superior de cada cantidad fisica en la tabla anterior.
06.24 El limite inferior de salida AO1 corresponde a la cantidad fisica
-200,0% ~ 200,0% | 0,0%
06.25 Limite inferior de salida AO1
0.00~10.00V | 0.00
06.26 El limite superior de salida AO1 corresponde a la cantidad fisica
-200,0% ~ 200,0% | 100,0%
06.27 Limite superior de salida AO1
0.00~10.00V | 10.00
06.28 El limite inferior de salida de AO2 corresponde a la cantidad fisica
-200,0% ~ 200,0% | 0,0%
06.29 Limite inferior de salida de AO2
0.00~10.00V | 0.00
06.30 El limite superior de salida de AO2 corresponde a la cantidad fisica
-200,0% ~ 200,0% | 100,0%
06.31 Limite superior de salida de AO2
0.00~10.00V | 10.00
06.32 Limite inferior de salida DO correspondiente a la cantidad fisica (reserva)
-200,0% ~ 200,0% | 0,0%
06.33 Limite inferior de salida DO (reserva)
0.00~50.00kHz | 0.00
06.34 Limite superior de salida DO correspondiente a la cantidad fisica (reserva)
-200,0% ~ 200,0% | 1000%
06.35 Limite superior de salida DO (reserva)
0.00~50.00kHz | 50.00
06.36 Seleccién de curva multipunto Al
0000~011 | 0000
Bit LED: selecci6n de curva multipunto All
0: Prohibido
1: efectivo
LED10-dight: Al2 Seleccién de curva multipunto
0: Prohibido
1: efectivo

LED100-dight: seleccién de sefial de entrada analégica

0: las sefales de entrada Ally Al2 son 0 ~ 10V

1: la sefial de entrada All es de 4 ~ 20 mA y la sefial de entrada Al2 es de 0 ~ 10 V
2: sefial de entrada Al2 4 ~ 20mA, sefial de entrada Al1 0 ~ 10V

3: las sefiales de entrada Ally Al2 son de 4 ~ 20 mA

LED1000-dight: Reservado
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Entrada minima curva All
06.37

0.00~ [06.39] 0.00

Ajuste correspondiente de la entrada minima de la curva All

06.38 -200,0% ~ 200,0%

0,
Nota: el rango esta asociado a las 06.00 0,0%

Entrada del punto de inflexién de la curva All 1
06.39

[06. 371 ~ [06.41] 3.00

Ajuste correspondiente de la entrada del punto de inflexion de la curva All 1

06.40 -200,0% ~ 200,0%

0,
Nota: el rango esté asociado a las 06.00 80,0%

Entrada del punto de inflexién de la curva All 2
06.41

[06. 391 ~ [06.43] 6.00

Ajuste correspondiente de la entrada del punto de inflexién de la curva All 2

06.42 -200,0% ~ 200,0%

Nota: el rango esta asociado a las 06.00 60,0%

Entrada méaxima de la curva All
06.43

[06.41] ~10. 00 10.00

Configuracion correspondiente de la entrada maxima de la curva All

06.44 -200,0% ~ 200,0%

0,
Nota: el rango esté asociado a las 06.00 100,0%

Entrada minima curva Al2
06.45

0.00~ [06.39] 0.00

Ajuste correspondiente de la entrada minima de la curva Al2

06.46 -200,0% ~ 200,0%

Nota: el rango esta asociado con 06.06 0,0%

Entrada del punto de inflexién de la curva Al2 1
06.47

[06. 371 ~ [06.41] 3.00

Ajuste correspondiente de la entrada del punto de inflexion de la curva Al2 1

06.48 -200,0% ~ 200,0%

0,
Nota: el rango esta asociado con 06.06 30,0%

Entrada del punto de inflexién de la curva Al2 2
06.49

[06. 391 ~ [06.43] 6.00

Ajuste correspondiente de la entrada del punto de inflexion de la curva A2 2

06.50 -200,0% ~ 200,0%

0,
Nota: el rango esta asociado con 06.06 60,0%

Entrada méxima curva Al2
06.51

[06. 411 ~10. 00 10.00
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Configuracion correspondiente de la entrada méaxima de la curva Al2

06.52 -200,0% ~ 200,0%

Nota: el rango esté asociado con 06.06

Las curvas multipunto de All y Al2 son seleccionadas por 06.36, y la relacién correspondiente de configuraciones
especificas se muestra en la Figura F6-2.

Al cossiEHpEIR. 4200%
e
entornccantida

100,0%

Al curva

Wmﬁg’)ﬁﬁ ———————————————————————
osaE e

|

|

|

Al i éoq _____ |
?gﬁ dE l
sl |

i orte
it

10V (20mA)

h |
ajustes |
|

0V (0mA)

Altlﬁliiﬁiﬁt@ﬂﬁ"

puntol
Al curva inflexion
punto2 aporte

RFererieY

-200%

Fig. F6-2 Diagrama esquematico de la curva multipunto

Limite superior de proteccion de tension de entrada All
06.53

[06. 541 ~10. 00V | 6.80

Limite inferior de proteccién de tensién de entrada All
06.54

0.00vV ~ [06.53] | 3.10
Para obtener més informacion, consulte la descripcién de la funcién No.57 (desbordamiento de entrada All) en el
caédigo de funcién 07.18 ~ 07.21.

007 grupo-pardmetros de entrada y salida digital

Funcién del terminal de entrada DI1 (cuando 00.01 es 2 o 3, la funcién
07.00 predeterminada es 58)

0~65 | !
Funcién del terminal de entrada DI2 (cuando 08.21 no es el valor 0, la funcién

07.01 predeterminada es 59)

0~65 | 2
Funcién del terminal de entrada DI31 (cuando 00.01 es 2 o 3, la funcién

07.02 predeterminada es 60)

0~65 | 4
Funcién del terminal de entrada DI4 (cuando 00.01 es 2 o 3, la funcién

predeterminada es 61)

0~65 7

07.03

Funcién del terminal de entrada DI5 (cuando 00.01 es 2 o 3, la funcién

Ories predeterminada es 62)

96



Inversor vectorial de corriente de alto rendimiento de la serie HV100

0~65 | 8
Funcién del terminal de entrada DI6 (cuando 00.01 es 2 o 3, la funcién

07.05 predeterminada es 63)
0~65 | 0
Funcién HDI del terminal de entrada (entrada de pulsos de alta velocidad)

07.06
0~65 | 45
Reserva

07.07
_ I )

0: Ninguna

1: Control de rotacion hacia adelante (FWD)
Cortocircuito de terminal y COM, el inversor esté funcionando hacia adelante, solo valido cuando 00.06 = 1.
2:  Control de rotacion inversa (RVDO)
Cortocircuito de terminal y COM, el inversor funciona a la inversa, solo es valido cuando 00.06 = 1.
3: control de tres hilos
Consulte la descripcion funcional de los modos de operacion 2 y 3 (modos de control de tres hilos 1y 2) en 07.11.
4: control de jog hacia adelante
Cortocircuito de terminal y COM, el inversor esta funcionando hacia adelante, solo es valido cuando 00.06 = 1.
5: control de marcha atras
Cortocircuito de terminal y COM, marcha atras del inversor en funcionamiento, solo vélido cuando 00.06=1.
6: control de parada libre
Esta funcién tiene el mismo significado que el apagado automatico definido en 01.08, pero aqui se realiza mediante
terminales de control, lo cual es conveniente para el control remoto.
7:Entrada de sefial de reinicio externa (RST)
Cuando el inversor falla, la falla se puede restablecer a través de este terminal. Su funcién es consistente con la funcién

delsror/wnsni Nave. Esta funcién es valida bajo cualquier canal de comando.
8:Fallo de equipo externo Entrada normalmente abierta (NO)
9:Fallo de equipo externo Entrada normalmente cerrada (NC)

La sefial de falla del equipo externo se puede ingresar a través de este terminal, lo cual es conveniente para que el
inversor controle la falla del equipo externo. Después de recibir la sefial de falla del equipo externo, el inversor muestra E-
19, es decir, la alarma de falla del equipo externo. La sefial de falla se puede ingresar de dos maneras: normalmente abierta
y normalmente cerrada.
10:Funcién de parada de emergencia (freno a la velocidad mas rapida)

Esta funcién se utiliza para la parada de emergencia. El terminal esta cortocircuitado con COM, y el tiempo de
deceleracion de reserva de emergencia (01.36) se utiliza para decelerar y frenar.

11 : Reserva
12:Comando de incremento de frecuencia

Los terminales se cortocircuitan con COM y la frecuencia aumenta, lo que solo es vélido cuando la frecuencia dada en
el canal es digital 2 (ajuste de terminal ARRIBA/ABAJO).
13:Comando de disminucién de frecuencia

Los terminales se cortocircuitan con COM vy la frecuencia disminuye, lo que solo es valido cuando la frecuencia dada
en el canal es digital 2 (ajuste de terminal ARRIBA/ABAJO).
14:Se borra la frecuencia del terminal ARRIBA/ABAJO

Borre el incremento de la frecuencia digital 2 (frecuencia ajustada por el terminal ARRIBA/ABAJO) a través del terminal.
15:Seleccion de varias velocidades 1
dieciséis:Seleccion de varias velocidades 2
17: Seleccién multivelocidad 3
18: Seleccién multivelocidad 4

Se pueden seleccionar hasta 16 velocidades seleccionando la combinacién ON/OFF de estos terminales de funcién.
Como se muestra en la siguiente tabla:

Seleccién Seleccién Seleccién Seleccion Velocidad
multivelocidad SS4 multivelocidad SS3 multivelocidad SS2 multivelocidad SS1 de
segmento
APAGADO APAGADO APAGADO APAGADO 0
APAGADO APAGADO APAGADO SOBRE 1
APAGADO APAGADO SOBRE APAGADO 2
APAGADO APAGADO SOBRE SOBRE 3
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APAGADO SOBRE APAGADO APAGADO 4
APAGADO SOBRE APAGADO SOBRE 5
APAGADO SOBRE SOBRE APAGADO 6
APAGADO SOBRE SOBRE SOBRE 7
SOBRE APAGADO APAGADO APAGADO 8
SOBRE APAGADO APAGADO SOBRE 9
SOBRE APAGADO SOBRE APAGADO 10
SOBRE APAGADO SOBRE SOBRE 11
SOBRE SOBRE APAGADO APAGADO 12
SOBRE SOBRE APAGADO SOBRE 13
SOBRE SOBRE SOBRE APAGADO 14
SOBRE SOBRE SOBRE SOBRE 15

Préfiuti :
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Figura F7-1 Diagrama esquematico de la operacion de velocidad multiple

19: Seleccion del tiempo de aceleracién o deceleracion TT1
20: Selecci6n del tiempo de aceleracion o deceleracion TT2

Al seleccionar la combinacion ON/OFF de estos terminales funcionales, puede elegir hasta cuatro tiempos de
aceleracion/desaceleracién. Como se muestra en la siguiente tabla:

Seleccione el terminal 2 para el Seleccione el terminal 1 para el Seleccion del tiempo de aceleraciéon o
tiempo de aceleracion y tiempo de aceleracion y desaceleracion
desaceleracion desaceleracion

APAGADO APAGADO Tiempo de aceleracion 1/ tiempo de
desaceleracion 1

APAGADO SOBRE Tiempo de aceleracion 2/ tiempo de
desaceleracion 2

SOBRE APAGADO Tiempo de aceleracion 3/ tiempo de
desaceleracion 3

SOBRE SOBRE Tiempo de aceleracion 4/ tiempo de
desaceleracion 4

21: Ejecucion de seleccion de canal de comando 1
22: Ejecucion de seleccion de canal de comando 2
Al seleccionar la combinacién ON/OFF de estos terminales funcionales, puede elegir hasta tres canales de comando
en ejecucién y cuatro vias. Como se muestra en la siguiente tabla:
Ejecucion de comando de Ejecucion del terminal de Ejecutar canal de comando
seleccion de canal terminal 2 seleccion de canal de comando 1
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APAGADO APAGADO Determinado por el cédigo de funcién
00.06
APAGADO SOBRE 0: el panel de operacién ejecuta el
canal de comando
SOBRE APAGADO 1: canal de comando de ejecucion de
SOBRE SOBRE terminal

2: canal de comando de ejecucion de
comunicacion

23: Comando de aceleracién/desaceleracion prohibido inversor
Cuando el terminal es vélido, el inversor no se vera afectado por sefiales externas (excepto el comando de apagado) y
mantendra la frecuencia actual en funcionamiento. 24: Inversor ejecutar comando prohibido
Cuando el terminal es valido, el inversor en funcionamiento puede apagarse libremente, mientras que el arranque esta
prohibido en estado de espera.
Se utiliza principalmente para ocasiones que requieren conexién de seguridad.
25: Cambiar al comando de ejecucion del teclado
Cuando el terminal es vélido, el comando de ejecucién se convierte a la fuerza del canal actual al control del panel, el
terminal se desconecta y vuelve al canal de comando de ejecucion anterior.
26: Cambiar a comando de ejecucién de terminal
Cuando el terminal es valido, el comando de ejecucion se convierte a la fuerza del canal actual al control del terminal,
el terminal se desconecta y vuelve al canal de comando de ejecucion anterior.
27: Cambiar para comunicar el comando de ejecucion
Cuando el terminal es valido, el comando de ejecucién se convierte a la fuerza del canal actual al control de comunicacion,
el terminal se desconecta y vuelve al canal de comando de ejecucién anterior.
28: Se borra la frecuencia auxiliar
Solo vélido para frecuencia auxiliar digital (00.08 = 0, 1, 2). Cuando este terminal de funcién es valido, la frecuencia
auxiliar se borrard cuantitativamente y la frecuencia establecida estar4 completamente determinada por la frecuencia
principal dada.
29: Fuente de frecuencia A cambia a K*B
Este terminal es valido. Si 00.09 (algoritmo de combinacion de frecuencia) selecciona 6, el canal de frecuencia dado se
cambiard a la fuerza a la fuente de frecuencia B, y el canal de frecuencia dado se restauraré a A después de no ser valido.
30: La fuente de frecuencia A cambia a A +K*B
Este terminal es valido. Si 00.09 (algoritmo de combinacién de frecuencia) selecciona 7, el canal de frecuencia dado se
cambiard a la fuerza a la fuente de frecuencia (A+k * B), y el canal de frecuencia dado se restaurara a A después de no ser
valido.
31: La fuente de frecuencia A cambia a A-K*B
Este terminal es valido. Si 00.09 (algoritmo de combinacién de frecuencia) selecciona 8, el canal de frecuencia dado
se cambiara a la fuerza a la fuente de frecuencia (Ak * B), y el canal de frecuencia dado se restaurara a A después de no
ser valido. 32 : Reserva
33 : Entrada de control PID
Cuando el canal dado de frecuencia es PID, y el modo de entrada PID es entrada manual, el terminal es vélido y se
ingresa la ejecucion de PID. Consulte la configuracion de parametros del grupo F8 para ver los cédigos de funcién detallados.
34 : Pausa de control PID
Se utiliza para realizar el control de pausa de PID en funcionamiento. Cuando el terminal es valido, el ajuste PID se
detiene y la frecuencia del inversor deja de funcionar a la frecuencia actual. Después de que el terminal no sea valido, el
ajuste PID continuara y la frecuencia de operacién cambiara con el cambio de la cantidad de ajuste.
35:Entrada de control de frecuencia oscilante
Cuando el modo de inicio de frecuencia oscilante es una entrada manual, la funcién de frecuencia oscilante es valida
cuando el terminal es vélido. Si no es vdlido, funcionara a la frecuencia preestablecida de la frecuencia de oscilacion.
Consulte la descripcion del codigo de funcién 09.55 ~ 09.65.
36:Pausa de control de frecuencia de oscilacién
Cortocircuito de terminal y COM, el inversor pausa el modo de operacion de la frecuencia oscilante y la frecuencia del
inversor deja de funcionar a la frecuencia actual; Después de que la terminal sea invdlida, continie funcionando con la
frecuencia oscilante.
37:Restablecimiento del estado de frecuencia oscilante
Cuando se selecciona esta funcion, ya sea en modo de entrada automética o manual, al cerrar este terminal se borrara
la informacién del estado de oscilacion de frecuencia memorizada en el inversor. Después de desconectar este terminal, la
frecuencia de oscilacién comienza de nuevo (si hay una frecuencia preestablecida, ejecute primero la frecuencia
preestablecida). Consulte la descripcion del cédigo de funcién 09.55 ~ 09.65.
38: entrada de control de PLC
Cuando el modo de entrada del PLC se ingresa manualmente a través del terminal multifuncién definido, el terminal es
vélido y cuando llega el comando de operacién, el PLC funciona normalmente; Si el terminal no es vélido, cuando llegue el
comando de ejecucion, se ejecutara a frecuencia cero. 39 : Pausa del autémata
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Se utiliza para realizar el control de pausa del proceso de PLC en ejecucion. Si el terminal es vélido, el inversor funciona
a frecuencia cero y el PLC no cronometra; Después de que el terminal no es valido, el inversor inicia el seguimiento de la
velocidad y continda el funcionamiento del PLC. Consulte la descripcion del codigo de funcién 09.00 ~ 09.53.
40: reinicio del autémata
En el estado de apagado del modo de operacién del PLC, cuando este terminal de funcién es valido, la informacién como
la etapa de operacion del PLC, el tiempo de operacion y la frecuencia de operacién memorizada por el apagado del PLC
se borrard; Después de que la funcién del terminal no sea vélida, la operacién se reiniciara. Consulte la descripcion del
cédigo de funcién del grupo F9
41: Sefal de cuenta libre
Los terminales se cortocircuitan con COM y se restablece el contador interno, que se usa junto con la funcién No.42.
42: Entrada de sefial de disparo de contador
Cuando se recibe un pulso en el puerto de entrada de pulsos de conteo del contador interno, el valor de conteo del contador
aumenta en 1 (si el modo de conteo esta en cuenta regresiva, disminuye en 1), y la frecuencia mas alta de los pulsos de
conteo es 200Hz. Consulte la descripcion del cédigo de funcién 07.31 ~ 07.33 para obtener mas detalles.
43 Entrada de disparador de temporizacion
Puerto de activacion del temporizador interno. Consulte la descripcion del cédigo de funcién 07.35 ~ 07.36 para obtener
maés detalles.
44: sefial de autorizacion de tiempo
Los terminales se cortocircuitan con COM y se restablece el temporizador interno, que se usa junto con la funcién No.43.
45: Entrada de frecuencia de pulso externo (solo vélido para HDI-DI6)
El canal de frecuencia principal A selecciona el puerto de entrada de pulsos con el pulso dado, que solo es valido para
DI6 y se configura de acuerdo con 00.07.
46: Juego cero de longitud
Cuando este terminal de funcién es valido, los datos 09.69 (longitud real) se borraran para preparar el recélculo de la
longitud.
Consulte los pardmetros funcionales 09.67 ~ 09.73.
47: Entrada de conteo de longitud (solo vélido para HDI-DI6)
Solo es valido para el borne de entrada multifuncién DI6, que recibe sefiales de impulsos de una longitud determinada.
Consulte 09.67 ~
09.73 grupo de pardmetros funcionales para la relacién entre el nimero de pulsos de sefial de entrada y la longitud.
48: Conmutacion de control de velocidad y par
Cuando las condiciones de seleccion de control de velocidad y par son vélidas (cambio de terminal), el terminal es
valido, entonces es control de par; Si el terminal no es valido, es control de velocidad. Consulte 04.10 ~ 04.11 para la
configuracion de los cédigos de funcién relacionados, donde 04.11 es el tiempo de retardo de la conmutacion de velocidad
y par.
49: El control de par esta prohibido
El modo de control de par del inversor esta prohibido
50~55 : Reserva
56~57 : Reserva
58: Arranque/parada (manual)

Cuando el terminal es valido, la frecuencia viene dada por All. El control PID no se lleva a cabo y se controla mediante
una sefial de enclavamiento. La sefial de enclavamiento que pone en funcionamiento primero comienza primero, y quien
pone en funcionamiento juntos inicia una pequefia sefial.

59: Permiso de operacién (DI2)
Este terminal se utiliza para controlar el inicio y la parada del inversor, que generalmente se controla por escasez de
agua externa o sefial de alto voltaje.
60: Enclavamiento 1 (DI3)
Después de conectar este terminal, se emite correspondiente al colector abierto Y1.
61: Enclavamiento 2 (D14)
Después de conectar el terminal, se emite correspondiente al colector abierto Y2.
62: Enclavamiento 3 (DI5)
Cuando este terminal esta conectado, es la salida correspondiente al relé R1.
63: PFC arranque/parada (DI6)

Cuando el terminal es valido, se realiza el control PID, que es controlado por sefiales de enclavamiento. La sefial de
enclavamiento que pone en funcionamiento primero comienza primero, y quien pone en funcionamiento juntos inicia una
pequefia sefial.

64: La fuente de frecuencia A se cambia a B y funciona

Si el terminal estd conectado validamente en el estado de funcionamiento, la frecuencia se cambia de la fuente de
frecuencia A a la fuente de frecuencia B; Si el terminal est& conectado correctamente en el estado de apagado, la frecuencia
se cambiard a la fuente de frecuencia B y se ejecutara.

65: El PID del primer grupo cambia al PID del segundo grupo

Tiempos de filtrado D

07.08
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| 1~10 [ 5
Se utiliza para establecer la sensibilidad del terminal de entrada. Si el terminal de entrada digital es susceptible a
interferencias y provoca un mal funcionamiento, este pardmetro se puede aumentar para mejorar la capacidad
antiinterferencias, pero la sensibilidad del terminal de entrada se reducira si la configuracién es demasiado grande.
o Seleccién de deteccién de funcion de terminal cuando se enciende
' 0~1 \
0: el comando de operacién del terminal no es valido cuando se enciende
En el proceso de encendido, incluso si el inversor detecta que el terminal de comando de operacion es vélido (cerrado),
el inversor no se iniciara. Solo cuando el terminal se cierra de nuevo después de la desconexidn, el inversor puede arrancar.
1: el comando de operacién del terminal es valido cuando se enciende
En el proceso de encendido, el inversor puede arrancar cuando detecta que el terminal de comando de operacion del
terminal es valido (cerrado).
07.10 Ajuste de l6gica vélida del terminal de entrada (DI1~HDI)

0~7FH 00

Diezped po

Bit0:DI1 Terminal positivo y  negativo
l6gicalefinicion
Bit1:DI2 Terminal positivo y  negativo
l6gicalefinicion
Bit2:DI3 Terminal positivo y  negativo
I6gicalefinicion
Bit3:DI1 Terminal positivo y  negativo
l6gicalefinicion

Bit4:DI5 Terminal positivo y negativo
|6gicalefinicion

Bit5: D6 Terminal positivo y negativo
l6gicalefinicion

Bit6: definicion de I6gica positiva y negativa
del terminal HDI Bit7: reserva

0: l6gica positiva, es decir, la conexion entre el terminal Xiy el terminal comin es vélida y la desconexién no es vélida
1: antilégica, es decir, la conexion entre el terminal Xiy el terminal comln no es vélida y la desconexion es vélida
07.11 Modo de control de terminal FWD/REV
0~3 0
Este cédigo de funcién define cuatro formas diferentes de controlar el funcionamiento del inversor a través de
terminales externos.
0: modo de control de dos hilos 1
Xm: comando de avance (FWD), Xn: comando de retroceso (REV), Xm y Xn representan dos terminales definidos
respectivamente como funciones FWD y REV en DI1-HDI. En este modo de control, K1 y K2 pueden controlar de forma
independiente el funcionamiento y la direccién del inversor

k1
Xmi Corriendo
k2 K2 K1 instrucciones
Xn(l
0 0 Detenerse
CON
0 1 Delantero
1 0 Detenerse
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1 1 Contrarrestar

Figura F7-2 Diagrama esquematico del modo de control de dos hilos 1
1: modo de control de dos hilos 2
Xm: comando de avance (FWD), Xn: comando de retroceso (REV), Xm y Xn representan dos terminales definidos
respectivamente como funciones FWD y rev en DI1-HDI. En este modo de control, K1 es el interruptor de marcha y
parada, y K2 es el interruptor de cambio de direccion.

k1 -
Corriendo
K2 Xm (F k2 | k1 | instrucciones
Xn(Rn
0 0 Detenerse
COM
0 1 Delantero
1 0 Detenerse
1 1 Contrarrestar

Figura F7-3 Diagrama esquematico del modo de control de dos hilos 2
2: modo de control de tres hilos 1
Xm: comando de avance (FWD), Xn: comando de retroceso (REV), Xx: comando de apagado, Xm, Xny Xx
representan tres terminales cualesquiera definidas respectivamente como FWD, REV y funciones de control de operacion
de tres hilos en DI1-HDI. Los K1y K2 conectados no son vélidos antes de que se conecte K3. Cuando se conecta K3, se
activa K1y el inversor gira hacia adelante. Al activar K2, invertir gira en sentido inverso; Al desconectar K3, el inversor se
detiene.

m

K
— Xm (FWD)
m
k3 T, XX
k2 T
— Xn(Rmv)
coMm

Figura F7-4 Diagrama esquematico del modo de control de tres hilos 1

3: modo de control de tres hilos 2

Xm: comando de marcha, Xn: seleccion de la direccién de marcha, Xx: comando de apagado, Xm, Xny Xx
representan 3 terminales cualesquiera definidas respectivamente como FWD, REV y funciones de control de operacion de
tres hilos en DI1-HDI. Los K1y K2 conectados no son validos antes de que se conecte K3. Cuando se conecta K3, se
activa K1y el inversor gira hacia adelante; Cuando se activa K2 solo, no es valido; Después de que K1 activa la operacion,
K2 se activa nuevamente y se cambia la direccién de funcionamiento del inversor. Cuando desconecte K3, el inversor se
detiene.
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k1 T

Xm(FVv Corriendo
K K2 K1 instrucciones
3 T, XX
0 0 Detenerse
k2
Xn(Rnr
0 1 Delantero
COM
— 1 0 Inversién
1 1 Detenerse

Figura F7-5 Diagrama esquematico del modo de control de tres hilos 2

AN
L% Notes:
Cuando el modo de control de tres hilos 2 esta funcionando en rotacién hacia adelante, el terminal definido como REV
puede invertirse de manera estable cuando esta cerrado, y cuando se desconecta, volvera a la rotacién hacia adelante.

Tasa de modificacién de frecuencia del terminal UF/DOWN
07.12

0,01~50,00 Hz/segundo | 1.00

Este cédigo de funcién es la tasa de modificacion de frecuencia cuando se establece la frecuencia del terminal
ARRIBA/ABAJO, es decir, la cantidad de cambio de frecuencia, cuando el terminal ARRIBA/ABAJO se cortocircuita con el
terminal COM durante un segundo; Cuando 00.18=1 (modo de alta frecuencia), el valor méximo de este codigo de funcion
es 500,0 Hz/s.

Reserva

07.13
— | 0
Tiempo de retardo de salida Y1

07.14
0.0~100.0S | 0.0
Tiempo de retardo de salida Y2

07.15
0.0~100.0S | 00
Tiempo de retardo de salida R1

07.16
0.0~100.0S | 0.0
Tiempo de retardo de salida R2

07.17
0.0~100.0S | 00

Este codigo de funcion define el retraso desde el cambio del terminal de salida digital y el estado del relé hasta el
cambio de salida.

El terminal de salida de colector abierto Y1 esta configurado

07.18
0~62 | 0
El terminal de salida de colector abierto Y2 esta configurado

07.19
0~62 | 0
Salida de relé programable R1

07.20
0~62 | 8
Salida de relé programable R2

07.21

0~62 | 0
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0 : Ninguno
1: El inversor avanza

Cuando el inversor esta en el estado de avance, sefial de indicacion de salida.
2: operacion inversa del inversor

Cuando el inversor esta en estado de operacion inversa, sefial de indicacion de salida.
3: Salida de falla

Cuando el inversor falla, sefial de indicacién de salida.
4: Sefial de deteccion de nivel de frecuencia/velocidad

(FDT1) Consulte la descripcién de la funcién del

parametro 07.24 ~ 07.26.
5: Sefial de deteccién de nivel de frecuencia/velocidad

(FDT2) Consulte la descripcién de la funcion del

pardmetro 07.27 ~ 07.29.
6: Sefial de llegada de frecuencia/velocidad (FAR)

Consulte 07.23 Descripciéon de la funcién del

parametro.
7 : Indicacion en funcionamiento a velocidad cero del inversor

La frecuencia de salida del inversor es de 0,00 Hz, pero todavia esta en funcionamiento.
8: La frecuencia de salida alcanza el limite superior

Cuando la frecuencia de salida del inversor alcanza la frecuencia limite superior, la sefial de indicacién de salida.
9: La frecuencia de salida alcanza el limite inferior

Cuando la frecuencia de salida del inversor alcanza la frecuencia limite inferior, la sefial de indicacién de salida.
10: El limite inferior establecido de frecuencia alcanza en tiempo de ejecucion

Cuando el inversor esta funcionando, si la frecuencia establecida es menor o igual que la frecuencia del limite inferior,
emite una sefial de indicacion.
11: Sefial de prealarma de sobrecarga del inversor

Cuando la corriente de salida del inversor supera el nivel de prealarma de sobrecarga (10.12), la sefial indicadora se
emite después del tiempo de retardo de alarma (10.13). ComUnmente utilizado para prealarma de sobrecarga.
12: Salida de sefial de detecci6n de contador

Cuando llega el valor de deteccion de conteo, se emite una sefial de indicacién y no se borra hasta que llega el valor
de reinicio de conteo. Consulte la descripcién del c6digo de funcién 07.33.
13: Salida de sefial de reinicio del contador

Cuando llega el valor de reinicio de conteo, se emite la sefial del indicador, consulte la descripcién del codigo de
funcién 07.32.

14:Funcionamiento inversor en listo 1

Cuando el encendido esta listo, es decir, el inversor esté libre de problemas, el voltaje del bus es normal, el terminal
prohibido del inversor no es valido y las instrucciones de operacién pueden aceptarse directamente para iniciar (excluyendo
la operacion del inversor), entonces el terminal emite una sefial de indicacion.
15: La operacion de velocidad multiple programable se completa en un ciclo

La multivelocidad programable (PLC) emite una sefial de pulso vélida con un ancho de sefial de 500 mS después de
un ciclo de operacion.
16: Se completa la operacién de etapa programable de varias velocidades

Una vez completada la etapa de operacién actual de multivelocidad programable (PLC), se emite una sefial de pulso
vdlida con un ancho de sefial de 500 mS.
17: limite superior y limite inferior de la frecuencia de oscilacién

Después de seleccionar la funcién de frecuencia oscilante, si el rango de fluctuacién de frecuencia de la frecuencia
oscilante, calculado por la frecuencia central, supera la frecuencia limite superior F00.13 y cae por debajo de la frecuencia
limite inferior 00.14, se emite una sefial. Como se muestra en la siguiente figura:

SJuggridfisiecuencia i ]

La frecuencia de oscilacién excede el limite superior e inferior

Figura F7-6 Diagrama esquematico de la limitacién de amplitud de frecuencia oscilante
18: Limite de corriente en funcionamiento
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Es la sefial de salida cuando el inversor est& en un limite de corriente. Consulte la descripcion de los cédigos de funcion
10.06 ~

10.08 para la configuracion de proteccién de
limite de corriente. 19: Bloqueo por
sobretension en funcionamiento
Es la sefial de salida cuando el inversor esta en funcionamiento de bloqueo por sobretensién. Consulte la descripcion
del cédigo de funcién 10.04 para configurar la proteccién de blogqueo por sobretension.
20: Bloqueo y parada por subtension
Cuando el voltaje del bus de CC es inferior al nivel limite de bajo voltaje, hay una sefial de indicacion.

sNotes:

Cuando el bus tiene bajo voltaje durante el apagado, el tubo digital muestra "PoFF"; cuando el bus tiene bajo voltaje
durante el funcionamiento, si 10.02 = 0, el tubo digital muestra "PoFF"; si 10.02=1, el tubo digital muestra E-07 en falla y el
indicador de advertencia se enciende al mismo tiempo.

21 Estado durmiente
Cuando el inversor esta en estado de suspension, el inversor emitird una sefial de indicacion.
22: Sefial de alarma del inversor
Si existen casos en el inversor de desconexién de PID, falla de comunicacion RS485, falla de comunicacion del panel,
falla de lectura y escritura de EEPROM, desconexién del codificador, etc., el inversor emitird una sefial de indicacion.
23 : AI1L>AI2
Cuando la entrada analégica Al1>Al2, el inversor emite la sefial de indicacién. Consulte la descripcion del parametro
06.05 ~ 06.11 para obtener detalles sobre la entrada analégica. 24: salida cuando alcance la longitud
Cuando la longitud real (09.69) es mayor o igual que la longitud establecida (09.68), se emite una sefial de indicacion.
El terminal de conteo de longitud DI6 esta configurado para la funcién No.47.
25: llega el tiempo de sincronizacion
Cuando el tiempo de temporizacion real es 2 07.36 (tiempo de temporizacion establecido), el inversor emitira la sefial
de indicacion.
26: Accion de frenado dindmico
Cuando se ejecuta el frenado dindmico del inversor, emite una sefial de indicacion. Consulte el cédigo de funcién
12.00 ~ 12.03 para configurar la funcién de frenado dinamico.
27: accion del freno de CC
Cuando se ejecuta el frenado de CC del inversor, emite una sefial de indicacion. Para la configuracién del freno de CC,
consulte los cédigos de funcién 01.00 ~ 01.12.

28: Accion de frenado de flujo

Cuando el inversor ejecuta el frenado por flujo, emite una sefial de indicacion. Para el ajuste de frenado por flujo,
consulte los cédigos de funcién 01221. 29: Par en limite

Cuando el modo de control es control de par, se emite una sefial de indicaciéon. Para obtener mas informacién sobre el

control de par, consulte el grupo
04.10 ~ 04.23 descripcion de parametros.
30: Indicacion de par excesivo
El inversor se configura de acuerdo con 04.22 ~ 04.24 y emite las sefiales de indicacién correspondientes.

31: Motor auxiliar 1
32: Motor auxiliar 2

La funcién de terminal del motor auxiliar 1 y 2 coopera con el médulo de funcién PID de proceso, que realizard una
funcién simple de suministro de agua a presion constante en un variador para controlar tres motores.
33: Ha llegado el tiempo de funcionamiento acumulado

Cuando se alcanza el tiempo limite de funcionamiento del inversor (12.11), emite una sefial de indicacion.
34 ~ 49: indicacion de nimero de segmento de operacién de PLC simple o multivelocidad

Los elementos 34 ~ 49 de la funcién del terminal de salida corresponden respectivamente a los segmentos 0 ~ 15 de
PLC simple o multivelocidad. Cuando llega el nimero de segmento correspondiente, que se establece en el terminal de
salida, el inversor emite una sefial de indicacion.
50 : Indicacién de funcionamiento del inversor

Cuando el inversor esta en el estado de funcionamiento hacia adelante o hacia atras, emite una sefial de indicacion.
51: Indicacion de llegada de temperatura

Cuando la temperatura real (D-33 ~ D-34) es superior al limite de deteccion de temperatura (10.14), el inversor emite
una sefial de indicacion.
52: indicacién de apagado del inversor o marcha a velocidad cero
53~54 : Reserva
55: ajustes de comunicacién

Consulte el protocolo de comunicacion.
56:Funcionamiento inversor en listo 2
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Tiene la misma funcién que el No. 14 anterior (Operacién del inversor en listo 1), excepto que cuando el inversor esta
funcionando, emite una sefal de indicacién. 57: Entrada All desbordada
Cuando el valor de la entrada analégica All es mayor que 06.53 (limite superior de proteccién de voltaje de entrada All) o
menor que

06.54 (limite inferior de proteccion de voltaje de entrada All), se emite una sefial de indicacion.
58: la corriente de salida esta mas alla del limite
59: Salida de enclavamiento 1
60: Salida de enclavamiento 2
61: Salida de enclavamiento 3
62: Salida cuando la frecuencia y el nivel de deteccién actual llegan al mismo tiempo

Cuando la frecuencia de salida del inversor sube por encima del valor establecido en la configuracién de nivel FDT1
(07.25), y la corriente de salida alcanza el valor establecido de 10.23, emite una sefial vélida (sefial de colector abierto, que
se convertird en un nivel bajo después de que la resistencia se levanta). Mientras la frecuencia de salida cae por debajo de
la sefial FDT1 (valor establecido-valor de histéresis), o la corriente de salida es menor que el valor establecido de 10,23,
emite una sefial no vélida (estado de alta impedancia).

07.22 Configuracion l6gica efectiva del terminal de salida (Y1~Y2)

0~3H 0
BitO: definicién l6gica vélida del terminal Y1

Bit1: definicion l6gica vélida del terminal Y2

0: indica légica positiva, que es valida para la conexién entre el terminal Yi y el terminal comdn, y no es vélida para la
desconexion.

1: significa antilégica, que no es vélida para la conexion entre el terminal Yiy el terminal comdn no es valida, y es
vélida para la desconexiéncion

Cuando 07.22=0, es vdlido por conexiéon  Entre terminales Y1, Y2
y la comdn Terminal, mientras invalido para la desconexion.

Cuando 07.22=1, no es valido para la conexion entre el terminal Y1y el terminal comun, pero es valido lo contrario; aunque
no es valido para la conexién entre el terminal Y2 y el terminal comun, pero la desconexién es valida

Cuando 07.22=2, es valido para la conexién entre el terminal Y1y el terminal comdn, pero lo contrario no es valido; aunque
no es valido para la conexién entre el terminal Y2 y el terminal comun, pero la desconexién es valida

Cuando 07.22=3, esinvalido por conexiéon  Entre terminales Y1, Y2 y
la comun Terminal, mientras  valido para desconectarsobre.
07.23 La frecuencia alcanza el ancho de deteccion FAR
0.0 ~ 100.0% * [00.12] frecuencia maxima 100,0%

Esta funcién es una explicaciéon complementaria a la funcién No.6 del cédigo de funcién 07.18 ~ 07.21. Cuando la
frecuencia de salida del inversor esta dentro del ancho de deteccién positivo y negativo de la frecuencia establecida, el
terminal emite una sefial valida (sefial de colector abierto, que es de bajo nivel después de que se levanta la resistencia).
Como se muestra en la siguiente figura:

A

o
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|

Figura F7-7 Diagrama esquematico de llegada de frecuencia
07.24 Modo de deteccion FDT1

0~1 0
0: valor de ajuste de velocidad

1: valor de deteccion de velocidad

’ 07.25 Ajuste de nivel FDT1
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0.00Hz~ [00.13] frecuencia limite superior } 50.00
07.26 Valor de histéresis FDT1
0.0~100.0%* [07.25] \ 2,0%

Modo de deteccién FDT2
07.27

0~1 ‘ 0
0: valor de ajuste de velocidad
1: valor de deteccion de velocidad

07.28 Ajuste de nivel FDT2

0.00Hz~ [00.13] frecuencia limite superior ‘ 25.00
07.29 Valor de histéresis FDT2

0.0~100.0%* [07.28] \ 4,0%

Los cédigos de funcién anteriores (07.24 ~ 07.29) son descripciones complementarias para las funciones No.4 y No.5
de los cédigos de funcion 07.18 ~ 07.21. Cuando la frecuencia de salida del inversor sube por encima del valor establecido
del nivel FDT, emite un valor valido

sefial (sefial de colector abierto, que es de bajo nivel después de que se levanta la resistencia). Cuando la frecuencia de
salida cae por debajo de la sefial FDT (valor establecido-valor de histéresis), emite una sefial no valida. Como se muestra
en la siguiente figura:

Col valor d FDT AT Tiitdrdss valor

FDTHKF
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T

nivel i

Figura F7-8 Diagrama esquematico de la deteccion del nivel de frecuencia
07.30 Procesamiento en la llegada del Conde

0~3 \ 3

0: deja de contar y salida

1: deja de contar y continlia emitiendo

2: cicla el conteo y detiene la salida

3: conteo de ciclos, y continuar con la salida

Cuando el valor de conteo del contador alcanza el valor establecido por el cédigo de funcién 07.32, se realiza la accién
correspondiente del inversor.

Condicién inicial de conteo

07.31

0~1 1
0: siempre comienza cuando esta encendido

1: comienza cuando corre, se detiene cuando se detiene

La premisa anterior es que hay una entrada de pulso de conteo

Configuracion del valor de reinicio del contador

07.32

[07.33] ~65535 0

07.33 Configuracion del valor de deteccion del contador
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0~ [07.32] 0

Este cddigo de funcién define el valor de reinicio y el valor de deteccién del contador. Cuando el valor de conteo del
contador alcanza el valor establecido por el cédigo de funcién 07.32, el terminal de salida multifuncién correspondiente
(salida de sefial de reinicio del contador) emite una sefial valida y borra el contador.

Cuando el valor de conteo del contador alcanza el valor establecido por el cédigo de funcién 07.33, se emite una sefial
vdlida en el terminal de salida multifuncién correspondiente (salida de sefial de deteccién de contador). Si el conteo contintia
y excede el valor establecido por el cédigo de funcién 07.32, la sefial de salida valida se cancelar4 cuando se borre el
contador.

Como se muestra en la siguiente figura, la salida de relé programable se establece como salida de sefial de reinicio, y
la salida de colector abierto Y1 se establece como salida de deteccién de contador, 07.32 como 8 y 07.33 como 5. Cuando
el valor de deteccion es 5, Y1 sigue emitiendo un sefial valida; Cuando el valor de reinicio llega a 8, el relé emite una sefial
vélida de un periodo de pulso y borra el contador. Al mismo tiempo, Y1, el relé cancela la sefial de salida.

DI7 _J1l Jzl sl 4 sl dsl J7[ |sl |8
I

|
|
HRenge :
| I
| |
1 |
|
Figura F7-9 Diagrama esquematico para la configuracién del contador de reinicio y
deteccion
Procesamiento de la llegada de Timing
07.34
0~3 3

0: detener el tiempo y la salida
1: detener el tiempo y continuar la salida
2: temporizacion del ciclo, salida de parada
3: conteo de ciclos, continuar con la salida
Cuando el valor de conteo del contador alcanza el valor establecido por el cédigo de funcion 07.36, se realiza la accion
correspondiente del inversor.

Condicién de inicio de temporizacién
07.35
0~1 1
0: siempre comienza cuando esta encendido
1: comienza cuando corre, se detiene cuando se detiene
07.36 Ajuste del tiempo de temporizacion
0~655355 | 0
07.37 Y1 tiempo de retardo de desconexién
0.0~100.0s | 0.0
07.38 Y2 tiempo de retardo de desconexion
0.0~100.0s | 0.0
07.39 R1 tiempo de retardo de desconexion
0.0~100.0s | 0.0
07.40 R2 tiempo de retardo de desconexion
0.0~100.0s | 0.0

008 grupo -Parametros de control PID
Al configurar este grupo de parametros, se puede formar un sistema de control completo de retroalimentacién analégica.
Sistema de control de retroalimentacion anal6gica: el valor de configuracién se ingresa con All y el valor fisico del
objeto controlado se convierte en una corriente de 4 ~ 20 mA, que se ingresa a través de Al2 del inversor. La corriente pasa
a través del regulador PI incorporado, de modo que forma un sistema de control de circuito cerrado analégico, como se
muestra en la siguiente figura:
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Figura F8-1 Diagrama esquematico del sistema de control de retroalimentacion analégica

Las funciones de regulacién PID son las siguientes:
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Fig. F8-2 Diagrama esquematico de regulacién PID

#t

e

T

Modo de operacién PID
08.00

0~1

|0

0: Automético

1: entrada manual a través del terminal multifuncién definido

PID entornocanal  seleccion
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0: ajuste de nimero
El valor de configuracién de PID se establece en el uso de nimeros, a través del codigo de
funcién 08.02.
1:AlL1
El valor de configuracién de PID se establece mediante la sefial analégica externa All (0 ~
10 V/0-20 mA).
2 :Al2
El valor de configuracién de PID se establece mediante la sefial analégica externa Al2 (0 ~
10V).
3: ajuste de pulso
El valor de ajuste de PID viene dado por una sefial de pulso externa.
4: comunicacién RS485
El valor de ajuste de PID lo establece la comunicacion.
5: valor de ajuste de presién (MPa)
Ver 08.25~ 08.26 para mas
detalles
6: Ajuste del potenciémetro del panel

Conjunto de valor de ajuste digital

08.02

0.0~100.0% | 500%

Cuando se usa retroalimentacion analdgica, este codigo de funcién puede establecer el valor de configuracion del control
de bucle cerrado mediante el uso del panel de operacién. Pero esta funcion es vélida solo cuando se selecciona el canal de
configuracion digital de circuito cerrado (08.01 es 0).

Por ejemplo, en el sistema de control de circuito cerrado de suministro de agua a presién constante, la configuracién
de este cédigo de funcion debe considerar completamente la relacién de conteo entre el rango del manémetro remoto y su
sefial de retroalimentacioén de salida. Por ejemplo, el rango del manémetro es de 0 ~ 10 MPa, que corresponde al voltaje de
salida de 0 ~ 10 V, y necesitamos una presion de 6 MPa, por lo que podemos establecer el valor digital en 6,00 V, de modo
que cuando la regulacién PID es estable, la presion requerida es de 6 MPa.

Seleccién del canal de retroalimentaciéon PID

0~7 0

08.03

0:AIl
El valor de retroalimentacion de PID se establece mediante la sefial analégica eléctrica externa All.
1:AI2
El valor de retroalimentacién de PID se establece mediante la sefial analégica externa Al2.
2 : AI1+AI2
El valor de retroalimentacion de PID esta determinado por la suma de Ally Al2.
3:AI1-Al2
El valor de retroalimentacion de PID esté determinado por la diferencia entre Al1y Al2. Cuando la diferencia es negativa,
el valor de retroalimentacion de PID por defecto es 0.
4 : MAX {AI1, AI2}
5: MIN {Al1, A2}
6: ajuste de pulso
7: comunicacion RS485
Ajuste caracteristico avanzado del controlador PID

08.04

0000~101 000
Bit LED: caracteristicas de regulacién PID
0: efecto positivo

Cuando la sefial de retroalimentacién es mas alta que el valor establecido de PID, se requiere que la
frecuencia de salida del inversor disminuya (significa que la sefial de retroalimentacioén se reduce), para que el PID pueda
alcanzar el equilibrio. Todo eso significa una caracteristica positiva. ComoUso para el control de tensién de la maquina de
bobinado y control de suministro de agua a presién constante.
1: efecto negativo

Cuando la sefial de retroalimentacion es mas alta que el valor establecido de PID, se requiere que la frecuencia de
salida del inversor aumente (es decir, se reduce la sefial de retroalimentacion), para que el PID pueda alcanzar el
equilibrio. Todo eso significa una caracteristica negativa. Como el control de tensién de la bobinadora y el control central
del aire acondicionado.
Bit LED: Caracteristicas de control proporcional-integral (reserva)
0: control proporcional-integral constante
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Ganancia proporcional KP1

08.05
0.01~100.00s \ 2.50
Tiempo integral Til

08.06
0.01~10.00s | 0.10
Tiempo diferencial Td1

08.07
0.01~10.00s \ 0.00

1: control proporcional-integral automatico
LED de cien digitos: caracteristica de control integral
0: detiene el ajuste integral cuando la frecuencia alcanza los limites superior e inferior
1: cuando la frecuencia alcance los limites superior e inferior, contindie con el ajuste integral
Para sistemas que requieran una respuesta rapida, se recomienda cancelar el LED de ajuste integral
continuo mil bits: reserva
0,00: Sin ajuste derivado Ganancia
proporcional (Kp):

Esto determina la intensidad de ajuste de todo el regulador PID. Y cuanto mayor es P, mayor es la intensidad de ajuste.
Pero si en un estado demasiado grande, es facil producir oscilacién.

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

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

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

Tiempo diferencial (Td):

Determine la fuerza del regulador PID para ajustar la tasa de cambio de desviacion.

Cuando la retroalimentacién cambia con la desviacion establecida, la tasa de cambio de desviacion y la salida se convierten
en el valor regulador de la proporcién, que solo esta relacionado con la direccién y la magnitud del cambio de desviacion,
pero no tiene nada que ver con la direccion y la magnitud de la desviacion en si. cuando la sefial de retroalimentacion
cambia, la funcién del ajuste derivativo es ajustarse de acuerdo con la tendencia cambiante de la misma, para restringir el
cambio de la misma. Utilice el regulador derivado con precaucién, porque el regulador derivado es facil de amplificar la
interferencia del sistema, especialmente la interferencia de una gran frecuencia cambiante.

Periodo de muestreo T

08.08

0.01~100.00s 0.10
0.00 : Automatico

El periodo de muestreo es el periodo para muestrear el valor de retroalimentacion, y el regulador opera una vez en
cada periodo de muestreo. Cuanto mayor sea el periodo de muestreo, mas lenta sera la respuesta, pero mejor seré el
efecto de supresion de la sefial de interferencia, por lo que generalmente no es necesario configurarlo.

Limite de desviacion
08.09

0.0~100.0% \ 0,0%

El limite de desviacion es la relacion entre el valor establecido y el valor absoluto, lo que significa el valor de
desviacion absoluto entre el valor de retroalimentacién del sistema y el valor establecido. Cuando el valor de
retroalimentacion est& dentro del limite de desviacién, el control PID no funciona. Como se muestra en la figura a
continuacion, establecer un limite de desviacion razonable puede evitar que el sistema se ajuste con frecuencia cerca del
valor objetivo, lo que es Util para mejorar la estabilidad del sistema.
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| ot
THeED
Figura F8-3 Diagrama esquematico del limite de desviacion
Frecuencia preestablecida de bucle cerrado

08.10

0.00 ~ frecuencia limite superior | 0.00

Tiempo de retencion de frecuencia preestablecida
08.11

0.0~3600.0s | 0.0

Este cédigo de funcién define la frecuencia y el tiempo de funcionamiento del inversor antes de que el PID se ponga
en funcionamiento cuando el control PID es valido. En algunos sistemas de control, para que el objeto controlado alcance
el valor preestablecido rapidamente, el inversor fuerza la salida de un cierto valor de frecuencia de 08.10 y un tiempo de
mantenimiento de frecuencia de 08.11 de acuerdo con la configuracién de este cédigo de funcion. Es decir, cuando el
objeto de control esta cerca del objetivo de control, el controlador PID se pone en funcionamiento para mejorar la
velocidad de respuesta. Como se muestra en la siguiente figura:

Proffuciedier@a 4

PregftdBcddngla [~~~ —‘/\/\——

n -
AR eEE4dt Udhcia 3
e TReimiS]

Figura F8-4 Diagrama esquematico de la operacion de frecuencia preestablecida de
bucle cerrado

Modo de suefio
08.12

0~2 1

0: no vélido
1: Suspender cuando la presion de retroalimentacion excede o cae por debajo
del umbral de suspensién Este modo es el primer modo de suspension de
PID, como se muestra en la Figura F8-5
2: dormir cuando la presién de retroalimentacion y la frecuencia de salida son estables
Este modo es el segundo modo de reposo de PID. Hay dos situaciones (como se muestra en la Figura F8-6):

1) si el valor de retroalimentacién es menor que el valor dado y mayor que el valor dado * (desviacion de 1 ajuste
[08.14]), el cambio de frecuencia de salida esta dentro del 6% y luego duerme después del tiempo de retraso de dormir
[08.17].

2) Si el valor de retroalimentacion aumenta por encima del valor dado, mantenga el tiempo de retraso para dormir
[08.17] y luego vaya a dormir. Por el contrario, si el valor de retroalimentaciéon cae por debajo del umbral de despertar
[08.16], despierte inmediatamente.
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Seleccion del modo de apagado del suefio

08.13

o~1 | 0
0: desaceleracion y apagado
1: parada libre

Desviacion entre la retroalimentacion y la presién establecida al entrar en
08.14 suspension
0.0~10.0% | 0,5%

Este parametro de funcién solo es vélido para el segundo modo de suspension.
Umbral de suefio

08.15

0.00~200.0% 100,0%

Este umbral es el porcentaje de la presién dada, y este parametro de funcién solo es valido para el primer modo de
suspension en relacion con la configuracion.

Umbral de despertar

08.16

0.00~200.0% \ 90,0%

08.15 define el limite de retroalimentacién cuando el inversor ingresa al estado de reposo desde el estado
de funcionamiento. Si el valor real de retroalimentaciéon es mayor que el valor establecido, y la salida de
frecuencia del inversor alcanza la frecuencia limite inferior, el inversor entrard en reposo después del tiempo
de espera definido en 08.17 (es decir, funcionando a velocidad cero).

08.16 define el limite de retroalimentacién del inversor desde el estado de suspension hasta el estado de
funcionamiento. Cuando la polaridad PID selecciona una caracteristica positiva, si el valor real de
retroalimentacién es menor que el valor establecido (o cuando la polaridad PID selecciona una caracteristica
negativa, si el valor real de retroalimentaciéon es mayor que el valor establecido), el inversor saldra del modo
de suspensién y comenzara a funcionar. después del tiempo de espera de retraso definido en 08.18.

Bicamgntario | i
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Figura F8-5 Diagrama esquematico del primer modo de reposo
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Figura F8-6 Diagrama esquematico del segundo modo de reposo

Tiempo de retraso del suefio

08.17
0.0~600.0S | 100.0
Tiempo de retraso de despertar

08.18
0.0~600.0S | 5.0
Ganancia proporcional KP2

08.19
0.01~100.00s | 5.00
Tiempo de integracioén Ti2

08.20
0.01~10.00s | 0.05
Tiempo diferencial Td2

08.21
0.01~10.00s | 0.00
Limite superior de frecuencia de corte de PID

08.22

[08. 23] ~300. 00z | 50.00

Limite inferior de frecuencia de corte de PID

08.23
-300.00Hz~ [08.22] | 0.00
Frecuencia de suefio

08.24
0.00Hz~ [00.13] | 0.00

009 grupo-PLC simple, multivelocidad

Seleccién del modo de operacion del PLC

09.00
0~3 | 0

0: Parar después de un solo ciclo

El inversor se detiene automéaticamente después de completar un solo ciclo y debe dar el comando de
funcionamiento nuevamente antes de comenzar. Si el tiempo de ejecucién de una determinada etapa es 0, el tiempo de
ejecucion salta la etapa y pasa directamente a la siguiente etapa. Como se muestra en la siguiente figura:
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comando EJECUTAR

Fig. F9-1 Diagrama esquematico del apagado del PLC después de un solo ciclo

1: mantener el valor final en ejecucién después de un solo ciclo
Después de completar un solo ciclo, el inversor mantiene automaticamente la frecuencia y direccién de funcionamiento de
la Gltima seccién para seguir funcionando. Como se muestra en la siguiente figura:
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soCtpminiE 47

T1

comando EJECUTAR

Fig. F9-2 Diagrama esquematico del mantenimiento del PLC después de un solo ciclo

2: ciclo continuo finito
El inversor determina los tiempos de ciclo de la operacién del PLC de acuerdo con el nimero limitado de ciclos continuos
establecidos en
09.04 y se detiene cuando se alcanzan los tiempos de ciclo. 09.04=0, el inversor no esta funcionando.
3 : Circulacion continua
Después de completar un ciclo, el inversor iniciara automaticamente el siguiente ciclo y no se detendra hasta que haya un
comando de parada. Como se muestra en la siguiente figura:

Rim.Cig!qs 5

|

comando EJECUTAR

Figura F9-3 Diagrama esquematico del ciclo continuo del PLC
09.01 Modo de operacion del PLC

0~1 0

0 : Automaético
1: Operacién manual a través del terminal multifuncién definido
09.02 Memoria de falla de energia en funcionamiento del PLC

0~1 0

0:no almacenar

No recuerde el estado de ejecucién del PLC cuando se corta la alimentacion y reinicie después del encendido para
comenzar a ejecutar desde la primera seccion.
1: recuerda la etapa y la frecuencia del tiempo de apagado
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Memoriza el estado de funcionamiento del PLC cuando se corta la energia, incluida la etapa de tiempo de apagado, la
frecuencia de funcionamiento y el tiempo de funcionamiento. Comience de nuevo después del encendido, ingrese
automaticamente a esta etapa y continlie funcionando durante el resto del tiempo a la frecuencia definida por esta etapa.
09.03 Modo de inicio del PLC

0~2 | 0
0: reinicio desde la primera etapa

Detener durante la operacion (causada por un comando de apagado, falla o corte de energia) y comenzar la operacion
desde la primera seccién después del reinicio.

1: Comience desde la etapa de tiempo de apagado (fallo)

En caso de apagado durante el funcionamiento (causado por un comando de apagado, falla o corte de energia), el
inversor registra automéaticamente el tiempo de ejecucion de la etapa actual y automaticamente ingresa a esta etapa después
de reiniciar, y contintia funcionando durante el tiempo restante a la frecuencia definida en esta etapa, como se muestra en
la siguiente figura:

e
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al: Tiempo de aceleracion de laetapal  fl: Frecuencia de etapa
1 a2: Tiempo de aceleracion de etapa 2 f2: Etapa 2Frecuencia
a3: Tiempo de aceleracion de laetapa 3  f3: Frecuencia de etapa
3 d2: Tiempo de desaceleracion de etapa 3

Fig. F9-4 Modo de inicio del PLC 1
2:Comience desde la etapa y la frecuencia del tiempo de apagado (fallo)

En caso de apagado durante el funcionamiento (causado por un comando de apagado, falla o corte de energia), el
inversor no solo registra automaticamente el tiempo de funcionamiento en la etapa actual, sino que también registra la
frecuencia de funcionamiento en el momento del apagado y luego recupera la frecuencia de funcionamiento en el tiempo
de parada después de volver a arrancar, y el resto de fases del recorrido de frecuencia, como se muestra en la siguiente
figura:

A
. f1 | !
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al: Tiempo de aceleracién de laetapal fl: Frecuencia de la
etapa 1

a2: Tiempo de aceleracion de laetapa2 f2: Frecuencia de la
etapa 2
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a3: Tiempo de aceleracion de f3: Frecuencia de
etapa 3 d2: Tiempo de etapa
desaceleracion de etapa 3

HigoF9-5 SOCHh partir modo 2

Notas:
El diferencia Entre modoly modo 2e ese modo 2 memoriza la operando frecuenciad uno apagar tiemp
més que modo 1,y continda p funcionadesdestefrecuenciadespreiniciando

Ndmero finito de ciclos continuos

09.04
1~65535 ‘ 1
Seleccion de la unidad de tiempo de funcionamiento del PLC

09.05
0~1 ‘ 0

O:s
1 minuto

Frecuencia multivelocidad 0
-frecuencia limite superior ~ frecuencia limite superior ‘ 5.00
Frecuencia multivelocidad 1

09.07 — - — -
-frecuencia limite superior ~ frecuencia limite superior 10.00
Frecuencia multivelocidad 2

09'08 . P . . Y .
-frecuencia limite superior ~ frecuencia limite superior ‘ 15.00
Frecuencia multivelocidad 3

09.09
-frecuencia limite superior ~ frecuencia limite superior ‘ 20.00
Frecuencia multivelocidad 4

09.10 — - — -
-frecuencia limite superior ~ frecuencia limite superior ‘ 25.00
Frecuencia multivelocidad 5

09.11
-frecuencia limite superior ~ frecuencia limite superior ‘ 30.00
Frecuencia multivelocidad 6

09.12
-frecuencia limite superior ~ frecuencia limite superior ‘ 40.00
Frecuencia multivelocidad 7

09.13
-frecuencia limite superior ~ frecuencia limite superior ‘ 50.00
Frecuencia multivelocidad 8

09.14
-frecuencia limite superior ~ frecuencia limite superior ‘ 0.00
Frecuencia multivelocidad 9

09.15
-frecuencia limite superior ~ frecuencia limite superior ‘ 0.00

09.16 Frecuencia multivelocidad 10
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-frecuencia limite superior ~ frecuencia limite superior l 0.00
Frecuencia multivelocidad 11

09.17
-frecuencia limite superior ~ frecuencia limite superior ‘ 0.00
Frecuencia multivelocidad 12

09.18
-frecuencia limite superior ~ frecuencia limite superior ‘ 0.00
Frecuencia multivelocidad 13

09.19
-frecuencia limite superior ~ frecuencia limite superior ‘ 0.00
Frecuencia multivelocidad 14

09.20
-frecuencia limite superior ~ frecuencia limite superior ‘ 0.00
Frecuencia multivelocidad 15

09.21
-frecuencia limite superior ~ frecuencia limite superior ‘ 0.00

El signo de velocidad maltiple determina la direccién de operacion y negativo indica la direccién opuesta de operacion.

El modo de entrada de frecuencia se establece en 00,07 = 6, y el comando de arranque y parada se establece en 00,06.

Tiempo de aceleracion y desaceleracion de velocidad 0

09.22
0~3 | 0
0 velocidad de tiempo de ejecucion

09.23
0.0~6553.55(M) | 0.0

09.24 Tiempo de aceleracion y deceleracién de 12 velocidad
0~3 0
Tiempo de funcionamiento de 1ra velocidad

09.25
0.0~6553.55(M) \ 0.0
Tiempo de aceleracion y deceleracién de 22 velocidad

09.26
0~3 | 0
tiempo de funcionamiento de la 2a velocidad

09.27
0.0~6553.5S(M) 0.0
Tiempo de aceleracion y desaceleracion de 3ra velocidad

09.28
0~3 ‘ 0
Tiempo de funcionamiento de la 3ra velocidad

29.09
0.0~6553.55(M) \ 0.0
Tiempo de aceleracion y deceleracion de 42 velocidad

09.30
0~3 ‘ 0
Tiempo de marcha de 4ta velocidad

09.31
0.0~6553.55(M) \ 0.0
Tiempo de aceleracion y deceleracion de 52 velocidad

09.32
0~3 | 0
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Tiempo de funcionamiento de la 52 velocidad

09.33
0.0~6553.5S(M) 0.0
Tiempo de aceleracion y deceleracion de 62 velocidad

09.34
0~3 0
Tiempo de funcionamiento de la 62 velocidad

09.35
0.0~6553.55(M) 0.0
Tiempo de aceleracion y desaceleracion de la séptima velocidad

09.36
0~3 0
tiempo de funcionamiento de la 7ma velocidad

09.37
0.0~6553.5S(M) 0.0
Tiempo de aceleracion y desaceleracién de la octava velocidad

09.38
0~3 0
tiempo de funcionamiento de la octava velocidad

09.39
0.0~6553.55(M) 0.0
Tiempo de aceleracion y deceleracion de 92 velocidad

09.40
0~3 0
tiempo de funcionamiento de la 9a velocidad

09.41
0.0~6553.55(M) 0.0
Tiempo de aceleracion y deceleracion de 10?2 velocidad

09.42
0~3 0
tiempo de funcionamiento de 10ma velocidad

09.43
0.0~6553.5S5(M) 0.0
Tiempo de aceleracion y deceleracién de 112 velocidad

09.44
0~3 0
Tiempo de funcionamiento de la 11a velocidad

09.45
0.0~6553.5S(M) 0.0
Tiempo de aceleracién y deceleracion de 122 velocidad

09.46
0~3 0
tiempo de funcionamiento de 12a velocidad

09.47
0.0~6553.55(M) 0.0
Tiempo de aceleracion y deceleracion de 132 velocidad

09.48
0~3 0
Tiempo de funcionamiento de la velocidad 13

09.49
0.0~6553.5S5(M) 0.0
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09.50 Tiempo de aceleracion y deceleracién de 142 velocidad

0~3 0

tiempo de funcionamiento de la velocidad 14

09.51
0.~6553.55(M) \ 00
Tiempo de aceleracion y deceleracion de 152 velocidad

09.52
0~3 ‘ 0
tiempo de funcionamiento de la velocidad 15

09.53

0.0~6553.55(M) \ 0.0

El cédigo de funcién mencionado anteriormente se utiliza para establecer el tiempo de aceleracion y desaceleracion
y el tiempo de funcionamiento de la velocidad multietapa programable. El tiempo de aceleracion y desaceleracion de la
velocidad de 16 segmentos se puede configurar mediante el tiempo de aceleracién y desaceleracién de 1 ~ 4 segmentos
respectivamente; El tiempo de ejecucién de 16 segmentos se puede configurar por separado mediante el tiempo de
ejecucion del segmento X.

El tiempo de aceleracion y desaceleracion de 16 velocidades se establece en?, que representa el tiempo de aceleracion
y desaceleracion®(00.16 ~ 00.17); Configure 1, 2 y 3 para representar el tiempo de aceleracion y desaceleracion 2 (01.13 ~
01.14), 3 (01.15 ~ 01.16) y 4 (01.17 ~
01.18), respectivamente. (X tomar*~15) .

1: cuando el tiempo de ejecucion de una cierta etapa de®: PLC estd configurado para®, esta etapa no es valida.

2: El proceso del PLC se puede poner en funcionamiento, suspender, restablecer, etc. a través de los terminales, consulte
la definicion de la funcion del terminal del grupo F7.

3. La direccion de funcionamiento de la etapa 3 : PLC esta determinada por la frecuencia méas o menos y el comando de
funcionamiento. La direccién de funcionamiento real del motor se puede cambiar en tiempo real mediante el comando de
direccion externa.

Reserva
09.54
Reserva 0
Control de frecuencia oscilante
09.55
0~1 0

1 Automatico

2 columpio fijo

El valor de referencia de oscilacion es la frecuencia de salida maxima de 00.12.
2. oscilacion variable

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

“: arranque segun el estado memorizado antes del apagado

: reiniciar comenzando
Almacenamiento de apagado del estado de cambio de frecuencia

5

09.59

0~1 0

®: Tienda

”: no almacenar

Cuando est& apagado, los parametros del estado de oscilacién se almacenan. Esta funcién sélo es valida cuando se
selecciona el modo de "Arranque segun el estado memorizado antes del apagado”.

121



Inversor vectorial de corriente de alto rendimiento de la serie HV100

0: prohibido
1: valido
Modo de operacion de frecuencia oscilante
09.56
0~1 | 0
Seleccién del modo de parada/arranque de frecuencia oscilante
09.58
0~12 | 0
09.60 Frecuencia preestablecida de oscilacion
0,00 Hz~ ~ frecuencia limite superior 10.00
[Tiempo de espera de frecuencia preestablecida de oscilacion
09.61
0.0~3600.0s 0.0

Los cédigos de funcion anteriores definen la frecuencia de operacién del inversor antes de ingresar al modo de
operacion de frecuencia oscilante o al salir del modo de operacién de frecuencia oscilante y el tiempo de funcionamiento en
este punto de frecuencia. Si el cédigo de funcién 09.61#0 (tiempo de espera de frecuencia preestablecida de frecuencia de
oscilacion) esta configurado, el inversor ingresa directamente a la operacion de frecuencia preestablecida de frecuencia de
oscilacion después del inicio, y entra al modo de frecuencia de oscilacién después del tiempo de espera de frecuencia
preestablecida de frecuencia de oscilacion.

Amplitud de oscilacién

09.62

0.0~100.0% 0,0%
La amplitud de oscilacién est& determinada por 09.57 y su referencia esta determinada por 09.57. Si
09.57=0, entonces Swing Aw = la frecuencia de salida maxima *09.62

Si 09.57=1, entonces swing

AW = frecuencia de canal dada *09.62.

Cons

1: La frecuencia de oscilacién esta restringida por las frecuencias superior e inferior. Si no se configura
correctamente, la frecuencia de oscilacién no funcionaré correctamente.

2: JOG, modo de control PID, la frecuencia de oscilacion falla automaticamente.

Salto de frecuencia
09.63

0,0 ~ 50,0% (amplitud de frecuencia de oscilacion relativa) 0,0%

Este codigo de funcién se refiere a la amplitud de la disminucion répida después de que la frecuencia alcanza la
frecuencia limite superior de la frecuencia oscilante y, por supuesto, también se refiere a la amplitud de aumento rapido
después de que la frecuencia alcanza la frecuencia limite inferior de la frecuencia oscilante.

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

Tiempo de aumento de la frecuencia de oscilacion

09.64

0.1~3600.0s | 5.0
Tiempo de caida de la frecuencia de oscilacién

09.65

0.1~3600.0s | 5.0

* Operacion manual a través del terminal multifuncion definido
2,56 seleccione 1. Cuando el terminal multifuncion X selecciona la funcion 35, la frecuencia de oscilacién se pone durante la
operacion; de lo contrario, la frecuencia de oscilacién no es valida.

Control de amplitud de oscilacién

09.57

0~1 0
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Este cédigo de funcién define el tiempo de ejecucién desde la frecuencia del limite inferior hasta la frecuencia del limite
superior y desde la frecuencia del limite superior hasta la frecuencia del limite inferior.

El control de frecuencia oscilante es adecuado para industrias textiles, de fibra quimica y otras, asi como para ocasiones
que requieren funciones transversales y de bobinado. Su trabajo tipico se muestra en la figura F9-6.

En general, el proceso de frecuencia de oscilacién es el siguiente: primero acelere a la frecuencia de oscilacion
preestablecida (09.60) de acuerdo con el tiempo de aceleracion, espere un periodo de tiempo (09.61), luego haga la
transicion a la frecuencia central de acuerdo con el tiempo de aceleracién y desaceleracion. y luego establezca la amplitud
de la frecuencia de oscilacién (09.62), la frecuencia de salto repentino (09.63), el tiempo de subida de la frecuencia de
oscilacion (09.64) y el tiempo de caida de la frecuencia de oscilacion.
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1: la frecuencia central puede ser dada por frecuencia digital dada, cantidad anal6gica, pulso, PLC o multivelocidad, etc.

2: Cancelacion automética de oscilacién de frecuencia durante JOG y operacion de circuito cerrado.

3: el PLC funciona con frecuencia oscilante. Al cambiar entre secciones de PLC, la frecuencia de oscilacion falla. Después
de la transicion a la frecuencia establecida de PLC de acuerdo con la configuracion de aceleracién y desaceleracion de la
etapa de PLC, la frecuencia oscilante comienza y cuando se detiene la maquina, se ralentiza de acuerdo con el tiempo de
desaceleracion de la etapa de PLC.

Reserva
09.66
Reserva 0
Control de longitud fija
09.67
0~1 0
0: prohibido
1: valido
Establecer longitud
09.68
0.000~65.535(KM) | 0.000
Longitud real
09.69
0.000~65.535(KM) | 0.000
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Ampliacién de longitud

09.70
0.100~30.000 | 1.000
Coeficiente de correccién de longitud

09.71
0.01~1.000 | 1.000
Medir la circunferencia del eje

09.72
0.10~100.00CM | 10.00
NUmero de pulsos por rotacién del eje (DI6)

09.73
1~65535 | 1000

Este conjunto de funciones se utiliza para realizar la funcién de apagado de longitud fija.
El inversor ingresa contando pulsos desde el terminal (HDI se define como la funcién 47), y la longitud calculada se
obtiene de acuerdo con el nimero de pulsos por revolucién del eje de medicion de velocidad (09.73) y la circunferencia del
eje (09.72).

Longitud de célculo = nimero de impulsos de conteo + Numero de impulsos por revolucién x Mida la circunferencia
del eje. La longitud calculada se corrige mediante la ampliacién de longitud (09,70) y el coeficiente de correccién de longitud
(09,71), y se obtiene la longitud real.

Longitud real = longitud calculada x aumento de longitud + factor de correccion de longitud
Cuando la longitud real (09.69) 2 la longitud establecida (09.68), el inversor emitird automaticamente una instruccion de
apagado para detenerse. La longitud real (09.69) debe borrarse o modificarse antes de volver a ejecutar < Establezca la
longitud (09.68), de lo contrario no se iniciara.

Consg

La longitud real se puede borrar con el terminal de entrada multifuncién (el terminal de entrada se define como 46
funciones y se borra el recuento de longitud). Si el terminal es valido, el valor de conteo de longitud anterior se borrara y la
longitud real se puede contar y calcular normalmente después de desconectar el terminal.

La longitud real es 09,69, que se almacena automaticamente cuando se corta la alimentacion.

Cuando la longitud establecida 09.68 es 0, la funcién de apagado de longitud fija no es valida, pero el célculo de la

longitud sigue siendo valido.

Solicitud  ejemplo d longitud fija apagar funcion:

0 s
VelbiiKe Rt

N

/_N
) 0] etk

TRi=Tss

Velocicifibdisibn eje
TLREF

Figura F9-7 Ejemplo de funcién de parada prolongada
En la Figura F9-7, el inversor impulsa el motor, que impulsa el eje del husillo para que gire a través de la cinta
transportadora, y el eje de medicién de velocidad hace contacto con el husillo, de modo que la velocidad lineal del husillo
se detecta y transmite al inversor a través del terminal de conteo en forma de pulsos. El inversor detecta los pulsos y calcula
la longitud real. Cuando la longitud real es mayor o igual a la longitud establecida, el inversor se detiene automaticamente.

010 Grupo- Parametros de proteccion
Seleccién de proteccion de sobrecarga del motor

10.00

0~2 1
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0: prohibido
Sin proteccién de sobrecarga del motor (utilicelo con precaucion).

1: motor ordinario (modo de relé térmico electrénico, compensacion de baja velocidad) debido al efecto de disipacion de
calor deficiente del motor ordinario en funcionamiento a baja velocidad, el valor de proteccion térmica del motor
correspondiente también debe ajustarse adecuadamente. La caracteristica de compensacion de baja velocidad aqui es
reducir el umbral de proteccion de sobrecarga del motor cuya frecuencia de funcionamiento es inferior a 30 Hz.
2. Motor de frecuencia variable (modo de relé térmico electrénico, baja velocidad sin compensacion)

Debido a que la disipacion de calor del motor especial de conversién de frecuencia no se ve afectada por la velocidad
de rotacién, no es necesario ajustar el valor de proteccion durante la operacion a baja velocidad.

Coeficiente de proteccién de sobrecarga del motor

10.01

20,0% ~ 120,0% 100,0%
Para implementar una proteccion de sobrecarga valida para diferentes tipos de motores de carga, es necesario
establecer razonablemente el coeficiente de proteccién de sobrecarga de los motores y limitar la corriente maxima
permitida por el inversor. El coeficiente de proteccién de sobrecarga del motor es el porcentaje del valor de corriente
nominal del motor al valor de corriente nominal de salida del inversor.
Cuando el inversor acciona el motor con el mismo nivel de potencia, el coeficiente de proteccién de sobrecarga del
motor se puede configurar al 100 %. Como se muestra en la siguiente figura:

i A

80% 100%

200% |--—--

NEIAE A e Rl oR

coeficiel
L60 Y fissimzeaisuy

fiw—
1 4inpp vl
Figura 010-1 Curva de proteccion de sobrecarga del motor
Cuando la capacidad del inversor es mayor que la del motor, para implementar una protecciéon de sobrecarga vélida

para motores de carga de diferentes especificaciones, es necesario establecer el coeficiente de proteccién de sobrecarga
del motor razonablemente como se muestra en la siguiente figura:

Beim A&
L Hora 8§0% 100%
orpf --—-— ———— :
I
; et
!
1
1
1
1
!
1
L : R .
N !
120% 150% 160% 200% .

Figura 010-2 Diagrama esquematico del ajuste del coeficiente de proteccién contra
sobrecarga del motor El coeficiente de proteccion contra sobrecarga del motor se puede determinar
mediante la siguiente férmula:
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Coeficiente de proteccién de sobrecarga del motor = corriente de carga maxima permitida/corriente nominal de
salida del inversor x 100 %
Generalmente, la corriente de carga méaxima se refiere a la corriente nominal del motor de carga. Ajuste del valor de
proteccion en linea.

Seleccioén de accion de proteccion de subtension

10.02

0~1 0

0: prohibido
1: permitido (la subtensién se considera un defecto)

Nivel de proteccién contra subtension

10.03

220V: 180~280V 200V Configuracién
380V: 330~480V 350V del modelo
Este codigo de funcién especifica el voltaje limite inferior permitido del bus de CC cuando el inversor funciona
normalmente.
\ Notes:

Cuando el voltaje de la red es demasiado bajo, el par de salida del motor disminuira. Para una carga de potencia
constante y una carga de par constante, un voltaje de red demasiado bajo aumentard la corriente de entrada y salida del
inversor, lo que reducira la confiabilidad de la operacién del inversor. Por lo tanto, cuando se opera durante mucho tiempo
con un voltaje de red bajo, la potencia del inversor debe reducirse.

126



Inversor vectorial de corriente de alto rendimiento de la serie HV100

Nivel limite de sobretension

s 220V: 350~390V 370V Configuracion

380V: 550~780V 660V del modelo

El nivel de limite de sobrevoltaje define el voltaje de operacién durante la proteccién contra
pérdida de voltaje.

Coeficiente limite de tensién durante la desaceleracion

10.05
0 ~ 100 0: la proteccién contra bloqueo por sobretension no es valida Configuracion

del modelo

Durante la desaceleracién, cuanto mayor sea este valor, mayor serd la capacidad para suprimir
la sobretension.

Nivel de limite de corriente (solo el modo V/F es

valido)
10.06 Tipo G: 80 % ~ 200 % * corriente nominal del 160% i -
. 8 X - Configuracion
inversor Tipo P: 80 % ~ 200 % * corriente 120%
) X del modelo
nominal del inversor

El nivel de limitacion de corriente define el umbral de corriente de la operacién de limitacién de corriente automaética, y
su valor establecido es el porcentaje relativo a la corriente nominal del inversor.

L!\‘- Notes:

En el modo VF ordinario, limite la amplitud con 10,06 durante la operacién de aceleracién y velocidad constante; En el
modo VF vectorial, la amplitud esta limitada por 10,06 durante el funcionamiento acelerado y se procesa una amplitud
infinita durante el funcionamiento a velocidad constante; En el modo vectorial, el limite de amplitud en la operacion de
velocidad constante solo esta relacionado con 04.20 ~ 04.21.

Seleccién de limite de corriente en campo magnético débil
10.07

0~1 0

0: limitado por el nivel de limite actual de 10.06

Cuando la frecuencia de salida esta dentro de los 50 Hz, la amplitud est& limitada por 10,06.

1: limitado por el nivel de limite actual convertido de 10.06

Cuando la frecuencia de salida es superior a 50 Hz, la amplitud est& limitada por la corriente convertida de 10,06.

Coeficiente de limitacién de corriente durante la aceleracion

10.08 — y — ™ - —
0 ~ 100 0: El limite de corriente de aceleracion no es valido Configuracion
del modelo
En el proceso de aceleracion, cuanto mayor sea este valor, mayor sera la capacidad para suprimir la sobrecorriente.

Coeficiente de limitacién de corriente durante velocidad constante

10.09

0~5000 40
0 ~ 100 es la reduccion de frecuencia automatica, y cuanto mayor sea el coeficiente, mas rapida sera la tasa de
reduccién de frecuencia; 101 ~ 5000 significa reduccién de frecuencia manual, 101 significa 0,01 Hz/S, etc., y 5000 significa
50,00/s.

Tiempo de deteccion de caida de carga

10.10
0.15~60.0S | 5.0
Nivel de deteccién de caida de carga

10.11
0,0 ~ 100,0% * corriente nominal del inversor | 0,0%

0: la deteccién de caida sin carga no es vélida
El nivel de deteccién sin carga (10.11) define el umbral de corriente para la accion de caida de carga, que se establece
como un porcentaje relativo a la corriente nominal del inversor.
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El tiempo de deteccién sin carga (10.10) define que la corriente de salida del inversor es menor que el nivel de deteccién
de caida de carga (10.11) durante mas de un cierto tiempo, y luego se emite la sefial de caida de carga.
El estado sin carga es valido, es decir, la corriente de trabajo del inversor es menor que el nivel de deteccion sin carga
y el tiempo de mantenimiento excede el tiempo de deteccién sin carga.

Corriente de tiempo

salida @g@rmiéntiemp Gmaﬁg;&w@n
Nivel de ol
deteccion |
decaidade TR R T
carga

i &
deteccion de
caida de

carga -

Figura 010-3 Diagrama esquematico de deteccién de caida de carga
Nivel de prealarma de sobrecarga

|
|
|
|
| | )
1 — - Tiempo
Accion de | |
| |
| |
|
1

B
L

10.12 Tipo G: 20 % ~ 200 % * corriente nominal del 160% ) o
. L ) Configuracion
inversor Tipo P: 20 % ~ 200 % * corriente 120%
. - del modelo
nominal del inversor

La prealarma de sobrecarga monitorea principalmente la condicién de sobrecarga antes de la protecciéon contra
sobrecarga del inversor. El nivel de prealarma de sobrecarga define el umbral actual de accién de prealarma de sobrecarga,
su valor establecido es relativo a la corriente nominal del inversor.

Tiempo de retardo de prealarma de sobrecarga

10.13

0.0~300s 10.0

El retardo de prealarma de sobrecarga define el tiempo de retardo entre la corriente de salida del inversor que excede
continuamente la amplitud del nivel de prealarma de sobrecarga (10.12) y la salida de la sefial de prealarma de sobrecarga.

o
Z:\Notes:

1018 Coeficiente de deteccién de desequilibrio de corriente de salida
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1.00~10.00 \ 1.00

Configurando los parametros 10.12 y 10.13, cuando la corriente de salida del convertidor es mayor que la amplitud del
nivel de prealarma de sobrecarga (10.12), el convertidor emite la sefial de prealarma después del retraso (10.13), es decir,
el teclado muestra A —09.

Umbral de deteccién de temperatura
10.14

0,0°C ~90,0°C 65.0°C

Vea la descripcién de la funciéon No.51 en el parametro 07.18 ~ 07.21 para més detalles.
Seleccion de fase de entrada y salida pérdida de proteccién

10.15
0~3 Configuracion

del modelo

0: todo prohibido
1: entrada prohibida, salida permitida
2: Entrada permitida, salida
prohibida 3: Todo permitido
Opcidn predeterminada del fabricante 1 para hasta 7,5 kW y més de 11 kW Opci6én
predeterminada del fabricante 3.

Tiempo de retardo de proteccion de pérdida de fase de entrada
10.16

0.05~30.0S | 1.0

Cuando la proteccién de pérdida de fase de entrada se selecciona para que sea vélida y se produce el fallo de pérdida
de fase de entrada, el inversor protegera E-12 después del tiempo definido en 10.16 y se detendra libremente.

Referencia de deteccion de pérdida de fase de salida

10.17

0% ~ 100% * corriente nominal del inversor ‘ 50%

Cuando la corriente de salida real del motor es mayor que la corriente nominal * [10.17], si la proteccion de falla de fase
de salida es valida, después de un tiempo de retardo de 5S, la proteccién del inversor actda [E-13] y se detiene libremente.

Si la relacién del valor maximo al valor minimo en la corriente de salida trifasica es mayor que este coeficiente, y la
duracion supera los 10 segundos, el inversor informara la falla de desequilibrio de corriente de salida E-13. Cuando 10.08
=1.00, la deteccién de desequilibrio de corriente de salida no es valida.

Reserva
10.19
Reserva 0
Tratamiento de la desconexion de retroalimentacién PID
10.20
0~3 0

0: ninguna accién

1: alarma y sigue funcionando a la frecuencia del tiempo de desconexion
2 : Accibn protectora y estacionamiento gratuito

3: alarma y desaceleracion a velocidad cero segin el modo establecido

Valor de deteccién de desconexion de retroalimentacion
10.21

0.0~100.0% 0,0%
10.26 Seleccién de accion anormal de comunicacion del teclado
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0~2 | !

El valor maximo dado por PID se toma como el valor limite superior del valor de deteccién de desconexion de

retroalimentacion. En el tiempo de deteccion de desconexion de retroalimentacion, cuando el valor de retroalimentacion de

PID es continuamente menor que el valor de deteccién de desconexion de retroalimentacion, el inversor realizara las
acciones de proteccién correspondientes de acuerdo con la configuracién de 10.20.

Tiempo de deteccién de desconexién de retroalimentacion

10.22
0.0~3600.0S 10.0

Retroalimenta la duracién después de la desconexion y antes de la accion de proteccion.

Bucldfidfrado
co}ileﬁqﬁ;)“
valor

Deteccion

B 4]
Figura 010-4 Diagrama de temporizacion de deteccion de pérdida de retroalimentacion de bucle
cerrado Tiempo

Configuracién del nivel de deteccién de corriente FDT1
10.23

0.0~200.0% 0.0

Vea la funcién No.62 en 07.18 ~ 07.21 para mas detalles.
Seleccién de accién anormal de comunicacién RS485

10.24

0~2 1

0: accién de proteccién y parada libre

1: alarma y mantener el status quo para seguir funcionando

2: alarma y apagado segun el modo de apagado establecido

Tiempo de deteccién de tiempo de espera de comunicaciéon RS485

10.25

0.0~100.0s 5.0

Si la comunicacion RS485 no recibe la sefial de datos correcta dentro del intervalo de tiempo definido por este cédigo
de funcién, se considera que la comunicacion RS485 es anormal y el inversor realizara las acciones correspondientes de
acuerdo con la configuracién de 10.24. Cuando este valor se establece en 0,0, no se realiza la deteccién de tiempo de
espera de comunicacion RS485.
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0: accién de proteccién y parada libre
1: Proteger las acciones y mantener el statu quo para seguir funcionando
2: Accién de proteccion y apagado segin el modo de apagado establecido
Tiempo de espera de comunicacion del teclado Tiempo de salida

10.27

0.0~100.0s | 1.0

Si la comunicacion del teclado no recibe la sefial de datos correcta dentro del intervalo de tiempo definido por este
cédigo de funcion, se considera que la comunicaciéon del teclado es anormal y el inversor realizard las acciones
correspondientes de acuerdo con la configuracion de 10.26.

Seleccién de accion de error de lecturay escritura EEFROM

10.28

0~1 0
0: accién de proteccién y parada libre

1: alarma y continuar funcionando

Umbral de proteccién de sobrecarga del motor

10.29

0~ 200% * corriente nominal del motor ‘ 150%

Tiempo de deteccion de proteccion de sobrecarga del motor
10.30

0~60000S \ 100

Cuando 10.00 diez bits son 2, la corriente de salida alcanza el umbral de proteccién de sobrecarga del inversor (10.31),
y luego retrasa el tiempo de deteccion de proteccion de sobrecarga del inversor (10.32), y luego informa la sobrecarga del
inversor E-09.

Umbral de proteccién de sobrecarga del inversor
10.31

0 ~ 200% * corriente nominal del inversor ‘ 150%

Tiempo de deteccion de proteccion de sobrecarga del inversor
10.32

0~60000S | 60
Cuando 10.00 diez bits son 2, la corriente de salida alcanza el umbral de proteccion de sobrecarga del inversor (10.31),
y luego retrasa el tiempo de deteccion de proteccion de sobrecarga del inversor (10.32), y luego informa la sobrecarga del
inversor E-09.

Tiempos de restablecimiento del limite de falla del médulo y OC
10.33

0~9999 5
Cuando los tiempos de falla del OC y del médulo exceden este valor establecido, debe encenderse nuevamente
antes de reiniciar.

Seleccion del bit de inicio de modulacion de frecuencia del codificador

10.34
0~3 1
0: bits LED
1: LED diez bits
2: LED cien bits
3: LED mil bits
Reservado
10.35
0 0

011 Grupo-Pardmetros de comunicacién RS485

Seleccion de protocolo
11.00

0~1 0
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Seleccién de protocolo de comunicacion
0:MODBUS
1: automético

Direccién local
11.01

0~247 1
0: direccion de transmision
1~247:estacion esclava

Durante la comunicacién 485, este c6digo de funcién se utiliza para identificar la direccién del inversor.

£:i5 Notes:
11.01 set 0 as the broadcast address, which can only receive and execute the commands of the upper computer, but will
not answer the upper computer.

Configuracion de la tasa de baudios de comunicacién
0~5 3

11.02

0:2400BPS
1:4800BPS
2:9600BPS
3:19200BPS
4:38400BPS
5:115200BPS
Este cédigo de funcién se utiliza para definir la tasa de transmisién de datos entre la computadora superior y el inversor.
La tasa de baudios establecida por la computadora superior y el inversor debe ser consistente, de lo contrario no se puede
realizar la comunicacion. Cuanto mayor sea la tasa de baudios establecida, mas rapida sera la comunicacion de datos. Sin
embargo, configurar demasiado afectara la estabilidad de la comunicacion.
Formato de datos
0~5 0
0: Sin verificacion (N, 8, 1) para RTU
1: Comprobacion de paridad (E, 8, 1) para RTU
2: Cheque impar (0,8,1) para RTU
3: Sin verificacion (N, 8, 2) para RTU
4: Comprobacion de paridad (E, 8, 1) para RTU
5: Cheque impar (0,8,2) para RTU
Nota: el modo ASCII esta reservado temporalmente
El formato de datos establecido por la computadora superior y el inversor debe ser consistente, de lo contrario, la
comunicaciéon normal no sera posible.

Retardo de respuesta de la maquina local

11.03

11.04

0~200ms 5

Este codigo de funcién define el intervalo de tiempo intermedio entre la recepcion de la trama de datos del inversor y
el envio de la trama de datos de respuesta a la computadora superior. Si el tiempo de respuesta es menor que el tiempo
de procesamiento del sistema, prevalecera el tiempo de procesamiento del sistema. Si la demora es mayor que el tiempo
de procesamiento del sistema, después de que el sistema procese los datos, esperard una demora hasta que expire el
tiempo de demora de respuesta antes de enviar los datos a la computadora superior.

Procesamiento de respuesta de transmision

11.05

0~1 0
0: la operacion de escritura tiene respuesta
El inversor responde a todos los comandos de lectura y escritura de la computadora superior.
1: la operacion de escritura no responde
Elinversor responde a todos los comandos de lectura de la computadora superior, pero no responde a los comandos
de escritura, para mejorar la eficiencia de la comunicacion.
Coeficiente de enlace proporcional

11.06

0.01~10.00 1.00
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Este codigo de funcién se utiliza para configurar el coeficiente de peso del comando de frecuencia recibido por el
inversor como esclavo a través de la interfaz RS485. La frecuencia operativa real de la maquina es igual al valor de este
caédigo de funcién multiplicado por el valor del comando de configuracién de frecuencia recibido a través de la interfaz
RS485. En el control de vinculacién, este cédigo de funcién puede establecer la relacién de frecuencia de funcionamiento

de varios inversores.

Seleccidn de la funcién de comunicacién
11.07

00~21

Bits LED: seleccion del modo de comunicacion

0: modelo general

1~4: Reservado

LED diez bits: seleccién de fuente de frecuencia de transmision
0: frecuencia establecida por el host

1: fuente de frecuencia del anfitrion A

2: fuente de frecuencia del anfitrion B

LED de cien bits: Reservado

LED mil bits: Reservado

Seleccién de pantalla de comunicacién
11.08

0000~4444

000

Bits de LED: seleccion de visualizacién de voltaje del bus de comunicacion
0: Visualizacién normal

1: Ampliar 10 veces

2: Ampliar 100 veces

3: encoger 10 veces

4: encoger 100 veces

Led diez bits: seleccion de visualizacién de corriente de comunicacion

0: Visualizacién normal

1: Ampliar 10 veces

2: Ampliar 100 veces

3: encoger 10 veces

4: encoger 100 veces

LED de cien digitos: seleccién de visualizacién de frecuencia de operacion
0: Visualizacién normal

1: Ampliar 10 veces

2: Ampliar 100 veces

3: encoger 10 veces

4: encoger 100 veces

LED mil bits: Reservado

Grupo 012 - Funciones avanzadas y parametros de rendimiento

Ajuste de la funcién de frenado de consumo de energia
12.00

0~2

0: no vélido
1: Valido en todo el proceso
2: Vélido solo en deceleracion

Consumo de energia tension de arranque de frenado

1zl 220V: 340~ 380V 360V Configuracién
380V: 660 ~ 760V 680V del modelo
Consumo de energia freno retorno tension diferencial

12.02

220V:10~100V 5V
380V:10~100V 10V

Configuracion
del modelo
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Relacién de accion de frenado de consumo de energia

12.03

10~100% | 100%

Los cédigos de funcién anteriores se utilizan para establecer el valor de umbral de voltaje, el valor de voltaje de
diferencia de retorno y la tasa de utilizacién de la unidad de freno de la unidad de freno incorporada del inversor. Si la
tension interna del lado de CC del inversor es superior a la tensién de arranque del frenado por consumo de energia, la
unidad de frenado integrada actuard. Si se conecta una resistencia de frenado en este momento, la energia del voltaje de
bombeo interno del inversor se liberara a través de la resistencia de frenado para reducir el voltaje de CC. Cuando el voltaje
del lado de CC cae a un valor determinado (reaccién inicial del freno de voltaje), la unidad de freno incorporada se apaga.
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juego de
@IQZQE)E frenado
A pagiirty eltdje
Frenadgsgiics
Tiempo
Tiempo

Figura 012-1 Diagrama esquematico del consumo de energiafrenado iénico
Configuracién de reinicio por falla de energia

12.04

0~2 0

0: Prohibido

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

Cuando se enciende la energia después de un corte de energia, si se cumplen las condiciones de inicio, el inversor
comenzara a funcionar automéaticamente desde el punto de frecuencia de inicio después de esperar el tiempo definido en
12.05.
2: inicio de seguimiento de velocidad
Cuando se enciende la alimentacion después de un corte de energia, si se cumplen las condiciones de inicio, el inversor se
iniciar4 automaticamente y funcionard en modo de seguimiento de velocidad después de esperar el tiempo definido en
12.05.

Tiempo de espera para el reinicio después de un corte de energia
12.05

0.0~60.0S | 5.0

Durante el tiempo de espera para el reinicio, cualquier comando de operacién ingresado no es valido. Si se ingresa el
comando de apagado, el inversor liberard automaticamente el estado de reinicio de seguimiento de velocidad y volvera al
estado de apagado normal.

&Notes:

1: El reinicio valido después de un corte de energia también esta relacionado con la configuracién de 10.02. En este
momento, 10.02 debe configurarse en’2.

2: Este parametro provocara un arranque inesperado del motor, lo que puede provocar dafios potenciales al equipo y al
personal. Uselo con precaucion.

Tiempos de restablecimiento automético de fallas
12.06

0~3 0

*: Modo de control automatico
2 El proceso de encendido se ejecuta todo el tiempo

% Significa ilimitadas veces, es decir, incontables veces

Después de que ocurre una falla durante la operacion, el inversor deja de emitir y muestra el cédigo de falla. Después
del intervalo de restablecimiento establecido en 12.07, el inversor restablece automéaticamente la falla y reinicia la operacién
de acuerdo con el modo de inicio establecido. El nimero de restablecimientos automaticos por falla se establece en 12.06.
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Tiempo de intervalo de restablecimiento automatico de fallas

12.07

0.1~60.0S | 3.0
Contrasefia para ejecutar la funcién restringida

12.09

0~65535 | 0
De forma predeterminada, la contrasefia es 0 y se pueden configurar los elementos 12,10 y 12,11; Cuando hay una
contrasefia, 12.10 y 12.11 solo se pueden configurar después de que la contrasefia se verifique correctamente.
Cuando no hay necesidad de operar la funcién de limite de contrasefia, el codigo de funcién se establece en 0.

. ~ - AU . NT - .
Al configurar la contrasefia de limite de operacién, ingrese cinco ENTER digitos, presione la tecla
para confirmar y la contrasefia entrard en vigencia automaticamente después de un minuto.
. ’ - . - i INTE )
Cuando necesite cambiar la contrasefia, seleccione el cédigo de funcién LNTER 12.09, presione la tecla

para ingresar al estado de verificacion de contrasefia, ingrese el estado de modificacion después de que la verificacion de
conlraseﬁa sea exitosa, ingrese la nueva contrasefia, presione la tecla ENTER para confirmar, el cambio de contrasefia es
exitosa, y la contrasefia entrard en vigencia automéaticamente después de un minuto; Borre la contrasefia y establezca la
contrasefia de limite de ejecucién en 0000.

Seleccion para ejecutar la funcién restringida
12.10
0~1 0
0: Prohibido 1:
Valido

Al limitar la operacion, siempre que el tiempo de operacién acumulativo del inversor exceda el tiempo establecido en
12.11, la proteccion del inversor actlia y se detiene libremente, y el panel de operacién mostrara E-26 (RUNLT). Si desea
borrar la falla, simplemente verifique 12.09 (contrasefia de restriccion de operacion) correctamente y luego configure 12.10
(seleccion de funcién de restriccion de operacion) a 0 (no véalido) para borrar la falla de restriccién de operacion.

Corrymit tiemp
12.11 0
0~-65535h
Nota: Este pardmetro de funcién no se puede inicializar. Por favor refiérase a 12.09 para més detalles
Punto de caida de frecuencia en caso de corte de energia instantaneo
12.12 220 V: 180V ~ 330V 250V Configuraci
380 V: 300V ~ 550V 450V 6n del
modelo

Si el voltaje del bus del inversor cae por debajo de 12.12* voltaje nominal del bus y el control de parada instantanea es
vélido, la parada instantanea comienza a actuar.

Coeficiente de caida de frecuencia de falla instantanea de energia

12.13
1~ 100 0: La funcién de parada instantanea no es valida 0
Dcuerctontrol

12.14 0.0
0.00~10.00Hz 0

0,00: la funcién de control de caida no es vélida
Cuando varios inversores manejan la misma carga, la distribucién de la carga se desequilibra debido a las diferentes
velocidades, lo que hace que los inversores con mayor velocidad soporten cargas mas pesadas. La caracteristica de control

Cuando el nimero de restablecimientos por falla se establece en 0, no hay una funcién de restablecimiento automatico y
solo se puede restablecer manualmente. Cuando 12.06 se establece en 100, significa que la cantidad de veces es ilimitada,
es decir, innumerables veces.

Para fallas de IPM, fallas de equipos externos, etc., el inversor no puede realizar la operacion de reinicio automatico.
Control del ventilador de enfriamiento

12.08

0~1 0

136



Inversor vectorial de corriente de alto rendimiento de la serie HV100
de caida es que la caida de velocidad cambia con el aumento de la carga, lo que puede equilibrar la distribucion de la carga;
Este parametro ajusta la variacion de frecuencia del convertidor de frecuencia con la velocidad de caida.
Cuando 00,15=1 (modo de alta frecuencia), el limite superior del valor de este cédigo de funcién es 100,0 Hz.

Tiempo de espera de seguimiento de velocidad
12.15

0.1~5.0S 1.0

Antes de que comience el seguimiento de la velocidad del inversor, comenzar a realizar el
seguimiento después de este retraso.

Nivel de limitacién de corriente de seguimiento de velocidad

12.16

80% ~ 200% * corriente nominal del inversor 100%

En el proceso de seguimiento de la velocidad, este cédigo de funcion desempefia el papel de limitacion de corriente
automatica. Cuando la corriente real alcance el umbral (12.16), el inversor reducira la frecuencia y limitara la corriente, y
luego continuara rastreando y acelerando; El valor configurado es un porcentaje de la corriente nominal del inversor.

Velocidad de seguimiento de velocidad

12.17

1~125 25

Cuando se reinicie el seguimiento de la velocidad, seleccione la velocidad del seguimiento de la velocidad. Cuanto
menor sea el pardmetro, mayor sera la velocidad de seguimiento. Pero demasiado rapido puede conducir a un seguimiento
poco fiable.

PWM modo

00

12.18
0000~1311 ‘

Bits LED: modo de sintesis PWM
0: siete segmentos de frecuencia completa

La salida de corriente es estable y el valor calorifico del tubo de potencia de banda completa es grande.
1: siete segmentos a cinco segmentos

La salida de corriente es estable, el valor calorifico de la valvula de potencia de baja frecuencia es grande y el valor
calorifico de la valvula de potencia de alta frecuencia es pequefio. LED diez bits: correlacién de temperatura PWM
0: no valido
1: vélido

Esta seleccién de funcién es valida. Si la temperatura del radiador alcanza el valor de advertencia (50 °C), el inversor
reducird automaticamente la frecuencia portadora hasta que la temperatura del radiador ya no supere el valor de advertencia.
LED de cien bits: correlacién de frecuencia PWM
0: todo invélido
1: ajuste de baja frecuencia, ajuste de alta frecuencia
2: Baja frecuencia no se ajusta, ajuste de alta frecuencia 3:
Ajuste de baja frecuencia, alta frecuencia no se ajusta
Cuando la temperatura PWM esta asociada, después de que la temperatura del radiador alcanza el valor de advertencia
(50 °C), si la frecuencia baja y la frecuencia alta no se ajustan, la frecuencia portadora permanece sin cambios; si se ajustan
la baja frecuencia y la alta frecuencia, el inversor reducird automaticamente la frecuencia portadora. Miles de LED: funcién
PWM flexible.
0: no vélido
1: vélido

Cuando la seleccion de esta funcion es valida, la interferencia electromagnética y el ruido del motor se pueden reducir
cambiando el modo de implementacién de PWM.

Voltaje control funcién

12.19 211
0000~3112 2
Bits LED: funcién AVR
0: no valido

1: Vélido en todo

2: no valido solo al desacelerar

AVR es la funcién de regulacion automatica de voltaje. Cuando hay una desviacién entre el voltaje de entrada y el valor
nominal del inversor, esta funcién puede mantener constante el voltaje de salida del inversor para evitar que el motor
funcione en un estado de sobretensién. Esta funcién no es vélida cuando el voltaje del comando de salida es mayor que el
voltaje de la fuente de alimentacion de entrada. En el proceso de desaceleracion, si el AVR no actda, el tiempo de
desaceleracion es corto, pero la corriente de funcionamiento es grande; El AVR actla, el motor desacelera suavemente, la
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corriente  de  funcionamiento  es pequefia, pero el tiempo de  desaceleracion es largo.

BE 4 Volggls §  ProduchiditifatenAbidAl R desactivad

A TRRRlR TR

Aport¥pkaeli
Qalifi(ﬂ%{@g

P

THeIEp Tiere

Voltaje

Figura 012-2 Diagrama de funciones de AVR
LED de diez bits: seleccién de sobremodulacion
0: no valido
1: valido
La funcién de sobremodulacion significa que el inversor aumenta la tensién de salida ajustando la tasa de utilizacion
de la tension del bus. Cuando la sobremodulacion es efectiva, los arménicos de salida aumentaran. Si la operacion a largo
plazo de bajo voltaje y carga pesada o el par de operacion de alta frecuencia (més de 50 HZ) es insuficiente, esta funcion
se puede activar. LED de cien bits: seleccién de compensacién de zona muerta
0: no vélido
1: vélido
Si la seleccién es valida, en todos los modos de control, compensacién de zona muerta de frecuencia completa. Esta
funcién se utiliza principalmente para la depuracién de fabrica y no se recomienda que los clientes la configuren.
LED mil bits: opciones de supresién de vibraciones
0: no vélido
1: modo de supresién de oscilaciones 1
2: modo de supresioén de oscilaciones 2
3: modo de supresion de oscilaciones 3
Cuando el modo 1 funciona, el modo PWM se ve obligado a ser de cinco segmentos; Cuando el modo 2 funciona, el
modo original permanece sin cambios y los dos modos se pueden ajustar mediante el coeficiente de supresién de
oscilaciones (12.27).
En ocasiones especiales, si los dos primeros modos no pueden suprimir la oscilacion, utilice el modo 3 y ajuste los

pardmetros
12,27 (coeficiente de supresién de oscilaciones) y 12,28 (voltaje de supresién de oscilaciones) juntos.
Oscilacién supresiéon  a partir frecuencia
12.20 - -
Configuraci
0.00~-300.00 6n del
modelo
Magnéticdlujofrenado seleccion
12.21 0
0~100

Este parametro se utiliza para ajustar la capacidad de frenado por flujo magnético del inversor durante la desaceleracion.
Cuanto mayor sea este valor, mayor serd la capacidad de frenado del flujo magnético. Hasta cierto punto, cuanto mas corto
sea el tiempo de desaceleracién, generalmente no es necesario configurar el pardmetro. Cuando este valor es 0, esta funcion
no es valida.

Cuando el nivel del limite de sobrevoltaje se establece en un nivel bajo, activar esta funcién puede acortar el tiempo de
desaceleraciéon de manera adecuada. Cuando el nivel de limite de sobrevoltaje se establece alto, no es necesario activar
esta funcion.

Coeficiente de control de ahorro de energia
12.22

0~100 0
Cuanto mayor sea la configuracion del pardmetro, mas significativo sera el efecto de ahorro de energia, pero puede
traer factores inestables. Esta funcién solo es valida para el control V/F normal y no es vélida cuando se establece en 0
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Activacion de prioridad de varias velocidades
12.23

0~1 0

0: no valido
1: La velocidad de segmento multiple tiene prioridad sobre 00.07

Activar prioridad JOG
12.24

0~1 0

0: no valido
1: Cuando el inversor esta funcionando, la prioridad JOG es la més alta

Funcion especial
12.25

0000~001 10

Bits LED: seleccion de salida AO2y DO

0: AO2 valido

1: DO es valido

LED Diez bits: ajuste de fallo de IPM

0: Proteger la falla

1: La falla es vélida

LED de cien bits: seleccién de reinicio de falla de fase de entrada
0: no se puede restablecer

1: se puede restablecer después de que la fuente de
alimentacién sea normal LED mil bits: Reservado

Limite superior de frecuencia de supresion de oscilaciones

12.26
0.00~300.00Hz | s000
Coeficiente de supresion de oscilaciones
12.27
1~500 | 50
Voltaje de supresion de oscilaciones
12.28
0.0 ~ 25.0% * Tensi6n nominal del motor | 5.0
12.27~12.28 Consulte la descripcion de 12.19 para obtener mas detalles.
Limitacién de corriente onda a onda y seleccién de accion anti-sobretension
12.29
0000~1111 ’ 011

Bits de LED: seleccién de onda por aceleracién de limitacién de corriente de onda

0: no valido

1: vélido

LED de diez bits: seleccién de onda por desaceleracion de limitacién de corriente de onda
0: no valido

1: vélido

LED de cien bits: seleccién de onda por limitacién de corriente de onda y velocidad constante
0: no valido

1: vélido

LED Mil bits: Seleccién de accién anti sobretension

0: no valido

1: vélido
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Seleccién de funciones especiales
12.30

00~11 00

Bits de LED: seleccién de funcién de inicio directo
0: no valido
1: vélido
Esta funcién solo es valida cuando se ejecuta a velocidad constante.
LED Diez bits: Visualizacion de seleccién de alarma de par excesivo A-05
0: Pantalla
1: No mostrar
LED de cien bits: Reservado
LED mil bits: Reservado
013 Grupo-Parametros reservados
014 Configuracioén de funciones y gestién de parametros del panel de grupo

Seleccion de funcién M-FUNC
14.00

0~4 0

0: JOG (control de avance)

La tgcla M—Fi)NC es control jog, y la direccién predeterminada esta determinada por 00.18.
1: interruptor de rotacién de avance/retroceso

En el estado de ejecuci({n, la teclg M-FUNC es equivalente a la tecla de cambio de direccion, y presionar esta tecla en
el estado de apagado no es valido. Este interruptor solo es vélido para el canal de comando de ejecucién del panel.
2: Borrar el panel para configurar la frecuencia
3: Cambio entre operacién local y operacién remota (reservado)
4: marcha atras
En este momento, la tecla M-FUNC se puede utilizar directamente como tecla inversa para controlar la operacion
inversa del motor.
Seleccidn de la funcion de la tecla STOP/RST

14.01

0~3 3
0: Sélo vélido para control de panel
Solo cuando 00.04=0, esta tecla puede controlar la parada del inversor.
1: Valido tanto para control de panel como de terminal
Solo cuando 00.04=0 o 1, esta tecla puede controlar la parada del inversor. En el modo de operacién de control de
comunicacion, esta tecla no es valida.
2: Vélido para panel y control de comunicacién al mismo tiempo
Solo cuando 00.04=0 o 2, esta tecla puede controlar la parada del inversor. En el modo de operacién de control de
terminal, esta tecla no es valida.
3: Vélido para todos los modos de control
En cualquier modo de canal de comando de operacion, esta tecla puede controlar el inversor para que se detenga.

Cons

E ningoperaciéndominio canal modo, la Reiniduncién e valido

Tecla STOP + tecla RUN funcién de parada de emergencia
14.02

0~1 1

0: no valido
1: parada libre

CORRER S — ) ) . -
presione el llave y Iatecla al mismo tiempo, y el inversor se detendra libremente.

14.03 Coeficiente de visualizacion de bucle cerrado
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0.01~100.00 1.00

Este codigo de funcion se usa para corregir el error de visualizacién entre la cantidad fisica real (presion, flujo, etc.) y
la cantidad dada o de retroalimentacion (voltaje, corriente) durante el control de lazo cerrado y no tiene influencia en el ajuste
de lazo cerrado.

Coeficiente de visualizacion de la velocidad de carga
14.04

0.01~100.00 1.00

Este codigo de funcion se utiliza para corregir el error de visualizacién de la escala de velocidad y no influye en la
velocidad real.

Coeficiente de velocidad de linea

14.05

0.01~100.00 1.00

Este c6digo de funcién se utiliza para corregir el error de visualizacién de la escala de velocidad lineal y no influye en
la velocidad real.

Tasa de ajuste del codificador
14.06

1~100 | 70

Supervisién de la seleccién de parametros 1 en estado de ejecucién (pantalla

14.07 principal)

0~57 | 0

Supervision de la seleccién de pardmetros 2 en estado de funcionamiento

14.08 (Pantalla auxiliar)

0~57 | 5
Los elementos de monitoreo de la interfaz de monitoreo principal se pueden cambiar cambiando los valores establecidos

de los codigos de funcién anteriores. Por ejemplo, si 14.08=5, es decir, se selecciona la corriente de salida d-05, el elemento

de visualizacién predeterminado de la interfaz de monitoreo principal es el valor de corriente de salida actual durante la
operacion.

Supervision de la seleccién de pardmetros 1 en estado de parada (pantalla

14.09 principal)
0~57 I !
Supervision de la seleccién de pardmetros 2 en estado de parada (pantalla

14.10 principal)
0~57 | 12

Los elementos de monitoreo de la interfaz de monitoreo principal se pueden cambiar cambiando los valores establecidos
de los cédigos de funcién anteriores. Por ejemplo, si 14.10=6, es decir, se selecciona el voltaje de salida d-06, el elemento
de visualizacién predeterminado de la interfaz de monitoreo principal seré el valor actual del voltaje de salida cuando la
maquina se detenga.

Seleccion del modo de visualizaciéon de parametros

14.11

00~1011 0100

Bits de LED: seleccion del modo de visualizacién de parametros de funcion

0: Mostrar todos los parametros de funcién

1: Solo se muestran pardmetros diferentes a los valores de fabrica

2: solo muestra los parametros modificados después del tltimo encendido (reservado)
LED de diez bits: seleccién del modo de visualizacién de parametros del monitor
0: Solo se muestran los principales parametros de monitorizacién

1: pantalla principal y auxiliar alternativamente (el intervalo

es 1S) LED de cien bits: Reservado

LED mil bits: Habilitar ajuste tecla A/¥ Panel

0: valido

1: no vélido

Inicializacién de parametros
14.12

0~3 0

0: Sin operacion
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El inversor esta en estado normal de lectura y escritura de parametros. El hecho de que el valor de configuracién del
cédigo de funcién se pueda cambiar esté relacionado con el estado de configuracion de la contrasefia de usuario y el estado
operativo actual del inversor.
1: Todos los pardmetros de usuario excepto los parametros del motor se restablecen a la configuracion de fabrica

Los pardmetros del motor no se restauran y otros parametros del usuario se restauran a los valores establecidos de
fabrica segun el modelo.
2: Todos los parametros de usuario se restauran a la configuracion de fabrica

Todos los parametros de usuario se restablecen a la configuracién de fabrica segln el modelo.
3: Borrar registro de fallas

Borre el contenido de los registros de fallas (D-48 ~ D-57).
Una vez completada la operacion, este codigo de funcién se borra automaticamente a 0.

Proteccién de parametros

14.13

0~2 0
0: Todos los parametros pueden modificarse (algunos pardmetros no pueden modificarse durante el
funcionamiento)

1: solo se pueden modificar los pardmetros de configuracion de frecuencia 00.09, 00.10 y este
cédigo de funcion

2: Todos los parametros excepto este codigo de funcién estan prohibidos de ser modificados

Funcién de copia de parametros
14.14

0~3 0

0: Sin operacién
1: Subir parametros al panel

Después de establecerlo en 1y confirmar, el panel muestra CP-1y el inversor carga todos los parametros de cédigo
de funcién en el panel de control a la EEPROM del panel de operacién para su almacenamiento.
2: Todos los parametros del cédigo de funcién se descargan al inversor

Después de configurarlo en 2 y confirmarlo, el panel muestra CP-2, y el inversor descarga todos los pardmetros del
caédigo de funcién en el panel de operacion, excepto los parametros del fabricante, a la memoria del tablero de control
principal, y actualiza la EEPROM.
3: Todos los parametros del cédigo de funcion, excepto los parametros del motor, se descargan al inversor

Después de configurarlo en 3 y confirmarlo, el panel muestra CP-3, el inversor descarga todos los pardmetros del c6digo
de funcién en el panel de operacién a la memoria del tablero de control principal (excepto el grupo de parametros del motor

el grupo de pardmetros del fabricante), y actualiza el EEPROM.

Version del software

14.15
1.00~99.99 4.12
Version de teclado

14.16
1.00~99.99 1.00
Potencia nominal del inversor

14.17 - —
0.4~999.9KW (G/P) Configuracion

del modelo

Los cédigos de funcién anteriores se utilizan para indicar la informacion relevante del inversor, que solo se puede ver y
no se puede modificar.

Seleccién del tipo de inversor

14.18

0~1 0
0: tipo G (tipo de carga de par constante)

1: tipo P (ventilador, tipo de carga de bomba de agua)

En este inversor se combina el modelo G/P, es decir, el modelo G de menor potencia se puede utilizar como modelo P de
mayor potencia. Pero la premisa es que este codigo de funcién debe establecerse en el valor correspondiente.

Grupo 015 - Parametros de alimentacién de agua multibomba
Tiempo de retardo de terminal

15.00

0.0~600.0s 0.1
El tiempo de retardo cuando la bomba se enciende y se apaga.
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15.01

tiempo de votacién

0.0~600.0h | 48

El tiempo de sondeo es el tiempo para cambiar la bomba de frecuencia variable con regularidad, lo que solo es vélido
cuando esta funcionando una sola bomba.

15.02

Limite inferior de frecuencia de reduccién del nimero de bombas

0.0~600.00HZ 35.00

Cuando la

frecuencia de la reduccién de la bomba, la bomba se reduce después del tiempo de retraso de la reduccion de la bomba.

presion de retroalimentacion es mayor que la presion establecida y la frecuencia cae al limite inferior de

15.03

Tiempo de retardo de arranque de la bomba principal

0.0~3600.0S 0.3

Este param
las bombas prin

etro se utiliza en "un suministro de agua a presion constante de una unidad tres", después de que se cambien
cipal y auxiliar, la bomba principal comenzara con retraso.

15.04

Bomba auxiliar Modo de arranque

0~1 0

0: inicio directo
Este métod
se puede iniciar

Este método se usa principalmente para arrancar las dos bombas a baja frecuencia cuando una es impulsada por dos.

0 se utiliza principalmente para bombas de agua por debajo de 7,5 KW. Cuando la presion no es suficiente,
directamente a la frecuencia de la red. 1: arranque suave

Agregar tiempo de retraso de la bomba

016 Grupo- Par

15.05
0.0~3600.0S | 10.0
Reducir el tiempo de retraso de la bomba
15.06
0.0~3600.0S | 10.0
15.07 Rango de sensores
0.000~60.000MPa [ 10000
Ajuste de presién (MPa)
15.08
0.000~ [08.25] | 5.000
Si P08.01=5, seleccione el rango del sensor (15.07) y la presién dada (15.08) de acuerdo con las condiciones de campo.

ametros bomba de agua fotovoltaica

Tiempo de deteccion de falta de agua

16.00
0~250's ] 10
16.01 Tension de funcionamiento de punto bajo MPPT
0~MPPT Tension de funcionamiento de punto alto ‘ 350/200V
Voltaje de funcionamiento de punto alto MPPT
16.02 [16.01] ~1000/ 537/311V
[16.01] “500
La corriente de deteccion de escasez de agua de la bomba fotovoltaica corresponde a la relacion de
1GGE corriente sin carga
80.0~300.0%*Sin corriente de carga del 150.0
motor
16,04 Frecuencia minima de operacién del efluente de la bomba fotovoltaica

0,00 Hz~ ~ frecuencia limite superior | 20.00

Si el voltaje del bus (d-12) es mayor que el valor establecido de alto voltaje de trabajo MPPT (16.02), opere a la

frecuencia méaxi

ma; Si es menor que el valor establecido de voltaje de trabajo de punto alto de MPPT (16.01), funcionara a

la frecuencia obtenida por (voltaje de bus / voltaje de trabajo de punto alto de MPPT) * frecuencia méaxima; si el voltaje del
bus alcanza el voltaje de trabajo de punto bajo del MPPT (16.01), funcionara a la frecuencia de funcionamiento méas baja
(16.04); si el inversor funciona por encima de la frecuencia de funcionamiento més baja y la corriente de salida es menor

que la corriente

sin carga del motor * corriente de deteccién de escasez de agua de la bomba fotovoltaica.
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Capitulo VIIIl EMC (Compatibilidad Electromagnética)

8.1 Definiciones

La compatibilidad electromagnética (EMC) se refiere a la capacidad de los equipos eléctricos para operar en un entorno
de interferencia electromagnética sin interferir con el entorno electromagnético y para realizar sus funciones de manera
estable.

8.2Introduccion alos estandares de EMC

De acuerdo con los requisitos del estandar nacional GB/T12668.3, el inversor debe cumplir con los requisitos de
interferencia electromagnética e interferencia antielectromagnética.

Nuestros productos existentes cumplen con la norma internacional mas reciente: | ec/en 61800-3: 2004 (sistemas de
accionamiento de energia eléctrica de velocidad ajustable parte 3: requisitos de EMC y métodos de prueba especificos),
que es equivalente a la norma nacional GB/T12668.3.

IEC/EN61800-3 investiga principalmente los inversores desde dos aspectos: la interferencia electromagnética y la
interferencia antielectromagnética. La interferencia electromagnética prueba principalmente la interferencia de radiacion, la
interferencia de conduccion y la interferencia arménica de los inversores (este requisito es aplicable a los inversores
utilizados para uso civil). La interferencia antielectromagnética afecta principalmente a la inmunidad de transmision,
inmunidad a la radiacién, inmunidad a sobretensiones, inmunidad a rafagas rapidas, inmunidad a ESD e inmunidad de
extremo de baja frecuencia de la fuente de alimentacion (los elementos de prueba especificos incluyen:

1. Prueba de inmunidad de caida, interrupcién y cambio de voltaje de entrada;

2. prueba de inmunidad de muesca de conmutacion;

3. Prueba de inmunidad de entrada armoénica;

4. Prueba de cambio de frecuencia de entrada;

5. Prueba de desequilibrio de voltaje de entrada;

6. Prueba de fluctuacién de voltaje de entrada). De acuerdo con los estrictos requisitos de IEC/EN61800-3,
nuestros productos se instalan y utilizan de acuerdo con las instrucciones que se muestran en 7.3 y tendrén una buena
compatibilidad electromagnética en un entorno industrial general.

8.3 Guiade EMC

8.3.1 Influencia de los arménicos:
Los arménicos de alto orden de la fuente de alimentacién dafiaran el inversor. Por lo tanto, se sugiere instalar reactores
de entrada de CA en algunos lugares con baja calidad de la red eléctrica.

8.3.2 Interferencias electromagnéticas y precauciones de instalacién:

Hay dos tipos de interferencia electromagnética, una es la interferencia del ruido electromagnético del entorno
circundante al inversor y la otra es la interferencia del inversor al equipo circundante.

Precauciones para la instalacion:

1) los cables de conexion atierra de los inversores y otros productos eléctricos deberan estar bien conectados a
tierra,;

2) Las lineas de entrada y salida de energia y las lineas de sefial de corriente débil (como las lineas de control)
del inversor no deben colocarse en paralelo en la medida de lo posible, sino que deben colocarse verticalmente cuando
hay piezas;

3) Se recomienda utilizar un cable blindado o una tuberia de acero para proteger la linea de alimentacién de la
linea de alimentacion de salida del inversor, y la capa de proteccién debe estar conectada a tierra de manera confiable.
Para el cable del equipo interferido, se recomienda utilizar una linea de control blindada trenzada y conectar a tierra de
forma fiable la capa de proteccion;

4)  Silalongitud del cable del motor supera los 100 m, es necesario instalar un filtro de salida o un reactor.

8.3.3 Método de tratamiento de la interferencia de equipos electromagnéticos periféricos

al inversor:

Generalmente, la influencia electromagnética en el inversor es causada por una gran cantidad de relés, contactores o
frenos electromagnéticos instalados cerca del inversor. Cuando el inversor falla debido a interferencias, se recomiendan las
siguientes medidas:

1) Los supresores de sobretensiones se instalan en dispositivos que generan interferencias;

2) Instale un filtro en el extremo de entrada del inversor, consulte 7.3.6 para conocer la operacion especifica;

3) Los conductores de las lineas de sefial de control y las lineas de deteccion de los inversores deben ser cables
blindados y la capa de blindaje debe estar conectada a tierra de manera confiable.

8.3.4 Medidas para tratar las interferencias causadas por el inversor a los equipos
periféricos:
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Hay dos tipos de ruido en esta parte: uno es la interferencia de radiaciéon del inversor y el otro es la interferencia de
conduccién del inversor. Estos dos tipos de interferencias hacen que los equipos eléctricos periféricos sufran induccion
electromagnética o electrostéatica. Provocando asi un mal funcionamiento del equipo. De acuerdo con varias situaciones de
interferencia diferentes, consulte los siguientes métodos para resolverlas:

1) Los instrumentos, receptores y sensores utilizados para la medicién tienen sefiales débiles. Si estan cerca del
inversor o en el mismo gabinete de control, son propensos a interferencias y mal funcionamiento. Se recomiendan las
siguientes soluciones: trate de mantenerse alejado de las fuentes de interferencia; No coloque la linea de sefial y la linea
de alimentacién en paralelo, especialmente no las ate en paralelo; Se utilizaran cables de proteccién para las lineas de
sefial y las lineas eléctricas, y la conexion a tierra serd buena; Agregue un anillo magnético de ferrita en el lado de salida
del inversor (elija la frecuencia de supresion en el rango de 30 ~ 1000 MHz) y enrdllelo durante 2 ~ 3 vueltas en la misma
direccion. Para la mala situacion, puede optar por instalar la salida EMC
filtrar;

2) Cuando el equipo interferido y el inversor utilizan la misma fuente de alimentacién, se producira una interferencia
conducida. Si la interferencia no se puede eliminar con los métodos anteriores, se debe instalar un filtro EMC entre el
inversor y la fuente de alimentacién (consulte 7.3.6 para la operacién de seleccion);

3) El equipo periférico se conecta a tierra por separado, lo que puede eliminar la interferencia causada por la
corriente de fuga en la linea de conexién a tierra del inversor.

8.3.5 Corriente de fuga y tratamiento:

Hay dos formas de corriente de fuga cuando se usa un inversor: una es la corriente de fuga a tierra; El otro es la
corriente de fuga entre lineas.

1) Factores que afectan la corriente de drenaje del piso y soluciones:

Hay capacitancia distribuida entre el conductor y tierra, y cuanto mayor sea la capacitancia distribuida, mayor seré la
corriente de fuga; Reduzca efectivamente la distancia entre el inversor y el motor para reducir la capacitancia distribuida.
Cuanto mayor sea la frecuencia portadora, mayor seré la corriente de fuga. La frecuencia portadora puede reducirse para
reducir la corriente de fuga. Sin embargo, la reduccion de la frecuencia portadora provocara un aumento del ruido del motor.
Tenga en cuenta que la instalacién de reactores también es una forma efectiva de resolver la corriente de fuga.

La corriente de fuga aumentara con el aumento de la corriente de bucle, por lo que cuando la potencia del motor es
alta, la corriente de fuga correspondiente sera grande.

2) Factores que causan la corriente de fuga entre lineas y soluciones:

Hay capacitancia distribuida entre los cables de salida del inversor. Si la corriente que pasa a través de los cables
contiene arménicos mas altos, puede causar resonancia y corriente de fuga. En este momento, si se usa el relé térmico,
puede causar un mal funcionamiento.

La solucién es reducir la frecuencia portadora o instalar un reactor de salida. Al usar el inversor, se sugiere que no se
instale un relé térmico entre el inversor y el motor, y que se use la funcién de proteccién electrénica contra sobrecorriente
del inversor.

8.3.6 Precauciones para instalar el filtro de entrada EMC en el extremo de entrada de
energia:

1) L!"'\Nota: utilice el filtro estrictamente de acuerdo con el valor nominal; Como el filtro pertenece a los aparatos
eléctricos Clase [; la cubierta exterior de metal para el filtro debe tener un buen contacto con el metal para el gabinete de
instalacion de area grande; y se requiere que tenga buena continuidad de conductividad; de lo contrario; existira el peligro
de contacto eléctrico y afectara seriamente el efecto EMC.

2) Através de la prueba de EMC, se encuentra que la tierra del filtro debe estar conectada a la misma tierra comun
que el extremo PE del inversor, de lo contrario, el efecto de EMC se vera seriamente afectado.
3) Instale el filtro lo mas cerca posible de la entrada de alimentacion del inversor.

Capitulo IX Diagndstico de fallas y contramedidas

9.1 Alarma de fallay contramedidas

En caso de anormalidad durante la operacién, el inversor bloquea inmediatamente la salida PWM y entra en el estado
de proteccion contra fallas. Al mismo tiempo, la informacion de falla actual se indica mediante el cédigo de falla parpadeante
en el teclado. Al mismo tiempo, se enciende el indicador de falla ALM. En este momento, es necesario verificar la causa de
la falla y el método de tratamiento correspondiente de acuerdo con el método sugerido en esta seccién. Si el problema alin
no se puede resolver, comuniquese directamente con nuestra empresa. Consulte la Tabla 9-1 Diagndstico y eliminacion de
fallas para conocer las soluciones correspondientes.

Cédigo de | Nombre Posible motivo de averia Contramedidas de falla
fallo

Sobrecorriente El tiempo de aceleraciéon es | Extendié el tiempo de
E-01 durante la demasiado corto (incluido el | aceleracién

aceleracion proceso de ajuste)
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Reiniciar el motor giratorio

Configurado para comenzar
después del frenado de CC o el

inicio del seguimiento de
velocidad

Baja potencia del inversor Elija un inversor con alto nivel
de potencia

Configuracién incorrecta de la curva
V/F o refuerzo de par

Ajuste la curva V/F o el
aumento de par

El tiempo de desaceleracion es
demasiado corto (incluido el

Tiempo de desaceleracién
extendido

Sobrecorriente proceso de ajuste)
E-02 durante la Baja potencia del inversor Elija un inversor con alto nivel
desaceleracion de potencia
Inercia de carga excesiva Resistencia de frenado externa
0 unidad de frenado
Baja tension de red Compruebe la fuente de
alimentacion de entrada
E-03 Sobrecorriente en La carga esta mutada o es Comprobar la carga o reducir la
velocidad constante anormal. mutacién de carga
Baja potencia del inversor Elija un inversor con alto nivel
de potencia
Voltaje de entrada anormal Compruebe la fuente de
(incluido el proceso de alimentacién de entrada
sintonizacion)
Sobretension durante Reiniciar el motor giratorio Configurado para comenzar
E-04 o después del frenado de CC o el
la aceleracion o -
inicio del seguimiento de
velocidad
Carga de energia potencial Resistencia de frenado externa
especial o unidad de frenado
El tiempo de desaceleracion es | Tiempo de desaceleracion
demasiado corto (incluido el | extendido
Sobretension durante proceso de ajuste) - - -
E-05 I Inercia de carga excesiva Resistencia de frenado externa
la deceleracion .
o unidad de frenado
Voltaje de entrada anormal Compruebe la fuente de
alimentacién de entrada
Sobretension en | Voltaje de entrada anormal Compruebe la fuente de
£-06 velocidad constante alimentacion de entrada
Carga de energia potencial Resistencia de frenado externa
especial o unidad de frenado
) . El voltaje de entrada es anormal o Verifique el voltaje de la fuente
Baja tension del bus p P " o "~
E-07 de CC el contactor (relé) no esté activado de alimentacion o solicite
servicio al fabricante
Configuracion incorrecta de la curva | Ajuste la curva V/F o el
V/F o refuerzo de par aumento de par
El voltaje de la red es demasiado Verifique el voltaje de la red
bajo
E£-08 Motor sobrecargado El m(_),tor estd bloqueado o la | Verifica la carga
mutacién de la carga es demasiado
grande
El factor de proteccion de | ajustado correctamente
sobrecarga del motor no estd | Coeficiente de proteccion de
configurado correctamente sobrecarga del motor
Configuracién incorrecta de la curva | Ajuste la curva V/F o el
V/F o refuerzo de par aumento de par
El voltaje de la red es demasiado Verifique el voltaje de la red
E-09 Sobrecarga del bajo

inversor

El tiempo de aceleracion es
demasiado corto

Extendi6 el tiempo de
aceleracion

El motor esta sobrecargado

Elija un inversor con mayor
potencia
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E-10 Carga de caida del La corriente de salida es menor que | Verifica la carga
inversor el valor de deteccion de caida de
carga
Cortocircuito o puesta a tierra de la Verifique el cableado del motor
salida del inversor
Sobrecorriente instantanea del Ver contramedidas de
E11 Fallo del médulo de inversor sobrecorriente
potencia Conducto de aire bloqueado o Limpie el conducto de aire o
ventilador dafiado reemplace el ventilador
Teclado de control anormal o Busque servicios de
interferencia grave fabricantes
Cédigo de | Nombre Posible motivo de averia Contramedidas de falla
fallo
Dafios en el dispositivo de Busque servicios de
alimentacion fabricantes
E-12 Pérdida de fase en el | Anormalidad actual Comprobar la fuente de
lado de entrada alimentacion y la conexion.
Pérdida de fase o
E13 desgquilibrio de Las salidas U, Vy W estan Co_mpruebe el cableado de
corriente en el lado desfasadas salida
de salida
E-14 Cortocircuito de Reserva Reserva
salida a tierra
Radiador La temperatura ambiente es Temperaturas ambiente mas
sobrecalentadol demasiado alta bajas
E-15E- Ventilador dafado Reemplace el ventilador
16 Radiador
sobrecalentado? Conducto de aire obstruido Despeje el conducto de aire
No coincide con la tasa de baudios Ajustar la tasa de baudios
de la computadora superior
Compruebe si la conexion de
RS485 comunicacion esta blindada y
E-17 fallo de comunicacién | 'nterferencia de canal RS485 leerig?:sl:l?ii? fjn;aiég:]:ble' Si
conectar el capacitor del filtro
en paralelo
Tiempo de espera de comunicacion | Rever
Teclado La linea de conexion entre el Reemplace el cable de
E-18 fallo de comunicacion teclado y la placa de control conexion entre el teclado y la
esta daflada placa de control
Desconecte el terminal de
Equipo externo Terminal de entrada de falla del entrada de falla del equipo
E-19 . externo y borre la falla (preste
culpa equipo externo cerrado L "
atencion para verificar la
causa)
Mal funcionamiento del elemento
Hall o del circuito amplificador.
E-20 Error de deteccion Fallo de alimentacion auxiliar Busque servicios de
actual El cableado de la sala o del tablero | fabricantes
de alimentacién esta en mal
contacto
Configuracion incorrecta de los Restablecer los parametros del
parametros del motor motor
) La especificacion de potencia del Busque servicios de
E-21 Fallo de ajuste del inversor y el motor es un grave fabricantes
motor ;
desajuste
Tiempo de espera de sintonizacién Compruebe la conexion del
motor
E-22 EEPROM de lectura Fallo de EEPROM Busque servicios de

y escritura

fabricantes
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falla
Error de datos cuando los Compruebe la conexién de
parametros del inversor se cargan cables del teclado
en el teclado
. Error de datos cuando los Compruebe la conexién de
E-23 Errqr al copiar parametros se descargan desde el cables del teclado
paréametros )
teclado al inversor
Descargar parametros Cargue los paréametros
directamente sin copiar ni cargar primero, luego descarguelos
pardmetros
Circuito de retroalimentaciéon PID Compruebe la conexién de
Desconexin de suelto retroalimentacion
E-24 " L La cantidad de retroalimentacion es Ajustar el umbral de entrada
retroalimentacion PID L o
menor que el valor de deteccion de de deteccién
desconexion
E-25 Desconexion de La cantidad de retroalimentacién es | Ajustar el umbral de entrada
realimentacién de menor que el valor de deteccién de de deteccion
tension desconexion
E-26 Tiempo limite de Tiempo limite de ejecucién Buscar servicios de agentes
carrera Llegada alcanzado
E-27 Deteccion de Fallo de deteccién de EEPROM Busque servicios de
EEPROM fabricantes
culpa
Fallo de deteccion de Averia de deteccion de escasez de | Ver descripcion de 16.00 ~
E-32 escasez de agua agua de la bomba fotovoltaica 16.04 para mas detalles.
E-34 Falla de reinicio | Elvoltaje del bus de CC es Ver descripcion de 05.25 ~
automatico de | demasiado bajo 05.26 para mas detalles.
subtension de bus

9.2 Manejo de excepciones
Consulte la tabla 9-2 para conocer los fenémenos anormales comunes y las contramedidas del

inversor en funcionamiento:

Fenémenos anormales

Posibles causas y contramedidas

El teclado no se
muestra

Compruebe si hay un corte de energia, si la fuente de alimentacién de entrada
estd desfasada y si el cable de alimentacién de entrada esta conectado
incorrectamente.

el teclado no
esta
mos
trado, pero la
el
indicador de
carga interna

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

E‘llotor gsté encendido
no gira El _ motor es | La carga del motor es demasiado pesada, intente reducir la carga
zumbido
Compruebe si esta en estado de disparo o no se reinicia después del disparo, si
estd en estado de reinicio de apagado, si el teclado se ha reiniciado, si ha
ingresado al estado de ejecucién del programa, estado de ejecucién de varias
No velocidades, estado de ejecucion especifico o no. estado de ejecucion e intente
se encontraron restaurar el valor de fabrica.
anomalias

Confirme si se dan las instrucciones de operacién

Compruebe si la frecuencia de funcionamiento esté configurada en 0

El motor no puede acelerar y
desacelerar suavemente

Ajuste inadecuado del tiempo de aceleracion y desaceleracion, aumente el
tiempo de aceleracion y desaceleracion

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

La proteccion contra sobrevoltaje actiia durante la desaceleracion para
aumentar el tiempo de desaceleracién
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Configuracion incorrecta de la frecuencia portadora, sobrecarga u oscilacion

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

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

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

Configuracién inadecuada de los limites de frecuencia superior e inferior

El ajuste de frecuencia es demasiado bajo o el ajuste de ganancia de frecuencia
Aungue el motor puede girar, | €s demasiado pequefio
no puede ajustar la | Cheque ya sea la velocidad regulacion modo
velocidad. utilizado es coherente con la
establecer la frecuencia
Compruebe si la carga es demasiado pesada, si hay un bloqueo por
sobretension o si hay un limite de sobrecorriente
La carga flucta con frecuencia, asi que minimice su variacion

El velocidadde la motor | Elinversor es seriamente inconsistente con la clasificacién del motor. Establezca
cambios durante la los pardmetros del motor en valores reales.

operacion Mal contacto del potenciémetro de ajuste de frecuencia o fluctuacion de la sefial
dada de frecuencia. Cambie al modo de transmisién de frecuencia digital o
aumente la constante de tiempo de filtrado de la sefial de entrada anal6gica
Ajuste la secuencia de fase de los terminales de salida u, vy W.

El sentido de rotacion del

Configure la direccién de marcha (00.18=1) para invertir
motor es opuesto.

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

Apéndice 1: Protocolo de comunicacion Modbus

1. Modo y formato RTU
Cuando el controlador se comunica en el bus Modbus en modo RTU, cada byte de 8 bits en la informacién se divide en
2 caracteres hexadecimales de 4 bits, que
La principal ventaja del modo es que la densidad de caracteres transmitidos por modo es mayor que la del modo ASCII a
la misma velocidad en baudios, y cada mensaje debe transmitirse continuamente.
(1) el formato de cada byte en 1)modo RTU
Sistema de codificacion: binario de 8 bits, hexadecimal 0-9, AF.
Bit de datos: bit de inicio de 1 bit, datos de 8 bits (el bit inferior se envia primero), bit de parada de 1 bit y bit de
paridad opcional. (Consulte el marco de datos RTU como diagrama de secuencia)
Area de comprobacién de errores: comprobacién de redundancia ciclica (CRC).
(2) Diagrama de secuencia de bits del marco de datos RTU
Con control de paridad

Comienzo 1 2 3 4 5 6 7 8 Lejos Detenerse

Sin control de
paridad

Comienzo 1 2 3 4 5 6 7 8 Detenerse

2. Registrala direccion y el codigo de funcion del inversor en serie
(1) Codigos de funcién admitidos

Cadigo de funcién descripcion funcional

03 Leer varios registros
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06 Escribir un solo registro
10 Escribir mdltiples registros continuamente
13 Leer un solo parametro
(2) Direccion de registro
(2) Mapa de registro Direccién
Entrada de comando de control 0DI2000
Monitoreo de lectura de parametros 0xD000 (0DI11D00) ~ 0xD039 (0DI1D39)

Ajuste de frecuencia MODBUS 0DI201
Ajuste de par MODBUS 0DI12002
Frecuencia MODBUS PID dada 0DI2003
Ajuste de realimentacién MODBUS PID 0DI2004

Control de salida analégica MODBUS AO1

0di2005 (0 ~ 7fff significa 0% ~ 100%)

Control de salida analégica MODBUS AO1

0DI2006 (0~7FFF significa 0%~100%)

Control de salida DO de pulso MODBUS

0DI2007 (0~7FFF significa 0%~100%)

Control de terminal de salida digital MODBUS

0DI2008

Ajuste de parametros

0x0000~0xF016

(3) Leer multiples pardmetros en 3)03H (leer 8 articulos continuamente como méaximo)Formato de marco de

informacion de consulta:

Direccién 01H
Funcién 03H
00H

Direcci6n de datos inicial
01H
00H

NUmero de datos (byte)
02H
CRC CHK alto 95H
CRC CHK Bajo CBH

Andlisis de estos datos:

01H es la direccién del inversor

03H es el cédigo de funcion de lectura
001H es el elemento 00.01 de la direccién inicial similar al teclado de control.
0002H es el nimero de elementos en el menu de lectura, y dos elementos son 00.01
y 00.02 95CBH es un cédigo de verificacion CRC de 16 bits El formato de marco de informacion de
respuesta (marco de retorno)

Direccién 01H
Funcion 03H
NUmero de datos*2 04H
00H

Datos1[2Byte]
00H
00H

Datos2[2Byte]
01H
CRC CHK alto 3BH
CRC CHK Bajo F3H

Anélisis de estos datos:
01H es la direccion del inversor
03H es el cadigo de funcion de lectura
04H es el producto del elemento de lectura *2
0000H lee los datos del item 00.01
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001H lee los datos del item 00.02
3BF3H es un cédigo de verificacion CRC de

16 bits. Ejemplo:

Nombre

celosfa marco

Lea los datos de 00.01 y 00.02

Enviar cuadro: 01H 03H 001H 0002H 95CBH

Cuadro de retorno: 01HO3H04HO00000HO1H3BF3H

Lea los datos del articulo 02.01

Enviar trama: 01H 03H 0201H 001H D472H

Cuadro de retorno: 01H 03H 02H 000FH F840H

Lea los parametros de monitoreo del articulo d-
00 (la direccién DOOOH y 1DO0OH son comunes)

Enviar cuadro: 01H 03H DOOOH 001H BCCAH

Cuadro de retorno: 01H 03H 02H 1388H B512H

Enviar cuadro: 01H 03H 1DO0OH 001H 8266H

Cuadro de retorno: 01H 03H 02H 1388H B512H

Lea el estado del inversor durante el apagado
(la direcciéon AOOOH es comUn con 1A00H,
consulte la descripcion del estado de
funcionamiento del inversor mas adelante)

Enviar cuadro: 01H 03H AOOOH 001H A60AH

Cuadro de retorno: 01H 03H 02H 0040H B9B4H

Enviar cuadro: 01H 03H 1A00H 001H 8312H

Cuadro deretorno: 01H 03H 02H 0040H B9B4H

Lea el cédigo de falla E-19 (la direccién EOOOH
y 1EO0H son comunes, consulte la siguiente
tabla de codigos de falla del inversor)

Enviar trama: 01H 03H EOOOH 001H B3CAH

Cuadro de retorno: 01H 03H 02H 013H F989H

Enviar cuadro: 01H 03H 1E00H 001H 8222H

Cuadro de retorno: 01H 03H 02H 013H F989H

Lea el cédigo de advertencia A-18 (la direccion
EO1H es comun con 1E01, consulte el cédigo
de advertencia
mesa del inversor detras)

Enviar cuadro: 01H 03H EO1H 001H E20AH

Cuadro de retorno: 01H 03H 02H 012H 3849H

Enviar cuadro: 01H 03H 1E01H 001H D3E2H

Cuadro de retorno: 01H 03H 02H 012H 3849H

(4) Escribe un solo pardmetro en 4)06H

Formato de marco de informacién de consulta:

Direccién 01H
Funcioén 06H
20H
Direcci6n de datos inicial
00H
00H
Datos (2 bytes
(2 bytes) 01H
CRC CHK Bajo 43H
CRC CHK alto CAH
Andlisis de estos datos:
01H es la direccion del inversor
06H es el cédigo de funcion de escritura
2000H es la direccién de comando de control
001H es el comando de avance
43CAH es un codigo de validaciéon CRC de 16 bits
El formato del marco de informacién de respuesta (marco de
retorno)
Direccién 01H
Funcién 06H
20H
Direcci6n de datos inicial
00H
NUmero de datos (byte) 00H
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01H
CRC CHK alto 43H
CRC CHK Bajo CAH

Anélisis de estos datos: Si la configuracién es correcta, devuelve los mismos datos
de entrada. Ejemplo:

Nombre celosia marco

Enviar cuadro: 01H 06H 2000H 001H 43CAH

Delantero
Cuadro de retorno: 01H 06H 2000H 001H 43CAH

Enviar cuadro: 01H 06H 2000H 0009H 420CH

rotacion inversa
Cuadro de retorno: 01H 06H 2000H 0009H 420CH

Enviar cuadro: 01H 06H 2000H 0003H C20BH

Apagar
Cuadro de retorno: 01H 06H 2000H 0003H C20BH
Enviar trama: 01H 06H 2000H 0004H 83C9H
parada libre
Cuadro de retorno: 01H 06H 2000H 0004H 83C9H
Enviar cuadro: 01H 06H 2000H 010H 43CAH
Reiniciar
Cuadro de retorno: 01H 06H 2000H 010H 43CAH
Enviar cuadro: 01H 06H 2000H 0002H 03CBH
Adelante JOG

Cuadro de retorno: 01H 06H 2000H 0002H 03CBH

Enviar cuadro: 01H 06H 2000H 000AH 020DH

ContrarrestarEMPUJONCITO
Cuadro de retorno: 01H 06H 2000H 000AH 020DH

Enviar cuadro: 01H 06H 0800H 001H 4A6AH

Configure el pardmetro del elemento 08.00 a 1
Cuadro de retorno: 01H 06H 0800H 001H 4A6AH

Enviar cuadro: 01H 06H 201H OFAOH D642H

MODBUS la frecuencia dada es 40HZ
Cuadro de retorno: 01H 06H 201H OFAOH D642H

Enviar cuadro: 01H 06H 2003H 01F4H 721DH

El valor dado de MODBUS PID es 5V
Cuadro de retorno: 01H 06H 2003H 01F4H 721DH

Enviar trama: 01H 06H 2004H 0190H C237H

El valor de retroalimentacién de MODBUS PID es 4V
Cuadro de retorno: 01H 06H 2004H 0190H C237H

Enviar cuadro: 01H 06H 2002H 0320H 22E2H

MODBUS el par se establece en 80:
Cuadro de retorno: 01H 06H 2002H 0320H 22E2H

Enviar cuadro: 01H 06H ADOOH 001H 68A6H

Validar contrasefia de usuario (la direccion ADOOH y Cuadro de retorno: 01H 06H ADOOH 001H 68AGH

1CO0H son comunes) Enviar cuadro: 01H 06H 1CO0H 001H 4F9AH

Cuadro de retorno: 01H 06H 1COOH 001H 4F9AH

Enviar cuadro: 01H 06H ADO1H 0002H 7967H

Contrasefia de la funcién de restriccion de la operacion Cuadro de retorno: 01H 06H ADO1H 0002H 7967H

de verificacion (las direcciones ADO1H y 1C01H son Enviar cuadro: O1H 06H 1CO1H 0002H 5E5BH

comunes)
Cuadro de retorno: 01H 06H 1C01H 0002H 5E5BH

Enviar cuadro: 01H 06H 2005H 3FFFH C3BBH

Salida anal6gica MODBUS AOL1 salida de controles 5V
Cuadro de retorno: 01H 06H 2005H 3FFFH C3BBH

Envi dro: 01H 06H 2006H 7FFFH 027BH
Salida anal6gica MODBUS AOL1 salida de controles nviar cuaaro

1ov Cuadro de retorno: 01H 06H 2006H 7FFFH 027BH
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Salida de control de salida de pulso MODBUS DO Enviar cuadro: 01H 06H 2007H 3FFFH 627BH

25KHz Cuadro de retorno: 01H 06H 2007H 3FFFH 627BH

El terminal de salida digital MODBUS Y1 controla la Enviar cuadro: 01H 06H 2008H 001H C208H

salida Cuadro de retorno: 01H 06H 2008H 001H C208H

(5) Escribir multiples pardmetros continuamenteFormato de marco de informacion de
consulta:

Direccién 01H
Funcién 10H
01H
Direccion de datos inicial
00H
00H
Numero de datos (byte)
02H
NdGmero de datos*2 04H
00H
Datos 1 (2 bytes)
01H
00H
Datos2 (2 bytes
(2 bytes) 02H
CRC CHK alto 2EH
CRC CHK Bajo 3EH

Anadlisis de estos datos:
01H es la direccién del inversor
10H es el cddigo de funcién de escritura
0100H es el elemento 01.00 de la direccién inicial similar al teclado de control.
0002H es el nimero de registros
04H es el nimero total de bytes (nimero de registros 2*)
001H son los datos de 01.00 elementos
0002H son los datos de 01.01 elementos
2E3EH es un cédigo de validacién CRC de 16 bits

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

Direccién 01H
Funcion 10H
01H

Direccién de datos inicial
00H
Numero de datos (byte) 00H
02H
CRC CHK alto 40H
CRC CHK Bajo 34H

Anadlisis de estos datos:
01H es la direccién del inversor
10H es el codigo de funcién de escritura
0100H son los datos de escritura 01.00 elementos
0002H es el nimero de elementos escritos en el mend, y 01.00 y 01.01
4034H es un codigo de verificacion CRC de
16 bits Ejemplo:

Nombre celosia marco
Configure los [Enviar trama: 01H 10H 0100H O0002H 04H 001H 0002H 2E3EH
parametros de
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01.00y 01.01aly | Cuadro de retorno: 01H 10H 0100H 0002H

0.02. 4034H

El Enviar cuadro: 01H 10H 2000H 0002H O04H O001H 1388H 36F8H
frecuenci

adada de

adelante la )

rotacion y la Cuadro de retorno: 01H 10H 2000H 0002H

comunicacion es de | 4A08H

50 Hz

Configure el [Enviar cuadro: 01H 10H 0100H 001H 02H 001H 7750H

parametro del

elemento 01.00a1 | cyadro de retorno: 01H 10H 0100H 001H

0035H

(6) Lea un solo pardmetro (incluido el atributo, el valor minimo y el valor méximo) en 6) 13HFormato
de marco de informacion de consulta:

Direccién 01H
Funcion 13H

00H

Direccién de datos inicial ocH
00H

Numero de datos (byte) ym
CRC CHK alto 45H
CRC CHK Bajo CBH

Anadlisis de estos datos:
01H es la direccién del inversor
13H es el cédigo de funcién de lectura
000CH es el elemento 00.12 de la direccion inicial similar al teclado de control.
0004H es el nimero de registros
45CBH es un cédigo de validacion CRC de 16
bits Formato de cuadro de informacién de consulta (cuadro
de retorno):

Direccién 01H
Funcion 13H
Direccién de datos inicial 08H
13H

Datos 1 (2 bytes) o
03H

Datos2 (2 bytes) P
00H

Datos3 (2 bytes) oo
13H

Datos4 (2 bytes) a8
CRC CHK alto 28H
CRC CHK Bajo 31H

Anadlisis de estos datos:
01H es la direccion del inversor
13H es el cadigo de funcion de escritura

08H es el nimero total de bytes (nimero de registros 2*)

1388H es el valor del parametro

0322H es el valor del atributo
0000H es el valor minimo
1388H es el valor maximo

2831H es un codigo de verificacion CRC de 16 bits
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Ejemplo:

Nombre

celosia marco

Lea el valor del parametro
del elemento 00.12

Enviar cuadro: 01H 13H 000CH 001H 85CAH

Cuadro de retorno: 01H 13H 02H 1388H B1D2H

Lea el valor del parametro
del elemento 00.12 + el
valor de atributo

Enviar trama: 01H 13H 000CH 0002H C5CBH

Cuadro de retorno: 01H13H 04H 1388H 0322H FCOOH

Leer la parametro
valor+atributo
valor+valor minimo del
articulo 00.13

Enviar cuadro: 01H 13H 000CH 0003H 040BH

Cuadro de retorno: 01H13H 06H 1388H 0322H 0000H 628BH

Leer la parametro
valor+valor de
atributo+valor
minimo+valor méaximo del
elemento 00.13

Enviar cuadro: 01H 13H 000CH 0004H 45CBH

Cuadro de retorno: 01H13H 08H 1388H 0322H 0000H 1388H 2831H

3. Descripcion de otras funciones de direccion de registro:

descripcion direccion Explicacion del significado de los datos
funcional definicién
bytes poco Significado
Bit7 0: sin operacién
1: advertencia de sobrecarga
0:INV_220V
. . 1:INV_380V
Bit6~Bit5 2:INV_660V
3:INV_1140V
Bit4 0: sin operacién
Bytel 1: almacenamiento de apagado
Bit3 0: sin operacién
1: restablecer
0: sin operacién
Bit2~Bitl 1. afinaci6n estéatica
2. afinacién dindmica
bit0 0: la teclado
carreras  la
Estado de canal de comando
funcionamiento 1: canal de comando de operacion de
del inversor AOOOH(1A00H) terminal
byteO Bit7 2: Canal de comando de operacién de
comunicacion 3: Reserva
Bit6 0: sin operacién
1: el voltaje del bus es normal
Bit5 0: sin operacion
Esta'do de' 1. Bajo ‘\)/oltaje
funglonamlento Bit4 0: sin operacion
del inversor 130G
Bit3 0: adelante
1: reversa
1: acelerar la operacion
. . 2. Operacion de desaceleracion
Bit2~Bitl 3. Cgrriendo a una velocidad
constante
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bit0 0: estado de apagado
1: estado de funcionamiento
Lea el cédigo Las direcciones EOOOH y 1E00H son comunes (consulte la tabla de c6digos
de falla del EOOOH(1EOQH) de falla y el ejemplo de lectura del cédigo de funcién 03H).
inversor
Leer el
ir,1vlersor EO1H(1EOLH) Las direcgiones E.OlH y 1E01H son comEmles (consultle: la lista de codigos de
cédigo de advertencia y el ejemplo de lectura del cédigo de funcién 03H)
alarma de falla
Validacion de Las direcciones ADOOH y 1CO0H son comunes (ver el ejemplo de escritura
contrasefiade | ADOOH(1COOH) del codigo de funcién 06H)
usuario
Ejecutar Las direcciones ADOOH y 1CO00H son comunes (ver el ejemplo de escritura
:;:It?:lg:ﬁr;ddee ADOIH(1CO1H) del codigo de funcion 06H)
limite
4. tabla de cédigos de falla del inversor:
Cadigo de fallo Contenido de la pantalla Informacién de falla
del teclado
0000H e Sin culpa
001H E-01 Acelerar el funcionamiento en funcionamiento
0002H E-02 Sobrecorriente en operacién de desaceleracion
0003H E-03 Sobrecorriente en funcionamiento a velocidad constante
0004H E-04 Sobretension durante la aceleracién en la operacion
0005H E-05 Sobretension durante la desaceleracion en la operacion
0006H E-06 Sobretension durante Velocidad constante en la operacion
0007H E-07 Baja tension del bus de CC
0008H E-08 Motor sobrecargado
0009H E-09 Sobrecarga del inversor
000AH E-10 El inversor apagado esta cargado
000BH E-11 Fallo del médulo de potencia
000CH E-12 Fase abierta del lado de entrada
000DH E-13 El lado de salida esta fuera de fase o desequilibrado en
corriente
000EH E-14 Fallo de cortocircuito de salida a tierra
000FH E-15 Sobrecalentamiento del radiador 1
010H E-16 Sobrecalentamiento del radiador 2
011H E-17 Fallo de comunicacién RS485
012H E-18 Fallo de comunicacion del teclado
013H E-19 Fallo de equipo externo
014H E-20 Error de deteccion actual
015H E-21 Fallo de ajuste del motor
016H E-22 Error de lectura-escritura de EEPROM
017H E-23 Error al copiar pardmetros
018H E-24 Desconexién de retroalimentacién PID
019H E-25 Desconexion de realimentacion de tension
01AH E-26 Tiempo limite de ejecucién alcanzado
01BH E-27 Fallo de detecci6én de EEPROM
0020H E-32 Fallo de deteccién de escasez de agua
0022H E-34 Falla de reinicio automatico de subtension de bus

5. tabla de c6digos de advertencia del inversor:
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Cadigo de Contenido de la Informacién de falla

alarma pantalla del teclado

0000H e Sin culpa

0005H A-05 Alarma de llegada de par

0009H A-09 Alarma de sobrecarga del inversor

011H A-17 Fallo de comunicacién RS485 alarma

012H A-18 Fallo de comunicacion del teclado alarma

015H A-21 Fallo de ajuste del motoralarma
016H A-22 Error de lectura-escritura de EEPROM alarma
018H A-24 Desconexion de retroalimentacion PID alarma

)]

. Formato de palabra de comando de control (consulte el ejemplo de escritura del cédigo de
funcién 06H):

~N

Direccién poco Significado
Bit7~Bit5 Reserva
0o ninguna
Bit4 operacion 1
Restablecer
2000H . 0: adelante
Bit3 1: reversa
100: parada libre
) ) 011: apagado
Bit2~Bit0 01 : Operacion JOG
01: Operacién
Bit7~Bit4 Reserva
Bit3 Salida de relé programable R1
200.8H (pres_lone la posicion 1 como Bit2 Salida de relé programable R1
salida, presione la posicion 0 como
cierre)
Bitl Terminal de salida de colector
abierto Y2
bit0 Terminal de salida de colector
abierto Y1
Tabla de atributos de parametros:
poco Significado
bit15 Reserva
bit14 Menu
bit13 sistema
Bit12 Restaurar la cobertura del valor de fabrica
bit11l EEPROM
"m0
) ) "x":10
Bit10~Bit9 o1l
"$"00
Bit8 Simbolo
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1:00000 KHZ:01100 nosotros:1001
V:0001 KWw:01010 HZ/S:10000
A:0010 om:01110 mh:1010
Bit7~Bit3 rpm:0011 ms:0101 C:1011
HZ:0100 MA:01011 m/s:10100
%:0110 KM:01101 H:10101
S:01000 CM:01111 KWH:10110
Bit2~Bit0 Punto decimal
8. Significado del cédigo de error de lainformacién anormal de la respuesta del esclavo:
Cadigo de error Descripcion
01H Cadigo de funcién ilegal
02H direccion ilegal
03H datos ilegales
04H Longitud de registro ilegal
05H Error en la comprobacién de CRC
06H Los parametros no se pueden madificar durante el funcionamiento
07H Los parametros no se pueden modificar.
08H Comando de control de PC superior no valido
09H Los parametros estan protegidos con contrasefia
OAH Error de contrasefia
9. Direcciones de correspondencia correspondientes a todos los parametros de los inversores en
serie:

Cddigo de funcién Direccién de comunicacion
00.00~00.20 6000H~6014H
01.00~01.36 6100H~6124H
02.00~02.17 6200H~6211H
03.00~03.08 6300H~6308H
04.00~04.27 6400H~641BH
05.00~05.24 6500H~6518H
06.00~06.52 6600H~6634H
07.00~07.40 6700H~6728H
08.00~08.24 6800H~6818H
09.00~09.73 6900H~6949H
10.00~10.35 6A00H~6A23H
11.00~11.08 6BO0OH~6B08H
12.00~12.30 6CO0H~6C1EH
14.00~14.18 6EOOH~6E12H
15.00~15.08 6000H~6008H
16.00~16.04 7000H~7004H

FFF.00~FFF.22 7100H~7116H
d-00~d-57 DOOOH (1DOOH) ~DO039H (1D39H)
Notas:
1. En los ejemplos anteriores, la direccién del inversor se selecciona como 01 para facilitar la explicaciéon. Cuando

el inversor es un esclavo, la direccion se establece en el rango de 1 ~ 247. Si se cambia algun dato en el formato de trama,
se debe volver a calcular el cédigo de verificacion. Puede descargar la herramienta de célculo del cédigo de verificacion
CRC16-bit en linea.
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2. La direccién de inicio de los elementos supervisados es D000, y cada elemento se compensa con el valor
hexadecimal correspondiente en funcién de esta direccion y luego se agrega a la direccién de inicio. Por ejemplo, el
elemento de inicio de monitoreo es D-00 y la direccién de inicio correspondiente es DOOOH (1DO0OH). Ahora lea el item de
monitoreo D-18, 18-00 = 18, y si 18 se convierte en hexadecimal para 12H, entonces la direccién de lectura de D-18 es
DO000h+12h = D012h (1D01H

3. El formato de la trama cuando la informacién de respuesta del esclavo es anémala: direccion del inversor+(80H+
codigo de funcién)+codigo de error+cédigo de verificacion CRC de 16 bits; Si la trama devuelta por el esclavo es
01H+83H+04H+40F3H ; ; 01H es la direccién esclava, 83H es 80H+03H, lo que indica un error de lectura, 04H indica una
longitud de datos ilegal y 40F3H es un cédigo de verificacion CRC de 16 bits.
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Apéndice 2: Descripcién de la configuracién de pardmetros

macro
macro Configuracion Modificar automéaticamente la lista de parametros Pasos de
funcional de puesta en
definicion paréametros marcha
Paso 1:
Inicializacién de la
configuracion de
pardmetros
(14.12=2) ;
Paso 2: Seleccion
de macro de
funcién (00.01 =
1)
Paso 3: Configure
el rango del
sensor (15.07);
Paso 4:
determine el tipo
de
retroalimentacion
del sensor e
Modo de ingrese la sefial
suministro de
de agua a retroalimentacion
presion 00.01=1 00.04=8;08.01=5;14.07=42;14.08=40;14.09=42;14.10=40, de voltaje de
constante forma
con bomba predeterminada
Gnica para Ally Al2, o
seleccione la
sefial de
retroalimentacion
de corriente de
entrada para All
a través del
asiento de
puente JP3;
Paso 5:
Configure la
presion objetivo,
que se puede
configurar con el
pardmetro 15.08
o con las teclas
arriba y abajo del
teclado.
Un Paso 1:
inversor Inicializacién de la
con dos de configuracion de
trabajo (1 parametros
e 00.03=1;00.04=8;08.01=5; (14.12=2) ;
frecuencia 00.01=2 14.07=42; 14.08=40; 14.09=42; 14.10=40; 07.00=58; 07.01=59; Paso2 :
2 07.02=60; 07.03=61; 07.04=62; 07.05=63; Selecciénde
bombas 07,18 = 59; 07,19 = 60; 07,20 = 61. macro de funcion
(00.01=203)
de
frecuencia ;
industrial)
modo de
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suministro
de agua

Modo de
suministro
de agua de
arranque
suave de
ciclo de
tres
bombas (3
bombas de
frecuencia
variable)

00.01=3

Paso 3: Configure
el rango del
sensor (15.07);
Paso 4:
determine el tipo
de
retroalimentacion
del sensor e
ingrese la sefial
de
retroalimentacion
de voltaje de
forma
predeterminada
para Ally Al2, o
seleccione la
sefial de
retroalimentacion
de corriente de
entrada para All
a través del
asiento de
puente JP3;
Paso 5:
establezca la
presion objetivo,
que se puede
configurar con el
pardmetro 15.08
o con las teclas
arriba y abajo del
teclado;

Paso 6: Para mas
detalles, consulte
la descripcion de
los parametros de
suministro de
agua para el
arranque suave
de tres bombas.

Modo de
suministro
de agua de
fotovoltaica
bomba

00.01=4

00,03=1; 00,04=10; 16,00=0; 16,04=0,00;
12,13 =80,

Paso 1:
Inicializacion de la
configuracion de
pardmetros
(14.12=2) ;
Paso 2 :
Seleccién de
macro de funcién
(00.01=4).

Modo de
control

de méaquina
NC
herramienta

00.01=5

00.02=2;00.03=1;00.04=3;00.12=80.00;00.13=80.00;00.16=0.5;00.17=2.0

Paso 1:
Inicializacion de la
configuracion de
parametros
(14.12=2) ;
Paso 2 :
Seleccién de
macro de funcién
(00.01=5).
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patrulla de
bomberos
modo

00.02=0; 00.03=1,

00,16 = 80,00, 01,08 = 1,

02,03 = 2950; 05,00 = 5;

05,01 = 2,0, 05,03 = 1,25;

05,04 = 2,0, 05,05 = 5,00;
05,06=15,0;05,07=50,00,05,08=100,0;10,01=120,0;
10,06 = 200; 10,12 = 180.

00.01=6

Paso 1:
Inicializacion de la
configuracion de
pardmetros
(14.12=2) ;
Paso 2 :
Seleccién de
macro de funcién
(00.01=6).

Modo de
potencia
EPS

00.02=4; 05.12=0;

00.01=7 05,17=100,0;12,19=002.

Paso 1:
Inicializacién de la
configuracion de
pardmetros
(14.12=2) ;
Paso 2 :
Seleccién de
macro de funcién
(00.01=7).

Apéndice 3: Descripcién de los parametros del suministro de agua de
arranque suave de la circulacion de tres bombas

Coédigo de Nombre Rango de ajuste Unidad Ajuste de Cambio
funcién minima fabrica
0: invalido
2: (1 juego de bomba de conversion
Seleccion del modo de | de frecuencia + 2 juegos de bomba de
00.01 suministro de agua | frecuencia de potencia) ) 1 0 X
multibomba 3: Arranque suave de circulacién de
tres bombas (3 bombas de conversién
de frecuencia)
00.03 Ejecutar canal de 1: Terminal  operacién 1 0 X
comando canal de comando
seleccion
00.04 Seleccion de fuente de | 8: ajuste de control PID 1 0 X
frecuencia principal
07.00 Funcién del terminal de 1 58 X
entrada DI1
07.01 Funcién del terminal de 1 59 X
entrada DI2
07.02 Funcién del terminal de 33. Entrada de control PID 1 60 X
entrada DI3 58: Arranque/parada (manual)
07.03 Funcién del terminal de gg I(r)]feerrba}g:;)ﬁegelrmlt|da 1 61 X
entraﬂa D4 - 61: Interbloqueo 2
07.04 Funcién del terminal de 62: Enclavamiento 3 1 62 X
entra_da DIS - 63: inicio/parada de PFC
07.05 Funcién del terminal de 1 63 X
entrada D16
07.06 Terminal de entrada 1 0 X
Funcién HDI
07.18 El terminal de salida de 1 59
colector abierto Y1 X
esta configurado
07.19 Configuracion del 1 60 X
terminal Y2 de salida
de colector abierto
Salida de
07.20 relé programable 1 61 X
Rl_ _ 59: Salida de enclavamiento 1
07.21 Salida de relé | 60: Salida de enclavamiento 2 1 0 %
’ programable R2 61: Salida de enclavamiento 3
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Modo de entrada de
operacion de PID

0 : Automatico
1: entrada manual a través de la

08.00 - 1 0
definida
terminal multifuncién
0: nimero dado
- 1:AILl
08.01 CP;Iiatliada seleccion de 2. AI2 1 0
3: pulso dado
4: comunicaciéon RS485
08.02 Dada la configuraciéon | 0.0~100.0% 0,1% 50,0%
de la cantidad digital
0:All
1:AI2
2 : AI1+AI2
08.03 SeIecqon del lr:anal de | 3:Al1-Al2 1 0
retroalimentacion PID 4 : MAX {Al1, AI2}
5: MIN {AI1, A2}
6: Pulso dado
7: comunicacion RS485
Bit LED: seleccioén de polaridad PID 0:
positivo 1: negativo
LED diez bits: caracteristica de ajuste
proporcional O: ajuste integral
proporcional constante
Avanzado 1: ajuste integral de proporcion
’ I variable automatica LED de cien bits:
08.04 conﬂgur’amlon caracteristica de ajuste integral 0: 1 000
caracteristica de cuando la frecuencia alcanza los
controlador PID limites superior e inferior, detiene el
ajuste integral
1: cuando la frecuencia alcance los
limites superior e inferior, continte
con el ajuste integral
LED mil bits: reserva
08.05 Ganancia proporcional 0.01~100.00 0.01 1.00
KP
08.06 Tiempo de integracion 0.01~10.00s 0.01s 0.10
Ti
08.07 Tiempo diferencial Td 0.01~10.00s 0.01s 0.00
0.0 : Sin derivada
. 0.01~10.00s
08.08 Periodo de muestreo T 0.00 : Automético 0.01s 0.10
08.09 Limite de desviacion 0.0~100.0% 0,1% 0,0%
08.10 Frecuencia 0.00 ~ frecuencia limite superior 0,01 Hz 0.00
preestablecida de
bucle cerrado
08.11 Tiempo de retencién 0.0~3600.0s 0.1s 0.0
de frecuencia
preestablecida
0: invalido
1 : Dormir cuando la
presion de retroalimentacion
excede o caidas
08.12 Modo de suefio - abajo umbral de 1 1
suefio
2 : Dormir cuando la
presion de retroalimentacion y la
frecuencia de salida son estables
Seleccion del modo de | O: desaceleracion y apagado
08.13 1.00 0

apagado del suefio

1: parada libre
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Comentarios al entrar 0,0~20,0%
en suspension y Nota: este parametro de funcién solo
08.14 establecer el limite de es valido para el segundo modo de 0,1% 5,0% O
desviacién de suspensi(’)n
desviacion de presion
0.0 ~ 200.0% Nota: Este umbral es el
08.15 Umbral de suefio porcentaje de la presion dada, y este 0,1% 100,0% o
paréametro de funcién solo es valido
para el primer modo de suspensién
0,0 ~ 200,0% Nota:
08.16 Umbral de despertar Este umbral es el porcentaje de la 0,1% 90,0% O
presion dada
08.17 Tiempo de retraso del 0.0~3600.0s 0.1S 100.0 O
suefio
08.18 Tiempo de retraso de 0.0~3600.0s 0.1S 5.0 O
despertar
15.00 Retardo de 0.0~600.0s 0.1S 0.1 O
desconexion de
acceso al terminal
15.01 tiempo de votacion 0.0~600.0h 0.1h 48.0 O
15.02 Limite inferior de 0.0~600.00HZ 0,01 HZ 0.00 X
frecuencia de la
bomba reductora
15.05 Agregar tiempo de 0.0~3600.0s 0.1S 10.0 O
retraso de la bomba
15.06 Reducir el tiempo de 0.0~3600.0s 0.1S 10.0 @]
retraso de la bomba
08.24 Frecuencia de suefio 0,00 Hz~ ~ frecuencia limite superior 0,01 Hz 0.00 X

YO.Instrucciones de funcionamiento para un inversor con arranque suave de dos ciclos de trabajo
y tres bombas:

1. Un inversor con dos en funcionamientosignifica que el inversor solo inicia la primera regulacion de velocidad
de conversion de frecuencia, y los demas estan conectados directamente a la red eléctrica.

2. Ciclo de tres bombas suaveinicio significa que cada inversor se inicia y la red eléctrica se retrasa después
de iniciar; El inicio primero se conectara primero a la red, y luego el inicio posterior se utilizara para la regulacién de la
velocidad.

1I. Descripcion del uso de terminales externos y el proceso de trabajo de la bomba de refuerzo:

1. Losterminales de entrada DI1y ~ DI6 tienen sus funciones fijadas en fabrica.
Cuando 00.01 selecciona 2 o 3, los terminales de entrada DI1 ~ DI6 fijan su funcién de suministro de agua.

2. Relacion correspondiente entre terminal X, terminal Y y relé

Después de que DI3 se cortocircuite con COM, corresponde a la salida del interbloqueo 1 No.59 en 07.18 ~
07.21, que esdenominada bomba n.° 1 para facilitar la explicacién. Después de que DI4 se cortocircuite a COM,
corresponde a la salida del enclavamiento n.° 60 2 en 07.18 ~ 07.21, que se conoce como bomba n.° 2 para abreviar;
Después de que DI5 se cortocircuite a COM, corresponde a la salida del enclavamiento n.° 61 3 en 07.18 ~ 07.21, que se
conoce como bomba n.° 3 para abreviar.
3. Diferencias entre DI1y DI6

DI1y DI6 no se pueden encender al mismo tiempo. DI1 se controla manualmente para iniciar y detener, y solo se puede
iniciar una bomba a la vez. La frecuencia viene dada por All y no se realiza el ajuste de PID. DI6 controla el inicio y la
parada en el modo de suministro de agua de bomba muiltiple y realiza el ajuste PID. 4. Controle manualmente el proceso
de trabajo de arranque y parada de la bomba.

Después de que DI1 y COM estén cortocircuitados, el orden de arranque de la bomba es Arranque primero, arranque
la trompeta juntos. Por ejemplo, solo después de conectar DI5, solo se enciende la bomba No.3; Si DI4 y DI5 estan
conectados al mismo tiempo, solo se encender& la bomba No.2; Si se conectan DI3, DI4 y DI5 al mismo tiempo, solo se
pondra en marcha la bomba n.° 1.
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5. Proceso de trabajo del modo de suministro de agua de bomba multiple
Después de cortocircuitar DI6 y COM, el orden de arranque de la bomba es Arrancar primero, arrancar juntos los de
menor potencia y llevar a cabo el control PID.

1) Cuando 00.01=2 (un cambio y dos funcionan), si las tres bombas se ponen en funcionamiento,
después de encender el sistema, encienda primero la bomba n.° 1y ponga en marcha la bomba de frecuencia
variable n.° 1. Cuando la frecuencia de trabajo de la bomba de frecuencia variable n.° 1 alcance los 50 Hz, el
tiempo de adicién de la bomba se retrasara (15,05). Si la presién medida no alcanza la presién de ajuste del
sistema, se encendera la bomba de frecuencia industrial n.° 2. Cuando la frecuencia de trabajo de la bomba
de frecuencia variable n.° 1 alcance nuevamente los 50 Hz, la bomba de frecuencia industrial n.° 3 se
encendera si la presion medida ain no alcanza la presién establecida del sistema. Si la presién medida es
mayor o igual a la presion establecida del sistema, la frecuencia de trabajo de la bomba de frecuencia variable
n.° 1 cae al limite inferior de frecuencia de reduccién de la bomba (15.02), y la bomba de frecuencia variable
n. La bomba de frecuencia industrial 3 se desconectara después del retraso de reduccién de la bomba (15.06).
Si la presién medida sigue siendo superior o igual a la presion establecida del sistema, y la frecuencia de
trabajo de la bomba de frecuencia variable n.° 1 es inferior o igual a la frecuencia limite inferior de reduccién
de la bomba (15.02

) Cuando 00.01=3 (la circulacién de tres bombas es vdlida), si las tres bombas se ponen en
funcionamiento, después de encender el sistema, conecte primero la bomba n.° 1 y comience el trabajo de
conversion de frecuencia de la bomba n.° 1. Cuando la bomba n.° 1 esté encendida. La bomba 1 funciona a
50 Hz, después de agregar el retraso de la bomba (15.05), si la presién medida no alcanza la presién
establecida del sistema, desconecte la bomba No.1 y encienda la bomba No.2 y la frecuencia de alimentacion
No.1 bomba. En este momento, la bomba n.° 1 cambia del estado de conversién de frecuencia al estado de
frecuencia industrial y la bomba n.° 2 funciona en estado de conversién de frecuencia. Cuando la bomba n.° 2
funciona a 50 Hz, después de agregar el retardo de la bomba (15.05), si la presién medida sigue sin alcanzar
la presion establecida del sistema, desconecte la bomba n.° 2 y encienda la bomba n.° 3 y la Bomba de
frecuencia industrial n.° 2. En este momento, el nim. La bomba 2 se cambia del estado de bomba de frecuencia
variable al estado de frecuencia de potencia, mientras que la bomba n.° 3 todavia esta en el estado de
frecuencia de potencia. Cuando la frecuencia de trabajo de la bomba No.3 cae al limite inferior de frecuencia
de reduccién de la bomba (15.02), después del retardo de reduccion de la bomba (15.06), si la presién medida
es mayor o igual a la presion establecida del sistema, desconecte la No. .1 bomba de frecuencia industrial;
Cuando la frecuencia de trabajo de la bomba No.3 es inferior o igual a la frecuencia limite inferior de reduccién
de la bomba (15.02), después del retardo de reduccién de la bomba (15.06), si la presién medida sigue siendo
superior o igual a la presién establecida de el sistema, desconecte la bomba de frecuencia de potencia No.2;
Finalmente, solo funciona la bomba de frecuencia variable No.3. La bomba 3 todavia esta en el estado de
frecuencia de potencia. Cuando la frecuencia de trabajo de la bomba No.3 cae al limite inferior de frecuencia
de reduccion de la bomba (15.02), después del retardo de reduccién de la bomba (15.06), si la presién medida
es mayor o igual a la presion establecida del sistema, desconecte la No. .1 bomba de frecuencia industrial;
Cuando la frecuencia de trabajo de la bomba No.3 es inferior o igual a la frecuencia limite inferior de reduccion
de la bomba (15.02), después del retardo de reduccién de la bomba (15.06), si la presion medida sigue siendo
superior o igual a la presién establecida de el sistema, desconecte la bomba de frecuencia de potencia No.2;
Finalmente, solo funciona la bomba de frecuencia variable No.3. La bomba 3 todavia esta en el estado de
frecuencia de potencia. Cuando la frecuencia de trabajo de la bomba No.3 cae al limite inferior de frecuencia
de reduccion de la bomba (15.02), después del retardo de reduccion de la bomba (15.06), si la presién medida
es mayor o igual a la presion establecida del sistema, desconecte la No. .1 bomba de frecuencia industrial;
Cuando la frecuencia de trabajo de la bomba No.3 es inferior o igual a la frecuencia limite inferior de reduccién
de la bomba (15.02), después del retardo de reduccién de la bomba (15.06), si la presién medida sigue siendo
superior o igual a la presién establecida de el sistema, desconecte la bomba de frecuencia de potencia No.2;
Finalmente, solo funciona la bomba de frecuencia variable No.3. si la presién medida es mayor o igual a la
presion de ajuste del sistema, desconecte la bomba de frecuencia industrial N° 1; Cuando la frecuencia de
trabajo de la bomba No.3 es inferior o igual a la frecuencia limite inferior de reduccién de la bomba (15.02),
después del retardo de reduccién de la bomba (15.06), si la presién medida sigue siendo superior o igual a la
presion establecida de el sistema, desconecte la bomba de frecuencia de potencia No.2; Finalmente, solo
funciona la bomba de frecuencia variable No.3. si la presién medida es mayor o igual a la presién de ajuste del
sistema, desconecte la bomba de frecuencia industrial N° 1; Cuando la frecuencia de trabajo de la bomba No.3
es inferior o igual a la frecuencia limite inferior de reduccién de la bomba (15.02), después del retardo de
reduccion de la bomba (15.06), si la presién medida sigue siendo superior o igual a la presién establecida de
el sistema, desconecte la bomba de frecuencia de potencia No.2; Finalmente, solo funciona la bomba de
frecuencia variable No.3.

Nota: Las tres bombas deben ponerse en funcionamiento si se requiere una con tres. Si necesita uno con dos,
elija dos bombas a voluntad; Si necesita uno con uno, elija unabomba para ponerla en funcionamiento a voluntad;
Todos estéan de acuerdo con las reglas de poner primero, comenzar primero y poner primero los de menor potencia.
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6. Retardo de desconexion de acceso al terminal
La sefial no esta sincronizada debido al retraso de la conexion y desconexion del terminal del contactor, lo que requiere
el retraso de desconexioén de la entrada del terminal (15.00 ) para ajustarse.

7. Descripcién del terminal DI2

DI2 es el terminal de permiso de operacion, que esta conectado al punto normalmente cerrado del relé de falla externo
y generalmente esta controlado por escasez de agua externa o sefial de alto voltaje. Si no hay deteccion de fallas externas,
debe cortocircuitarse con COM.

terceroLa aplicacién de la tecla STOP/RST

1. 14.01 El valor predeterminado de fabrica es 3, es decir, latecla STOP/RST es vélida cuando el terminal controla
el modo de operacion. Si se utiliza el teclado para detener la maquina, es necesario volver a acceder a los terminales DI2
y DI6 o volver a encenderlos antes de que puedan funcionar normalmente.

2. Cuando 14.01=0, la tecla STOP/RST no es valida durante el control de terminal y solo restablece la falla del
inversor. En general, 14.01 se establece en 0 para evitar el mal funcionamiento del apagado del teclado, y es necesario
volver a acceder a los terminales DI2 y DI6 o volver a encenderlos antes de que puedan funcionar normalmente.

terceroProceso de trabajo en caso de falla durante el suministro de agua

1. En caso de falla externa de la bomba de frecuencia variable, detenga primero la bomba que fallay luego cambie
la bomba de frecuencia industrial n.° 1 a la bomba de frecuencia variable. Por ejemplo, las bombas n.° 1, n.° 2 y n.° 3 estan
todas encendidas, mientras que las bombas n.° 1y n.° 3 son todas frecuencias de potencia. En caso de falla del inversor,
primero detenga la bomba n.° 2, luego cambie la frecuencia de alimentacién n.° 3 a la bomba de frecuencia variable y
continGe la frecuencia de alimentacioén en la n.° 1; Si se soluciona la falla externa de la bomba No.3, se puede poner en uso
normalmente.

2. En caso de falla interna de la bomba de frecuencia variable, todas las bombas se detienen. Después de que el
teclado restablece la falla del inversor, se restablece el estado de funcionamiento normal.

IV.Configuracién de funciones

1. Para activar la funcién de suministro de agua, debe configurar 00.01 como opcién 2 o 3. Consulte las instrucciones
para una seleccion especifica.

2. Parainiciar la funcién PID, configure 00.04=8 y luego configure los parametros PID requeridos en el grupo 008. Vea
el manual para méas detalles.

3. 14.01 se establece en 0, es decir, la tecla de parada del teclado no es vélida.

vDiagrama de cableado del suministro de agua.

1. Diagrama esquematico del relé con colectores abiertos Y1 e Y2:

24V 24V o—
2. Introduc KA1 simbolos | |KA2
E la siguie I y L2 representd}obbl terminal normalmente
ol — Y2 o—— cerrado,— —
representa u vonnanmwicr s oid) T represéina u o — '
B2 - ) - Representa el relé

representarelé KA2 (Y2 control so control junta ), KA1 (control Y1 en

tabla de control), representa el relé KA3 (R1
en el tablero de control); KM1, KM2 y KM3 son contactores para controlar las bombas de frecuencia variable n.° 1, n.° 2y
n.° 3, respectivamente, y KM11, KM21 y KM31 son contactores para controlar las bombas de frecuencia industrial n.° 1,
n.° 2y n.° 3, respectivamente. .

(Nota: la Figura 1y la Figura 2 a continuacién son solo diagramas légicos de boceto, si necesita un relé de falla o
unaluz indicadora, agréguelos usted mismo).
3. Introduccién de enclavamiento y autoblogueo de contactores (como se muestra en

la Figura 1)KM11, KM2 y KM3 no se pueden encender cuando KM1 esta encendido.

KM1 no se puede encender cuando KM11 esté encendido.
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KM21, KM1y KM3 no se pueden conectar cuando KM2 esta conectado.

Cuando KM21 esta encendido, KM2 no se puede encender.

KM31, KM1y KM2 no se pueden conectar cuando KM3 esta conectado.

KM1 no se puede encender cuando KM11 esté encendido.

Figura 1:
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Acuerdo de garantia

1 El periodo de garantia de este producto es de 18 meses (sujeto a la informacién del cédigo de barras del fuselaje).
Durante el periodo de garantia, si el producto se rompe o se dafia con el uso normal de acuerdo con el manual de
instrucciones, nuestra empresa es responsable del mantenimiento gratuito.

2 Durante el periodo de garantia, si el dafio es causado por las siguientes razones, se cobrard una determinada tarifa de
mantenimiento:

A. dafios a la maquina causados por errores en el uso y reparacién o modificacion propias sin autorizacion;

B. dafios a la maquina causados por incendios, inundaciones, voltaje anormal, otros desastres naturales y desastres
secundarios;

C. dafios en el hardware causados por caidas provocadas por el hombre y transporte después de la compra;
D. dafios a la maquina causados por no operar de acuerdo con el manual del usuario proporcionado por nuestra empresa;
E fallas y dafios causados por obstaculos que no sean maquinas (por ejemplo, factores externos del equipo);

3 En caso de falla o dafio del producto, complete el contenido de la Tarjeta de garantia del producto correctamente y en
detalle.

4. El cobro de las cuotas de mantenimiento estara sujeto a la tarifa de mantenimiento recién ajustada por nuestra empresa.
5 Esta tarjeta de garantia no se volvera a emitir en circunstancias normales. Guarde esta tarjeta y muéstrela al personal de
mantenimiento durante la garantia.

6. Si hay algun problema en el proceso de servicio, comuniquese con nuestro agente o nuestra empresa a tiempo.
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Gracias por elegir el producto HNC. ¢ :'-'El
Cualquier soporte técnico, no dude en ponerse en =Ll
contacto con nuestro equipo de soporte ?
Teléfono: 86(20)84898493Fax: 86(20)61082610

URL: www.hncelectric.com E nt .

Correo electrénico: support@hncelectric.com
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