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1 Precauciones de Seguridad
1.1 Contenido de este capitulo

Por favor lea este manual cuidadosamente y siga todas las precauciones de seguridad antes de mover,
instalar, operar y mantener el variador. Si las ignora, pueden ocurrir lesiones fisicas 0 muerte, o se pueden
producir dafios en los dispositivos.

Si ocurre cualquier lesién fisica, muerte o dafio en los dispositivos por ignorar las precauciones de seguridad
de este manual, nuestra compafiia no se hara responsable de ningun dafio y no estara vinculada legalmente
en ninguna forma.

1.2 Definicién de Seguridad

Peligro: Pueden ocurrir lesiones fisicas serias o incluso muerte si no se siguen los requisitos
pertinentes

Advertencia: Pueden ocurrir lesiones fisicas o dafios en los dispositivos si no se siguen los requisitos
pertinentes

Nota: Puede ocurrir dafio fisico si no se siguen los requisitos pertinentes

Electricista Las personas que trabajen con el dispositivo deben haber participado en algin curso

cualificado: profesional de electricidad y seguridad, recibir certificacion y tener conocimiento de

todos los pasos y requerimientos de la instalacién, puesta en marcha, operacion y
mantenimiento del dispositivo, con tal de evitar cualquier tipo de emergencia.

1.3 Simbolos de Advertencia

Las advertencias le protegen sobre situaciones que pueden derivar en lesiones serias o incluso la muerte, y/o
producir dafios en el equipo, y le aconsejan sobre cémo evitar el peligro. Los siguientes simbolos se utilizan
en este manual:

Simbolos Nombre Instruccion Abreviacion
Pueden ocurrir lesiones fisicas serias o
A Peligro incluso la muerte si no se siguen los A
Peligro requerimientos pertinentes
Pueden ocurrir lesiones fisicas o dafios en
Advertencia los dispositivos si no se siguen los requisitos
Advertencia pertinentes

Se pueden producir dafios en la placa PCB
Descarga

I‘\ No hacer electrostatica si no se siguen los requerimientos ‘. &

pertinentes

E . Los lados del dispositivo se pueden
Lados Lados calientes calentar. No tocar.

calientes

Se pueden producir dafios fisicos si no se

. o : Nota
siguen los requerimientos pertinentes

Nota Nota

1.4 Pautas de Seguridad

<-Sélo electricistas cualificados pueden operar con el variador de frecuencia
<-No realice ningun cableado, comprobacién, o cambio de componentes cuando el equipo
esté en tension. Aseglrese de que la tensién de entrada de potencia esté desconectada
A antes de realizar cualquier tipo de cableado o comprobacion, y espere siempre como
minimo el tiempo indicado en el variador de frecuencia o hasta que la tensién DC del bus de
continua sea inferior a 36V. A continuacién se muestra la tabla de tiempos de espera en
funcién de lapotencia del equipo:

Pag. 5 de 160



Modelo de variador Minimo tiempo de

400V 1.5kW-110kwW 5 minutos
400V 132 kW-315 kW 15 minutos
400V = 350 kW 25 minutos

<-No repare el variador de frecuencia de forma no autorizada; si se hiciera, podria
ocurrir un incendio, una descarga eléctrica u otra lesion.

posibles dafios, no la toque.

<-Las partes y componentes eléctricos que se encuentran dentro del variador son electrostéticas.

fi <-La base del radiador puede calentarse durante el funcionamiento. Con tal de evitar

Tome medidas para evitar la descarga electrostética y trabajar asi de forma adecuada.

1.4.1 Entrega einstalacion

< Por favor instale el variador sobre material ignifugo y manténgalo lejos de
materiales combustibles.
<> Conecte los accesorios de frenado opcionales (resistencias de frenado y unidades
A de frenado) siguiendo el esquema de cableado.
< No opera con el variador si esta dafiado o ha perdido cualquier componente.
< No toque el variador con objetos mojados o el cuerpo, si se hiciera, podria
producirse una descarga eléctrica.

Nota:

<>

TR

Seleccione herramientas de instalacion y traslado del equipo adecuados con tal de asegurar el funcionamiento
seguro y normal del variador, y evitar lesiones fisicas 0 muerte. Por razones de seguridad fisica, el instalador debe
tomar medidas de proteccién mecanicas, como el uso de zapatos de seguridad y uniformes de trabajo.

Evite los golpes o vibracién del equipo durante el transporte o la instalacién de éste.

No sujete el variador por su cubierta. Esta podria caer.

Instale lejos de nifios y lugares publicos.

El variador no puede cumplir con los requerimientos de proteccion de baja tensién de la norma
IEC61800-5-1 si la instalacion se encuentra a mas de 2000m por encima del nivel del mar.

La fuga de corriente del variador puede ser de mas de 3.5mA durante el funcionamiento. Conecte a tierra
el equipo mediante las técnicas adecuadas y asegurese de que la resistencia a tierra es inferior a 10Q.
La conductividad del cable de tierra deber& ser la misma que la de los cables de fase, con lo que debera
tener la misma seccion.

R, Sy T, son los terminales de entrada de la alimentacién de potencia, mientras que U, V' y W son los
terminales del motor. Por favor conecte los cables de entrada de alimentacion y los de motor mediante
técnicas correctas; de no ser asi, se pueden producir dafios en el variador.

1.4.2 Puesta en marchay funcionamiento

< Desconecte toda fuente de tension aplicada al variador antes de conectar
cualquier cable en sus terminales y espere como minimo el tiempo indicado
después de desconectar la fuente de alimentacién de tension.

< Durante el funcionamiento del variador, éste presenta alta tension en su interior.

A No realice ninguna operacion, excepto ajustes en laconsola.

< El variador puede ponerse en marcha por si mismo si el parametro P01.21=1.

No se acerque al variador ni almotor.

< El variador no puede ser utilizado como un “dispositivo de parada de emergencia”.

< El variador no puede ser utilizado para frenar el motor repentinamente. En caso
necesario debera utilizarse un freno mecénico externo.
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Nota:

< No encienda yapague la fuente de alimentacion de potencia de forma frecuente

< En los variadores que han estado guardados durante periodos prolongados de tiempo, revise y
restaure los condensadores e intente poner el variador en marcha de nuevo antes de la utilizacién (ver
el apartado 8.8.3.1, dedicado al mantenimiento de loscondensadores).

< Cubra los terminales con la cubierta del equipo antes de la operacion, de no ser asi se podria producir

una descarga eléctrica.

1.4.3 Mantenimiento y reemplazo decomponentes

<> Sélo los electricistas cualificados estan autorizados a realizar el mantenimiento,
inspeccion y reemplazo de los componentes del variador.

< Desconecte toda fuente de alimentacién de potencia del variador antes de

A realizar el cableado de los terminales. Espere como minimo el tiempo indicado
en el variador después de la desconexion.

Tome medidas para evitar que tornillos, cables y otros materiales conductores

caigan dentro del variador durante el mantenimiento y reemplazo de

componentes

Nota:

< Por favor, seleccione el par de apriete adecuado para apretar los tornillos.

< Mantenga el variador, sus accesorios y componentes lejos de materiales combustibles durante el
mantenimiento y reemplazo de componentes.

< No lleve a cabo ninguna prueba de aislamiento o de resistencia a sobretensiones sobre el variador y no
mida el circuito de control del variador utilizando unmegéhmetro.

1.4.4 Qué hacer después del desguace

A < Existen metales pesados en el variador. Tratelos como efluentes industriales.
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2 Puesta en marcharapida

2.1 Contenido de este capitulo

Este capitulo describe las directrices basicas durante los procedimientos de instalaciéon y puesta en marcha
del variador, que el usuario puede seguir para instalar y poner en marcha el variador radpidamente.

2.2 Inspeccion al desembalar

Verifique lo siguiente después de recibir los productos:

1. Revise que el embalaje no tenga dafios ni humedad. Si los tiene, pédngase en contacto con su
distribuidor o directamente con ALLSAI.

2. Revise la informacion que aparece en la etiqueta del embalaje para comprobar que el variador entregado es
correcto. Si no fuera asi, péngase en contacto con su distribuidor o directamente con ALLSAI.

3. Revise que no hayan rastros de agua en el embalaje, y que el variador no esté dafiado. Si existen
dafios, péngase en contacto con su distribuidor o directamente con ALLSAL.

4. Revise la informacion de la etiqueta situada en el lateral del variador para verificar que el equipo es
correcto. Si no fuera asi, por favor contacte con su distribuidor o directamente con ALLSAI.

5. Revise y asegurese que los accesorios (incluyendo el manual de usuario y consola) estén incluidos. Si

no lo estuvieran, péngase en contacto con su distribuidor o directamente con ALLSAI.

2.3 Revision de la aplicacién

Revise la maquina antes de empezar a utilizar el variador:
1. Verifique el tipo de carga para comprobar que no haya sobrecarga del variador mientras trabaje y
revise si se necesita cambiar la potencia del variador por una superior.

2. Verifique que la corriente real del motor es menor que la corriente nominal de salida del variador.
3. Verifique que la precisién de control de la carga es adecuada a la que puede proporcionar el variador.
4. Verifique que la tension de entrada se corresponde con la tensién nominal del variador.

2.4 Ambiente

Verifique lo siguiente antes de la instalacién y utilizacion:

1. Verifique que la temperatura ambiente del variador sea inferior a 40 °C. Si se sobrepasa esta
temperatura, el equipo debe desclasificarse un 1% por cada grado adicional. El variador no se puede
utilizar si la temperatura ambiente es superior a 50 °C.

Nota: Para los variadores instalados en armarios eléctricos, la temperatura ambiente se refiere a la
temperatura existente dentro del armario.

2. Verifique que la temperatura ambiente del variador en operacion real sea mayor que -10 °C. Si no
fuera asi, afiada resistencias calefactoras.

Nota: Para los variadores instalados en armarios eléctricos, la temperatura ambiente se refiere a la
temperatura existente dentro del armario.

3. Verifique que la altura del sitio de operacion esté por debajo de 1000m. Si se sobrepasa esta altura, el
equipo debe desclasificarse un 1% por cada 100 metros adicionales.

4. Verifigue que la humedad del sitio de operacion sea inferior al 90% (y sin condensacién). Si no fuera
asi, afiada proteccion adicional al equipo (tropicalizacion de placas electrénicas, por ejemplo).

5. Verifique que el sitio de operacién no esté expuesto a luz directa del sol y que no puedan entrar objetos
externos dentro del variador. Si no fuera asi, afiada la proteccién adicional necesaria al variador.

6. Verifique que no haya polvo conductor o gas inflamable en el sitio de operacién. Si lo hubiera, afiada la
proteccion adicional necesaria al variador.
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2.5 Verificacion de lainstalaciéon

Verifique lo siguiente después de la instalacion:

1. Verifique que la seccion de los cables de entrada y salida cumpla con las necesidades de la carga.

2. Verifiqgue que los accesorios del variador estén correctamente instalados. Los cables de instalacion
deben cumplir con las necesidades de cada componente (incluyendo inductancias, filtros de entrada,
filtros de salida, resistencias de frenado y unidades de frenado externas)

3. Verifique que el variador esté instalado sobre material ignifugo y que los accesorios que disipan una
calor importante (inductancias y resistencias de frenado) estén lejos de materiales inflamables.

4. Verifique que los cables de control y potencia estén separados (no se conecten entre si), y que estén
conducidos por los canales o bandejas cumpliendo con los requerimientos EMC.

5. Verifique que todos los equipos estén debidamente conectados a tierra de acuerdo con los
requerimientos del variador.

6. Verifique durante la instalacion que el espacio libre que queda alrededor del variador es suficiente de
acuerdo a las instrucciones de este manual

7. Verifique que la instalacion cumpla con las instrucciones de este manual de usuario. El variador debe
estar instalado en posicién vertical.

8. Verifique que los terminales de conexion estén fuertemente apretados y que el par de apriete sea el
adecuado.

9. Verifique que no haya tornillos, cables u otros objetos conductores que hayan podido caer u olvidarse
dentro del variador. Si los hubiera, quitelos.

2.6 Puesta en marchabasica

Realice la siguiente puesta en marcha basica antes de comenzar a operar:

1. Seleccione el tipo de motor, ajuste los parametros correctos de éste y seleccione el modo de control
del variador de acuerdo a los parametros de motor reales.

2. Active el autotuning. Preferiblemente, haga un autotuning de tipo dinamico, desacoplando la carga del
motor. Si lo anterior no fuera posible, el variador dispone de autotuning estatico.

3. Ajuste el tiempo de aceleracién/desaceleracion segun el funcionamiento real de la carga.

4. Ponga en marcha el equipo mediante velocidad JOG (pulsando el botén JOG de la consola) y
verifiqgue que el sentido de rotacion es el requerido. Si no fuera asi, cambie el sentido de rotaci6n
cambiando el cableado del motor (intercambiando dos de las fases).

5. Ajuste todos los pardmetros y opere.
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3 Vision general del producto
3.1 Contenido de este capitulo

El capitulo describe brevemente el principio de funcionamiento, las caracteristicas del producto, el disefio, la
placa de identificacién y la informacién de designacién de tipo.

3.2 Principios béasicos

Los variadores de frecuencia GD200A son de montaje en fondo de armario o pared y montaje en brida (tipo
flange), y permiten controlar motores asincronos o de induccién de corriente alterna.

El siguiente esquema muestra el circuito principal del variador. El rectificador convierte la tension trifasica
alterna a tensién continua. El banco de condensadores del circuito intermedio (bus de continua) estabiliza la
tensién continua. El inversor transforma la tensién continua de nuevo a tensién alterna para alimentar el motor.
El médulo de frenado dinamico conecta la resistencia de frenado externa con el bus de continua con tal de
consumir la energia regenerada cuando la tensién de éste excede su limite maximo.

iri

l%i

Figura 3-2 Circuito principal (=37kW)
Nota:
1. Los variadores = 37kW permiten la conexion de una inductancia DC externa. En caso de conectarla, tenga
en cuenta que es necesario retirar el puente existente entre P1y (+) .
2. Los variadores <30kW disponen de unidad de frenado dinamico integrada y la resistencia de frenado es
opcional y externa.
3. Los variadores 237kW pueden ser instalados con una unidad de frenado externa opcional y la resistencia
de frenado también es opcional y externa.
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3.3 Especificaciones del producto

Funcién Especificacion

Tension de entrada (V) | Trifasica AC 380V (-15%)~440V(+10%)
Entrada de Intensidad de entrada (A) | Refiérase a 3.6
potencia Frecuencia de entrada | 50Hz o 60Hz
(Hz) Rango permitido: 47~63Hz
Tension de salida (V) De 0V a la tension de entrada
) Intensidad de salida (A) | Refiérase a 3.6
Salida de - - —
) Potencia de salida (kW) | Refiérase a 3.6
potencia - -
Frecuencia de salida
0~400Hz
(Hz)
Modo de control SVPWM (Control V/f), SVC (Control Vectorial Sensorless)
Motor Motor asincrono
Ratio de velocidad
. 1:100 (SVC)
ajustable
Precision del control de
. +0.2% (SVC)
velocidad
Fluctuacion de la +0.3% (SVC)
velocidad e
Técnica de Respuesta de par <20ms (SVC)
control Precision del control de
10% (SVC)
par
Par de arranque 0.5Hz/150% (SVC)
Par constante:
150% de la intensidad nominal: 1 minuto
Capacidad de 180% de la intensidad nominal: 10 segundos
sobrecarga 200% de la intensidad nominal: 1 segundo
Par variable:
120% de la intensidad nominal: 1 minuto
Ajuste digital, ajuste analdgico, ajuste mediante tren de
pulsos, ajuste multipaso de velocidad, ajuste mediante
Ajuste de frecuencia PLC simple, ajuste PID y ajuste mediante comunicacién
MODBUS. Se permite la conmutacion entre diferentes
formas de ajuste
Ajuste automético de Mantiene una tension estable cuando la tensién de la red
Control del » . o
. . tension cambia de forma transitoria
funcionamiento - ) - -
Proporciona méas de 30 funciones de proteccién de fallo:
Proteccion de fallo sobrecorriente, sobretension, subtension,
sobretemperatura, pérdida de fase y sobrecarga, etc.
Arranque suave cuando el motor esté girando
Caza al vuelo Nota: Esta funcién esta disponible para los variadores =
4kW.
Resolucién entradas
- <20mV
Interfaz analdgicas
periférica Resolucién entradas
. L <2ms
multifuncion
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Funcién Especificacion

Entrada analégica

1 canal (Al2) 0~10V/0~20mA y 1 canal (Al3) -10~10V

Salida analégica

2 canales (AO1, AO2) 0~10V /0~20mA

8 entradas comunes, de frecuencia maxima 1kHz e

Entrada digital impedancia interna de 3.3kQ;
1 entrada de pulsos, de frecuencia maxima 50kHz
) . 1 salida de pulsos, de frecuencia maxima 50kHz
Salida Digital

1 salida digital programable (Y1)

Salida de relé

2 relés de salida programables

RO1A NO, RO1B NC, RO1C terminal comUn
RO2A NO, RO2B NC, RO2C terminal comun
Capacidad del contacto: 3A/AC250V, 1A/DC30V

Otros

Método de montaje

Fondo de armario o pared, montaje en brida (flange) y
suelo

Temperatura del
ambiente de operacion

-10~50°C
Si la temperatura esta por encima de 40°C, desclasificar
un 3% por cada grado adicional

Grado de proteccion

IP20

Refrigeraciéon

Mediante ventilador

Unidad de frenado

Incorporada para variadores <30kW
Unidad de frenado dinamico externa para el resto

Filtro EMC

Filtro EMC categoria C3 incorporado: cumple los
requerimientos de la normativa IEC61800-3 C3

3.4 Placa de caracteristicas

/

AA\ALLSAI

cez

Model: VF200-037G/045P-4

Power(output): 37kW/45kW
Input: AC 3PH 380V/(-15%)-440V/(+10%) 80A/94A 47Hz-63Hz

SIN: i

IP20

Figura 3-3 Placa de caracteristicas

3.5 Designacion de lareferencia

La referencia del variador contiene informacion sobre éste. El usuario puede encontrar la referencia en la

placa de caracteristicas del variador (en el lateral de éste).

GD200A -011G/015P-4

©) ® ® @
Figura 3-4 Modelo
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Identificacion Ne ‘ Descripcion Contenido detallado

Producto Q) Modelo de variador Variador GD200A

011G: 11kW / 015P:15KW

@) (® | Potencia del variador ‘G”: par constante(11KW)
“P”: par variable(15KW)

Potencia nominal

Rango de tension del

) 4: Trifasico AC 380V/(-15%)~440V(+10%)
ariador

Rango de tension @

3.6 Especificaciones nominales

Par constante Par Variable
Modelo Potencia Intensidad | Intensidad Potenciade Intensidad Intensidad
de de entrada | de salida salida de entrada de salida
salida (A) (A) (kW) (A) (A)

GD200A-0R7G-4 0.75 3.4 2.5

GD200A-1R5G-4 15 5.0 3.7

GD200A-2R2G-4 2.2 5.8 5
GD200A-004G/5R5P-4 4 13.5 9.5 5.5 19.5 14
GD200A-5R5G/7R5P-4 5.5 19.5 14 7.5 25 18.5
GD200A-7R5G/011P-4 7.5 25 18.5 11 32 25
GD200A-011G/015P-4 11 32 25 15 40 32
GD200A-015G/018P-4 15 40 32 18.5 a7 38
GD200A-018G/022P-4 18.5 a7 38 22 56 45
GD200A-022G/030P-4 22 56 45 30 70 60
GD200A-030G/037P-4 30 70 60 37 80 75
GD200A-037G/045P-4 37 80 75 45 94 92
GD200A-045G/055P-4 45 94 92 55 128 115
GD200A-055G/075P-4 55 128 115 75 160 150
GD200A-075G/090P-4 75 160 150 90 190 180
GD200A-090G/110P-4 90 190 180 110 225 215
GD200A-110G/132P-4 110 225 215 132 265 260
GD200A-132G/160P-4 132 265 260 160 310 305
GD200A-160G/185P-4 160 310 305 185 345 340
GD200A-185G/200P-4 185 345 340 200 385 380
GD200A-200G/220P-4 200 385 380 220 430 425
GD200A-220G/250P-4 220 430 425 250 485 480
GD200A-250G/280P-4 250 485 480 280 545 530
GD200A-280G/315P-4 280 545 530 315 610 600
GD200A-315G/350P-4 315 610 600 350 625 650

GD200A-350G-4 350 625 650 400 715 720

GD200A-400G-4 400 715 720

GD200A-500G-4 500 890 860

Nota:

1. La intensidad de entrada de los variadores 1.5~315kW se ha medido con una entrada de tension de 380V y
sin inductancia DC, inductancia de entrada o filtro de salida.
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2. La intensidad de entrada de los variadores 350~500kW se ha medido con una entrada de tension de 380V
y una inductancia de entrada.

3. Laintensidad de salida nominal se define como la intensidad de salida que se obtiene cuando la tensién de
salida es 380V.

4. En el rango de tension permitido, la potencia y la intensidad de salida no pueden exceder la potencia y la
intensidad nominal en ningln caso.

3.7 Diagrama de estructura

A continuacién se muestra la estructura fisica de los variadores GD200A (se toma el variador de 30kW
como ejemplo).

Figura 3-5 Estructura del producto

Ne Nombre ‘ Explicacion

1 Puerto para consola Permite conectar la consola

2 Tapa superior Protege las partes y componentes internos

3 Consola Refiérase a Procedimiento de operacién de la consola

4 Ventilador de refrigeracion | Vea 8.8.2.1 Ventilador de refrigeracion para mas informacion

5 Conector Conecta la placa de control con la placa de potencia

6 Placa de caracteristicas Vea Visién de conjunto del producto para obtener informacion
detallada
Componente opcional. Mejora el grado de proteccién del variador. En caso

7 Tapa lateral de instalar las tapas laterales, el variador se debe desclasificar un 10%
debido a que la temperatura interna del variador se incrementa

Terminales de control Vea 4.3.5 Terminales del circuito de control para mas informacion

Terminales de potencia | Vea 4.3.2 Terminales del circuito principal para mas informacion

10 Entrada de cables del Fija los cables
circuito principal
11 LED POWER Indicador de potencia

12 Placa con el nombre de la serie| Indica que el variador es de la serie ControlVIT

13 Tapa inferior Protege las partes y componentes internos

Pag. 14 de 160



4 Pautas de instalacién

4.1 Contenido de este capitulo
Este capitulo describe la instalacion mecanica y eléctrica.

<S6lo electricistas cualificados estan autorizados a llevar a cabo lo descrito en este
capitulo. Por favor opere segun las instrucciones descritas en Precauciones de
Seguridad. Ignorarlas puede causar lesiones fisicas o muerte, o dafios en los
dispositivos.
<-Aseglrese de que la fuente de alimentacién de potencia del variador esté desconectada
durante la operacién. Espere como minimo el tiempo indicado en el variador después de
ﬁ que el indicador POWER se apague debido a la desconexion de la alimentacion. Se
recomienda utilizar un multimetro para asegurarse de que la tensién del bus de continua
esté por debajo de los 36V.
<La instalacién del variador y el disefio del sistema que lo incluye deben cumplir con los
requisitos especificados en las normas y regulaciones locales existentes en el lugar de la
instalacion. Si la instalacion infringe el requerimiento, ALLSAI estd exenta de cualquier
responsabilidad. Adicionalmente, si los usuarios no cumplen con las sugerencias, se

pueden producir dafios mas alla de lo descrito.

4.2 Instalacion mecanica

4.2.1 Ambiente deinstalacion

El ambiente de instalacién es importante para un rendimiento completo y un funcionamiento estable a largo
plazo del variador. Revise el ambiente de instalacion comprobando lo siguiente:

Ambiente Condiciones
Tipo de instalacion | Interior
-10°C ~+40°C, y la velocidad de cambio de temperatura debe ser menor que
0.5°C /minuto.
Si la temperatura ambiente del variador esta por encima de 40°C, desclasificar un
3% por cada grado adicional.
No se recomienda utilizar el variador si la temperatura ambiente esta por encima

de 50°C.
Con tal de mejorar la fiabilidad del equipo, no utilice el variador si la temperatura
Temperatura ambiente cambia frecuentemente.
ambiente Por favor instale un ventilador de refrigeracion o aire acondicionado para controlar

que la temperatura ambiente interna esté por debajo de lo requerido si el variador
se monta en un espacio cerrado, como por ejemplo un armario eléctrico.

Cuando la temperatura es demasiado baja, si el variador necesita ser reiniciado
después de estar apagado durante un largo periodo de tiempo, es necesario afiadir
un dispositivo calefactor externo con tal de incrementar la temperatura interna del
armario eléctrico (por ejemplo resistencias calefactoras). Si lo anterior no se tiene
en cuenta, se pueden producir dafios en el equipo.

Humedad relativa £90%

La condensacién no esta permitida

La humedad relativa méxima debe ser igual o inferior al 60% cuando el variador se
encuentra en un ambiente corrosivo.

Humedad

Temperatura de -30°C~+60°C
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Ambiente Condiciones

almacenaje
El sitio donde el variador estéa instalado deberia:
- Estar alejado de fuentes de radiacion electromagnéticas
- - Estar alejado de aire contaminante, como gas corrosivo, niebla de aceite y gases
Condiciones del .
ambiente de inflamables . i N .
operacion - Asegurar que objetos _extranos,_como polvo metallco, polvo, a_ce|te _y agua, no
puedan entrar en el variador (no instale el variador sobre materiales inflamables
como madera)
- Estar alejado de la luz solar directa, niebla de aceite, vapor y evitar vibraciones
Menos de 1000m
Altitud Si el variador debe estar por encima de los 1000m sobre el nivel del mar, éste debe
desclasificarse un 1% por cada 100 metros adicionales.
Vibracion < 5.8m/s%(0.6q)
Direccion de El variador debe ser instalado en una posicion vertical para asegurar una
instalacion refrigeracion adecuada.
Nota:

@ Los variadores GD200A deben ser instalados en un ambiente limpio y ventilado, y segiin su indice de proteccion.
@ El aire de refrigeracion debe ser limpio, libre de materiales corrosivos y de polvo eléctricamente
conductor.

4.2.2 Direccion deinstalacion

El variador puede ser instalado en la pared o en un armario eléctrico.
El variador debe ser instalado en una posicién vertical. Revise el sitio de instalacion segun los siguientes
requerimientos. Refiérase al apartado Dimensiones en el apéndice para mas detalle.

OK NO
oc
[=jc]s]
—=
095506002
a) Instalacion vertical b) Instalacion horizontal ¢ Instalacion transversal

Figura 4-1 Direccion de instalacion del variador
4.2.3 Modo deinstalacién
El variador puede ser instalado de tres maneras diferentes, dependiendo de su potencia:
a) Montaje en fondo de armario o pared para variadores <315kW
b) Montaje en brida (flange) para variadores < 200kW. Dependiendo de la potencia, pueden ser necesarias
las piezas de adaptacion opcionales para realizar este montaje.

¢) Montaje en suelo (220kW < el variador < 500kW). En algunos casos se hace necesario disponer de una
base de instalacion opcional.
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Montaje en fondo de armario o pared Montaje en brida (flange)

Figura 4-2 Instalacion

Montaje en pared:

(1) Marque la ubicacién de los agujeros. La ubicacion de los agujeros se muestra en los dibujos de
dimensiones del apéndice.

(2) Fije los tornillos o pernos en las ubicaciones marcadas.

(3) Posicione el equipo en la pared.

(4) Apriete los tornillos en la pared y asegurese de que el variador quede bien fijado.

Montaje en brida (flange):

1. Las piezas de adaptacién para montaje en brida son necesarias cuando se quiere realizar este tipo de
montaje en variadores de 1.5~30kW. En cambio, para los variadores de 37~200kW no se necesita ninguna
pieza adicional.

2. Los variadores 220~315kW necesitan una base de instalacion opcional para realizar el montaje en suelo.

4.2.4 Instalacion multiple
Instalacion en paralelo

.
-tA | m'e caliepte¥ C
o
XA " LAue fic yC

Figura 4-3 Instalacién en paralelo

Nota:
# Cuando tenga que instalar variadores de diferentes tamafios, por favor, alinéelos por su parte
superior con tal de facilitar el posterior mantenimiento.
@ El espacio minimo de B, D y C es 100mm.
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4.2.5 Instalacion vertical

Pantalla
/ separadora

Pantalla
/ separadora

Figura 4-4 Instalacion vertical

Nota: En la instalacion vertical, se deben afiadir pantallas de viento para evitar el impacto mutuo y una
refrigeracion insuficiente.

4.2.6 Instalacion inclinada

Figura 4-5 Instalacion inclinada

Nota: Asegure la separacion de los canales de entrada y salida de aire en la instalacion inclinada con tal de evitar el
impacto mutuo.
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4.3 Cableado Estandar

4.3.1 Diagrama de conexion del circuito principal

Resstenca de frenado

(*) P8 ()
— L& R
3 fases | Induc & Variadores S30kW
50/60Hz T tancla
i Y( T
Magnetolérmico -
Filtro EMC Incorporado
Unicad de frenado externa
’ = |
i E“:ﬁ —oDC+ QO Resislencia de frenado
\ DC- b
P1 l +) ) i
A R
3 fases | i
> Induc Variadores z 37 kW
50/60Hz tancla ]
—/
Magnetotérmico | Filtro EMC incorporado

Figura 4-6 Diagrama de conexion del circuito principal
Nota:

4 El magnetotérmico, la resistencia de frenado, la inductancia de entrada, el filtro de entrada, los filtros

de salida, y en algunos casos, el mddulo de frenado dinamico, son equipos opcionales. Por favor,

refiérase a Periféricos opcionales para masinformacion.

# P1y (+) se encuentran cortocircuitados de fabrica. Si necesita conectar una inductancia DC, por favor,

retire el puente existente entre P1y (+).

@ Antes de conectar los cables de laresistencia de frenado, retire las etiquetas amarillas de los

terminales PB, (+), y (-). Si no se hiciera, se podria tener una malaconexion.

4.3.2 Terminales del circuito principal

—

© lea]r]s] ]y IM@

Figura 4-7 Terminales del circuito principal en variadores 0.75~5.5 kW
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Figura 4-8 Terminales del circuito principal en variadores 7.5~15kW
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Figura 4-9 Terminales del circuito principal en variadores 18.5kW
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Figura 4-10 Terminales del circuito principal en variadores 22~30kW
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Figura 4-11 Terminales del circuito principal en variadores 37~55 kW
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Figura 4-12 Terminales del circuito principal en variadores 75~110kwW
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Figura 4-13 Terminales del circuito principal en variadores 132~200kW
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Figura 4-14 Terminales del circuito principal en variadores 220~315kW
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Nombre del terminal
<30kwW 237kW

Terminal

principal generalmente son conectados a la red.
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Nombre del terminal ‘

Terminal Funcién
<30kW | 237kW
Terminales de salida AC trifasica, que generalmente
UV, W Salida del variador aueg
son conectados al motor
P1 Este terminal es| Terminal 1 de
inexistente | inductancia DC
Terminal 2 de
Terminal 1 de |inductancia DC, . . .
. . . P1y (+) se conectan a los terminales de la inductancia
+) resistencia de | Terminal 1 de
. . DC.
frenado resistencia de ) .
frenado (+) y (-) se conectan a los terminales de la unidad de
- frenado dindmico opcional externa.
Terminal 2 de . . .
) . PB y (+) se conectan a los terminales de la resistencia
) / resistencia de
de frenado.
frenado
Terminal 2 de .
) . Este terminal es
PB resistencia de L
inexistente
frenado
Terminales de puesta a tierra: cada variador esta
PE 400V: la resistencia de puesta a |provisto de dos terminales de puesta a tierra como
tierra debe ser inferior a 10Q  |configuracion estandar. Estos terminales deberan
conectarse a tierra con las técnicas adecuadas.
Nota:

@ No utilice cables de motor construidos asimétricamente. Si se utiliza un conductor de tierra
construido simétricamente entre el variador y el motor, ademas de la pantalla conductora del cable
apantallado, conecte este conductor por sus extremos al terminal de tierra del variador y al del
motor

@ Las resistencias de frenado y las unidades de frenado dindmico externas son elementos
opcionales.

@ Enrute los cables de motor, los de entrada de potencia y los de control por separado

4.3.3 Cableado de los terminales del circuito principal

1. Conecte el cable de tierra de la entrada de potencia al terminal de tierra del variador (PE). Conecte los
conductores de fase a los terminales R, Sy T, yapriete.

2. Pele el cable del motor y conecte la malla al terminal de tierra del variador mediante un borne especial para
la conexion de pantalla. Conecte los conductores de fase a los terminales U, V' y W y apriete.

3. Conecte la resistencia de frenado opcional en los terminales correspondientes, mediante el mismo
procedimiento que en el paso anterior.

4. Asegure mecéanicamente los cables fuera del variador.

El tornillo no esta El tornillo esté apretado
apretado corr cOomnec e

Figura 4-16 Instalacién correcta del tornillo
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4.3.4 Diagrama de conexion del circuito decontrol

Figura 4-17 Diagrama de conexién del circuito de control
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Entrads de pulsds alta frecuencia HDI hl* B J—Lﬁ i i
7k Salwda de pulsas [ salida de colector abierte
Seleccién de cptiones de entrada COM T ‘LCME Par-trerzado
T 485e,
24y JSO- aas | 0 /0L
[ lee d

GND b————

4 PE—
+10V Fuente de alimentacion =
RO1A,
4. |
~RO1B 1 ;
P i RO 1 Salida relé 1
— A2 [0 0]oJa _Rotc,
1
A3 ROZA,
[}r i * moze, |
10V (axterna) g [ |PE [ ) { /R02 pawsigz

4.3.5 Terminales del circuito decontrol

ROZC,

Figura 4-18 Terminales del circuito de control en variadores 0.75~15kw
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Figura 4-19 Terminales del circuito de control en variadores 18.5~500kW

Nombre del L
. Descripcion
terminal
+10V Fuente de alimentacién local +10V
Al2 1. Rango de entrada. Al2 se puede seleccionar entre entrada de tension o intensidad:

0~10V/0~20mA.

Al2 se puede seleccionar mediante el jumper J4. AI3: -10V~+10V

Al3 2. Impedancia de entrada. Entrada de tension: 20kQ. Entrada de intensidad: 500Q
3. Resolucién: la minima es 5mV cuando 10V corresponde a50Hz

4. Desviacion: +1%, 25 °C

GND Referencia de potencial nulo del +10V
AO1 1. Rango de salida: 0~10V o 0~20mA. AO1 puede ser seleccionado mediante el jumper J1;
AO2 AO2 puede seleccionarse mediante el jumperJ2
O 2. Desviacion: +1%, 25°C
RO1A ) .
ROLE Relé de salida RO1: RO1A NO, RO1B NC, RO1C terminal comun
Capacidad del contacto: 3A/AC250V, 1A/DC30V
RO1C
RO2A | . . .
RO2B Relé de salida RO2: RO2A NO, RO2B NC, RO2C terminal comun
Capacidad del contacto: 3A/AC250V, 1A/DC30V
RO2C
PE Terminal de tierra
Hace las funciones de interruptor de entrada para conmutar de modo fuente de
PW alimentacion interna a externa y viceversa.

Rango de tension: 12~24V

Fuente de alimentacion externa 24V, con una intensidad maxima de salida de 200mA.
24V Generalmente se utiliza como fuente de alimentacién de operacion para las entradas y
salidas digitales o para alimentar un sensor externo

COM Terminal comdn de la Fuente +24V
si Entrada muftifuncion 1 | 1. impedancia interna: 3.3kQ
S2 Entrada muttifuncion 2 | 2. Permite entrada de tensién de 12~30V
S3 Entrada muttifuncién 3 | 3. El terminal es de direccion dual, soportando tanto entradas NPN
S4 Entrada multifuncion 4 | como PNP
S5 Entrada multifuncién 5 | 4. Maxima frecuencia de entrada: 1kHz
S6 Entrada multifuncion 6 | 5. Todos son terminales de entrada digitales programables. El
s7 Entrada multifuncion 7 | usuario puede ajustar la funcién del terminal a través de codigos de
S8 Entrada multifuncion 8 | funcion.
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HDI Este terminal se utiliza como canal de entrada de pulsos de alta frecuencia.
Maxima frecuencia de entrada: 50kHz
HDO Opcién 1: Salida digital (de colector abierto): 200mA/30V
Opcién 2: Salida de pulsos. Rango de la frecuencia de salida: 0~50kHz
CME Terminal comin de la salida HDO y Y1, cortocircuitada de fabrica con COM
Salida de transistor (colector abierto)
Y1 1.Capacidad: 200mA/30V
2.Rango de frecuencia de salida: 0~1kHz
485+ Interface de comunicaciéon RS485
485- Si se realiza la conexion estandar RS485, utilice pares trenzados o cable apantallado.

4.3.6 Modos de conexion de las sefiales deentrada/salida

Por favor, utilice el puente existente entre los terminales +24V y PW con tal de seleccionar entre entradas
referidas al negativo (modo NPN) o entradas referidas al positivo (modo PNP) y seleccionar si se trabajara
con una fuente de alimentacion interna (utilizar el puente) o externa (no utilizar el puente). El ajuste por
defecto de los variadores GD200A es NPN y con fuente de alimentacion interna.

o~

PP

e Puente entre Puente entre COM y CME
+24Vy PW

Figura 4-20 Puentes entre +24V y PW; y entre COM y CME

Si la sefial proviene de un transistor NPN, por favor, conecte el puente entre +24V y PW tal y como se indica a
continuacion, de acuerdo a la fuente de alimentacién utilizada.

S1 ¥
|‘— »—Lﬁiﬁ:-
2 "
|.—_ M»——ﬁﬁc-
con— O]
P
= ML,
Fuente de alimentacion interna Fuente de alimentacién externa

Figura 4-21 Modos de conexion NPN
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Si la sefial proviene de un transistor PNP, por favor, conecte el puente entre COM y PW tal y como se indica a
continuacion, de acuerdo a la fuente de alimentacién utilizada.

" S 1
vl = o]
’ S .
il =R

Fuente de alimentacion interna Fuente de alimentacion externa
Figura 4-22 Modos de conexion PNP

4.4 Disefio de la proteccién
4.4.1 Protegiendo el variador y el cableado de entrada de potencia contra cortocircuitos

Proteja el variador y el cableado de entrada de potencia contra cortocircuitos y sobrecarga térmica.
Realice la proteccién de acuerdo a las directrices siguientes.

l

\[l §0 ll

'I«I»Y-!'El'
Cable de entrada

S

777

Magnetotérmico

Figura 4-23 Configuracién de la proteccion eléctrica

Nota: Seleccione el magnetotérmico de acuerdo a este manual. EI magnetotérmico protegera el cableado de
entrada de potencia contra dafios en caso de cortocircuito. Protegerd también los equipos adyacentes en
caso de que el variador se cortocircuite internamente.

4.4.2 Protegiendo el motor y el cableado de motor

El variador protege al motor y al cableado de motor en caso de cortocircuito cuando el cableado de motor se ha
dimensionado de acuerdo a la intensidad nominal del variador. No se necesitan protecciones externas adicionales.

individual para proteger cada motor y cableado de motor. En caso de utilizar relés térmicos,

: <-Si el variador se conecta a multiples motores, se debera utilizar un relé térmico o disyuntor
se debera afiadir un magnetotérmico para cortar la corriente de cortocircuito.

4.4.3 Protegiendo el motor frente a una sobrecargatérmica

De acuerdo a la normativa, el motor debe protegerse frente una sobrecarga térmica y la intensidad debe ser
cortada cuando ésta se detecta. El variador incluye una funcién de proteccion térmica de motor, que protege
a éste y cierra la salida para cortar la intensidad cuando es necesario.
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4.4.4 Implementando una conexién de bypass

En algunos casos especiales, se hace necesario establecer circuitos de bypass con tal de asegurar el normal
funcionamiento del sistema si se produce algun fallo.

Por ejemplo, si el variador soélo trabaja como arrancador suave, se puede realizar un bypass una vez el
arranque del motor termine, debiéndose implementar las conexiones eléctricas pertinentes.

<Nunca conecte la alimentacién de potencia a los terminales de salida del variador U,
Vy W. Aplicar la tensién de linea a |la salida del variador puede derivar en una averia
permanente del variador.

Si se necesita conmutar el sistema de forma frecuente, utilice interruptores o contactores mecanicamente
enclavados para asegurar que los terminales de éstos no se conectan a la linea de potencia AC y a los
terminales de salida del variador simultaneamente.
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5 Procedimiento de operacién de laconsola
5.1 Contenido de este capitulo

Este capitulo incluye las siguientes operaciones:
*Teclas, leds indicadores e informacion del display, asi como los métodos para inspeccionar, modificar y

ajustar los codigos de funcién mediante laconsola.

*Puesta en marcha

5.2 Consola

La consola se utiliza para controlar los variadores GD200A, leer los datos de estado y ajustar parametros.

0000
s0a0Hb

Figura 5-1 Consola

Nota: La consola de los variadores 0.75~15kW se muestra en la Figura 5-1 A, y la de los variadores
18.5~500kW se muestra en la Figura 5-1 B. Los variadores 0.75~15kW tienen una consola tipo film
(membrana) no extraible, y se les puede conectar una consola opcional (de tipo LED o LCD) por el puerto
frontal habilitado para ello. Los variadores 18.5~500kW incluyen una consola tipo LED con un display de 5
digitos, que puede ser sustituida por una consola avanzada LCD opcional. La consola LCD soporta varios
idiomas, dispone de un display de alta definicion y su dimensién es compatible con la consola LED.

Atornille la consola directamente, o bien utilice un marco de instalacién opcional, para fijar la consola externa
a la puerta del armario eléctrico, panel, etc.

N° | Nombre

1 LED de estado

Descripcién

LED apagado significa que el variador esta en
estado de “detencion”; LED encendido

RUN/TUNE significa que el variador estq en estado de
“operacion”.
LED FWD/REV. LED apagado significa que el
variador esti en estado de rotacion hacia
FWD/REV

adelante; LED encendido significa que el
variador esta en estado de rotacién inversa
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Mover a la derecha, para seleccionar de forma
circular el pardmetro mostrado en pantalla en

Ne Nombre Descripcién
LED para la operacién mediante consola,
terminales de control y control remoto por
comunicacién. LED apagado significa que el
variador se encuentra en estado de operacion
mediante consola; LED parpadeando significa
LOCAL/REMOT que el variador esta en estado de operacion
mediante terminales de control; LED
encendido significa que el variador est4 en
estado de control remoto mediante
comunicacion.
LED para fallos. LED encendido cuando el
variador se encuentra en estado de fallo; LED
TRIP apagado en estado normal; LED parpadeando
significa que el variador estd en estado de
prealarma por sobrecarga.
Indica la unidad de la magnitud que aparece en el display en ese momento
[ S—— Hz Unidad de frecuencia
. — RPM RevoIU(‘:iones por
2 LED de unidad Cs—— minuto
A Unidad de intensidad
Cr % Porcentaje
\% Unidad de tension
3 Display Display LED de 5 digitos que indica varios datos de control y alarma, asi como
frecuencia ajustada y frecuencia de salida.
4 Potenciometro | Generalmente, permite ajustar la consigna. Refiérase al cddigo de funcién
digital P08.42.
PRG. Tecla de Entrar o escapar del primer nivel de mend y
i programacién | Salir del parametro rapidamente
DATA Entrar al menu paso a paso
ENT Tecla Intro
Confirmar parametros
Tecla Arriba | Incrementa datos o codigos de funcion
(UP) progresivamente
Tecla Abajo | Disminuye datos o cddigos de funcién
5 Botones (DOWN) progresivamente
£

g
|

Tecla Right-shift

modo detencién y operacion.

Seleccionar el digito a modificar durante la
modificacién de parametros.

]
=
F4

Tecla Run

Esta tecla se utiliza para operar el variador en
modo de operacion mediante consola
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Ne Nombre Descripcion
Esta tecla se utiliza para detener la marcha y
@ST{)F Tecla Stop/ esté limitada por el cédigo de funcién P07.04

RST Esta tecla es utilizada para reinicializar todos
Reset los modos de control cuando el variador esta
en estado de alarma por fallo
% Tecla La funcién de esta tecla viene definida por el
QuicklJOG cadigo de funcién P07.02.
Puerto para
Puerto de conexion de la consola externa
6 consola . L
Presente en los variadores con consola tipo film
externa

5.3 Informacién visualizada en laconsola

La informacion visualizada en el display de la consola de los variadores GD200A se divide en parametros en
estado de detencion, parametros en estado de operacion, estado de edicion de cddigos de funcién y estado
de alarma por fallo

o
g

i i
Lt s

Figura 5-2 Visualizacion de estado

|
L
D

5.4 Operacion de laconsola

Opere el variador mediante la consola. Vea la descripcion detallada de cada uno de los cédigos de funcién en
la tabla del punto 6.2 Descripcion de los cédigos de funcién

5.4.1 Co6mo modificar los codigos de funcion delvariador

El variador dispone de tres niveles de menu. Estos son:

1. Ndmero de grupo de cddigo de funciéon (menu de primer nivel)

2. Numero de codigo de funcion (menu de segundo nivel)

3. Valor ajustado de cédigo de funcién (menu de tercer nivel)

Observaciones: Presionando ambas teclas [PRG/EST y [DATA/ENT]|puede volver al mend de segundo nivel
desde el menu de tercer nivel. La diferencia es la siguiente: presionando se guardaran los valores
ajustados en la consola, y después volvera al mend de segundo nivel cambiando automaticamente al
siguiente ntimero de codigo de funcion; en cambio, presionando [PRG/ESC| volvera directamente al men( de
segundo nivel sin guardar los valores ajustados, y manteniéndose en el codigo de funcién actual.

En el menu de tercer nivel, si el valor no tiene ningln bit que parpadee, esto significa que el cédigo de funcion
no puede ser modificado. Las posibles razones podrian ser:

1) Este cédigo de funcién no es modificable, como un valor de lectura a tiempo real (por ejemplo, la
intensidad de salida del variador), registros de operacion, etc.

2) Este codigo de funcién no es modificable en estado de operacién/marcha, pero si que lo es en estado de
detencion.
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Ejemplo: Ajuste del cédigo de funcién P00.01 de 0 a 1.

o o o o o o o o o

o L B
5338°._ R~ F‘UEBS° ‘__-
Todos los digitos El g digito derecho = El digito derecho [¥] g digito derecho parpadea

parpadean parpadea parpadea

° o o o o ° o o o o o o
o o« E] o
° o [¥] °
El digito derecho parpadea

Nota: Durante el ajuste, [#]y [ +[¥] pueden ser utilizados para moverse lateralmente y ajustar

Figura 5-3 Gréfico esquematico de la modificacién de parametros

5.4.2 Como establecer la contrasefia del variador

Los variadores GD200A disponen de una funcién de proteccién por contrasefia. Ajuste P07.00 para
establecer la contrasefia y la proteccion se activara al cabo de un minuto después de salir del estado de
edicién de codigos de funcién. Presione PRG/ESC de nuevo para entrar en el estado de edicién de codigos
de funcion, entonces se mostrara “0.0.0.0.0”. A menos que no se introduzca la contrasefia correcta, el
operador no podra acceder al modo de edicién de cédigos de funcion.

Ajuste P07.00 a 0.0.0.0.0 para cancelar la proteccion por contrasefia.

o (-] o (-] o -] o -] -] ° o o
E3 ° A o
SO0} o [ POO —e—[ PO
Todos los digitos - Eldigito derecho  E! digito derechd parpadea

parpadean parpadea

o o o o _.ﬂ o -] o D F] -] ° o O
- T
El digito derecho parpadea El digito derecho parpadea[»‘?f‘r] El digito derecho parpadea

Nota: Durante el ajuste, ] y [A]-[¥] pueden ser utilizados para moverse lateralmente y ajustar

Figura 5-4 Gréafico esquematico del ajuste de la contrasefia

5.4.3 Como ver el estado del variador mediante cédigos de funcion
Los variadores GD200A disponen del grupo de cédigos de funcién P17, que permite inspeccionar el estado
del variador.

o o o °

BT e 110 e N
Loy up_« s |

Todos los dlgltos El digito derecho |: El digito derecho parpadea

parpadean parpadea = lb
o o o o -] ° - (-] -] o o o
° o
P00 (SO00s e PTID
El digito derecho parpadea El digito derecho parpadea

Figura 5-5 Gréfico esquematico de la inspeccion de estado del variador
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6 Codigos de funcion
6.1 Contenido de este capitulo

Este capitulo lista y describe los codigos de funcién del variador GD200A.

6.2 Descripcion de los coédigos de funcién

Los cédigos de funcién de los variadores GD200A han sido divididos en 30 grupos (P00~P29) segun los tipos
de funcién, de los cuales algunos de estos son grupos reservados. Cada grupo de funcién contiene ciertos
cédigos de funcion, existiendo tres niveles de menu. Por ejemplo, “P08.05” indica el quinto cadigo de funcién
del grupo de funciones P08. El grupo de funciones P29 esta reservado de fabrica, por ello el usuario no tiene
acceso a éste.
Para facilitar el ajuste de los codigos de funcién, el nimero del grupo de funcién corresponde al menu de
primer nivel, el cédigo de funcién corresponde al menl de segundo nivel y el valor del cédigo de funcién
corresponde al menu de tercer nivel. El variador C50 incluye los siguientes grupos de funcién:

. P0O: Funciones basicas

. PO01: Control del arranque y del paro

. P02: Datos del motor

. P03: Control Vectorial

. P04: Control SVPWM (V/f)

. PO5: Terminales de entrada

. P06: Terminales de salida

. PO7: Interfaz Hombre-méaquina

. P08: Funciones avanzadas

. P09: Control PID

. P10: PLC simple y control de velocidad Multipaso

. P11: Parametros de proteccion

. P13: Pardmetros de control del frenado por cortocircuito

. P14: Comunicacion serie

. P17: Funciones de monitorizacion

. P24: Funciones especiales para Bombeo de Agua

Las diferentes columnas que componen la lista de codigos de funcién de este manual son:

La primera columna “Cédigo de funcion”: Indica el cédigo de funcién

La segunda columna “Nombre”: Nombre completo del cédigo de funcion

La tercera columna “Explicacion detallada del parametro”: Explicacion detallada de la funcion que tiene el
parametro y las diferentes opciones de seleccion disponibles

La cuarta columna “Valor por defecto”: valor ajustado de fabrica para el parametro correspondiente

La quinta columna “Modificar”: indica el tipo de modificacién que se puede realizar en el cédigo de funcion
correspondiente (los pardmetros pueden ser modificados o no dependiendo del tipo de modificacion que
tenga el cédigo de funcion en cuestion), a continuacion se explican los tres tipos existentes:

“o”: significa que el parametro puede ser modificado en estado de detencién y en estado de
operacién/marcha

“©@”: significa que el valor del parAmetro no puede ser modificado en estado de operacién/marcha

¢”: significa que el valor del parametro es una deteccion real de un valor (por ejemplo la intensidad de salida
del variador) y éste no puede ser modificado

6.3 Cémo configurar cddigos de funcidn expresados en hexadecimal

Algunos de los codigos de funcién del variador GD200A deben expresarse en formato hexadecimal.
Por ejemplo, éste es el caso de los cédigos de funcion siguientes: P05.10, P06.05, P07.05, P07.06, P07.07...
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Se trata de pardmetros que permiten habilitar o deshabilitar una entrada o salida digital, una lectura, o una
seleccién de forma de trabajar del variador. En todos los casos, las opciones son Si/No, o en binario “1"/"0”.
Cuando tenemos multiples opciones, éstas se deberan agrupar de cuatro en cuatro, formando este grupo de
4 numeros binarios un nimero hexadecimal. Seréa este valor hexadecimal el que se debera introducir en el
variador.

A modo de ejemplo, tomemos el pardmetro P07.05, donde se seleccionan las magnitudes que queremos
poder leer en el display en modo de operacién. En este parametro se nos indica:

Rango de ajuste: 0x0000~0xFFFF

BITO: Frecuencia de operacién (Hz encendido)

BIT1: Consigna de frecuencia (Hz parpadeando)

BIT2: Tension del bus DC (Hz encendido)

BIT3: Tension de salida (V encendido)

BIT4: Intensidad de salida (A encendido)

BIT5: Velocidad rotacional de operacién (rpm encendido)

BIT6: Potencia de salida (% encendido)

BIT7: Par de salida (% encendido)

BIT8: Consigna PID (% parpadeando)

BIT9: Valor de realimentacion del PID (% encendido)

BIT10: Estado de los terminales de entrada

BIT11: Estado de los terminales de salida

BIT12: Consigna de par (% encendido)

BIT13: Valor del contador de pulsos

BIT14: Reservado

BIT15: Paso actual del modo PLC simple o multipaso

Valor Hex. Un. Millar ~~ Valor Hex. Centenas ‘ Valor Hex. Decenas ‘ Valor Hex. Unidades

Bit | Bit | Bit | Bit | Bit | Bit | Bit | Bit | Bit | Bit | Bit | Bit | Bit | Bit | Bit | Bit

15 (14 |13 |12 |11 |10 | 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0

28 22 2t 20 28 22 2t 20 28 22 2t 2° 28 22 2t 20

A modo de ejemplo, supongamos que queremos activar la lectura de la consigna de frecuencia (BIT1), la

tensién del bus DC (BIT2), la intensidad de salida (BIT4), el estado de los terminales de entrada (BIT10) y

salida (BIT11) y el paso actual del modo PLC simple o multipaso (BIT15)

En este caso tendriamos los siguientes bits activados (sombreados):
Bit | Bit | Bit | Bit | Bit | Bit | Bit | Bit | Bit | Bit | Bit
15 (14 |13 |12 |11 |10 | 9 8 7 6 5

22 2t 20 2! 2° 28 22 2!

El valor a introducir en el variador seria 8C16

Valor hex unidades: 2*+2%=6

Valor hex. Decenas: 2°=1

Valor hex. Centenas: 22+2°=12 (C en hexadecimal). Cabe recordar que A=10, B=11, C=12, D=13, E=14, F=15

Valor hex. Unidades de millar: 2°=8
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Caodigo
de

funcién

Explicacion detallada del parametro

Grupo P00- Funciones bésicas

Valor por

defecto

Modifi
car

P00.00

Modo de control
de velocidad

1. Control
asincronos)
Es adecuado en casos donde se necesita un alto
rendimiento, con la ventaja de disponer de una alta
precision de la velocidad rotacional y el par. No es
necesario instalar un encoder de pulsos.

2: Control SVPWM (control V/f)

Adecuado en casos donde no se necesita un control de alta
precisién, como las cargas tipo ventilador o bombas. Un
variador puede controlar varios motores a lavez.

Vectorial _n°l (adecuado para motores

P00.01

Canal de
comando de
operacion
(modo
RUN/STOP)

Selecciona el canal de comando de operacién del variador.
El comando de operacion del variador incluye:
operacién/marcha, detencién/paro, sentido adelante,
sentido inverso, velocidad JOG y reinicio de fallos.

0: Canal de comando de operacién mediante consola
(LED “LOCAL/REMOT” apagado)

Llevar a cabo el control de comando mediante las teclas

: RUN|, ISTOP/RST|de la consola.

|Ajuste la tecla multifuncion |QUICK/AJOG a funcion

IFWD/REV] estableciendo P07.02=3 (permite cambiar el

sentido de qiro); presione UN| vy
simultaneamente en el estado de operacién para realizar un
paro en rueda libre (por inercia).

1:Canal de comando de operacién mediante terminal de
control (“LOCAL/REMOT! parpadeando)

Llevar a cabo el control de comando de operacién mediante
los terminales multifuncién: comando de marcha con
rotacion adelante, con rotacion inversa, con velocidad JOG
adelante y con velocidad JOG inversa

2: Canal de comando de operacién mediante
comunicacion | (“I:OCAL/REMOT] encendido);

El comando de operacion es controlado por un elemento
supervisor (PLC, sistema Scada, etc.) via comunicacion

P00.02

Seleccion de
comunicacion

0: Comunicacién MODBUS
1~3: Reservados

P00.03

Frecuencia Max.
de salida

Este parametro se utiliza para ajustar la frecuencia maxima
de salida del variador. Los usuarios deben prestar atencion
a este parametro porque es la base del ajuste de frecuencial
y de la velocidad de la aceleracién y ladesaceleracion.
Rango de ajuste: P00.04~400.00Hz

50.00Hz

P00.04

Limite superior
de frecuencia

El limite superior de la frecuencia de operacion es el limite
superior de la frecuencia de salida del variador, que es
menor o igual a la frecuencia méaxima.

Rango de ajuste: P00.05~P00.03 (Frecuencia Max. salida)

50.00Hz
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Caodigo
de
funcién

P00.05

Limite inferior de
frecuencia

Explicacion detallada del parametro

El limite inferior de la frecuencia de operacion es la
frecuencia minima de salida del variador.

El variador opera a la frecuencia limite si la frecuencia
ajustada es menor que la del limite inferior.

Nota: Frecuencia Max. de salida = Limite superior de la
frecuencia = Limite inferior de la frecuencia

Rango de ajuste: 0.00Hz~P00.04 (Limite superior de la
frecuencia de operacion)

Valor por
defecto

0.00Hz

Modifi
car

P00.06

Modo de
frecuencia A

P00.07

Modo de
frecuencia B

Nota 1: Las frecuencias A y B no pueden ajustarse
mediante el mismo método.

Nota 2: El resultado final de la consigna de frecuencia
puede ser una combinaciéon de Ay B (ver P00.09)

0: Ajuste mediante consola

Modifiqgue el valor del cddigo de funcién P00.10 para
establecer la consigna de frecuencia.

En los variadores GD200A=18.5kW, este ajuste también
permite utilizar el potenciémetro digital de la consola LED
para ajustar la consigna

1: Ajuste analégico All (corresponde al potenciémetro
integrado en el variador).

Este tipo de ajuste sélo esta disponible en los variadores
GD200A <15kW (variadores con consola tipo
film/membrana) 2: Ajuste analégico AI2 (corresponde al
terminal Al2)

3: Ajuste analégico AlI3 (corresponde al terminal Al3)

La frecuencia se establece mediante los terminales de
entrada analégicos.

Los variadores GD200A incorporan tres canales de entrada
analégica como configuracion estandar, de los cuales All
se ajusta mediante el potenciémetro de la consola, Al2
(0~10V/0~20mA) puede conmutar entre entrada de tension
/ intensidad mediante un jumper o minidip, y Al3 es una
entrada de tension (-10V~+10V).

Nota: cuando Al2 se selecciona como entrada 0~20mA,
20mA corresponde a 10V.

El 100.0% de la entrada analdgica corresponde a P00.03
(frecuencia méxima), -100.0% de la entrada analégical
corresponde a P00.03 en sentido inverso.

4: Ajuste mediante entrada de pulsos de altafrecuencia

(HDI)

La frecuencia se ajusta mediante el terminal de pulsos de
alta frecuencia. El variador GD200A dispone de una
entrada de pulsos de alta frecuencia como configuracion
estandar. El rango de los pulsos de frecuencia es

Pag. 35 de 160



Codi o
eS8 Valor por Modifi

defecto  Ccar

de Explicacion detallada del parametro
funcion

frecuencia corresponde a P00.03 (frecuencia maxima),
-100% del ajuste de la entrada de pulsos de alta frecuencia
corresponde a P00.03 en sentido inverso.

5: Ajuste mediante PLC simple

El variador opera en modo PLC simple cuando P00.06=5 o
P00.07=5. Ajuste P10 (PLC simple y control de velocidad
Multipaso) con tal de seleccionar la frecuencia de
operacion, el sentido de giro, el tiempo de aceleracion y
desaceleracion y el tiempo de duracién de cada uno de los
pasos. Vea la descripcion del grupo de funcién P10 para
obtener informacion detallada.

6: Ajuste de velocidad Multipaso

El variador opera en modo de velocidad multipaso cuando
P00.06=6 0 P00.07=6. Ajuste P05 para seleccionar el paso
actual de operacion, y ajuste P10 para seleccionar la
frecuencia de operacion actual.

La velocidad multipaso es prioritaria. Se pueden ajustar 16
pasos (0 ~15).

7: Ajuste mediante control PID

El modo de operacién del variador es control de proceso
PID cuando P00.06=7 o P00.07=7. Es necesario ajustar
P09. La frecuencia de operaciéon del variador es el valor
después del efecto PID. Vea P09 para obtener informacion
detallada sobre la fuente de referencia, el valor de consigna
(setpoint) y la fuente de realimentacion del PID.

8: Ajuste mediante comunicacién MODBUS

La frecuencia se establece mediante comunicacion
MODBUS. Vea P14 para obtener informacion detallada.
9~11: Reservados

0: Frecuencia maxima de salida, El 100% del ajuste de la|
frecuencia B corresponde a la frecuencia de salida maxima
Referencia de la|(P00.03)

P00.08 consignade |1: Comando de frecuencia A, El 100% del ajuste de la 0 O
frecuencia B |frecuencia B corresponde al ajuste de la frecuencia A.
Seleccione esta opcion si se necesita ajustar la frecuencia
B en base al ajuste de frecuencia A

0: A, la consigna de frecuencia es la A

1: B, la consigna de frecuencia es la B

2: A+B, la consigna de frecuencia es la consigna de

frecuencia A + la consigna de frecuencia B

3: A-B, la consigna de frecuencia es la consigna de 0 (@)

' frecuencia A — la consigna de frecuencia B

consigna de (4 max (A, B): la frecuencia de consigna es la mayor de entre
frecuencia  ||a consigna de frecuencia Ay la consigna de frecuencia B.

5: Min (A, B): la consigna de frecuencia es la menor de entre

Ajuste del tipo
de combinacién
parala

P00.09
obtencion de la
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Cadigo
de
funcién

Explicacion detallada del parametro

la consigna de frecuencia A y la consigna de frecuencia B.
Nota: La forma de combinacién puede ser cambiada
mediante P05 (funcion de los terminales de entrada)

Valor por
defecto

Modifi
car

P00.10

Consigna de
frecuencia
ajustada en
consola

Cuando los comandos de frecuencia A y B se seleccionan
como “Ajuste mediante consola”, este parametro sera el
valor inicial de la referencia de frecuencia del variador
Rango de ajuste: 0.00 Hz~P00.03 (la Frecuencia Max.)

50.00Hz

P00.11

Tiempo de
Aceleracién 1

El tiempo de aceleracion es el tiempo requerido en el caso
de que el variador acelere de OHz hasta la Frecuencia

P00.12

Tiempo de
Desaceleracion
1

Segln
modelo

maxima de salida (P00.03).

El tiempo de desaceleracion es el tiempo requerido en el
caso de que el variador desacelere desde la Frecuencia
maxima de salida (P00.03) hasta OHz.

Los variadores GD200A disponen de cuatro grupos de tiempos|
de Aceleracion/Desaceleracion que pueden ser seleccionados
mediante P05. El valor del tiempo de Aceleracién/Desaceleracion|
del variador viene determinado de fabrica por el primer grupo.
Rango de ajuste de P00.11 y P00.12: 0.0~3600.0s

Segln
modelo

P00.13

Sentido de giro

0: Opera en la direccidn por defecto, el variador opera en
direccion adelante. EI LED FWD/REV esta apagado.

1: Opera en la direccién inversa, el variador opera en la
direccion inversa. EI LED FWD/REV esta encendido.

Ajuste este valor para cambiar el sentido de giro del motor. El
efecto equivale a cambiar el sentido de giro intercambiando dos
de las lineas de alimentacion del motor (U, V y W). El sentido
de giro del motor también puede ser cambiado mediante la tecla
§UICK/JOG de la consola. Refiérase al parametro P07.02.
Nota: Si en algin momento, el parametro volviera al valor
de fabrica, el sentido de giro del motor también volveria al
estado de fabrica. En algunos casos, esta opcion debe
utilizarse con cuidado después de la puesta en marcha siel
cambio de direccion puede suponer algun peligro.

2: Prohibido operar en direccién inversa: puede ser|
utilizado en algunos casos especiales si se necesital
deshabilitar el giro en sentido inverso.

P00.14

Ajuste de la
frecuencia
portadora

Ruido e ntensided de
fuga

Disipacion de
cator

Ruido
sirctirmagnitics

Frocuencia
portadora

Allo Bajo Bajo

1kHz
10kH2

15kHz Voo Ao Atc

La tabla indica el valor de fabrica de la frecuencia
portadora:

Segln
modelo
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Explicacion detallada del parametro

Valor de fabrica de la frecuencia

Variador portadora
1.5~11kW 8kHz
15~55kw 4kHz

2 75kW 2kHz

La ventaja de trabajar con una frecuencia portadora alta es:
forma de onda de corriente ideal, onda con pocos
armonicos de corriente y bajo ruido delmotor.

La desventaja de trabajar con una frecuencia portadora alta es:
aumento de las pérdidas de conmutacion, aumento de la|
temperatura del variador y el impacto en la capacidad de salida. El
variador debe desclasificarse cuando se seleccione una frecuencia)
portadora més alta que la de fébrica. Al mismo tiempo, la fuga
tierray las interferencias electromagnéticas se incrementaran.

El efecto de disminuir la frecuencia portadora es el contrario
de lo anteriormente descrito. Una muy baja frecuencia
portadora causara que la operacion sea inestable, que el
par disminuya y provoque agitacion de lacarga.

ALLSAI ha ajustado una frecuencia portadora razonable de
fabrica. En general, los usuarios no necesitan cambiar este
parametro.

Cuando la frecuencia portadora ajustada excede la
establecida por defecto, el variador se debe desclasificar un
10% por cada 1kHz de mas respecto del valor por defecto.
Rango de ajuste: 1.0~15.0kHz

Valor por
defecto

Modifi
car

P00.15

Autotuning de
parametros de
motor

0: Sin operacién

1: Autotuning dindmico (con rotacién del motor)
Autotuning de parametros de motor exhaustivo

Se recomienda cuando se necesita un control muy preciso
Es el método méas recomendable

2: Autotuning estatico n°l (autotuning total)

Es adecuado en los casos en los que el motor no se puede
desacoplar de la carga. El autotuning de los parametros de
motor afectara a la precision del control

Es el segundo método mas recomendable

3: Autotuning estéatico n°2 (autotuning parcial)

Este modo s6lo ajusta los pardmetros P02.06, P02.07 y P02.08

P00.16

Funcion AVR

0: Deshabilitada

1: Habilitada durante todo el procedimiento

La funcién de autoajuste del variador permite cancelar el
impacto en la tension de salida del variador debido a la
fluctuacion del bus de continua.
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P00.17

P00.18

Tipo de carga

Explicacion detallada del parametro

0: Parametros nominales para carga de par constante
1: Pardmetros nominales para carga de par variable
(ventiladores y bombas centrifugas)

El variador GD200A permite controlar tanto cargas de par|
constante como cargas de par variable. Si la carga es de par
variable, el variador puede ser una talla de potencia inferior al
que se deberia instalar si la carga fuera de par constante.
Ejemplo: El variador GD200A-150-4F puede controlar un
ventilador o una bomba centrifuga de 18.5 kW, pero sélo
puede controlar una cinta transportadora o una gria de 15 kW.
Este cédigo de funcion sélo ajusta los valores por
defecto de P02 internamente, adecuandolos al tipo de
carga especificada

Valor por
defecto

Modifi
car

Restauracion a
valores por
defecto

Grupo PO1- Control del Arranque y del Paro

0: No operacion

1: Restaura los valores por defecto

2: Limpialos registros de fallo

3: Bloguea todos los cédigos de funcién

Nota: Excepto para el valor 3, el cdigo de funcion se restaurara
a 0 después de acabar la operacion seleccionada.

Restaurando a los valores por defecto (P00.18=1) cancelara la
contrasefia de usuario; por favor, utilice esta funcién con cuidado,

P01.00

Modo de
arranque

0: Arrancar directamente: Arranca desde la frecuencia de
arranque P01.01

1: Arrancar después de frenado DC. Arranca el motor,
desde la frecuencia de arranque después de realizar un
frenado por inyeccién de corriente continua (ajuste el
parametro P01.03 y P01.04). Es adecuado en los casos
donde se puede producir una rotacién inversa durante el
arranque, debido a la baja inercia de la carga (por ejemplo,
se utiliza en algunos casos de ventilacion).

2: Caza al vuelo. La velocidad y el sentido de giro se rastrean
automaticamente para controlar de forma suave motores que se
encuentran en rotacion. Recomendada también para
aplicaciones en las que se tenga que arrancar una carga pesada|
gue esté girando en sentido inverso debido a factores externos.
Nota: Esta funcién sélo esté disponible para variadores 24kW

P01.01

Frecuencia de
inicio

Es la frecuencia de origen durante el arranque del variador.
Vea P01.02 para mas informacion.

Rango de ajuste: 0.00~50.00Hz

0.50Hz
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o ) Valor por Modifi
def’ Explicacion detallada del parametro defecto Car
funcién
Ajuste una frecuencia de inicio adecuada para aumentar el
par del variador durante el inicio. Durante el tiempo de
retencion de la frecuencia de inicio, la frecuencia de salida
del variador es la frecuencia de inicio. A partir de entonces, el
variador operara desde la frecuencia de inicio hasta Ia]
frecuencia ajustada. Si la frecuencia ajustada es inferior a la|
frecuencia de inicio, el variador se parard y se quedara en
estado de stand-by. La frecuencia de inicio no esta limitada
Tiempo de por el limite de frecuencia bajo.
retencion de la 4 Frecuencia de salida
PO1.02 frecuencia de 0.0 ©
fmaxp — = = = — —
inicio
f1—P01. 01
i1 t1— P01. 02
I
I
| » T
4
Rango de ajuste: 0.0~50.0s
Ejemplo: pretensado en maquina bobinadora
Intensidad de |El variador llevara a cabo un frenado DC del valor de la
P01.03 frenado DC |ntenS|d,ad de frenado.DC ante§ del arranque ajustado 0.0% o
antes del acelerara una vez terminado el tiempo de frenado antes
arranque del arranque. Si el tiempo de frenado DC se ajusta a 0, el
frenado DC esta deshabilitado.
Cuanto mayor sea la corriente de frenado, mas grande serj|
Tiempo de  |la potencia del frenado. El valor de la intensidad de
P01.04 | frenado antes [frenado DC antes del arranque viene referido en 0.00s ©)
del arranque  |Porcentaje respecto de la intensidad nominal del variador.
Rango de ajuste de P01.03: 0.0~100.0%
Rango de ajuste de P01.04: 0.0~50.0s
Indica el modo de cambio de la frecuencia durante el
arranque y durante la operacion.
0: Tipo lineal
La frecuencia de salida se incrementa o disminuye
Tipo de linealmente.
P01.05 | Aceleracion/ Fricusncade selida 0 o
Desacelera cion fmax '
I
I
I
|
L ¥ izZn
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Valor por Modifi
de Explicacion detallada del parametro
- o o defecto  €ar
funcién
1: Curva S, la frecuencia de salida se incrementa o
disminuye de acuerdo a la curva S
La curva S se utliza generalmente en las aplicaciones
donde se necesita un arranque y una detencion gradual,
como es el caso de los ascensores
Frecuencia de salida
fmax
T
el el
Tiempo de
aceleracion del
P01.06 o 0.1s o
paso inicial de la
curva S
- 0.0~50.0s
Tiempo de
desaceleracion
P01.07 ) 0.1s o
del paso final de
lacurva S
0: Paro por desaceleracién. Después de que se active el
comando de paro, el variador desacelera disminuyendo la
Tino d frecuencia de salida durante el tiempo establecido. Cuando
ipo de o .
P01.08 p - la frecuencia disminuye hasta 0 Hz, el variador se para. 0 O
detencion ) ) ; . .
1: Paro por inercia (rueda libre). Después de que se active el
comando de detencién, el variador deja de producir salidal
inmediatamente, y la carga se detiene por inercia mecanica.
Frecuencia de |Erecuencia de inicio de frenado DC: inicia el frenado DC
P01.09 |inicio de frenado [cuando la frecuencia de operacién alcanza la frecuencia de| .ogHz (@]
DC inicio determinada por P1.09.
Tiempo de espera antes del frenado DC: El variador
Tiempode [ploquea la salida antes de empezar el frenado DC.
P01.10 |espera antes del|Después de este tiempo de espera, el frenado DC| 0.00s o
frenado DC  [empezara. Se utiliza con el fin de evitar el fallo de
. sobrecorriente que se produce cuando se realiza un
Intensidad de .
PO1.11 ‘ do DC frenado DC a alta velocidad. 0.0% O
renado ) )
Intensidad de frenado DC: El valor de P01.11 se define
como un porcentaje sobre la intensidad nominal del
variador. Cuanto mas grande sea la intensidad de frenado
, DC, mas grande sera el par de frenado.
Tiempo de ) .
P01.12 Tiempo de frenado DC: Es el tiempo durante el cual se| 0.00s o
frenado DC B . .
mantiene el frenado DC. Si este tiempo es 0, el frenado DC
esta deshabilitado. En este caso, el variador se detendra en
el tiempo ajustado como tiempo de desaceleracion.
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Explicacion detallada del parametro

2 Tews [

PO1. 10 PO1.I2ZY
'

Acslerscinn| Vexound constarta

Desnoemcin

¥ Y
fma. 14 P01.04
PO1.23 £ cpamcide

Rango de ajuste de P01.09: 0.00Hz~P00.03
Rango de ajuste de P01.10: 0.0~50.0s
Rango de ajuste de P01.11: 0.0~100.0%
Rango de ajuste de P01.12: 0.0~50.0s

Valor por

defecto

Modifi
car

Tiempo muerto

Durante el procedimiento de cambio de rotacion FWD/REV,
ajuste el umbral mediante P01.14. A continuacion se
muestra este tiempo de forma gréfica:

Frecuencia de sakda

Cambio después de la
a| cambiar e| | frecuancia de micio O
P01.13 . . Frecuencia Cambic después de 0.00s
sentido de giro Sl RSt frecuencia cera _
| .
FWD/REV | [ 1
I "
4 &4
Rango de ajuste: 0.0~3600.0s
Ajusta el punto umbral del variador (cuando empieza a
contar el tiempo definido en P01.13
Modo de cambio P . )
. |0: Conmuta después de frecuencia cero o
P01.14 | entre rotacion i - L 0
1: Conmuta después de la frecuencia de inicio
FWD/REV p -
2: Conmuta después de que la velocidad alcance
P01.15y del tiempo de retraso especificado en P01.24
Velocidad de
P01.15 . 0.00~100.00Hz 050Hz | ©
detencion
Deteccién de la [0: Deteccién ala velocidad ajustada en P01.15
P01.16 velocidad de |1: Deteccioén ala velocidad de retroalimentacién (sélo 1 ©)
detencion valido para control vectorial)
Tiempo de Cuando P01.16=1, la frecuencia de salida real del variador
p es menor o igual que P01.15, y esta situacién se mantiene
deteccion de la . . .
P01.17 ) durante el tiempo ajustado en P01.17, entonces el variador| 0.50s ©)
velocidad de

retroalimentacion

se detendrd; en cualquier otro caso, el variador se detendra

en el tiempo especificado en P01.24
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Valor por
defecto

Explicacion detallada del parametro

A Frecuencia
Frecuencia de salida

Frecuencia de",

Velocidad de rampa
detengidn’ [~ == "= mimieme r i '-01 = f" =
E i'i L| el
T o ?
|
p Operacién B n !
Operacion C |

Rango de ajuste: 0.00~100.00s (sélo valido si P01.16=1)

Cuando el comando de operacion se realiza por el bornero
de control, el sistema detectara el estado de los terminales

durante el encendido.
0: El_comando de operacién gue establecen los
terminales estd deshabilitado durante el encendido.

Modo de Aunque se detecte la orden de marcha durante el
operacion del |encendido, el variador no arrancaray el sistema quedara
P01.18 bornero de  |en estado de proteccién hasta que se cancele la orden de 0 O
control al marcha y se dé de nuevo.
encender 1: El comando de operacion gue establecen los terminales
esta habilitado durante el encendido. Si se detecta la orden
de marcha durante el encendido, el sistema arrancara el
variador automaticamente después de la inicializacion.
Nota importante: Esta funcion debe ser utilizada con
cuidado con tal de evitar dafios.
Esta funcion es valida soélo si el limite inferior de frecuencia
es mayor que 0.
Esta funcién determina el estado de operacion del variador
cuanto la consigna de frecuencia es menor que la
Comportamiento |establecida en el limite inferior de frecuencia (P00.05)
cuando la 0: Opera ala frecuencia del limite inferior
consigna de |[1: Detener
P01.19 | frecuencia es |2: Hibernar (modo dormir/despertar basico) 0 ©)
menor que el [En el caso de la hibemacién (o modo dormir/despertar), el
limite inferior de |variador se parara por inercia (rueda libre) cuando la consigna de
frecuencia  |frecuencia sea mas baja que la del limite inferior de frecuencia. Si
la consigna de frecuencia esta por encima del limite inferior de
frecuencia de nuevo, y esta situacion dura el tiempo definido en
P01.20 (tiempo acumulado por encima del limite), el variador
regresara al estado de operacion automéaticamente.
Tiempo de Este cédigo de funcién determina el tiempo de retardo para
despertar de la hibernacion (o salir del modo “dormir”).
retardo para ) . . . .
P01.20 Cuando la consigna de frecuencia del variador es mas baja| 0.0s O

despertar de la
hibernacion

que el limite inferior de frecuencia, el variador se parara y
se quedara en modo standby.
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Explicacion detallada del parametro

Cuando la consigna de frecuencia esté por encima del
limite inferior de frecuencia de nuevo y esta situacién dure
el tiempo definido en P01.20, el variador se pondra en
marcha automéaticamente.

A\ Frecuencia de salida

Coma T1<13, ¢l variador se mantiene en
estado de hibermacion ( modo dormir )
Cuando 1'1+12=13, el variador desplerta

13=P01.20
’ ol

e = e e e
PV vt ! q
1 L3 o ot
|0 operacion : Hibemacian _I;nozg'acu‘m
( moda dormir ) i
Rango de ajuste: 0.0~3600.0s (habilitado cuando

P01.19=2)

Valor por Modifi
defecto  €ar

Rearranque

Esta funcién permite habilitar/deshabilitar el arranque
automatico del variador después de un corte de alimentacion.

POL21L | o |0 Reshabilitado 0 o
1: Habilitado, el variador se pondra en marcha automaticamente
después de esperar el tiempo definido en P1.22.
Este parametro determina el tiempo de espera antes del
rearranque automatico del variador cuando se produce un
corte de alimentacion y se recupera la tension.
A 11-P01.22
t2=P01.23
Tiempo de
P01.22 rearranque 1.0s )
automatico P& Ig t
L. ety
Enoperacidn  Apagado Encendido
Rango de ajuste: 0.0~3600.0s (habilitado cuando
P01.21=1)
Este parametro se utiliza habitualmente cuando tenemos
un freno electromecanico en nuestro sistema. El tiempo
) especificado es el necesario para que el freno libere la
Tiempo de carga. El tiempo de retraso al arranque empieza a contar
P01.23 retrasoal |~ > ) ~ 0.0s o
arranque inmediatamente despugs de que se‘detecte la sefial de
marcha. Durante este tiempo, el variador se encuentra en
estado de stand-by y espera el tiempo definido en P01.23
Rango de ajuste: 0.0~60.0s
Tiempo de
P01.24 retrasoala [Rango de ajuste: 0.0~100.0 s 0.0s @)
detencion
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Valor por Modifi
de Explicacion detallada del parametro
- P P defecto  Ccar
funcion
Selecciona la salida OHz del variador.
Selecciéon de |0: Salida sin tension
P01.2 - ... O
01.25 salida OHz 1: Salida con tensién 0
2: Salida alaintensidad de frenado DC
Grupo P02 - Datos del motor
Potencia Seqtin
P02.01 | nominaldel |0.1~500.0kw g o
modelo
motor
Frecuencia
P02.02 nominal del |0.01Hz~P00.03 (la frecuencia méaxima) 50.00Hz ©)
motor
Velocidad Seqtin
P02.03 | nominaldel [1~36000rpm 9 ©)
modelo
motor
P02.04 Tension nominal 0~1200V Segln o
del motor modelo
Intensidad Seqtin
P02.05 nominal del |0.8~6000.0A 9 ©
modelo
motor
Resistencia Segln
P02.06 ©! 0.001~65.535Q g o
estatérica modelo
Resistenci Segl
P02.07 eSISIeNcid 4 501~65.5350 egun 1o
rotérica modelo
Inductancia d Segu
Po2.0g | CUCANCACE 14 ) 6553.5mH egun o
dispersion modelo
| ) |
P02.09 nductancia 0.1~6553.5mH Segln o
mutua modelo
Intensidad d Segu
Po2.10 | ensidadde 1y 1 655354 egun 1o
vacio modelo
0: Protecciéon deshabilitada
1: Motor comun (proteccion con compensacion a bajal
velocidad). Debido a que los motores no se auto refrigeran a
velocidades bajas y a que en esa situacion las propiedades del
Proteccion de |motor se debilitan, la proteccién eléctrica por sobrecarga es|
P02.26 | sobrecarga del |ajustada de forma pertinente. Esto implica que para las| 2 o
motor velocidades bajas se realiza una compensacion reduciendo el
umbral de la proteccién por sobrecarga del motor cuando la
frecuencia de operacion es inferior a 30Hz.
2. Motor _especial para variacién de frecuencia
(proteccion sin compensacion a baja velocidad) En este tipo
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Valor por Modifi
de Explicacion detallada del parametro
- o o defecto  €ar
funcién
de motores, las caracteristicas térmicas del motor no se
ven afectadas por la velocidad de rotacién, con lo cual no
es necesario ajustar la proteccion durante el
funcionamiento a baja velocidad.
Sobrecarga de motor: M = Isal/(In*K)
In es la intensidad nominal del motor, Isal es la intensidad de
salida del variador y K es el coeficiente de proteccién del motor,
Asi pues, cuanto mas grande sea el valor de K, mas
pequefio sera el valor de M. Cuando M =116%, el fallo sera
reportado después de 1 hora, cuando M =200%, el fallo
sera reportado después de 1 minuto, y cuando M>=400%,
Coeficiente de el fallo seréa reportado mstantanea.mente. ] o
ion d Cuanto mayor sea el valor de M ajustado, mas restrictiva
poz.27 | Protecen de sera la proteccion 100.0% | ©
’ sobrecarga del p ) '
¢
motor
1hora + —
1 minuto+ —
e Isal/in (%)
| | >
116% 200%
Rango de ajuste: 20.0%~120.0%
Coeficiente de [Corrige la potencia consumida por el motor mostrada en el
correccion de la |display. Sélo afecta al valor mostrado, y no al
P02.28 . pay. S0t 0. Y 100 | O
potencia del  [comportamiento del control del variador
motor Rango de ajuste: 0.00 ~ 3.00
Grupo P03 - Control Vectorial
Gan:.:\ncia Los parametros P03.00~P03.05 sélo aplican en el modo
P03.00 proporcional del | 4o control vectorial. Por debajo de la frecuencia de 20.0 (@)
bucl.e de conmutacion baja (P03.02), los parametros del bucle de
velocidad 1 |\ sg|ocidad PI son: P03.00 y P03.01. Por encima de la
Tiempo integral | frecuencia de conmutacion alta (P03.05), los parametros
P03.01 del bucle de [ del bucle de velocidad son: P03.03 y P03.04. Los 0.200s O
velocidad 1 | pardmetros del Pl se obtienen segun el cambio lineal de
Frecuencia de dos grupos de parametros. Se muestra a continuacion:
P03.02 | conmutacion r— 5.00Hz o
baja P03.00, P03.01
1
Ganancia !
roporcional del ! P03.03, P03.04
P03.03 |PP Y 20.0 o
bucle de ' 1 Frecuencia salida
velocidad 2 P03.02 P03.05 e
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. defecto <}
funcién =
Tiempo integral | El control Pl tiene una relaciéon muy estrecha con la inercia
P03.04 del bucle de [ del sistema. Diferentes condiciones de carga implican 0.200s )
velocidad 2 | diferentes valores de control PI.
) Rango de ajuste de P03.00 y P03.03: 0~200.0
Frecuenciade | panqo de ajuste de P03.01 y P03.04: 0.000~10.000s
P03.05 | conmutacion | panq de ajuste de P03.02: 0.00Hz~P00.05 10.00Hz | O
alta Rango de ajuste de P03.05: P03.02~P00.03
Filtro de salida
P03.06 del bucle de | 0~8 ( corresponde a 0~2%/10ms) 0 O
velocidad
Coeficiente de
compensacion del
P03.07 | deslizamiento de | E! coeficiente de compensacion del deslizamiento se 100% e)
electromocion en utiliza para ajustar la frecuencia de deslizamiento del
control vectorial control vectorial y mejorar la precision del control de
velocidad del sistema. Ajustando estos parametros
Coeficiente -(?e adecuadamente se puede controlar el error permanente de
COMPeNSacion |\ o0 idaq.
P03.08 |del deslizamiento| - g0 de ajuste: 50%-~200% 100% )
de frenado en
control vectorial
Coeficiente Nota:
P03.09 proporcional P | Estos d<.)s parametros permiten ajustar. la parte 1000 o
del lazo de proporcional e integral del lazo de corriente PI, el cual
corriente afecta directamente a la respuesta dinamica de velocidad
y precision del control. Por lo general, los usuarios no
Coeficiente necesitan cambiar los valores por defecto.
EEEsa integral | F‘e' lazo Solo aplica al Modo de control vectorial n°0 (P00.00=0) 1000 ©
de corriente Rango de ajuste: 0~65535
Este parametro se utiliza para habilitar el modo de control de pary
seleccionar el canal mediante el cual se ajusta la consigna de par.
0: El control de par esta deshabilitado
1: Ajuste mediante consola (P03.12)
2: Ajuste analdgico Al1 (disponible en variadores <15kW
mediante el potenciémetro integrado en el variador)
P03.11 Canal de ajuste | 3: AJ:uste anal(i)g?co Al2 0 o
de par 4: Ajuste analdgico AI3
5: Ajuste mediante entrada de pulsos HDI
6: Ajuste de par Multipaso
7: Ajuste de par mediante comunicacion MODBUS
8~10: Reservados
Nota: En los modos de ajuste 2~7, el 100% del ajuste
corresponde a 3 veces la intensidad nominal del motor
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P03.12

Consigna de par
ajustada en la
consola

Explicacion detallada del parametro

Rango de ajuste: -300.0%~300.0% (intensidad nominal del
motor)

Valor por
defecto

50.0%

Modificar

P03.13

Tiempo filtrado de
la consigna de par

0.000~10.000s

0.010s

P03.14

Canal de ajuste
del limite
superior de la
rotacién hacia
adelante en
control de par

P03.15

Canal de ajuste
del limite
superior de la
rotaciéon en
sentido inverso
en control de par

0: Ajuste del limite superior de frecuencia mediante
consola (P03.16 ajusta P03.14, P03.17 ajusta P03.15)

1: Ajuste del limite superior de frecuencia mediante
entrada analdgica Al1(disponible en variadores <15kW
mediante el potenciémetro integrado en el variador)

2: Ajuste del limite superior de frecuencia mediante
entrada analdgica Al2

3. Ajuste del limite superior de frecuencia mediante
entrada analdgica Al3

4: Ajuste del limite superior de frecuencia mediante la
entrada de pulsos de alta frecuencia HDI

5. Ajuste del limite superior de frecuencia mediante la
funcién Multipaso

6: Ajuste del limite superior de frecuencia mediante
comunicacién MODBUS

7~9: Reservados

Nota: En los métodos de ajuste 1~9, el 100% del ajuste
corresponde a la frecuencia maxima

P03.16

Valorajustadoen
consoladeliimite
superiorde
frecuenciadelcontrol
deparconrotacion
haciaadelante

P03.17

Valorajustadoen
consoladellimite
superiorde
frecuenciadelcontrol
deparconrotacion
ensentidoinverso

Estos codigos de funcion se utilizan para ajustar el valor
del limite superior de frecuencia del control de par. P03.16
ajusta el valor de P03.14; P03.17 ajusta el valor de P03.15.
Rango de ajuste: 0.00 Hz~P00.03 (frecuencia maxima de
salida)

50.00 Hz

50.00 Hz

P03.18

Ajuste del limite
superior del par
de
electromocioén

P03.19

Ajuste del limite
superior del par
de frenado

Este cédigo de funcién se utiliza para seleccionar el canal de
ajuste del limite superior del par de electromocién y de frenado.
0: Ajuste del limite superior de par mediante consola
(P03.20 ajusta P03.18 y P03.21 ajusta P03.19)

1: Ajuste del limite superior de par mediante entrada
analdgica Al1(disponible en variadores <15kW mediante el
potenciémetro integrado en el variador)

2: Ajuste del limite superior de par mediante entrada
analégica Al2
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Codigo g
L . Valor por =
de Explicacion detallada del parametro 5
. defecto <}
funcién =
3: Ajuste del limite superior de par mediante entrada
analdgica Al3
4: Ajuste del limite superior de par mediante la entrada de
pulsos de alta frecuencia HDI
5: Ajuste del limite superior de par mediante comunicacion
MODBUS
6~8: Reservados
Nota: En los métodos de ajuste 1~8, el 100% del ajuste
corresponde a tres veces la intensidad nominal del motor.
Valor ajustado
en consola del
P03.20 | . 1800% | O
limite de par de | Este cddigo de funcién se utiliza para ajustar el limite de
electromocion | par.
Valor ajustado | Rango de ajuste: 0.0~300.0% (intensidad nominal del
en consola del | motor)
PO3.21 | 1800% | O
limite de par de
frenado
Coeficiente de | Se utiliza en aplicaciones de potencia constante (por
debilitamiento | ejemplo en maquinas de control numérico).
P03.22 en zona de 47 0.3 o
potencia
constante { b hmntaking
: 0.1
i 1.0
|
I 2.0
S \ >
Punto més bajo fo Limite miniro
de debilitamiento | Los codigos de funcion P03.22 y P03.23 solo son efectivos en
P03.23 enzonade |Potencia constante. El motor entrard en estado def 59, e)
otencia debilitamiento cuando éste vaya a la velocidad nominal.
P Cambie la curva de debilitamiento modificando el coeficiente
constante de debilitamiento. Cuanto mayor sea el valor del coeficiente
de debilitamiento, mayor sera la pendiente de la curva.
Rango de ajuste de P03.22: 0.1~2.0
Rango de ajuste de P03.23: 10%~100%
P03.24 ajusta la tensién maxima de salida del variador,
Méaximo limite de| que depende de la tension de entrada. o
P03.24 L . 100.0%
tension Rango de ajuste: 0.0~120.0%
Nota: Sélo vélido para control V/f
Pre activa el motor antes del arranque. Crea un campo
) magnético dentro del motor para mejorar el
Tiempo de pre . o
P03.25 excitacion comportamiento de par durante el proceso de arranque. 0.300s
Rango de ajuste: 0.000~10.000s
Nota: Sélo vélido para control V/f
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L . Valor por =
de Explicacion detallada del parametro 5
. defecto <}
funcién =
Ganancia . . .
. Rango de ajuste: 0~8000. Esta relacionado con P03.25
P03.26 | proporcional dela [ o 90 &€ &USt 1000 )
L Nota: Sélo valido para control V/f
pre excitacion
Seleccion de la
velocidad
0: Muestra el valor real
P03.27 | mostradaenel |, ) 0 )
. 1: Muestra el valor de consigna
display en
control vectorial
Coeficiente de
” . o
P03.28 compensgcnon 0.'0 100.0% ' B 0.0% )
del rozamiento [Ajuste P03.28 para compensar el rozamiento estatico
estatico
Coeficiente de
compensacion |0.0~100.0%
P03.29 . : ) o 0.0% o
del rozamiento [Ajuste P03.29 para compensar el rozamiento dinAmico °
dinamico
Grupo P04 - Control SVPWM (V/f)
Este cddigo de funcién define la curva V/F del variador GD200A
para cumplir con las necesidades de los diferentes tipos de carga.
0: Curva V/F lineal, generalmente aplicada a cargas de par|
constante
1: Curva V/F multipunto
2: Curva de bajo par y grado de potencia 1.3
3: Curva de bajo par y grado de potencia 1.7
4: Curva de bajo par y grado de potencia 2
Las curvas 2~4 son aplicables a cargas tipo bomba y
ventilador. El usuario puede ajustar este pardmetro de
acuerdo a las caracteristicas de la carga con tal de obtener
un mejor comportamiento
., 5: VIf personalizado (separacién V/f). En este modo, “V” puede
Seleccion de = . o
P04.00 curva VIE separarse de “f". Con tal de modificar las caracteristicas de Ia| 0
curva, la frecuencia puede ser ajustada a través del canal de
consigna establecido en P00.06, y la tension puede ser ajustadal
a través del canal de consigna establecido en P04.27.
Nota: En la imagen siguiente, Vp es la tensiéon nominal del
motor, y fp es la frecuencia nominal del motor.
Tension de salida
e
" Grado de potencia 1.3
Tieo el Grado de potencia 1.7
Grado de potencia 2
TR s : Frecuencia salida
»
fb -
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L . Valor por =
de Explicacion detallada del parametro 5
. defecto <}
funcién =
Refuerzo de par [Refuerza el par producido mediante un incremento de la
P04.01 - ) - ) . 0.0% O
(Par Boost) |tension de salida. Se utiliza para mejorar el par de salida en
frecuencias bajas. P04.01 es proporcional a la tensiéon de
salida méaxima Vb.
P04.02 define la frecuencia de cierre, que se especifica
como un porcentaje respecto de la frecuencia fb (frecuencia
a la méxima tension de salida Vb).
El par boost deberia ser seleccionado dependiendo del tipo
de carga. Cuanto mas grande es la carga, mas grande es el
par. Un par boost demasiado grande es inapropiado,
porque el motor trabajar4d sobre magnetizado, y la
intensidad del variador se incrementard, incrementado la
temperatura del variador y disminuyendo su eficiencia.
Cuando el par boost se ajusta a 0.0%, el variador esta en
Frecuencia de |modo de par boost automatico.
P04.02 cierre de par Umbral de par boost: por debajo de este punto de 20.0% @)
boost frecuencia, el par boost esta habilitado, y en cambio, por
encima de este punto de frecuencia, el par boost estd
deshabilitado.
Tension de salida
L S
Mooost
| Frecuencia de salida
Toiore fo
El rango de ajuste de P04.01: 0.0%:(automatico)
0.1%~10.0%
El rango de ajuste de P04.02: 0.0%~50.0%
Frecuencia del
P04.03 ; " 0.00Hz O
punto V/F n° 1 Tension de salida
Tension del I == mmmmm s
P04.04 V3= mm———— 00.0% )
punto V/F n° 1
Frecuencia del Ve
P04.05 i . 00.00Hz | ©
punto V/F n° 2 1 Frecuencia de
V4 | S | salida
16 1 |-
P04.06 Tension del = R I 00.0% o
punto V/F n° 2 . .
Cuando P04.00 =1, el usuario puede ajustar la curva V/IF
P04.07 Frecuencia del |mediante los parametros P04.03~P04.08. 00.00Hz 0)
punto V/F n°3 |\/F generalmente se ajusta de acuerdo al tipo de carga del
motor.
Nota: V1<V2<V3, f1<f2<f3. Una tension demasiado alta
Tensién del  |a una frecuencia baja puede calentar el motor en exceso o
P04.08 N ya puecde cat o 00.0% o
punto V/F n° 3 |dafarlo. En este caso, podria dispararse la proteccion por
sobrecorriente o la limitaciéon dinamica.
El rango de ajuste de P04.03: 0.00Hz~P04.05
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L . Valor por =
de Explicacion detallada del parametro 5
. defecto <}
funcién =
El rango de ajuste de P04.04, P04.06 y P04.08 :
0.0%~110.0% (respecto a la tensién nominal del motor)
El rango de ajuste de P04.05: P04.03~ P04.07
El rango de ajuste de P04.07: P04.05~P02.02 (la
frecuencia nominal del motor)
Este codigo de funcién se utiliza para compensar el cambio de
la velocidad rotacional provocado por la carga cuando se utiliza|
el método de control SVPWM. Permite mejorar la rigidez del
motor. Se puede ajustar a la frecuencia de deslizamiento
nominal del motor, que se calcula del siguiente modo:
Ganancia de la |Af = fo-n*p/60
compensacion |Donde “fy“ es la frecuencia nominal del motor, que viene
P04.09 por indicada por el codigo de funcién P02.02; “n” es la| 100% O
deslizamiento |velocidad rotacional del motor y su cédigo de funcién es
V/IE P02.03; y “p” es el numero de pares de polos del motor. El
valor 100.0% corresponde a la frecuencia de deslizamiento
nominal Af.
Nota: En el caso de los variadores monoféasicos 230V, no
se realiza la compensacion del par
Rango de ajuste: 0.0~200.0%
Factor de control
de la vibracion |En modo de control SVPWM (control V/f), puede producirse o
_— de baja fluctuacion de la intensidad en el motor en alguna de las 10
frecuencia |frecuencias, sobre todo cuando el motor es de gran
potencia. El motor no puede operar de forma estable o se
Factor de control ) ) .
) .. |puede producir una sobrecorriente. Este fendmeno puede
de la vibracion . .
P04.11 de alta ser cancelado ajustando este parametro. 10 O
. Rango de ajuste de P04.10: 0~100
frecuencia )
Rango de ajuste de of P04.11: 0~100
Umbralde  |Rango de ajuste de P04.12: 0.00Hz~P00.03 (frecuencia
P04.12 control de | maxima) 30.00Hz | O
vibracion
0: Deshabilitado
1: Ahorro de energia automatico
Ahorro de - B ’ L . o
P04.26 eneraia El variador ajusta la salida de tensién automaticamente 0
9 para ahorrar energia cuando el motor se encuentra en una
condicién de poca carga
Permite seleccionar el canal de ajuste de la tensién cuando se
trabaja en modo de separacién de curva V/f (definido en P04.00).
Canal de ajuste |0: Ajuste mediante consola. La tensién de salida viene
P04.27 > ) ) 0.0% o
de tension  |determinada por el parametro P04.28.
1: Ajuste analégico All (potenciémetro integrado en
variadores <15kW)

Pag. 52 de 160
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de Explicacion detallada del parametro Valor por %
. defecto <}
funcién =
2: Ajuste analégico Al2
3: Ajuste analégico Al3
4: Ajuste mediante entrada de pulsos HDI
5: Ajuste de tension Multipaso
6: Ajuste de tensién PID
7: Ajuste de tensién mediante comunicacion MODBUS
8~10: Reservado
Nota: El valor 100% corresponde a la tensién nominal del
motor.
Consigna de |[Este cddigo de funcién establece la consigna de tension de
P04.28 [tension ajustada|salida cuando el canal de ajuste se selecciona por consola O
en consola  |Rango de ajuste: 0.0%~100.0%
Tiempo de  |El tiempo de aumento de tension es el tiempo que tarda el
P04.29 aumento de [variador en acelerar desde la tensién minima de salida o
tension hasta la tensién maxima de salida.
El tiempo de disminucién de tension es el tiempo que tarda
Tiempo de  |el variador en desacelerar desde la tension maxima de
P04.30 | disminucién de |salida hasta la tensién minima de salida. O
tensién Rango de ajuste: 0.0~3600.0s
Nota: Se recomienda no cambiar los valores por defecto
PO4.31 Tensién maxima|Ajusta el limite maximo y minimo de la tensién de salida. o
de salida El rango de ajuste de P04.31: P04.32~100.0%
(la tension nominal del motor)
El rango de ajuste de P04.32: 0.0%~ P04.31
L Vmax | ==q====19 1-p04.29
P04.32 Tension rr.1|n|ma Consigna V 5 L\(2=P04.30 @]
de salida
Vmin ' 1
4l 2T
L
Ajusta la tensién de salida del variador en modo SVPWM (control
VIf) cuando se trabaja en la zona de potencia constante del motor.
Nota: Deshabilitado cuando se trabaja en la zona de par
Coeficiente de |constante
debilitacion en la Tensién de salida
P04.33 zona de JKERRES1 002D ©)
potencia ! :
constante : y
! : F:ﬁ:uenms salida
fo 2, L
Rango de ajuste de P04.33: 1.00~1.30
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Valor por

defecto

de Explicacion detallada del parametro
funcion

Modificar

Grupo P05 - Terminales de entrada

Seleccion de .
. . 0: Entrada de pulsos de alta frecuencia o
P05.00 | tipo de terminal - . ) 0
HDI 1: Entrada multifuncién (igual que los terminales S1~S4)
Seleccion de [0: Sin funcion asignada
P05.01 | funciéndel |[1: Rotacién hacia adelante 1 o
terminal S1  |2: Rotacién en sentido inverso
Seleccion de 3: Habilit.altcion del gontrol a3 hilo§ (vea P05.13)
P05.02 funcién del |4 Rotacion a velocidad JOG hacia adelante 4 ®)
terminal S2 5: Rotacién a velocidad JOG en sentido inverso
~ 6: Detencion por inercia (Paro de emergencia)
Selertt’:lon de 7. Reinicio (Reset) de fallos .
FHEE funcién del 8: Pausa de operacion (desacelera mientras esta activa, y 7
terminal S3

acelera al desactivarse)
Seleccion de [9: Entrada de fallo externo
P05.04 funcién del  |10: Ajuste de frecuencia creciente (UP) 0 ©)
terminal S4  |11: Ajuste de frecuencia decreciente (DOWN)
Seleccién de 12: Reinicio de velocidad UP/DOWN (Si P00.06=0, al
P05.05 funcién del  |activarse, volvera a la velocidad definida en P00.10) 0 o
13: Conmutar entre ajuste de frecuencia Ay B

» 14: Conmutar entre ajuste de frecuencia A y combinacién
Sele(?,(’:lon de 15: Conmutar entre ajuste de frecuencia B y combinacién
P05.06 funqon del " 116: Terminal 1 velocidad multipaso 0 ©
terminal S6 17: Terminal 2 velocidad multipaso
Seleccion de |18: Terminal 3 velocidad multipaso
P05.07 funcién del  |19: Terminal 4 velocidad multipaso 0 o
terminal S7  [20: Pausa de la velocidad multipaso (mantiene el paso en el que
Seleccion de  |estay no hace caso de los cambios en las entradas multipaso)
P05.08 funcion del 21: Terminal 1 Aceleracion/Desaceleracion (vea P08.00~P08.05) 0 o
terminal S8 |22: Terminal 2 Aceleracion/Desaceleracion (vea P08.00~P08.05)
23: Reset de la detencion del PLC simple (cuando P10.36=1,
al activarse, el ciclo PLC empieza desde el principio)

24: Pausa del PLC simple (mantiene el paso en el que esta
y no cuenta tiempo mientras la entrada esté activada)

25: Pausa del control PID

Seleccion de  |26: Pausa modo Zigzag (detiene el variador en la frecuencia actual)
P05.09 funcion del |27+ Reinicio modo Zigzag (volver a la frecuencia central) 0 o
terminal HDI  |28: Reinicio del contador de pulsos

29: Prohibicién del control de par

30: Prohibicién Aceleracion/ Desaceleracion

31: Trigger del contador de pulsos

33: Pausa UP/DOWN (si P00.06=0, se pasa a trabajar a la
frecuencia definida en P00.10 mientras la entrada esta activada)

terminal S5
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de
funcién

Explicacion detallada del parametro

34: Freno DC (mantiene la inyeccién de corriente continua
mientras la entrada esté activada)

36: Cambiar el comando a la consola

37: Cambiar el comando al bornero de control

38: Cambiar el comando a la comunicacion

39: Comando de pre magnetizacién (mantiene la pre
magnetizacion mientras la entrada esté activada)

40: Borrar el valor acumulado del contaje de energia (kWh)
41: Detener el contaje de consumo de energia (kWh)

42 ~ 60: Reservado

61: Cambio de signo del PID (vea P09.03)

Valor por
defecto

Modificar

Este codigo de funcion se utiliza para ajustar la polaridad de los]
terminales de entrada.

Ajustando el bit a 0, el terminal de entrada es anodo.
Ajustando el bit a 1, el terminal de entrada es catodo.

El valor hexadecimal del digito de las unidades se forma
con la seleccion realizada del BITO al BIT3.

Seleccion de  |El valor hexadecimal del digito de las decenas se forma con
polaridad de los |la seleccion realizada del BIT4 al BIT7.
Fledn terminales de |E! valor hexadecimal del digito de las centenas se forma 0x000 ©
entrada con la seleccion realizada en BIT8
Bi| | Bl | Brd | Bird | B4
S1 S2 S3 S4 S5
[BiT] | [BiITd | [BITA | [BITS
S6 S7 S8 HDI
Rango de ajuste: 0x000~0x1FF
Tiempo de  |Ajusta el tiempo de muestreo del filtrado de los terminales
PO5.11 filtrado de las Sl~,88 y HDL. Sila |nterferenC|a es fuert,e, !ncremente este 0.010s 0O
entradas pardmetro con tal de evitar una operacion incorrecta.
multifuncion  |Rango de ajuste: 0.000~1.000s
0x000~0x1FF (0: Deshabilitado, 1:Habilitado )
BITO: Terminal virtual S1
BIT1: Terminal virtual S2
BIT2: Terminal virtual S3
Ajuste de BIT3: Terminal virtual S4
. BIT4: Terminal virtual S5
P0S.12 tgrmlnales BIT5: Terminal virtual S6 0x000 ©
virtuales

BIT6:
BIT7:

Terminal virtual S7

Terminal virtual S8

BIT8: Terminal virtual HDI

Nota: Los terminales virtuales s6lo puede ser activados por
comunicacion MODBUS
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funcién

P05.13

Modo de control
de la operacién
mediante
terminales

Explicacion detallada del parametro

Permite ajustar el modo de operacion mediante los
terminales del bornero de control

0: Control a 2 hilos Tipo 1, la habilitacién va ligada a la|
direccion. Este modo es el utilizado en la mayoria de casos.
Se determina el sentido de giro mediante los comandos
FWD y REV de los terminales.

1
FWD | REV RUN
— FWD
K1 OFF | OFF | STOP
OPERACION
/_' REV ON | OFF eenmno
K2
[OPERACION
OFF | ON leenmino REV]
| com
oN | ON |NO CAMBIA

1: Control a 2 hilos Tipo 2; Separa la habilitacion de la
direccion. En este modo, FWD es la sefial que habilita. La
direccion depende del estado de la sefial REV.

FWD| REV RUN

QOFF | OFF STOP

OPERACION

ON SENTIDO FWOY

OFF

OFF | ON STOR

COM
OPERACION

oN BENTIOOD REV|

OoN

2: Control a 3 hilos Tipo 1; Sin es el terminal que habilita
este modo, la sefial de marcha viene dada por FWD, vy la]
direccion es controlada por REV. SIn es normalmente cerrada.

sB1

=
—|PWD

s5B2
—— " 8in
- REV

K

oM

La direccién de control durante la operacién es la indicada a
continuacion:

Direccion | Direccién

previa actual

ON OFF—O | Adelante Atras

N Atrds Adelante

ON ON—OF | Atras Adelante

F Adelante Atras

ON— ON Desaceleracion hasta
OFF OFF paro

Valor por
defecto

Modificar
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Valor por
de P

defecto

Explicacion detallada del parametro

funcién

3: Control a 3 hilos Tipo 2; Sin es la sefial de habilitacion
en este modo, y la orden de marcha viene dada por SB1 o
SB3 y ambas sefiales controlan el sentido de giro. SB2
(normalmente cerrado) genera la orden de paro.

SB1
m
— FWD
SB2
s
m
——— —1 REV
SB3
com

Sin ‘ FWD REV Dlrencmo
ON OFF— ON Adelante
ON OFF Atras
ON ON OFF— | Adelante
OFF ON Atras
ON Desacelera
— cion hasta
OFF el paro

Nota: en el modo de control a 2 hilos, cuando se activa el
terminal FWD/REV del bornero de control, si se produce una|
orden de paro proveniente de otra fuente (consola, final de
ciclo del PLC simple, duracién determinada, etc.), el variador
se parard aunque la sefial del terminal FWD/REV permanezca
activa. Asi mismo, si se cancelara la orden de paro, el variador]
no trabajaria hasta que la sefial FWD/REV no sereactivara.

Modificar

Tiempo de retraso

terminal S3

P05.14 | ala conexion del 0.000s o
terminal S1
Tiempo de retraso Este cddigo de funcién define el tiempo de retraso
P05.15 | a la desconexion |correspondiente a los niveles eléctricos de los terminales| ( gopg O
del terminal S1 |multifuncién para el cambio de conexién/desconexién vy,
Tiempo de retraso viceversa (encendido/apagado).
P05.16 | a la conexion del 0.000s O
terminal S2 i "—s'l
Tiempo de retraso Habiliacion de Si i Dosnabitsdo P matiator A
P05.17 | a la desconexion LR e 0.000s o
del terminal S2 Rango de ajuste: 0.000~50.000s
Tiempo de retraso
P05.18 | a la conexion del 0.000s o
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funcion

Modificar

Tiempo de retraso
P05.19 | ala desconexion 0.000s o
del terminal S3

Tiempo de retraso

P05.20 | ala conexion del 0.000s O
terminal S4
Tiempo de retraso
P05.21 | ala desconexion 0.000s o

del terminal S4
Tiempo de retraso

P05.22 | ala conexion del 0.000s o
terminal S5
Tiempo de retraso
P05.23 | a la desconexion 0.000s O

del terminal S5

Tiempo de retraso
P05.24 | ala conexion del 0.000s O
terminal S6

Tiempo de retraso
P05.25 | a la desconexion 0.000s O
del terminal S6

Tiempo de retraso
P05.26 | a la conexion del 0.000s O
terminal S7

Tiempo de retraso
P05.27 | ala desconexion 0.000s O
del terminal S7

Tiempo de retraso
P05.28 | ala conexion del 0.000s O
terminal S8

Tiempo de retraso
P05.29 | a la desconexién 0.000s O
del terminal S8

Tiempo de retraso

P05.30 | a la conexion del 0.000s O
terminal HDI
Tiempo de retraso
P05.31 | ala desconexion 0.000s o
del terminal HDI
P05.32 | Limiteinferior All |Eqte codico de funcién define la relacion entre la entradal 9-00V ©
Auste analogica de tension vy su correspondiente valor ajustado.
P05.33 | comespondiente al |All se ajusta mediante el potenciémetro incorporado en elf  0.0% O
limite inferior de All|variador (so6lo disponible en variadores <15 kW), Al2 se
P . |ajusta mediante el terminal de control Al2, y AI3 se ajusta
Limite superior
P05.34 de Ali mediante el terminal de control Al3. 10.00v o
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L . Valor por =
de Explicacion detallada del parametro 5
. defecto <}
funcién =
Ajuste Si la entrada analégica de tensién sobrepasa el valor
correspondiente |minimo o méaximo ajustados, el valor de la entrada sera el
pos.35 | Sorrespondiente jmini aximo ajustado 1000% | ©
al limite superior [minimo o méaximo establecidos.
de All Cuando la entrada analégica se ajusta como entrada de
005 36 Tiempo de filtrado Eorrflentg,, Ia;elnsmn corlrespl)ondlent.e dle 0~20mA Zs 0~1(2|V.I 0,100 o
. de la entrada Al1 [EN funcion del caso, el valor nominal correspon iente de .100s
— 100.0% puede ser diferente.
pos.37 |Limite X‘Ifze”or de| g siguiente grafico muestra los diferentes casos: 0.00V )
Ajuste Ajuste
correspondiente el
po5.3g | Corresponder oM === 00% | O
al limite inferior |
de AI2 :
,. - |
Limite superior A0V Ll 0
P05.39 o Ala g o 10.00V
(G 20mA
Ajuste : AL Al1IA12
correspondiente
P05.40 Tesh ) ' ” 1000% | O
al limitesuperior| = ¥=—=——- -100%
de AI2
Tiempo de . . ) )
P05 .41 filtrado de la T|'e'mpo de f|Itr§do de la entrng?\. este parametro es| ) 4,q¢ 0)
entrada AI2 ut|||zadp para ajustar la sensibilidad de la entrada
— analdgica. Incrementar el valor de forma adecuada puede
P54z |L-imite inferior delmaiorar la inmunidad a las interferencias de la entrada| 190y | O
Al3 analdgica, pero debilita la sensibilidad de ésta.
Ajuste Nota: All soporta una entrada de 0~10V y AI2 puede
correspondiente |soportar una entrada 0~10V o 0~20mA. Cuando se
po5.43 | COrmespondiente Soporte : -100.0% | O
al limite inferior |selecciona AlI2 como entrada de corriente 0~20mA, el valor
de AI3 correspondiente de tensién del valor 20mA es 10V.
: AI3 puede soportar una entrada de -10V~+10V.
Valor medio de
P05.44 Al3 Rango de ajuste de P05.32: 0.00V~P05.34 0.00vV O
- Rango de ajuste de P05.33: -100.0%~100.0%
AJUSte' Rango de ajuste de P05.34: P05.32~10.00V
correspondiente |Rango de ajuste de P05.35; -100.0%~100.0% 0 e)
P05.45 [val . ) 0.0%
al valor mediode [Rango de ajuste de P05.36: 0.000s~10.000s
Al3 Rango de ajuste de P05.37: 0.00V~P05.39
Limite superior |Rango de ajuste de P05.38: -100.0%~100.0% o
P05.46 de AI3 Rango de ajuste de P05.39: P05.37~10.00V 10.00v
Aiuste Rango de ajuste de P05.40: -100.0%~100.0%
J . Rango de ajuste de P05.41: 0.000s~10.000s
correspondiente ]
P05.47 al limite superior Rango de ajuste de P05.42: -10.00V~P05.44 100.0% O
de AI?? Rango de ajuste de P05.43: -100.0%~100.0%
- Rango de ajuste de P05.44: P05.42~P05.46
Tlempo de  |Rango de ajuste de P05.45: -100.0%~100.0%
P05.48 | filtrado dela |Rango de ajuste de P05.46: P05.44~10.00V 0.100s O
entrada AI3  |Rango de ajuste de P05.48: 0.000s~10.000s
P05.50 lelte;'nI;Tnor de Rango de ajuste: 0.000 kHz~P05.52 0.000 kHz|[ ©
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. defecto <}
funcién =
Ajuste
pos.51 | Comespondiente ), 406-100.0% 00% | O
al limite inferior
de HDI
pos.52 | LIMite SUPENOr | oo o 50,000 kHz 50000 |
de HDI KHz
Ajuste
pos.53 | correspondiente | , o 106~100.0% 100.0% | ©
al limite superior
de HDI
Tiempo de
P05.54 | filtrado de la 0.000s~10.000s 0.100s o
entrada HDI
Grupo P06 - Terminales de salida
Selecciona la funcién del terminal de salida de pulsos de
alta frecuencia.
0: Salida de pulsos de alta frecuencia
Seleccion de tipo[La méaxima frecuencia es 50.0kHz. Vea P06.27~P06.31
P06.00 | determinal de |para obtener informacién detallada de las funciones 0 ©
HDO relacionadas
1: Salida de colector abierto (transistor)
Vea P06.02 para obtener informacion detallada de las
funciones relacionadas
Seleccion de  |0: Deshabilitada
funcién de la  [1: En operacion
P06.01 salida de 2: Rotacion hacia adelante 0 ©
transistor (Y1) |3: Rotacién en sentido inverso
Seleccion de 4: Operacion a'velocidad JOG
P06.02 funcion de la 5: Fallo del variador 0 o
salida HDO 6: Test de nivel de frecuencia FDT1
~ 7: Test de nivel de frecuencia FDT2
Sele-cimon de 8: Llegada a frecuencia (definida en P08.36)
RS f'unC|on d? la 9: Operacion a velocidad cero L ©
salida a relé RO1 10: Llegada a limite superior de frecuencia
11: Llegada a limite inferior de frecuencia
12: Listo para operacion
13: Pre magnetizacion
Seleccion de  |14: Prealarma por sobrecarga
P06.04 | funciondela |15: Prealarma por subcarga 5 o
salida a relé RO2 | 16: Finalizacion de paso del modo PLC simple
17: Finalizacion de ciclo del modo PLC simple
18: Llegada a la consigna del contador de pulsos
19: Llegada al valor de referencia del contador de pulsos
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L ) Valor por =
de Explicacion detallada del parametro 5
. defecto <}
funcién =
20: Fallo externo
22: Llegada a tiempo de funcionamiento definido
23: Salida de terminales virtuales por comunicacion MODBUS
26: Establecimiento de la tensién de bus DC
27: Bomba auxiliar 1
28: Bomba auxiliar 2
Este c6digo de funcién se utiliza para ajustar la polaridad de
los terminales de salida.
Cuando el bit correspondiente se ajusta a 0, el terminal de
. salida es positivo.
Polaridad de los Cuando el bit correspondiente se ajusta a 1, el terminal de
P06.05 | terminales de |sajida es negativo. 0 o
salida
BITa BITi] BIT2 BITL:’»]
Y HDO RO1 RO2
Rango de ajuste: 0~F
Tiempo de
retraso a la
P06.06 | conexiénde la 0.000s 0
salida de
transistor (Y1)
Tiempo de
retraso a la
P06.07 | desconexion de o B ] ) 0.000s o
la salida de Este cddigo de funcion define el tiempo de retraso
transistor (Y1) |correspondiente a los niveles eléctricos de los terminales
- de salida para el cambio de conexién/desconexion y
Tiempo de viceversa (encendido/apagado)
retr | )
Popog | 'eresoala 0.000s | o
conexion de la
salida HDO Al
Tiempo de Yng:nmag pesnabimso {7777 Hatirace)//7/ Dustubsitado
retraso a la W~ Relrasoa la—1 W Revasoals ®
P06.09 < coneakin desconexan 0.000s O
desconexion de
la salida HDO )
- Rango de ajuste de P06.06~P06.13 :0.000~50.000s
Tiempo de Nota: P06.08 y P06.09 sélo estan habilitados cuando
retraso a la _
) P06.00=1
P06.10 | conexion de la 0.000s O
salida de relé
(ROY1)
Tiempo de
retraso a la
P06.11 | desconexion de 0.000s o
la salida de relé
(ROY1)
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Tiempo de
retraso a la
P06.12 | conexionde la 0.000s [ ©
salida de relé
(RO2)
Tiempo de
retraso a la
P06.13 | desconexién de 0.000s o
la salida de relé
(RO2)
Seleccion de |0: Frecuencia de operacion
P06.14 _ . peract 0 o
salida AO1 |1: Consigna de frecuencia
00615 Seleccioén de 2: Frecugncia de r-eferencia de rarﬁpa o o
. salida AO2 3: VeIoc@ad rotauo.nal de operacnon ‘ .
4: Intensidad de salida (relativa al doble de la intensidad
nominal del variador)
5: Intensidad de salida (relativa al doble de la intensidad
nominal del motor)
6: Tension de salida
7: Potencia de salida
8: Valor de par ajustado
9: Par de salida
10: Valor de la entrada analdgica All (sé6lo en variadores
Seleccion de |15 KW) o
P06.16 salida HDO | 11: Valor de la entrada analogica Al2 0
12: Valor de la entrada analégica Al3
13: Valor de la entrada de pulsos de alta frecuencia HDI
14: Consigna de frecuencia A ajustada por comunicacion
MODBUS
15: Consigna de frecuencia B ajustada por comunicacién
MODBUS
22: Intensidad de par (corresponde a 3 veces la intensidad
nominal del motor)
23: Referencia de frecuencia de rampa (con signo)
Limite inferior de
P06.17 . 5dli i6n defi i6 - 0.0% o
|a salida AOL Estos cod|ggs de funcion d.eflnen la rglamon relativa entre el 0
- valor de salida de la magnitud seleccionada y el valor de la|
Salida A(_Dl salida analégica. Cuando el valor de salida excede el rango
P06.18 | correspondiente | hy o ) - 0.00V O
R ajustado méaximo o minimo, contarq de acuerdo al limite
al limite inferior | )
— - inferior o superior.
P06.19 Limite Superior delcyando la salida analogica se define como salida de| 100.0% (@]
la salida AOL intensidad, 1mA equivale a 0.5V.
SalidaAOL  |En casos distintos, la salida analégica correspondiente al
P06.20 | correspondiente |10094 del valor de salida puede ser distinta. 10.00V O
al limite superior
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funcién =
Tiempo de filtrado AOToV (20ma) O
P06.21 de la salida AO1 R 0.000s
Limite inferior de
0, @]
P06.22 la salida AO2 4 0.0%
Ajuste
Salida AO2 :'.xxLusrx)mlinnlr;
P06.23 | correspondiente 0.0% 100 0% 0.00V @)
al limite inferior |pango de ajuste de P06.17: -100.00%~P06.19
P06.24 Limite S_UDGFIOF de|Rango de a!uste de P06.18: 0.00V~10.00V 100.0% o
la salida AO2 |Rango de ajuste de P06.19: P06.17~100.0%
Salida AO2 Rango de ajuste de P06.20: 0.00V~10.00V
P06.25 | correspondiente [Rango de ajuste de P06.21: 0.000s~10.000s 10.00vV O
al limite superior |Rango de ajuste de P06.22: -100.0%~ P06.24
Tiempo de filtrado|Rango de ajuste de P06.23: 0.00V~10.00V
P06.26 po ¢ goced _ 0.000s | ©
de la salida AO2 |Rango de ajuste de P06.24: P06.22~100.0%
Limite inferior de |R@ngo de ajuste de P06.25: 0.00V~10.00V ; o
P06.27 | . saidaHDO |Rango de ajuste de P06.26: 0.000s~10.000s 0.00%
Salida HDO Rango de a!uste de P06'27f 0.000s~10.000s
P06.28 | correspondiente Rango de aj.uste de P06.28: 0.00~50.00kHz 0.00kHz o
al limite inferior |R@ngo de ajuste de P06.29: P06.27~100.0%
. - Rango de ajuste de P06.30: 0.00~50.00kHz
Limite superior de 3
P06.29 ) Rango de ajuste de P06.31: 0.000s~10.000s 100.0% O
la salida HDO
Salida HDO
P06.30 | correspondiente 50.00kHz | ©
al limite superior
Tiempo de filtrado
P06.31 0.000s o
de la salida HDO
Grupo P07 Interfaz hombre-maquina
0~65535
La proteccion por contrasefia seré habilitada cuando se ajuste un
valor distinto a cero.
00000: Elimina la contrasefia de usuario anterior, y deshabilita la
proteccién por contrasefia.
Después de que la contrasefia se valide, si la contrasefia
_ introducida es incorrecta, el usuario no podra entrar al menu de|
Contrasefia de , ; ~ . )
P07.00 usuario pardmetros. Solo la contrasefia correcta permite al usuario| 0 o
revisar o modificar los pardmetros. Por favor, recuerde sus|
contrasefias de usuario.
La proteccion por contrasefia se habilitara al cabo de 1 minutol
después de salir del estado de edicién de parametros. Si se
dispone de la contrasefia, presione la tecla [PRG/ESQ para)
entrar en el estado de edicion de codigos de funcion; entonces
aparecera en el display “0.0.0.0.0". A menos que el usuario
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Caodigo
de
funcién

P07.01

P07.02

Explicacion detallada del parametro

introduzca la contrasefia correcta, éste no podra entrar. Nota: Ia|
restauracion del variador a valores de fabrica borra la contrasefia|
y la deshabilita (la deja a 00000), por favor, téngalo en cuenta.

Valor por
defecto

Modificar

Copia de
parametros

0: No operacién
1: Cargar los parametros que tiene el variador a la consola

2: Descargar los parametros de la consola al variador
(incluyendo los parametros de motor del grupo P02)

3: Descargar los parametros de la consola al variador
(excluyendo los parametros de motor del grupo P02)

4: Descargar los parametros de la consola al variador
(s6lo descarga los pardmetros de motor del grupo P02)

Nota: Después de acabar el proceso 1~4, este pardmetro
se reinicia a valor 0.

El grupo de cédigos de funcién P29 esta excluido del
proceso de copia de pardmetros

Funcion de la
tecla

0: Sin funcién
1: Operacién _a velocidad JOG. Presione la tecla

IQUICK/JOG| para operar a velocidad JOG.

: QUICK/JOG| para conmutar el coédigo de funcién mostrado

2: Conmutacién del estado del display. Presione

de derecha a izquierda, y ) /SHIFT| para conmutar de

izquierda a derecha

3: Conmutacién entre rotacion adelante y rotacién en
sentido_inverso. Presione para conmutar el
sentido de giro de los comandos de frecuencia. Esta funcién
tan solo es valida cuando la marchay el paro se realizan desde
la consola.

4: Borrar ajustes UP/DOWN. Presione QUICK/JOG Jpara
borrar el valor ajustado actual del modo UP/DOWN.

5: Paro por inercia (rueda libre). Presione §UICK/JOG
para realizar un paro por inercia

6: Conmutar el canal de comando de operacién.
Presione para conmutar el canal de comando
de operacion (Consola- Bornero de control- Comunicacion)
7: Modo de puesta en marcha rapida (muestra solamente
los pardmetros con valores diferentes a los de defecto)
Nota: Al presionar QU conmutar entre
rotacion adelante y rotacién en sentido inverso, tenga en
cuenta que el variador no memoriza el estado después de
un corte de la alimentacion. El variador operara de acuerdo
al parametro P00.13 una vez se produzca el
restablecimiento de la alimentacion.
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L . Valor por =
de Explicacion detallada del parametro 5
. defecto <}
funcién =
. Cuando P07.02=6, ajusta la secuencia de conmutacion del
Secuencia de la L
. canal de comando de operacion.
conmutacion del
modo de 0: Control por consola—Control por bornero de
control—Control por comunicacién
P07.03 | comando de - P 0 @)
operacion 1: Control por consola<——Control por bornero de control
n:’e diante 2: Control por consola<——Control por comunicacion
3: Control por bornero de control«—Control por
_:_UICK/JOG
comunicacion
[Permite seleccionar la funcion de stop que realiza la tecla
[sTOP/RST]. 5TOP/RST|permite realizar la funcion de reset
siempre, independientemente del estado de la consola.
PO7.04 Funcién de la_[0: Sélo habilitada para control por consola 0 o)
: tecla STOP/RST|1: Habilitada para control por consola y bornero de control
2: Habilitada para control por consola y control por
comunicacion
3: Habilitada para todos los modos de control
0x0000~0xFFFF
Valor hexadecimal unidades
BITO: Frecuencia de operacion (Hz encendido)
BIT1: Consigna de frecuencia (Hz parpadeando)
BIT2: Tension del bus DC (Hz encendido)
BIT3: Tension de salida (V encendido)
Valor hexadecimal decenas
BIT4: Intensidad de salida (A encendido)
, BIT5: Velocidad rotacional de operacién (rpm encendido)
Parametros . . .
mostrados en BIT6: Potencia de salida (% encendido)
BIT7: Par de salida (% encendido) 0
P07.05 estado de . Ox03FF
operacion Valor hexadecimal centenas
(pru 01) BIT8: Consigna PID (% parpadeando)
grup BIT9: Valor de realimentacién del PID (% encendido)
BIT10: Estado de los terminales de entrada
BIT11: Estado de los terminales de salida
Valor hexadecimal unidades de millar
BIT12: Consigna de par (% encendido)
BIT13: Valor del contador de pulsos
BIT14: Reservado
BIT15: Paso actual del modo PLC simple o multipaso
Ejemplo- Valor por defecto 03FF: 0000 0011 1111 1111
) 0x0000~OxFFFF
Parametros . .
mostrados en Valor hexadecimal unidades
BITO: Valor entrada analégica All (V encendido
P07.06 estado de o 1209 v ) 0x0000 o
operacion Sélo disponible en variadores <15 kW
(pru 02) BIT1: Valor entrada analégica Al2 (V encendido)
grup BIT2: Valor entrada analégica Al3 (V encendido)
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BIT3: Valor entrada de pulsos de alta frecuencia HDI
Valor hexadecimal decenas

BIT4: Porcentaje de la sobrecarga del motor (% encendido)

BIT5: Porcentaje de
encendido)
BIT6: Valor de la frecuencia de rampa (Hz encendido)
BIT7: Velocidad lineal

Valor hexadecimal centenas

la sobrecarga del variador (%

BIT8: Intensidad de entrada (A encendido)

BIT9: Limite superior de frecuencia (HZ encendido)
BIT10~11: Reservados

Valor por
defecto

Modificar

0x0000~0xFFFF
Valor hexadecimal unidades

BITO: Consigna de frecuencia (Hz encendido, frecuencia

parpadeando lentamente)

BIT1: Tension del bus DC (V encendido)

BIT2: Estado de los terminales de entrada

BIT3: Estado de los terminales de salida
Valor hexadecimal decenas

BIT4: Consigna de PID (% parpadeando)
, BITS5: Valor de realimentacion de PID (% encendido)
Parametros .
mostrados en BIT6: Consigna de par (% parpadeando)
P07.07 BIT7: Valor de la entrada analégica All (V encendido) O0x00FF O
estado de )
detencion Valor hexadecimal centenas,
BIT8: Valor de la entrada analégica Al2 (V encendido)
BIT9: Valor de la entrada analégica Al3 (V encendido)
BIT10: Valor de la entrada de pulsos de alta frecuencia HDI
BIT11: Paso actual del modo PLC simple o multipaso
Valor Hexadecimal unidades de millar
BIT12: Contador de pulsos
BIT13: Reservado
BIT14: Limite superior de frecuencia (Hz encendido)
BIT15: Reservado
Ejemplo- Valor por defecto OOFF: 0000 0000 1111 1111
Factor de
correccion de la
- 0.01~10.00
O
AL frecuencia Frecuencia mostrada = frecuencia de operacion* P07.08 1.00
mostrada en
display
Factor de
e 01-090
P07.09 ; Velocidad rotacional mecanica = 120 * frecuencia de 100.0% O
rotacional L
operacion mostrada x P07.09 / n° pares de polos del motor
mostrada en
display
Coeficiente de [0.1~999.9%
P07.10 y 10% | O

velocidad lineal

Velocidad lineal= Velocidad rotacional mecanica x P07.10
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. defecto o
funcion S
Temperatura del
P07.11 maodulo 0~100.0°C [ J
rectificador
P71z |lemperawradelly g, gec °
madulo inversor
Version de
P07.13 | software de la |1.00~655.35 (Indica la version de la tarjeta de control) L
tarjeta de control
Tiempo de . .
P07.14 | funcionamiento 0~65535h (cuefjta el tiempo total en que el variador ha PY
estado en tension)
acumulado
Bit alto del 3 . .
P07.15 contador de  |Muestra la energia acumulada consumlc{a por el variador. °
energia Consumo de energia del variador (kWh)
- - P07.15*1000+P07.16
Bitbajo del |pango de ajuste de PO7.15: 065535 (x1000 kWh) o
P07.16 contador de  [Rango de ajuste de P07.16: 0.0~999.9 kWh
energia
. 0: Carga de par constante
[}
BOBEAN Tipo de carga 1: Carga de par variable
Potencia
P07.18 nominal del  |0.4~500.0kW [}
variador
po7.19 | TE"SION NoMinalign 1500y °
del variador
Intensidad
P07.20 nominal del  [0.1~6000.0A [ J
variador
po7.21 |COUIG0 debarmas o, g, oxrrFF °
de fabrica 1
po7.2p |COUIG0debarmas o, g oxrrFF °
de fabrica 2
po7.23 |COUIG0 debarmas o, oy, oxrrFF °
de fabrica 3
po7.24 | COUI90 debarmas | o500 oxrrFF °
de fabrica 4
po7.25 | COdIg0 debarmas o0 oxrrrF °
de fabrica 5
po7.26 |COUIG0 debaES | o orrFE °
de fabrica 6
Tino de fallo 0: Sin fallo
P07.27 pact ° |1 outt (Fallo de 1GBT fase U) °
u 2: OUt2 (Fallo de IGBT fase V)
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Valor por
defecto

Modificar

3: OUt3 (Fallo de IGBT fase W)
P07.28 Tipo de_ fallo 4: OC1 (Sobrecorriente durante la aceleracién) PY
anterior 5: OC2 (Sobrecorriente durante la desaceleracién)
6: OC3 (Sobrecorriente durante la operacion a velocidad
P07.29 Tipo dg fallo cc_)nstante) 5 3 PY
anterior 2 7: OV1 (Sobretensién durante la aceleracion)
Tipo de fallo 8: 0V2 (Sobretensién durante la desacgleracién) .
P07.30 anterior 3 9: OV3 (Sobretensién durante la operacion a velocidad L4
- constante)
po7.31 | TPodefallo 110: yv (Subtension en el bus DC) °
anterior4  |11: OL1 (Sobrecarga de motor)
12: OL2 (Sobrecarga del variador)
13: SPI (Fallo de fase de entrada)
14: SPO (Fallo de fase de salida)
15: OH1 (Sobrecalentamiento del médulo rectificador)
16: OH2 (Sobrecalentamiento del médulo inversor)
17: EF (Fallo externo)
18: CE (Error de la comunicacién RS485)
19: ItE (Fallo de deteccién de intensidad)
20: tE (Fallo del Autotuning)
) 21: EEP (Fallo de operacion de la EEPROM)
P07.32 Tipo dg fallo 22: PIDE (Fallo en la realimentacién del PID) [ ]
anterior 5 23: bCE (Fallo de la unidad de frenado)
24: END (Tiempo de funcionamiento ajustado cumplido)
25: OL3 (Pre alarma por sobrecarga)
26: PCE (Error de comunicacién de la consola)
27: UPE (Error de carga de parametros de variador a consola)
28: DNE (Error de carga de parametros de consola a variador)
29~31: Reservados
32: ETH1 (Fallo de fuga a tierra 1)
33: ETH2 (Fallo de fuga a tierra 2)
36: LL (Pre alarma por subcarga)
Frecuencia de
P07.33 operacion 0.00Hz ®
durante el fallo
actual
Frecuencia de
PO7.34 referencia de 0.00Hz PY
rampa durante el
fallo actual
Tension de salida
P07.35 | durante el fallo ov [ ]
actual
Intensidad de
P07.36 | salida durante el 0.0A [ J
fallo actual
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Tension del bus
P07.37 | durante el fallo 0.0V [
actual

Temperatura
P07.38 | méxima durante 0.0°C [
el fallo actual

Estado de los
terminales de
[}
P07.39 | enrada durante 0

el fallo actual

Estado de los
terminales de
[ J
PO740 | alida duranteel 0

fallo actual

Frecuencia de
operacion
durante el fallo
anterior

P07.41 0.00Hz ®

Frecuencia de
referencia de

[ J

rampa durante el 0.00Hz

fallo anterior

P07.42

Tension de salida

P07.43 | durante el fallo ov )
anterior
Intensidad de
P07.44 | salida duranteel 0.0A °

fallo anterior

Tensioén del bus

P07.45 | durante el fallo 0.0V [
anterior
Temperatura

P07.46 | méaxima durante 0.0°C [

el fallo anterior

Estado de los
terminales de
[ J
PO entrada durante 0

el fallo anterior

Estado de los
terminales de
[ J
PR salida durante el 0

fallo anterior

Frecuencia de
operacion
durante el fallo
anterior 2

P07.49 0.00Hz ®
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Codigo Valor por §
de Explicacion detallada del parametro P =
. defecto <}
funcién =
Frecuencia de
referencia de
[ J
AL rampa durante el 0.00Hz
fallo anterior 2
Tension de salida
P07.51 | durante el fallo ov [
anterior 2
Intensidad de
P07.52 | salida durante el 0.0A [ J
fallo anterior 2
Tension del bus
P07.53 | durante el fallo 0.0v [ J
anterior 2
Temperatura
P07.54 | maxima durante 0.0°C [
el fallo anterior 2
Estado de los
terminales de
[ J
S entrada durante 0
el fallo anterior 2
Estado de los
terminales de
[ J
FhEE salida durante el 0
fallo anterior 2
Grupo P08 — Funciones Avanzadas
P0S.00 Tiempo de 5 o g Segun o
: aceleracion 2 |Refiérase a P00.11 y P00.12 para mas informacion. modelo
Tiempo de Los variadores GD200A disponen de cuatro grupos de tiempo de
P08.01 | desaceleracion Acelt.erauonlDesaceIerauon‘ que pueden §er seIeCC|onaqos Segun o
2 mediante el grupo P5. El primer grupo Aceleracion/Desaceleracion| modelo
- es el que viene programado por defecto de fabrica. i
Tiempo de Segun
e aceleracion 3 del ©
Terminal 1 | Terminal 2 modeto
Tiempo def, Acelldesac | Acelidesac Segun o
P08.03 desacezlseramon (opcion 21) | (opcion 22) modelo
Tiempo Acel/Desac 1 OFF OFF
pos.0a | 1empode Tiempo Acel/Desac 2 ON OFF Segun o
aceleracion 4 Tiempo Acel/Desac 3 OFF ON modelo
Tiempo de Tiempo Acel/Desac 4 ON ON Seatn
P08.05 | desaceleracion |Rango de ajuste: 0.0~3600.0s 9 o
4 modelo
Frecuencia de la Este parametro se utiliza para definir la consigna de
P08.06 - frecuencia durante la operacion JOG. 5.00Hz O
operacion JOG . . L
Rango de ajuste: 0.00Hz ~P00.03 (Frecuencia Maxima)
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L . Valor por =
de Explicacion detallada del parametro 5
. defecto <}
funcién =
Tiempo de  |E| tiempo de aceleracién de la operacion JOG significa el Seg(n
P08.07 |aceleracion de la|tiempo necesario para que el variador vaya de la velocidad modelo o
operacion JOG [oHz hasta la Frecuencia Maxima.
Tiempo de  |El tiempo de desaceleracion de la operacion JOG significa
desaceleracion |€l tiempo necesario para que el variador vaya de la| Segin
P08.08 o o O
de la operacién |Frecuencia Maxima (P0.03) hasta OHz. modelo
JOG Rango de ajuste: 0.0~3600.0s
Frecuencia de |Cuando la frecuencia ajustada se encuentra en el rango de
P08.09 , st ia en & rang 0.00Hz | ©
salto 1 la frecuencia de salto, el variador operara en el limite de la
Rango de la frecuencia de salto (el variador se saltara las frecuencias
P08.10 | frecuencia de |due gueden dentro del rango) 0.00Hz )
salto 1 El variador puede evitar la resonancia mecéanica ajustando
la frecuencia de salto (se permiten tres)
Frecuencia de - . . .
P08.11 La funcién se encontrara deshabilitada si los tres puntos de| 0.00Hz O
salto 2 salto tienen valor 0.
Rango de la
P08.12 frecuencia de Consigna frecusnca S/ 0.00Hz O
salto 2 e o R S
Frec. sako3 lﬁ,,,: 5 :lr;'ng: e zmwua sa:o::
Frecuencia de 2 §~_12"Rango de hecuencia sa%o
P08.13 Free sato2f-—--- [j S g et 0.00Hz | O
salto 3 —F e
e o I s
Rango de la // -
P08.14 | frecuencia de / » - 0.00Hz @)
salto 3 Rango de ajuste: 0.00~P00.03 (la frecuencia maxima)
Rango de Esta funcion esta indicada para industrias donde las funciones|
P08.15 | funcionamiento |Zigzag y Circunvolucion son necesarias, como por ejemplo en[ 0.0% o
Zigzag maquinas de fabricacion de fibra textil y quimica.
Rango de La funcion Zigzag hace fluctuar la frecuencia de salida del
P08.16 | frecuencia de vanador,. tomando como .centro la fref:uenma ajustada. La| 504 @)
salto repentino secuencia de la frecuencia de operacion se muestra en el
- grafico siguiente, donde el Zigzag viene determinado por el
Tiempo de pardmetro P08.15. Cuando P08.15 se ajusta a 0, el Zigzag o
ey aumgnto de también es 0 y, por tanto, la funcibn se encuentra 50s
2197239 |geshabilitada
Frecusnca oe salloe
\ Zigrag
rlfa‘um.‘nd_ A
cantral Dm‘w
Tiempo de vimte | ‘
P08.18 | disminucién de L [, e \g 5.0s @)
Zigzag Rango de Zigzag: La operacion Zigzag viene limitada por
el limite maximo y minimo de frecuencia.
Rango de Zigzag relativo a la frecuencia central: Rango
de Zigzag AW=frecuencia central x rango Zigzag P08.15.
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de
funcién

Explicacion detallada del parametro

Frecuencia de salto repentino= Rango Zizgag AWx Rango
de frecuencia de salto repentino P08.16. Al operar a la frecuencia
Zigzag, el valor es relativo a la frecuencia de salto repentino.
Tiempo de subida de la frecuencia Zigzag: Tiempo
desde el punto menor al mayor.

Tiempo de bajada de la frecuencia Zigzag: Tiempo
desde el punto mayor al menor.

Rango de ajuste de P08.15: 0.0~100.0% (relativo a la frecuencial
ajustada)

Rango de ajuste de P08.16: 0.0~50.0% (relativo al rango de|
Zigzag)

Rango de ajuste de P08.17: 0.1~3600.0s

Rango de ajuste de P08.18: 0.1~3600.0s

Valor por

defecto

Modificar

P08.25

Consigna del
contador de
pulsos

P08.26

Valor de
referencia del
contador de
pulsos

El contador funciona con las sefial de pulsos del terminal HDI
Cuando el contador alcance el “Valor de referencia del
contador de pulsos” (P08.26), los terminales de salida

multifuncién indicaran “llegada al valor de referencia del
contador de pulsos” y el contador seguira trabajando; cuando
el contador llegue a la “Consigna del contador de pulsos”
(P08.25), los terminales de salida multifuncion indicaran
“llegada a la consigna del contador de pulsos”, y el contador se|
pondra a cero antes de recibir el siguiente pulso.

El valor seleccionado en P08.26 no deberia ser mayor que
el seleccionado en P08.25.

La funcién se ilustra a continuacion:

® PR AL
" =

de consigna
ROTy RO2

Rango de ajuste de P08.25: P08.26~65535
Rango de ajuste de P08.26: 0~P08.25

Liegadn f vaioe
de referencis

P08.27

Ajuste del
tiempo de
funcionamiento

Tiempo pre ajustado de funcionamiento del variador.
Cuando se alcanza el tiempo de funcionamiento ajustado ,
los terminales de salida multifuncion indicaran la sefial
“Llegada a tiempo de funcionamiento definido”. Rango de
ajuste: 0~65535 min

Oom

P08.28

N° de intentos
de reconexion
después de fallo

Numero de intentos de reconexién después de un fallo:

P08.29

Intervalo de
tiempo entre el
falloy el intento

de reconexion

ajuste el nimero de intentos de reconexién después de un
fallo mediante esta funcién. Si los intentos realizados

exceden el valor ajustado, el variador se detendra debido al
fallo y esperar& a ser reparado.
Intervalo de tiempo entre el fallo y el intento de reconexion:

Permite ajustar el intervalo de tiempo desde que se produce el

fallo hasta que se realiza el intento de reconexion.

1.0s
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L . Valor por =
de Explicacion detallada del parametro 5
. defecto <}
funcién =
Nota: Los fallos OL1, OL2, OH1 y OH2 no pueden ser
reseteados automéaticamente.
Rango de ajuste de P08.28: 0~10
Rango de ajuste de P08.29: 0.1~100.0s
Ratio de La frecuencia de salida del variador cambia con la carga.
P08.30 disminucién de |Se utiliza principalmente para equilibrar la potencia cuando o)
‘ la frecuencia en |varios variadores mueven una misma carga.
control de caida |Rango de ajuste: 0.00~10.00Hz
Valor de Cuando la frecuencia de salida excede la frecuencia
P08.32 deteccion del |correspondiente al “Valor de deteccidn del nivel eléctrico o
‘ nivel eléctrico |EDT”, los terminales de salida multifuncion activaran la
FDT1 sefial de “Test de nivel de frecuencia FDT”. Hasta que la
Valor de frecuencia de salida no disminuya a un valor por debajo del
P08.33 | retencion de la | Yalor de deteccién de la retencion FDT”, la sefial estara e}
deteccién FDT1 habilitada. A continuacion se describe esta funcion
mediante un diagrama:
Valor de Frecuencia de salida
deteccion del vl
P08.34 ) o piie N |Retencién FOT O
nivel eléctrico 7 P08.33
FDT2 ;
Valor de nuruun = \ T
P08.35 | retencién de la _ » O
deteccién FDT2 |Rango de ajuste de P08.32 y P08.34: 0.00Hz~P00.03
(Frecuencia Maxima)
Rango de ajuste de P08.33 y P08.35: 0.0~100.0%
(respecto del nivel eléctrico FDT)
Cuando la frecuencia de salida supere el “valorde
deteccion de llegada a frecuencia”, el terminal de salida
digital multifuncién sefalizara “Llegada a frecuencia”. Vea
el diagrama siguiente para obtener informacion detallada:
Frecuencia salida
' /\
Valor de | \\ Valor de deteccion
d ., d [ 1 de llegada a
P08.36 eteccion de / - |\ frecuencia 0
llegada a L/ &
frecuencia : >
A |
i
?
v | L
RO1, RO2 | ' T
Rango de ajuste: 0.00Hz~P00.03 (Maxima frecuencia)
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L . Valor por =
de Explicacion detallada del parametro 5
. defecto <}
funcién =
Este parametro es utilizado para controlar la unidad de
S frenado dinamico interna.
Habilitacion de I
la unidad de 0: Deshabilitada
P08.37 frenado 1: Habilitada 0 o
dinamico Nota: Soélo aplica a la unidad de frenado interna (variadores|
i i
<30kW). Al habilitarla, el “punto de sobretension STALL”
quedara fijado 20V por encima del punto de frenado dinamico.
Este pardmetro establece la tension de bus DC por encima de la|
cual empieza a trabajar la unidad de frenado dinamico interna.
Umbral de | Ajuste esta tension de forma pertinente para frenar la carga. Tensién
tension para el i . -
P08.38 p Rango de ajuste: 200.0~2000.0V 400V: e)
frenado Rango de ajuste recomendado:
s 700.0V
dindmico
Tensic |  400v
Rango 685~750
Establece el modo de operacién del ventilador de
refrigeracion:
0: Modo normal. El ventilador funciona en los siguientes
Modo de casos: después de que el variador reciba la sefial de
funcionamiento |marcha, cuando la temperatura del médulo inversor sea
P08.39 _ ) o . 0 o
del ventilador de |superior a 45 °C y cuando la intensidad de salida sea
refrigeracion  [superior al 20% de la intensidad nominal.
1: El ventilador funciona siempre, mientras el variador
disponga de tension de alimentacion (generalmente
utilizado para sitios con alta temperatura o humedad)
0x00~0x21
Digito unidades : Modo de seleccién PWM
0: Modo PWM 1, Modulacion trifasica y bifasica
1: Modo PWM 2, Modulacion trifasica
Digito decenas: Modo de limitacion de la frecuencia
portadora a baja velocidad
. 0: Limitacién de la frecuencia portadora a bajal o
P08.40 | Seleccion PWM . . 0x00
velocidad- modo 1; cuando la frecuencia portadora supera
1kHz a baja velocidad, ésta se limita a 1kHz.
1: Limitacion de la frecuencia portadora a baja
velocidad- modo 2; cuando la frecuencia portadora supera
los 2kHz a baja velocidad, ésta se limita a 2kHz.
2: Sin limite para la frecuencia portadora a baja velocidad
Nota: No es recomendable modificar este pardmetro
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Valor por
defecto

de Explicacion detallada del parametro
funcion

Modificar

Digito unidades:
0: Deshabilitada

Sobremodu 1: Habilitada
P08.41 _, Digito decenas: 0x01 ©)
laciéon

0: Sobremodulacion ligera; en zona 1
1: Sobremodulacion fuerte; en zona 2
Nota: No es recomendable modificar este parametro

0x000~0x1223
Digito unidades: Seleccién de habilitacion de frecuencia
0: Tanto las teclas A/V como el potencidmetro digital estan
habilitados para realizar ajustes de frecuencia
1: Sélo estan habilitadas las teclas A/V para realizar ajustes
de frecuencia. El potenciémetro digital esta deshabilitado
2: Las teclas A/Vestan deshabilitadas. Sélo el potenciémetro|
digital esta habilitado para realizar ajustes de frecuencia
3: Ni las teclas A/V ni el potenciémetro digital estan
habilitados para realizar ajustes de frecuencia
Digito decenas: Seleccién del control de frecuencia por
. consola
Adfsct:nffo'l 22?: 0: S6lo habilitado cuando P00.06=0 o P00.07=0
P08.42 . 1: Habilitado para todos los modos de ajuste de frecuencia | 0x0000 O
frecuencia por . .
consola 2: De.shabllltad.o para‘ el modo .ml‘JItlpaso cuando la
velocidad multipaso tiene la prioridad
Digito centenas: Seleccién del ajuste de frecuencia
durante la detencion
0: Ajuste habilitado
1: Habilitado durante la operacion, borrado después de la
detencion
2: Habilitado durante la operacién, borrado al recibir la
orden de detencion
Digito unidades de millar: funcién integral de las teclas
A/Vy del potenciémetro digital
0: La funcion integral esta habilitada
1: La funcién integral esta deshabilitada

Ratio integral del
P08.43 | potenciémetro |0.01~10.00s 0.10s O
integrado

0x00~0x221

Ajuste de los Digito ur)idades: Habilitacién del modo de control de

terminales de frecgenma UP/DQWN .

P08.44 0: Ajuste de terminales UP/DOWN habilitado 0x000 @)
control 1: Ajuste de terminales UP/DOWN deshabilitado

UP/DOWN Digito decenas: Seleccion del control de frecuencia por

terminales UP/DOWN
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de Explicacion detallada del parametro Valor por %
. defecto <}
funcién =
0: Sélo habilitado cuando P00.06=0 o P00.07=0
1: Habilitado para todos los modos de ajuste de frecuencia
2: Deshabilitado para el modo multipaso cuando la
velocidad multipaso tiene la prioridad
Digito centenas: Seleccion del ajuste de frecuencia
durante la detencion
0: Ajuste habilitado
1: Habilitado durante la operacion, borrado después de la
detencion
2: Habilitado durante la operacion, borrado al recibir la
orden de detencion
Ratio de cambio
P08.45 |de la frecuencia-|0.01~50.00 Hz/s 0.50 Hz/s o
Terminal UP
Ratio de cambio
P08.46 | de la frecuencia- |0.01~50.00 Hz/s 0.50 Hz/s O
Terminal DOWN
0x000~0x111
Digito unidades: Seleccién de accion a realizar para la
frecuencia ajustada en consola ante el apagado
0: Guardar cuando se produzca el apagado
Seleccion de la |1: Borrar cuando se produzca el apagado
accion a realizar |Digito_decenas: Seleccioén de accion a realizar para la
P08.47 parael ajust.e de[frecuencia ajustada por comunicacion MODBUS ante el 0X000 o
frecuencia  |apagado
durante el 0: Guardar cuando se produzca el apagado
apagado 1: Borrar cuando se produzca el apagado
Digito centenas: Seleccién de accion a realizar para la
frecuencia ajustada de otro modo ante el apagado
0: Guardar cuando se produzca el apagado
1: Borrar cuando se produzca el apagado
Valor inicial del
P08.48 Clz;;l;c;?l Este parametro se utiliza para ajustar el valor inicial del 0 :\:,L\?: °| o
energia contador de energia
Valor inicial del contador de energia=P08.48*1000+P08.49
Valor inicial del | pango de ajuste de P08.48: 0~59999 (x1000 kWh)
pogag | PtPaodel |pango de ajuste de P08.49: 0.0~999.9 kWh 0okwh | ©
contador de
energia
Frenado por flujo Este cadigo de funcion se utiliza para habilitar el frenado
P08.50 magnético por flujo magnético. 0 ®
0: Deshabilitado
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Explicacion detallada del parametro

100~150: Cuanto mas alto sea el coeficiente, mayor sera la
fuerza de frenado. El variador puede hacer disminuir la
velocidad del motor incrementando el flujo magnético de
éste. La energia generada por el motor durante el frenado
puede transformarse en energia calorifica incrementando el
flujo magnético.

El variador monitoriza el estado del motor continuamente,
incluso durante el periodo de frenado por flujo magnético.
Asi pues, el flujo magnético puede ser utilizado para parar
el motor, asi como para cambiar el sentido de giro del
motor. Otras ventajas de este método de frenado son:

- Se produce el frenado inmediatamente después de la
orden de paro. No es necesario esperar a la debilitacion del
campo magnético.

- La refrigeracion es mejor. La intensidad del estator se
incrementa durante el frenado por flujo magnético, mientras
que la del rotor no lo hace (la refrigeracién del estator es
mas sencilla y rapida que la del rotor).

Valor por
defecto

Modificar

Grupo PQ9 - Control PID

Cuando la seleccién del comando de frecuencia (P00.06,
P00.07) se establece en valor 7 o la seleccion del comando
de tension (P04.27) se establece en valor 6, el modo de
operacion del variador es el procedimiento de control PID.
El pardametro determina el canal utilizado como referencia
durante el procedimiento PID.

0: Referencia digital ajustada en la consola (P09.01)

1: Referencia analégica definida por entrada Al1 (disponible
en variadores <15 kW)

Canal de 2: Referencia analdgica definida por entrada Al2
P09.00 | referencia del |3: Referencia analégica definida por entrada Al3 0 O
control PID  |4: Referencia definida por la entrada de pulsos HDI
5: Referencia definida por funciéon Multipaso
6: Referencia definida por comunicacion MODBUS
7~9: Reservados
La consigna (o setpoint) del procedimiento PID es relativo.
El 100% del ajuste equivale al 100% de la respuesta del
sistema controlado.
El sistema es calculado de acuerdo a un porcentaje
(0~100.0%). Nota: La referencia Multipaso se realiza
mediante el grupo de parametros P10
Con§|gna del Cuando P09.00=0, ajuste este parametro para definir la
PID ajustada en . . .
P09.01 consigna o referencia del sistema 0.0% O
consqla Rango de ajuste: -100.0%~100.0%
(Setpoint)
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P09.02

P09.03

Canal de
realimentacion
PID

Explicacion detallada del parametro

Permite seleccionar el canal de realimentacion del control
PID.

0: Realimentacion mediante el canal analégico All
(potenciémetro integrado). Sélo disponible en variadores

<15 kW

1: Realimentacion mediante el canal analégico Al2

2: Realimentacién mediante el canal analégico Al3

3: Realimentacion mediante la entrada de pulsos HDI

4: Realimentacién mediante la comunicacién MODBUS
5~7: Reservados

Nota: El canal de referencia y el canal de realimentacién no
pueden coincidir, si lo hicieran, el control PID no podria
trabajar de forma correcta.

Valor por
defecto

Modificar

Caracteristica
de salida PID

0: Salida PID positiva. Cuando la sefial de realimentacion sea
mayor que el valor de la consigna del PID (Setpoint), la|
frecuencia de salida del variador disminuiré para equilibrar el PID.
Por ejemplo, el control de presion de un sistema de bombeo

1: Salida PID negativa. Cuando la sefial de realimentacién
sea mayor que el valor de la consigna del PID (Setpoint), la
frecuencia de salida del variador se incrementara para
equilibrar el PID.

P09.04

Ganancia
proporcional
(Kp)

Esta funcién se aplica a la ganancia proporcional P de la
entrada PID. P determina la fuerza de todo el sistema de
ajuste PID. El valor 100 de este parametro significa que
cuando el desfase entre el valor de realimentacion y el valor
de la consigna PID (setpoint) es del 100%, el ajuste de
frecuencia del controlador PID es la Frecuencia Maxima (si
ignoramos el efecto de la funcion integral y derivativa).

Un valor més alto de P permite llegar al valor de la consigna PID
(setpoint) mas rapido, pero puede ser que provogque oscilacion.
Rango de ajuste: 0.00~100.00

1.00

P09.05

Tiempo Integral

(Ti)

Este parametro determina la velocidad del controlador PID|
para llevar a cabo el ajuste integral en la desviacion entre Ia|
realimentacién PID y la consigna PID. Cuando la desviacion de|
la realimentacion PID y la consigna PID es del 100%, el
controlador integral trabaja de forma continuada después del
tiempo especificado (ignorando el efecto proporcional y el
diferencial) para conseguir llegar a la Frecuencia Maxima
(P00.03). Cuanto mas corto sea el tiempo integral, méas fuerte|
sera el ajuste. Si se reduce el valor, la respuesta sera mas
rapida, pero si el ajuste es demasiado bajo, esto puede|
conducir a la oscilacion del controlador.

Rango de ajuste: 0.01~10.00 s

0.10s
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Explicacion detallada del parametro

Valor por
defecto

Modificar

Permite ajustar la variacion del error. Por ejemplo, si el tempo
P09.06 Tiempo diferencial se ajusta a 0.01s y el porcentaje de variacion del 0.00s o)
' diferencial (Td) |error para 1s es del 100%, la salida sera de un 1% para 10ms. '
Rango de ajuste: 0.00~10.00 s
Este parametro nos indica el periodo de muestro de la
Periodo de realimentacion. El controlador realiza sus célculos en cada
P09.07 uno de los periodos de muestreo. Cuanto mas largo sea el| 0.10s O
muestreo (T) periodo de muestreo, mas lenta serd la respuesta.
Rango de ajuste: 0.00~10.000 s
Como se muestra en el diagrama siguiente, el controlador|
PID deja de trabajar cuando se encuentra dentro del limite
de desviacion. Ajuste esta funcion de forma pertinente para
ajustar la precision y estabilidad del sistema.
Valor de reahmontacion
Limite de C‘I’;_:;:"U‘E —{:}_ — 7_‘l___ Limks de
P09.08 | desviacion del s T 1 0.0% o
control PID | o .,
] R e
| ol
Frecuancia de l
salida I v
Rango de ajuste: 0.0~100.0%
Limite superior |Estos parametros se utilizan para ajustar el limite superior e
—— de salida c?el piplinferior de la salida del controlador PID. 100.0% ©
100.0 % corresponde a la Frecuencia Maxima o a la
Limite inferior de|T€NSiON Maxima (P04.31)
P09.10 | idadel PID |Rango de ajuste de P09.09: P09.10~100.0% 0.0% o
Rango de ajuste de P09.10: -100.0%~P09.09
Valor de Cuando el valor de deteccion de realimentacién sea mas
deteccion de  |pequefio o igual que el establecido en P09.11 y la duracion
P09.11 | realimentacion |d€ esta situacion supere el valor especificado en P09.12, el| g gos O
sin conexion variador indicard “Fallo en la realimentacion del PID” y la
consola mostrara el texto “PIDE”.
(fallo del sensor)
A\n sensor
Cuando t1<12, ¢ variador
Tiempo de Sigue trabajando
deteccion de eAEReL1
realimentacion POBATf = = = = = = W MR
P09.12 | sin conexion Ll d e 5 1.0s ©
(tiempo durante T e g
el cual el sensor 27272258 77777 A i o i pice
falla)
Rango de ajuste de P09.11: 0.0~100.0%
Rango de ajuste de P09.12: 0.0~3600.0s
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Codigo g
L . Valor por =
de Explicacion detallada del parametro 5
. defecto <}
funcién =
0x0000~0x1111
Digito unidades:
0: Mantener el ajuste integral cuando la frecuencia alcanza
el limite superior o inferior; la integracion muestra el cambio
entre la referencia y la realimentacion a no ser que se llegue al
limite integral interno. Cuando cambie la tendencia entre la
referencia y la realimentacion, se necesitara mas tiempo para|
compensar el impacto del trabajo continuo y la integracion
cambiara con la tendencia.
1: Detener el ajuste integral cuando la frecuencia
alcanza el limite superior o inferior. Si la integracion se
mantiene estable, y la tendencia entre la referencia y la
realimentacion cambia, la integracién cambiard con la
Tipo de ajuste teerncia réapidamente.
P09.13 PID Digito decenas_ (P00.08 es 0) _ _ - 0x0001 O
0: Igual al sentido del ajuste; si la frecuencia de salida del
ajuste PID tiene un sentido de giro diferente al sentido de giro
actual, el control interno forzara a que la salida sea cero.
1: Contrario al sentido del ajuste
Digito centenas (P00.08 es 0)
0: Limitar a la frecuencia maxima
1: Limitar a la frecuencia A
Digito unidades de millar (P00.08 es 0)
0: Cuando se selecciona frecuencia A+B, no se tiene en
cuenta lafrecuenciaacumuladade A
1: Cuando se selecciona frecuencia A+B, se tiene en
cuenta la frecuencia acumulada en A
El tiempo de aceleracion/desaceleracién viene determinado
por P08.04 y P08.05
Ganancia
P09.14 | proporcional a |0.00~100.00 1.00 O
baja frecuencia
Comando PID
del tiempo de
P09.15 Aceleracion/ 10.0~1000.0s 0.0s O
Desacele
racion
Tiempo de
P09.16 filtrado de la {0.000~10.000s 0.000s (@)
salida PID
Grupo P10 - PLC simple y control de velocidad Multipaso
0: Detencion después de realizar el ciclo: El variador tiene
o gue ser comandado de nuevo después de acabar el ciclo
Significado de . ) . .
P10.00 ) 1: Operar a valor final después de realizar el ciclo. 0 @)
PLC simple A ) - -
Después de acabar el ciclo, el variador mantiene la
frecuencia de operacion y la direccién Gltimos del ciclo.
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Codigo g
L . Valor por =
de Explicacion detallada del parametro 5
. defecto <}
funcién =
2: Operacion ciclica. El variador repite el ciclo programado
hasta recibir un comando de detencion.
0: Ante un fallo de potencia, no se memoriza el estado
Seleccion de [del PLC
P10.01 memoria del |1: Ante un fallo de potencia, se memoriza el estado del 0 O
PLC simple |PLC. EI PLC memoriza el paso y la frecuencia cuando se
produce un fallo de potencia.
Velocidad
P10.02 ) El 100.0% del ajuste de frecuencia corresponde a lal 0.0% @)
Multipaso 0 o
- Frecuencia Maxima P00.03.
SR T'emf_’? dj | Cuando seleccione la operaciéon PLC simple, ajuste o
i op:sr:;::g: Oe P10.02~P10.33 para definir la frecuencia de operacién y el 0.0s
- sentido de giro de todos los escalones.
P10.04 Velocidad \ota: EI signo (positivo o negativo) de la velocidad| ¢ oo o)
' Multipaso 1 ) . ; . .
multipaso correspondiente, determina el sentido de giro. Un
Tiempo de  |valor negativo indica rotacion en sentido inverso.
P10.05 | operacion del 0.0s o
escalon 1 Temoode  pio2s
desaceleracion
Velocidad P10.04 /(2pesa) {\Ees
y ; N \ 0, @)
Ploize Multipaso 2 Flox ' ) Pi032 0.0%
Tiempode | i i (O i
P10.07 | operaci6n del | sodemct ” Newes | ! 0.0s O
escalén 2 '; | : i
1003 P10.05 i P10.07 P10.31 P?O.JJ:
Velocidad e e—— e
P10.08 ) 0.0% o
Multipaso 3 . .
Las velocidades multipaso se encuentran en el rango
T'emF_J? de  |-fmax~fmaxy pueden ser ajustadas continuamente.
P10.09 | operacion del | os variadores GD200A permiten ajustar hasta 16 escalones| ~ 0-0s O
escalon 3 de velocidad, seleccionados mediante la combinacion de los
Velocidad i ~ i i
P10.10 _ terminales de entrada 1~4 configurados como Multipaso, 0.0% o
Multipaso 4 |opteniendo de este modo las velocidades de la 0 hasta la 15.
Tiempo de Frecuencia de salida
P10.11 | operacién del . s 0.0s )
escalén 4 : Y
i $ T
Velocidad 2 T
¥ 1 - 0, O
P10.12 Multipaso 5 =T x5 0.0%
Tiempo de ses HARRAAARAR .0
P10.13 | operacién del s=v | [w]. 1. . [= ; 0.0s o
escalon 5 $3=18 on on -
> T
Velocidad S4=19 [T 1]
P10.14 . o . 0.0% ©
Multipaso 6
T'emP? dj | Cuando todos los terminales configurados como multipaso o
PO op:sr:::g: Ge S1~S4 estan desactivados, el método de entrada de la 0.0s
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Codigo g
L . Valor por =
de Explicacion detallada del parametro 5
. defecto <}
funcién =
Velocidad i i i 6di i0
P10.16 _ I frecuencia se selecciona mediante los codigos de fgnmon 0.0% o
Multipaso 7 |Pp0.06 o P00.07. Cuando alguno de los terminales
Tiempo de  |configurado como multipaso S1~S4 se activa, el variador
P10.17 operacion del |opera a una velocidad multipaso, que es prioritaria a la| 0.0s @)
escalon 7 definida en la consola, por un valor analégico, por la
Velocidad entrada de pulsos de alta frecuencia, por el PLC simple o
P10.18 ) pulsos ce . P - SmP 0.0% o
Multipaso 8 |por la comunicacién. Seleccione como méaximo 16
Tiempo de  |escalones de velocidad mediante la combinacion de los
P10.19 | operacion del [terminales S1, S2, S3,y S4. 0.0s o
escalon 8 El inicio y el final del funcionamiento en modo multipaso
Velocidad viene determinado por el cédigo de funcién P00.06. La
P10.20 Multipaso 9  |interrelacion entre los terminales S1, S2, S3, S4 y la 0.0% ©
Tiempo de velocidad multipaso es la siguiente:
P10.21 | operacion del 0.0s O
escalén 9 S1 OFF| ON |OFF| ON |OFF| ON |OFF| ON
Velocidad S2 OFF |OFF| ON | ON |OFF|OFF| ON | ON
P10.22 ; 0.0% o
Multipaso 10 S3 OFF|OFF|OFF|OFF| ON | ON | ON | ON
Tiempo de S4 |OFF |OFF | OFF | OFF | OFF | OFF | OFF | OFF
P10.23 | operaciéndel | |[Escalén| 0 | 1 | 2 | 3 | 4 |5 |6 | 7 0.0s o
escalon 10 S1_|OFF| ON |OFF| ON |OFF| ON |OFF| ON
Velocidad
P10.24 ! S2 OFF|OFF| ON | ON |OFF|OFF| ON | ON 0.0% o
Multipaso 11 S3__|OFF |OFF |OFF |OFF| ON | ON | ON | ON
Tiempo de S4 ON | ON | ON | ON |[ON | ON | ON | ON
P10.25 | operaciéndel | |Escalon| 8 | 9 |10 | 11 | 12 | 13 | 14 | 15 0.0s ©
escalon 11
P10.26 Ve!ocidad Rango de.ajuste de P10.(2n,1<n<17): -100.0~100.Q% 0.0% 0o
Multipaso 12 |Rango de ajuste de P10.(2n+1, 1<n<17): 0.0~6553.5s(min)
Tiempo de
P10.27 | operacion del 0.0s @)
escalon 12
P10.28 Velocidad 0.0% 0
’ Multipaso 13 S
Tiempo de
P10.29 | operacion del 0.0s o
escalon 13
Velocidad
0 O
=Y Multipaso 14 0.0%
Tiempo de
P10.31 | operacion del 0.0s o
escalon 14
Velocidad
0 O
s Multipaso 15 0.0%
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Caédigo §

L . Valor por =

de Explicacion detallada del parametro 5

o defecto <}

funcién =
Tiempo de

P10.33 operacion del 0.0s O
escalon 15

Seleccion de la A continuacién se detalla la instruccion:
aceleracion /
desaceleracion

P10.34 0x0000 o
de los escalones
0~7 del PLC
simple
Valor hexadecimal unidades
BIT1)| [BIT0] | 0 | 00 | 01 | 10 | 11
BIT3" BIT2| [ 1 [ 00 01 10 11
Valor hexadecimal decenas
BIT5|| BIT4] | 5 | 00 | 01 | 10 | 11
P10.34 BIT7" BIT6[ [ 3 | 00 01 10 11
Valor hexadecimal centenas
|B|T9 BIT8| | 4| o0 | 01 | 10 | 11
BIT11| BIT1 51 00 01 10 11
Valor hexadecimal unidades de millar
BIT13| BIT14 | 6 | 00 01 10 11
BIT15] BIT14 | 7 | 00 01 10 11
L Valor hexadecimal unidades
Seleccion de la
aceleracion / BIT1H BITO| lg |00 | 01 [ 101)11
desaceleracion BIT3|I BIT2] | 9 | 00 | 01 | 10 | 11
P10.35 — 0x0000 o
de los escalones Valor hexadecimal decenas
8~15 del PLC
simple BITS|| 1BIT4] |10] 00 | 01 | 10 | 11
BIT7" BIT6| [11] 00 01 10 11
P10.35 = ]
Valor hexadecimal centenas
|B|T9 BIT8| |12 0o | 01 | 10 | 11
BIT11] BIT1d 1131 00 | 01 | 10 | 11
Valor hexadecimal unidades de millar
BIT13| BIT14 | 14| 00 | 01 | 10 | 11
BIT15| BIT14 | 15| 00 01 10 11

Indicando el valor hexadecimal adecuado en estos dos
codigos de funcién, podemos definir cual de los cuatro
grupos de aceleracion/desaceleracion definidos en P00.11
y P00.12, y P08.00~P08.05 se tiene en cada uno de los
escalones del PLC simple.

Rango de ajuste: 0x0000~0xFFFF
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Codigo g
de Explicacion detallada del parametro Valor por %
. defecto <}
funcién =
0:Reinicio desde el primer escalén. Cuando se detiene
el ciclo del PLC simple (debido a un comando de detencion,
fallo o pérdida de potencia), el PLC simple operara desde el
primer escal6n después del reinicio.
P1036 Modo de reinicio|1: Reinicio desde la frecuencia a la que se detuvo; o
del PLC simple |cuando se detiene el ciclo del PLC simple (debido a un
comando de detencién o a un fallo), el variador memorizara
automaticamente el tiempo de operacion, y después del
reinicio, volvera a operar en el escalén en el que se quedé y
durante el tiempo que le quedaba
Seleccion de la [0: Segundos; el tiempo de operacion de todos los
P10.37 unidad de escalones se cuenta en segundos o
tiempo del PLC |1: Minutos; el tiempo de operacion de todos los escalones
simple se cuenta en minutos
Grupo P11 - Parametros de proteccién
0x000~0x111
Digito unidades:
0: Proteccién de pérdida de fase de entrada por software
deshabilitada
1: Proteccion de pérdida de fase de entrada por software
habilitada
P11.00 Proteccion de |Digito dec.e’anas: N . - o
fallo de fase |0: Proteccion de pérdida de fase de salida deshabilitada
1: Proteccion de pérdida de fase de salida habilitada
Digito centenas:
0: Proteccion de pérdida de fase de entrada por hardware
deshabilitada
1: Proteccion de pérdida de fase de entrada por hardware
habilitada
Funcién de
disminucioén de
la frecuencia |0: Deshabilitada
P11.01 durante la  |1: Habilitada ©
pérdida de
alimentacion
Rango de ajuste: 0.00Hz/s~P00.03 Hz/s (Frecuencia
Ratio de Maxima)
disminucién de |Después de que se produzca la pérdida de potencia en la
P11.02 | la frecuencia en |alimentacion del variador, la tensién en el bus de continua| 10.00Hz/s| O
caso de pérdida [cae hasta el punto de disminucion repentina de frecuencia,
de alimentacion |y el variador empieza a disminuir la frecuencia de operacion
siguiendo el ratio establecido en P11.02, con el objetivo de
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Caodigo
Valor por
defecto

de Explicacion detallada del parametro
funcion

Modificar

que éste genere potencia de nuevo. La potencia
regenerada por la carga puede mantener el nivel de tension
del bus de continua con el objetivo de asegurar una
operacion nominal del variador hasta que se produzca el
restablecimiento de la potencia de entrada.

Punto de disminucién repentina de frecuencia en caso de
pérdida de potencia:

Rango de tensién
Punto de disminucién de la frecuencia en caso de

460V
pérdida de alimentacion

Nota:

1. Ajuste este pardmetro pertinentemente para evitar el
paro debido a la proteccion del variador durante la
desconexion de la red.

2. Deshabilite la proteccién de pérdida de fase de entrada
para habilitar esta funcién.

0:Deshabilitada

1:Habilitada
Tensién bus DC
L P
Proteccion de sﬁﬂf.ligfm..
P11.03 sobretensién STALL 1 (@)
STALL
Frecuencia
de salida
Punto de
sobretension de i .
P11.04 L 120~150% de la tensién estandar del bus DC 136% O
la proteccion
STALL
ITirT1it§cién Durante la aceleracion, en el caso de que el variador se o
P11.05 dinamica de encuentre con una carga pesada, es posible que el 0x01
corriente

incremento real de la velocidad sea menor que el
incremento de la frecuencia de salida. En este caso, es|Carga par
necesario tomar medidas con tal de evitar el fallo por| constante
sobrecorriente y que el variador acabe por pararse. Durante| 160.0%

la operacién del variador, esta funcion detectara la
intensidad de salida y la comparard con el nivel limite
definido en P11.06. Si el nivel se sobrepasa, el variador

Nivel automatico
P11.06 de limite de
corriente

Carga par
variable
120.0%
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Codigo g
L . Valor por =
de Explicacion detallada del parametro 5
. defecto <}
funcién =
operar4 a una velocidad estable si éste se encuentra
acelerando, o disminuira la velocidad si éste se encuentra
en operacion constante. Si el nivel se excede
continuamente, la frecuencia de salida seguird
disminuyendo hasta el limite inferior. Si se detecta que la
intensidad de salida es méas baja que el nivel limite,
entonces el variador acelerara.
Intensidad de salida
Punto Kmite
it 1 I
AN | |
Lt | LT
(L ] i
Frecuencia de salida
. 3 GACEEL B
Ratio de caiie A i ) ; :
disminucién trecuercia S : :
| Velocidad
P11.07 durante la B R AR o P 10.00Hz/s| ©
limitacién de >
corriente
Rango de ajuste de P11.05:
Digito unidades (limite de intensidad)
0: Limite de intensidad deshabilitado
1: Limite de intensidad habilitado
Digito decenas (seleccion de pre alarma de hardware de
sobrecarga de intensidad)
Permite proteger los IGBTs
0: Habilitado
1: Deshabilitado
Rango de ajuste de P11.05: 0x00~0x11
Rango de ajuste de P11.06: 50.0~200.0%
Rango de ajuste de P11.07: 0.00~50.00Hz/s
Pre alarma de (Si la intensidad de salida del variador o la intensidad del
sobrecarga 4 i i
P11.08 g rr?otor.?sta pc’>r enumg de P11.09y el tlempp que. du.ra e’sta 0000 0
Isubcarga del |situacién esta por encima de P11.10, el variador indicara la
motor / variador |pre alarma por sobrecarga.
Carga par
Intensidad de safida
constante
N' Py a
ivel de pre m;ﬂ;gmlw 150%
P11.09 alarma de ik S Mo O
sobrecarga ! : 1 : Carga par
by LI - > variable
g iy ! 120%
. A : Urcmpouc: : | Tiempo de
Tiempo de , ipeaama | A preatama
deteccion de la !
P11.10 ¥ [—] l— 1.0s o
pre alarma de RO1, ROZ T
sobrecarga o
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Caodigo
de
funcién

Explicacion detallada del parametro

Rango de ajuste de P11.08: 0x000~0x131

Habilita y define la pre alarma por sobrecarga del variador o
el motor.

Digito unidades:

0: Pre alarma por sobrecarga del motor, cumple con la
corriente nominal del motor

1: Pre alarma por sobrecarga del variador, cumple con la
corriente nominal del variador

Digito decenas:

0: El variador continda trabajando después de la pre alarma|
por subcarga (ver P11.11)

1: El variador continGia trabajando después de la pre alarma
por subcarga y se detiene después de la pre alarma por
sobrecarga

2: El variador contintia trabajando después de la pre alarmal
por sobrecarga y se detiene después de la pre alarma por
subcarga

3: El variador se detiene al producirse una pre alarma por
sobrecarga 0 una pre alarma por subcarga.

Digito centenas:

0: Deteccidn todo el tiempo

1: Deteccion soélo durante operacién constante

Rango de ajuste de P11.09: P11.11~200%

Rango de ajuste de P11.10: 0.1~3600.0s

Valor por
defecto

Modificar

Nivel de pre
P11.11 alarmade  |Silaintensidad de salida del variador es menor que el nivell g0, e)
subcarga definido en P11.11, y esta situacién dura un tiempo superior|
- al definido en P11.12, el variador indicara “pre alarma por|
Tlempo de subcarga”.
p111p | detecciondela |p. 06 de ajuste de P11.11: 0~P11.09 1.0s o
pre alamade |pono0 de ajuste de P11.12: 0.1~3600.0s
subcarga
Permite seleccionar la accién de los terminales de salida
especificados como fallo cuando existe subtensién y reset
de fallo.
Accion del  [0x00~0x11
terminal de  |Digito unidades:
P1113 salida durante el |0: Accién por fallo de subtension 0x00 ©
fallo 1: No accion por fallo de subtension

Digito decenas:
0: Accion durante reset automatico

1: No accidn durante reset automatico
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Codigo g
L . Valor por =
de Explicacion detallada del parametro 5
. defecto <}
funcién =
0x00~0x11
Digito unidades:
0: Disminucion automéatica de frecuencia ante caida de
tension deshabilitada
1: Disminucién automatica de frecuencia ante caida de
tension habilitada
Seleccion de |Digito  decenas:  Activacion rampa doble de
P11.16 funciones aceleracion/desaceleracion 00 o
extendidas  |O: Rampa doble Aceleracion/Desaceleracion
deshabilitada
1: Rampa doble Aceleracién/Desaceleracion habilitada.
Cuando la frecuencia de operacion es superior a la
frecuencia establecida en P08.36, la
Aceleracion/Desaceleracion ~ conmutard  al  tiempo
Acel/Desac n°2
Grupo P13 - Parametros de control del frenado por cortocircuito
Ir}tensngao;de Después de que el variador inicie la operacién, cuando ) o
P13.13 ccr)(:tr:)aclzir(::uiteo P01.00=0 (arrancar directamente), ajuste P13.14 a un valor 0.0%
- diferente de cero para empezar el frenado por cortocircuito.
T|emp’o de  [pespués de que se produzca la detencién, cuando la
retencion del frecuencia de operacién es mas baja que el valor de P01.09
P13.14 | frenado del . - . 0.00s o
o (frecuencia de inicio de frenado DC), ajuste P13.15 a un
cortocircuito de X
inicio valor diferente de cero para empezar el frenado por
- cortocircuito. A continuaciéon de éste, se producira el
Tiempo de ) L ) .
retencion del frenado por inyeccion de intensidad DC
A ) _ o )
P13.15 frenado del Bangc? de a|u§te de P13..13. 0.0~150.0% (referido a la 0.00s 0
cortocircuito de |intensidad nominal del variador)
detencion Rango de ajuste de P13.14 y P13.15: 0.00~50.00s
Grupo P14 — Comunicacion serie
Rango de ajuste:1~247
Cuando el maestro estd escribiendo el comando, la
direccion de comunicacion del esclavo se ajusta a 0; la|
direccion de transmisién es la direcciéon de comunicacion.
. . Todos los esclavos del bus MODBUS puede recibir el
Direccion local
P14.00 .., |comando, pero los esclavos no contestan. 1 O
de comunicacion ) L, L ) -
La direccién de comunicacion del variador es Unica en la
red de comunicacion. Esto es fundamental para la
comunicacién punto a punto entre el supervisor y el
variador.
Nota: La direccion del esclavo no puede ajustarse a 0.
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Caodigo
de
funcién

P14.01

Velocidad de
transmisién

Explicacion detallada del parametro

Ajusta la velocidad de transmision digital entre el supervisor
y el variador.

0: 1200BPS

: 2400BPS

: 4800BPS

1 9600BPS

: 19200BPS

: 38400BPS

: 57600BPS

: 115200BPS

Nota: La velocidad de transmisién entre el supervisor y el
variador debe ser la misma. De no ser asi, la comunicacién no|
se puede establecer. Cuanto mayor sea la velocidad de
transmision, mayor serd la velocidad de la comunicacién.

N o 0 s N P

Valor por

defecto

Modificar

P14.02

Ajuste de la
comprobacion
de bit digital

El formato de datos entre el supervisor y el variador debe ser el
mismo. De no ser asi, la comunicacién no se puede establecer.
0: Sin comprobacion (N,8,1) para RTU

1: Comprobacioén par (E,8,1) para RTU

2: Comprobacién impar (O,8,1) para RTU

3: Sin comprobacién (N,8,2) para RTU

4: Comprobacion par (E,8,2) para RTU

5: Comprobacion impar (O,8,2) para RTU

6: Sin comprobacién (N,7,1) para ASCII

7: Comprobacion par (E,7,1) para ASCII

8: Comprobacién impar (0O,7,1) para ASCII

9: Sin comprobacion (N,7,2) para ASCII

10: Comprobacion par (E,7,2) paraASCI|

11: Comprobacion impar (O,7,2) para ASCII

12: Sin comprobacion (N,8,1) para ASCII

13: Comprobacién par (E,8,1) para ASCII

14: Comprobacién impar (O,8,1) para ASCII

15: Sin comprobacion (N,8,2) para ASCII

16: Comprobacion par (E,8,2) para ASCII

17: Comprobacion impar (O,8,2) para ASCII

P14.03

Retraso de la
respuesta de
comunicacion

0~200ms

Significa el intervalo de tiempo entre que el variador recibe los|
datos y se los envia al supervisor. Si el retraso de respuesta es
maés corto que el tiempo de proceso del sistema, entonces el
tiempo de retraso de respuesta es el tiempo de retraso del
sistema. Si el retraso de respuesta es mas largo que el tiempo
de proceso del sistema, entonces, después de que el sistema
maneje los datos, éste espera hasta llegar al tiempo de retraso|

de respuesta antes de enviar los datos al supervisor.
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Codigo g
L . Valor por =
de Explicacion detallada del parametro 5
. defecto o
funcion S
0.0 (deshabilitado), 0.1~60.0s
Cuando este cédigo de funcién se ajusta a 0.0, el pardmetro se|
encuentra deshabilitado. Cuando el pardmetro se ajusta a un
Fallo por exceso ) . . .
. valor diferente de cero, si el intervalo de tiempo entre dos
P14.04 | de tiempo en la o ) - . 0.0s O
comunicacion comunicaciones excede el tiempo definido en este parametro,
el sistema indicara “Error de la comunicacion RS485” (Error
CE).
Generalmente, ajistelo como deshabilitado.
0: Alarma y detener libremente
1: No indica alarma y sigue funcionando
P14.05 Proceso de fallo |2: No indica alarma y se detiene de acuerdo al modo de 0 o
‘ de transmision |detencion (sélo bajo control por comunicacion)
3: No indica alarma y se detiene de acuerdo al modo de
detencion (bajo todos los modos de control)
0x00~0x11
Digito unidades:
0: Operacién con respuesta. El variador respondera a
todos los comandos de lectura y escritura del supervisor.
1: Operacién sin respuesta. El variador s6lo respondera al
Accion de los comandos de lectura y no a los de escritura. La
P14.06 proceso de [eficiencia de la comunicacién se puede incrementar| 0x00 o
comunicacién [utilizando este método.
Digito decenas:
0: Protecciéon por contrasefia de la comunicacién
deshabilitada
1: Proteccion por contrasefia de la comunicacion
habilitada
Grupo P17 — Funcién de Monitorizacion
Consigna de Muestra la consigna de frecuencia (frecuencia ajustada)
P17.00 9 . actual del variador 0.00Hz ®
frecuencia
Rango: 0.00Hz~P00.03
Frecuencia de |Muestra la frecuencia de salida actual del variador
P17.01 . 0.00Hz ®
salida Rango: 0.00Hz~P00.03
Frecuencia de |Muestra la frecuencia de referencia de rampa actual del
P17.02 | referenciade |variador 0.00Hz ®
rampa Rango: 0.00Hz~P00.03
Tension de  [Muestra la tension de salida actual del variador
P17.03 ! ov °
salida Rango: 0~1200V
Intensidad de |Muestra la intensidad de salida actual del variador
P17.04 ) 0.0A ®
salida Rango: 0.0~3000.0A
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Codigo g
L . Valor por =
de Explicacion detallada del parametro 5
. defecto <}
funcién =
Velocidad del |Muestra la velocidad rotacional del motor.
[ J
B0 motor Rango: 0~65535 RPM ORPM
Potencia del Muestra la potencia actual del motor.
P17.08 motor Rango: -300.0%~300.0% (relativo a la intensidad nominal 0.0% L]
del motor)
. Muestra el par de salida actual del variador.
0, [ ]
P17.09 Par de salida Rango: -250.0~250.0% 0.0%
Evaluacion de la|Evaluacion de la frecuencia del rotor del motor en control
P17.10 | frecuencia del |vectorial de lazo abierto 0.00Hz [ J
motor Rango: 0.00Hz~P00.03
Tension DC del |Muestra la tension DC del bus actual del variador
P17.11 . _ 0.0V L]
bus de continua |Rango: 0.0~2000.0V
Muestra el estado actual de los terminales de entrada del
variador
Estado de los BIT BIT7| BIT6) BIT5
P17.12 | terminales de HDI S8 S7 S6 0000 ®
entrada BiT4 | [BiT] | [BiT2 | [BiTa [ [BITO
S5 S4 S3 S2 S1
Rango: 0000~00FF
Muestra el estado actual de los terminales de salida del
variador
Estado de los
P17.13 terminales de BIT;[ BIT?2 BIT1] BITO 0000 L]
salida RO2 RO1 HDO Y
Rango: 0000~000F
Muestra el ajuste digital de frecuencia realizado mediante la
P17.14 | Ajuste digital [consola delvariador. 0.00Hz | ®
Rango : 0.00Hz~P00.03
Muestra la consigna de par.
P17.15 |Consigna de par|Rango: -300.0%~300.0% (respecto de la intensidad 0.0% ®
nominal del motor)
. . Muestra la velocidad lineal del variador
[ J
P17.16 | Velocidad lineal Rango: 0~65535 0
P17.18 Valor de contaje |Muestra el valor actual del contaje de pulsos del variador. 0 PY
' de pulsos Rango: 0~65535
Tensién de la Muestra el valor de la sefial anal6gica de entrada All (s6lo
P17.19 entrada Al disponible en variadores <15 kW) 0.00V L]
Rango: 0.00~10.00V
P17.20 Tension de la  |Muestra el valor de la sefial analdgica de entrada Al2. 0.00V PY
’ entrada Al2  [Rango: 0.00~10.00V '
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codigo g
L . Valor por =
de Explicacion detallada del parametro 5
. defecto <}
funcién =
Tension de la  |Muestra el valor de la sefial analégica de entrada Al3. Py
sl entrada AlI3  [Rango: -10.00~10.00V 0.00v
Frecuencia de la|Muestra la frecuencia de la entrada de pulsos de alta
P17.22 entrada de |[frecuencia 0.00 kHz ®
pulsos HDI  |Rango: 0.00~50.00 kHz
Valor de . .
P17.23 |consigna del PID Muestr.a el valor de la consigna del control PID (setpoint). 0.0% PY
. Rango: -100.0~100.0%
(Setpoint)
Valor de Muestra el valor de respuesta del control PID.
0, [ ]
p17.24 respuesta PID |Rango: -100.0~100.0% 0.0%
Factor de .
. M | f | del .
P17.25 potencia del uestr.a el factor de potencia actual del motor 0.00 PY
Rango: -1.00~1.00
motor
Tiempo de . . . .
) . Muestra el tiempo de funcionamiento actual del variador. .
P17.26 | funcionamiento R 0 min [ ]
Rango: 0~65535 min
actual
Escalé | .
scalon actua Muestra el escalon actual del PLC simple o del modo
del modo PLC .
P17.27 simple 0 Multipaso. 0 L]
Multipaso Rango: 0~15
P17.35 . Entrrflda de Muestra la intensidad de entrada en el lado AC 0.0A L]
intensidad AC
Muestra el par de salida. Un valor positivo indica que el motor
P17.36 Par de salida estden estadq de gleqromouon (se comporta como motor), y 0.0 Nm Py
un valor negativo significa que se comporta como generador.
Rango : -3000.0 Nm~3000.0 Nm
Valor de contaje
P17.37 |de la sobrecarga|0~100 (100 significa fallo OL1) 0 [ J
de motor
. Muestra la salida PID
0, [ ]
P17.38 Salida PID Rango: -100.00~100.00% 0.00%
Descarga
P17.39 incorrecta de |0.00~99.99 0.00 [ J
parametros
Grupo P24 - Funciones especiales para Bombeo de Agua
Habilitacion de habilitad
i 0: Deshabilitadas
P24.00 las fgnmones A 0 ©
especiales para |1: Habilitadas
bombeo de agua
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Caodigo
de
funcién

Explicacion detallada del parametro

Valor por
defecto

Modificar

0: Realimentacion mediante el canal anal6gico All.
Canal de L . -
i taci6 (potenciémetro integrado en variadores <15 kW)
P24.01 realimentacion .. pealimentacion mediante el canal analégico Al2 0 o
del sensor de |,. . L . -
- 2: Realimentacion mediante el canal analdgico Al3
presion 3: Realimentacion mediante la entrada de pulsos HDI
P24.02 Seleccion del |0: Pasar a dormir si la consigna de frecuencia < P24.03 0 ©
' modo dormir [1: Pasar a dormir si el nivel de presién > P24.04
Nivel de
frecuencia para |Rango de ajuste: 0.00~P0.03 (frecuencia méaxima)
g o . 10.00Hz e}
A pasar a modo |Habilitado si P24.02=0
dormir
P24.04 N'V:::engl:n Rango de ajuste: 0.00~100.0 % 50.0 % o
. ()
: parapasara o piitado si P24.02=1
modo dormir
Tiempo de
P24.05 espera para Rango de ajuste: 0.0~3600.0 s 5.0s ]
pasar a modo
dormir
P24.06 Seleccion del |0: Despertar si la consigna de frecuencia > P24.07 0 ©
’ modo despertar [1: Despertar si el nivel de presién < P24.08
Nivel de Rango de ajuste: 0.00~P0.03 (frecuencia maxima)
. : 0. . o
P24.07 frecuencia de Habilitado si P24.06=0 20.00 Hz
despertar
Nivel de presién |Rango de ajuste: 0.00~100.0 % 0
p24.08 de despertar |Habilitado si P24.06=1 10.0% ©
Una vez el variador entra en el modo dormir, como minimo
Tiempo minimo [permanecera en este estado durante el tiempo especificado
P24.09 P o|P et S poesp 50s o
en modo dormir |en este cédigo de funcion
Rango de ajuste: 0.0~3600.0 s
Habilitacion de
P24.10 la bombas 0 ]
auxiliares
] Los cédigos de funcién P24.10~P24.12 permiten constituir
Tiempode |, 4rypo de presion de hasta tres bombas, formado como
retraso al maximo por una bomba principal y dos bombas auxiliares
P24.11 arranque / in rotacién de la bomba princi Iy 5.0s o
detencion de la (sin rotacion de la bomba principal).
bomba auxiliar 1|g| funcionamiento sigue el siguiente esquema
Tiempo de
P24.12 retraso al 50s O
arranque /
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Cadigo
de

funcién

detencion de la
bomba auxiliar 2

Explicacion detallada del parametro

[Ty
1 #f ruvien b
s 3ot man |

P24.10 se utiliza para habilitar las bombas auxiliares:
0: Sistema sin bombas auxiliares

1: Habilitacién de la bomba auxiliar 1

2: Habilitacion de la bomba auxiliar 2

3: Habilitacion de las bombas auxiliares 1y 2

Rango de ajuste de P24.11: 0.0~3600.0 s

Rango de ajuste de P24.12: 0.0~3600.0 s

Valor por

defecto

Modificar
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7 Explicacién detallada de la operacién
7.1 Contenido de este capitulo

Este capitulo describe en detalle el modo de funcionamiento interno del variador.

A\

<-Compruebe que todos los terminales estén conectados y apretados

correctamente.

<-Compruebe que la potencia del motor corresponde a la del variador.

7.2 Primer encendido

Comprobar antes de encender

Por favor, compruebe los puntos indicados en la lista de instalacién del capitulo 2.

Operacion de encendido original

Asegurese de que no hayan errores de cableado y que la red de alimentacion elegida sea correcta. Conecte

el magnetotérmico de entrada para encender el variador. Se mostrara 8.8.8.8.8. en la consola. Compruebe

también si el relé auxiliar cierra correctamente. Cuando los caracteres del display cambien para mostrar la

frecuencia ajustada, el variador habra finalizado la inicializacién y quedara en estado de stand-by.

L ] L ] [ ] o o] o o} (o]
D [ ]

s syl
BEEEH-— SOOOP
® o

Estado Stand-by: LED muestra "8.8.8.8.8" y los
7 LEDs se encuentran encendidos

El diagrama siguiente muestra la primera operacion:

Pag. 95 de 160



Inicio

: v

Encendido después de ‘

| cableado correcto
Reinicio de parametros

L (P00.18=1)

S . A
‘Seleccion par cte/par var
L (P0DOAT)
v
P02.01-P02.05 |

h 4
Presions QUICK/JOG
para ir a velocidad JOG |
S
Si sentido de giro no
comecto, apague y cambie

cableado motor
Y
Modo Autoluning
| s
¥ v ¥
P00 15=1 PO0.15=2 ‘ PO0.15=3

v
| Presione RUN para iniciar
aulotuning
[P —
Ajuste P00.01

Ajuste frecuencia de
funcionamiento.

[, —
PO0.00=1 P00.00=2

Ajuste P03 ‘ Ajusts PO3 Ajuste P04

|

‘ Ajuste POT ‘
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Nota: Si ocurre un fallo, por favor, proceda segun el apartado 8 Solucién de fallos. Estime la causa del fallo
y resuélvalo.

Aparte de los codigos de funcién P00.01 y P00.02, los terminales del bornero de control también se pueden utilizar
para ajustar el canal de comandos de operacion.

Canal de comando = Terminal multifuncién = 36 Terminal multifuncién = 37 Terminal multifuncién = 38
de operacion Cambiar el comando a la = Cambiar el comando al bornero Cambiar el comando a la
actual en P00.01 consola de control comunicacion
Canal de comando / Canal de comando mediante Canal de comando
mediante consola terminal de control mediante comunicacion
Canal de comando
. . Canal de comando Canal de comando
mediante terminal . / . L
mediante consola mediante comunicacion
de control
Canal de comando )
mediante Canal de comando Canal de comando mediante /
mediante consola terminal de control

comunicacion

Nota: “/” significa que el terminal multifuncioén esta deshabilitado en el canal actual de referencia.

7.3 Control Vectorial

Debido a que los motores asincronos tienen un acoplamiento magnético no lineal y diferentes variables que
controlar, el control real de este tipo de motores es dificil. El control vectorial se utiliza principalmente para
resolver este problema, mediante la division del vector de intensidad en intensidad de excitacion
(proporcional al flujo magnético del motor) y en intensidad de par (proporcional al par motor) mediante el
control y la medida del vector de intensidad del estator y teniendo en cuenta su magnitud y fase en todo
momento.

Este método permite desacoplar la intensidad de excitacion de la intensidad de par, y de esta manera, regular
los motores asincronos con un alto rendimiento y muy buenaprecision.

Los variadores GD200A incorporan control vectorial sensorless (sin necesidad de encoder) para motores
asincronos. Debido a que el célculo del control vectorial se basa en modelos matematicos donde se
necesitan conocer de forma exacta los parametros del motor, la precision de éstos afectara en gran medida al
comportamiento del control vectorial. Se recomienda introducir los parametros de motor y realizar el
autotuning antes de comenzar aoperar.

Debido a que el célculo del control vectorial es muy complejo, es necesario un conocimiento técnico elevado
para modificar los parametros internos del control vectorial (cédigos de funcién del grupo PO03). Se
recomienda utilizar los parametros de funcién especificos del control vectorial con precaucion.
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7.4 Control de par

Los variadores GD200A disponen de dos modos de control vectorial: control de par y control de velocidad
rotacional. El control de la velocidad rotacional se basa en mantener una velocidad estable y en asegurar
que la consigna de velocidad sea lo mas préxima posible a la velocidad real de funcionamiento. La carga
maxima debe estar en el rango del limite de par.

El control de par se basa en mantener un par estable y en asegurar que la consigna de par sea lo mas
préxima posible al par de salida real. Al mismo tiempo, la frecuencia de salida debe estar entre el limite
superior e inferior de frecuencia.
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7.5 Parametros del motor

A\

<Puede producirse dafio fisico si el motor arranca repentinamente durante el
autotuning. Por favor, compruebe la seguridad del ambiente alrededor del motor y
de la carga antes de proceder arealizar el autotuning.

<-La potencia se sigue aplicando incluso cuando el motor esta detenido durante el
autotuning estatico. Por favor, no toque el motor hasta que se termine el autotuning
estatico, si se hiciera, se podria producir una descarga eléctrica.

A\

<No lleve a cabo el autotuning dindmico si el motor estd acoplado con la carga. Si se
hiciera, podrian ocurrir acciones erroneas o producirse dafios en el variador o en
los dispositivos mecéanicos. Al llevar a cabo el autotuning dindmico con la carga
acoplada, los parametros del motor no se calculardn correctamente y podrén
ocurrir acciones erréneas. Lo correcto es desacoplar el motor de la carga durante el
autotuning dindmico cuando éste seanecesario.

POD.01=0 {Teclado)

AJuste los parametms de motar
PG2.01-P02.05 de acuerd

Ajuste el método de autosintonizacion
(P00.15)

‘ P00.15=1 ‘ ‘ PO0.15=2 ‘ ‘ PO0A5=3 ‘

Presiena KUN y camianze
autosintonizacion

El rendimiento del control del variador se basa en el célculo preciso del modelo matematico de éste. El
usuario debe llevar a cabo el autotuning del motor antes de la primera operacion.

Nota:

1. Ajuste los pardmetros del motorde acuerdo a su placa de caracteristicas.

2. Durante el autotuning del motor, si se selecciona autotuning dindmico, desacople el motor de su carga con
el objetivo de que el motor se encuentre en un estado estatico y en vacio. Si no se hiciera, el resultado del
autotuning seria incorrecto. Mediante el autotuing se pueden calcular los parametros P02.06~P02.10.

3. Si se selecciona autotuning estatico n°1, no desacople el motor de su carga. Debido a que sélo algunos
parametros del motor intervienen, el rendimiento del control no es tan bueno como en el autotuning dinamico.
Con el autotuning estatico n°1, los variadores GD200A pueden calcular los pardmetros P02.06~P02.10.

4. Si se selecciona autotuning estatico n°2, no desacople el motor de su carga. Debido a que sélo algunos
parametros del motor intervienen, el rendimiento del control no es tan bueno como en el autotuning dinamico.
Con el autotuning estatico n°2, los variadores GD200A pueden calcular los parametros P02.06~P02.08. Es
adecuado en los casos donde se aplique el control SVPWM (control V/f).
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7.6 Control de arranque y detencién

El control del arranque y la detencién del variador incluye tres estados: arranque mediante comando de
operacion después de un encendido normal, arranque por habilitacién de la funcién de reinicio después de un
encendido normal, y arranque después de un reinicio automatico defallo.

A continuacion se detallan los tres estados de arranque.

Asi mismo, existen tres modos de arranque del variador: arrancar directamente desde la frecuencia de inicio,
arrancar después del frenado DC y arrancar mediante la funcién caza al vuelo. El usuario las puede
seleccionar dependiendo de las diferentes situaciones.

Para cargas con gran inercia, especialmente en los casos donde se puede tener rotacion en sentido inverso,
la mejor opcién es seleccionar el arranque después de frenado DC o mediante la funcién caza al vuelo.

1. Se muestra a continuacion el esquema légico del arranque mediante comando de operacion después de
un encendido normal:

01 %0

on %

- > - -

oe 7 ]
e ALK g 8

2. Esquema légico del arranque por habilitacion de la funcién de reinicio después de un encendido normal

Tetiss

Desercon

Thrrpe Se ospers Sl remdi Y

P> spapse de spagade » P01 227

Terminal
-
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3. Esquema l6gico del arranque después de unreinicio automéatico de fallo

En operacion

v

Fabo del variador

Y.

N° de intentes de NO
reconexion <P08 28

sl
v

El intervalo de tiempo

NO
entre el fallo y &l intento

de reconexién > P08.28

sl

Reset del falo y el Se muestra &l codigo
vanador empieza de fallo y el vanador se;
a operar detiene

7.7 Ajuste de frecuencia

Los variadores GD200A permiten ajustar la frecuencia de varias formas. El canal de referencia se puede
dividir en canal principal de referencia y canal auxiliar de referencia.

Existen dos canales principales de referencia: El canal de referencia de frecuencia A y el canal de referencia
de frecuencia B. Estos dos canales de referencia se pueden combinar entre si mediante céalculos
matematicos simples. Ademas, los canales de referencia pueden ser conmutados de forma dinamica
mediante los terminales de entrada multifuncién.

Existen tres canales auxiliares de referencia: UP/DOWN por consola, UP/DOWN por terminales de entrada y
entrada de potenciémetro digital. Las tres formas provocan el mismo efecto, y son equivalentes.

El usuario puede habilitar el método de referencia y el efecto del método sobre la referencia de frecuencia
mediante el ajuste de cédigos de funcion.

El valor real de la referencia de frecuencia se compone del valor de la referencia principal y el valor de la
referencia auxiliar.
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reglas detalladas de cambio se muestran a continuacion:

P70 beerie
herrc o e chven |

Canal de \ . o . . o . . o
referencia Terminal multifuncién = 13 Terminal multifuncion = 14 Terminal multifuncion = 15
actual Conmutar de canal A a Conmutar entre Conmutar entre
canal B combinacion y canal A combinacion y canal B
P00.09
A B / /
B A / /
A+B / A B
A-B / A B
Max (A,B) / A B
Min (A,B) / A B

Nota: “/” significa que el terminal multifuncién no es valido bajo el canal de referencia actual.

Cuando se seleccionan terminales multifuncién UP (valor 10) y DOWN (valor 11) para ajustar la frecuencia
auxiliar interna, P08.45 y P08.46 se pueden ajustar para aumentar o disminuir rapidamente la frecuencia

establecida.
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Ratio da cambio de la fracuancia- Terminal UP | P08 45)
A Ratio ds cambo de 1a fracuancia- Terminal DOWN ( P08 46)
\
N
1\
\ 7"\
|, - \,

f
1
|
|
Taminal . | I Estado termral UP
mutiturcian=10 | I ;J | 1 _
ey O

| T
Terminal { | Estado terminal DOWN
S — ] -

»

multituncién=11
(DOWN)

7.8 PLC simple

La funcién PLC simple es también un generador de velocidades multipaso. El variador puede cambiar la
frecuencia de operacion y sentido de giro automéaticamente en el tiempo indicado, y cubrir de este modo las
necesidades del proceso. En el pasado, esta funcion necesitaba ser asistida por un PLC externo, pero ahora
el variador GD200A puede realizar esta funcién por si mismo de forma sencilla.

Los variadores GD200A permiten disponer de 16 escalones (con velocidad y tiempo de duracion
independientes) y de 4 grupos de tiempos de Aceleraciéon/Desaceleracion.

Los terminales de salida digitales o los relés multifuncién permiten dar una sefial de salida ON cuando el PLC

simple termina un ciclo o un paso (segun laeleccion).

P10 LG B

- -
2000

7.9 Operacion Multipaso

Los variadores GD200A permiten ajustar 16 escalones de velocidad multipaso, que pueden ser
seleccionados mediante la combinacién de cuatro terminales multifuncién seleccionados como terminales
multipaso (valores 16~19). Cada combinacion de los terminales multifuncion corresponde a una velocidad de
la0alal5.

Pég. 103 de 160



08 W

e
k)

P 300 Trms 0 e L o
[ovme— —
e | OF | ON | o | on o | o | o | on PP —
= peireriery
w5 [ o7 | o [ o [ or [ | o 200 s i -—33
— -
e o s 4 -
o | oo | o | o o | on | on | oW Byl R nemscel
— = 008 e it s [ meter
1007 s @ e L
[osp—" > Ton -
e o [ o o [0 o | o | om [ o
Fo roRm wemaccs
P e—— hoR ! e+
i [T % R [ [ R o] 780 e -2
Tm—
Vgl romsmeenccs
[ ) wr 2 Tampo0FC 1
A e P 53011 e e > an
v -
Vg OO Vet
o P01 et 3 > BTN A1 b <
TART) P o T
P
ey
o 1034 W s
L) L gl R ~ e
T
A4
v
9018 v e wru L
> pgla- et Lo i - ——
——" « —
o s
Comere = e =
e = =]
55038 heven o epvone L
L e ol St Somiite s g MCOEE
o——— e
[ — . PO g et -
e PO e . sn
o
e ———
Pt @ ot
022 W e 1 o 0013 Tempe € ¢
13023 oo e e Ll
L— —
e
R e rod]
o 7O Ao ra 1 > W P8 07 S 8
10 T e ottt &
Pe— '
ormsonmvnss | o8 | on o [ on o | on | 0w [ on Vol R Nmeares
poe OIS W s 4 an [ p—r
LS5 omepianid -
s tn v 1 ———
e | o ot | o | on [ ow [ o [ow | en -
——t w
P i 1 LT — m [T ia——
i’ | ot |t o [0 on | v | o | o LT mepirantl -
— | "
L s e B T R
— ! P10 smpens g 14 am
31 e o e L1
-t
w2 | 8 [ m [ w w| o wmw
P02 mimpone e 18 s
- i

7.10 Control PID

El control PID es comUnmente utilizado para controlar un proceso. Ajusta la frecuencia de salida mediante una operacion
proporcional, integral o diferencial aplicada a la diferencia que existe entre la consigna PID (setpoint) y el valor real obtenido
mediante la lectura de un sensor, con el objetivo de conseguir de forma estable el valor de consigna. Es posible aplicarlo a
sistemas de control de flujo, presion, temperatura, etc. El esquemade control basico del control PID se muestra a continuacion:

rou

- ; i | [—]

reon
L il

-

Cuando P00.06, P00.07=7 o P04.27=6, el modo de operacién del variador es control PID.
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7.10.1 Indicaciones generales para el ajuste del PID:

a) Ajuste de la ganancia P (Kp, cédigo de funcionP09.04)

Para el ajuste de la ganancia P del sistema, primero anule el valor del tiempo integral y el tiempo diferencial
(ajuste Ti=0y Td=0, o lo que es lo mismo, P09.05=0 y P09.06=0) para hacer que el ajuste proporcional sea el
Gnico método de variacion del control PID. Ajuste la consigna del PID (setpoint, definido en P09.01) a un valor
de 60%~70% e incremente la ganancia P (P09.04) desde O hasta que el sistema oscile en gran medida.
Ahora realice el mismo procedimiento a la inversa (disminuyendo el valor de P). Tome nota del valor de P con
el que el sistema oscila en gran medida, y ajuste el valor de P a un 60%~70% del valor anotado (ajustarlo en
el parametro P09.04). Después de esto, el ajuste de P haterminado.

b) Ajuste del tiempo integral

Después de ajustar el valor de P, ajuste un valor inicial de tiempo integral elevado y disminlyalo hasta
provocar la oscilacion del sistema. Entonces, proceda a la inversa, vaya aumentando el valor del tiempo
integral hasta que la oscilacion del sistema desaparezca. Tome nota del valor de Ti de oscilacién y ajuste el
tiempo de integracion finalmente al 150%~180% del valor anotado. Después de esto, el ajuste de Ti ha
terminado.

c) Ajuste del tiempo diferencial

Generalmente, no es necesario ajustar el tiempo diferencial Td. Normalmente, su valor es 0.

Si se necesita ajustar, ajlstelo al 30% del valor de oscilaciéon del mismo modo que ha hecho con Py Ti.

d) Ponga en marcha el sistema con carga y sin carga (si ésta se puede desacoplar), y compruebe que los
valores obtenidos del PID cumplen con los requerimientos delsistema.

7.10.2 Ajuste fino del PID

Después de obtener los valores del control PID, es posible afinar el control mediante las siguientes
indicaciones:

Control del error de sobrepaso

Acorte el tiempo diferencial y prolongue el tiempo integral cuando ocurra sobrepaso.

Antes de
4 ajuste
Respuesta o
-
Después de
ajuste
I/ ! Tiempo
i .

Conseguir el estado estable lo antes posible
Acorte el tiempo integral (Ti) y aumente el tiempo diferencial (Td), aunque se produzca sobrepaso, ya que el
control se deberia estabilizar lo antes posible.

Después de
N
Respuesta o ajusts
* Antes de
ajuste
v Tiempo
¥ .

Control de la oscilacién de larga duracién
Si los periodos de oscilacion son mas largos que el tiempo integral ajustado (Ti), es necesario prolongar el
tiempo de integracion (Ti) con tal reducir la oscilacién.
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. Antes de ajuste
Respuesta T -

Después de ajuste

TboTpo
Control de la oscilacion de corta duracion
Un periodo de oscilaciéon del mismo valor que el tiempo diferencial (Td) significa que el tiempo diferencial es
demasiado grande. Disminuir el tiempo diferencial (Td) puede disminuir la oscilacion. Si el tiempo diferencial
estd ajustado a 0.00 (significa que no existe control diferencial) y todavia se mantiene la oscilacion, la
solucién es disminuir la ganancia proporcional P.

Después de ajuste

.
Respuesta SN N N\ Fa\

1/ *_Antes de ajuste

Tiempo

7.11 Contador de pulsos

Los variadores GD200A disponen de contador de pulsos cuya entrada viene dada principalmente por el
terminal HDI (entrada de pulsos de alta frecuencia).
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8 Solucion de fallos y mantenimiento

8.1 Contenido de este capitulo

Este capitulo describe cémo resetear los fallos y ver el histérico de éstos. También lista todos los mensajes de
fallo, incluyendo la posible causa y las acciones correctivas a realizar.

del variador. Lea las instrucciones de seguridad del capitulo Precauciones de

2 <$-Sélo los electricistas cualificados estan autorizados a realizar el mantenimiento
Seguridad antes de trabajar sobre el variador

8.2 Indicaciones de Alarmay Fallo

Los fallos son indicados en el variador por LEDs. Vea el apartado Procedimiento de operacién de la
consola. Cuando el LED TRIP esta encendido, 0 se muestra alguna alarma o mensaje de fallo en el display
de la consola, el variador se encuentra en un estado anormal. Los pardmetros P07.27~P07.32 memorizan los
ltimos 6 fallos y P07.33~P07.56 memorizan los datos de operacion de los Ultimos 3 fallos. Utilizando la
informacién que se indica en este capitulo, la gran mayoria de causas que provocan alarmas y fallos pueden
ser identificadas y corregidas. Si no fuera asi, contacte con ALLSAI.

8.3 Reset de fallos

El variador puede ser reiniciado (reseteado) presionando la tecla STOP/RST|, mediante una entrada digital,
o desconectandolo de la red y volviéndolo a conectar. Cuando el fallo se ha eliminado, el motor se puede
volver aarrancar.

8.4 Explicacion de los fallos y solucion

Proceda como sigue ante un fallo del variador:

1. Asegurese de que no haya ningun problema con la consola del variador. Si se detecta que el
funcionamiento es anormal, por favor, contacte con ALLSAI.

2. Sino se aprecia ninguin problema con la consola del equipo, por favor, compruebe el grupo de codigos de funcion
P07 para ver qué fallos se han producido, y qué datos de operacion se han memorizado en el momento del fallo.

3. Vea la tabla siguiente, con instrucciones detalladas de solucién y comprobacion, dependiendo del fallo que
presente el variador.

4. Elimine el fallo.

5. Compruebe que el fallo se ha eliminado y haga un reset con tal de operar de nuevo el variador.

Codigo

de fallo
outl Fallo de IGBT de la fase U | 1. La aceleracion es demasiado
Qut2 Fallo de IGBT de la fase V | rapida

2. EI IGBT se haestropeado

3. Mal funcionamiento debido a

interferencias

Oout3 Fallo de IGBT de la fase W | 4. La conexién de los cables

hacia el motor no es buena

5. La puesta a tierra del

variador no es correcta

Sobrecorriente durante la 1. La aceleracion o desaceleracién | 1. Aumente el tiempo de

Tipo de Fallo ‘ Posible Causa Qué hacer

1. Incremente el tiempo de
aceleracion

2. Cambie la placa de potencia
3. Compruebe los cables de
salida al motor

4. Inspeccione los equipos
colindantes y elimine la
interferencia

OC1

aceleracion es demasiado rapida. aceleracion
oc2 Sobrecorriente durante la 2. Latension de la red es 2. Compruebe la red de
desaceleracion demasiado baja. alimentacion
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Cédigo

Tipo de Fallo Posible Causa ué hacer
de fallo P ‘ Q
3. La potencia del variador es | 3. Cambie el variador por uno
demasiado baja. de mas potencia
4. Los transitorios de la carga o | 4. Compruebe si la carga esta
la rotacion es anormal. cortocircuitada (el cableado o la
5. La conexién a tierra esta conexion a tierra) o si larotacion
Sobrecorriente durante la cortocircuitada o existe pérdida | de la carga noes suave
OC3 operacion a velocidad de fase de salida. 5. Compruebe la configuracion
constante 6. Hay interferencias externas | de la salida.
excesivas. 6. Compruebe si existen
7. La proteccion STALL esta interferencias externas fuertes
activada 7. Compruebe los ajustes del
caédigo de funcion P11.03
relativo a la proteccién STALL.
Sobretension durante la ” 1. Compruebe la entrada de
ovi . 1. La tension de entrada es mp I .
aceleracion potencia (red de alimentacion)
— anormal. . .
Sobretension durante la . L 2. Compruebe si el tiempo de
ov2 ., 2. Existe regeneracion de -
desaceleracion ) . desaceleracion de la carga es
corriente importante. : . -
. demasiado corto o si el variador
» 3. No se han instalado .,
Sobretensién durante la arranca durante la rotacion del
_, - componentes de frenado. .
ov3 operacion a velocidad . motor, 0 se necesitan instalar los
4. La energia de frenado no se
constante componentes para hacer un
ha evacuado .
frenado regenerativo
L 1. Compruebe la entrada de
1. La tension de la red de P . -
alimentacion es muy baia potencia (red de alimentacion).
uv Subtensioén en el bus DC . y 0aja. . 2. Compruebe los ajustes del
2. La proteccion STALL esta o L
activada caédigo de funcion P11.03
) relativo a la proteccién STALL.
1. La tension de la red de 1. Compruebe la entrada de
alimentacion es muy baja. potencia (red de alimentacion)
2. La intensidad nominal de 2. Ajuste correctamente la
motor ajustada en el variador intensidad nominal del motor
oL1 Sobrecarga del motor !
no es correcta. P02.05
3. La sobrecarga del motor o 3. Compruebe la carga o
los transitorios de la carga son | modifiquela con tal de que el
demasiado fuertes. par a realizar sea menor
1. La aceleracién es demasiado | 1. Incremente el tiempo de
rapida aceleracion
2. Re arranque después de la | 2. Evite el re arranque después
detencion de la detencion.

OoL2 Sobrecarga del variador 3. La tension de la red de 3. Compruebe la entrada de
alimentacion es muy baja potencia (red de alimentacion)
4.La carga es demasiadopesada | 4. Cambie el variador por uno
5. La potencia del motor es de maés potencia.
demasiado baja 5. Seleccione un motor adecuado.
El variador indicara pre alarma

Compruebe la carga y el punto

OoL3 Pre alarma por sobrecarga | por sobrecarga de acuerdo al

. de pre alarma por sobrecarga
valor ajustado
1. Compruebe la red de
Pérdida de fase o fluctuacion alimentacion de la entrada
SPI Fallo de fase de entrada

enlaentradaL,NoR,S, T

2. Compruebe la distribucién
de la instalacion
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Cédigo

Tipo de Fallo Posible Causa ué hacer
de fallo P Q
1. Compruebe la distribucion
Fallo de fase de U,V,W (o de la saFI)ida
SPO Fallo de fase de salida desequilibrio importante de la
carga) 2. Compruebe el motor y el
9 cableado de salida
1. Refiérase a la solucién
i ) ropuesta en caso de
OH1 Sob-rgcalentamlento del 1. Suciedad en el conducto de prop .
rectificador . . sobrecorriente
aire o ventilador estropeado L .
) 2. Limpie el conducto de aire o
2. La temperatura ambiente es . .
. cambie el ventilador
demasiado alta. o
. . " 3. Disminuya la temperatura
OHp | Sobrecalentamiento de los 3. El tiempo de operacion en ambiente
sobrecarga es demasiado largo. . )
IGBT 9 g 5. Cambie el variador por uno
de mas potencia
Fallo externo detectado a Compruebe el equipo externo
EF Fallo Externo través de las entradas S1...S8 P o quip .
! que da la sefial al variador
configuradas para ello
1. Ajuste la velocidad de
transmisién a un valor
1. El ajuste de la velocidad de | adecuado
transmision no es correcto. 2. Compruebe el cableado de
2. El cableado de comunicacién | comunicacion
L presenta un fallo. 3. Ajuste la direccién de
CE Error de comunicacion . L o
3. La direccion de comunicacion a un valor
comunicacion es errénea. adecuado
4. Hay fuertes interferencias 4. Cambie la distribucién del
que afectan a lacomunicacién | cableado de comunicacién o
mejore su inmunidad a
interferencias.
1. La conexién de la tarjeta de
control no es buena 1 F:ompruebe el conec'tor dela
2. Mala alimentacién auxiliar tarjeta de control y conéctelo
Fallo de deteccién de 3. Se ha roto algiincomponente | correctamente si se hubiera
ItE intensidad de alguna de las placas movido
electrénicas o 2. Cambie la placa de control
4. El circuito ele_ctronlco de la 3. Cambie la consola
consola no funciona
correctamente
1. Cambie el modelo del
1. La capacidad del motor no vangdor .
incid | idad del 2. Ajuste los parametros
coincide con la capacidad del | o ningles de acuerdo con la
variador ) placa de caracteristicas del
2. El parametro de potencia del | motor
variador no se ha ajustado 3. Desacople la carga si es
. correctamente osible y vuelva a hacer el
tE Fallo de Autotuning P Y

3. El desfase entre los
parametros provenientes del
Autotuning y los pardmetros
estandar es muy grande

4. Tiempo de autotuning
sobrepasado

autotuning

4. Compruebe la conexion del
motor y ajuste los parametros
de éste de nuevo

5. Compruebe si el limite
superior de frecuencia esta por
encima de 2/3 partes de la
frecuencia nominal
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Cédigo

Tipo de Fallo Posible Causa ué hacer
de fallo p Q
1. Presione STOP/RST para
1. Error al controlar la lectura y reiniciar
EEP Fallo de EEPROM escritura de los parametros 2 Cambie la placa de control
2. EEPROM dafiada @ P
principal
1. Realimentacién PID
desconectada 1. Compruebe la sefial de
PIDE Fallo de realimentacion PID | 2. El sensor que proporciona la | realimentacién PID
realimentacién PID ha dejado | 2. Compruebe el sensor
de funcionar
1. Fallo del circuito de frenadoo .
. ~ 1. Compruebe la unidad de
. unidad de frenado dafiada
Fallo de la unidad de . . frenado
bCE 2. La resistencia de frenado . . .
frenado . 2. Seleccione una resistencia
externa existente no es
. de frenado adecuada
suficiente
El tiempo de funcionamiento
) . - ) ) Contacte con su proveedor y
Tiempo ajustado en fabrica | real del variador esta por ; )
END } . . ajuste de nuevo el tiempo de
alcanzado encima de éste ajuste de . .
- funcionamiento
fabrica.
La conexion de la consola no es
buena: Compruebe el cable de la
' L consola y asegurese de que es
El cable de extension de la ] yaseg q
. normal;
L consola es demasiado largo y .
Error de comunicacién de la | ~ . . . Compruebe los equipos
PCE existe una interferencia muy . L
consola fuerte: colindantes y elimine la fuente
’ L de interferencias;
Parte de los circuitos de .
o Cambie la consola o la placa
comunicacion de la consola o (. o
L electrénica dafiada
de la placa principal fallan
It_)ﬁecr:);ean de la consola no es Compruebe el cable de la
El cable de extension de la ﬁg?;gﬁ y asegurese de que es
Error de carga de consola es demasiado largo y ’ | .
UPE arametros (del variador a | existe una interferencia muy Cqmpruebe 0S equIpos
p fuerte: colindantes y elimine la fuente
la consola) ' L de interferencias;
Parte de los circuitos de :
S Cambie la consola o la placa
comunicacion de la consola o . o
L electrénica dafiada
de la placa principal fallan
Compruebe el cable de la
La conexidn de la consola no es| consola y asegurese de que es
buena; normal;
Error de descarga de El cable de extens'lon de la Co_mpruebe los equipos
DNE smet del | consola es demasiado largo y | colindantes y elimine la fuente
parame ros (de la consola existe una interferencia muy de interferencias;
al variador) fuerte; Cambie la consola o la placa
Error de almacenamiento en la | electrénica dafiada
consola Vuelva a cargar los datos en la
consola de nuevo
ETH1 Fallo de fuga a tierra 1 1. La salida del variador esta 1. Compruebe si la conexion
cortocircuitada con el tierra del motor es normal o no
2. Existe un fallo en el circuito | 2. Cambie la placa electrénica
. de deteccion de intensidad 3. Cambie la placa de control
ETH2 Fallo de fuga a tierra 2

3. La potencia real del motor
difiere mucho de la potencia del
variador

principal
4. Ajuste los pardmetros de
motor correctamente
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cédigo

de fallo Tipo de Fallo Posible Causa Qué hacer
Compruebe la carga 'y
asegurese de que es normal;
dEu Fallo de desviacién de La carga es demasiado pesada | Incremente el tiempo de
velocidad 0 esta bloqueada deteccion;
Compruebe si los parametros
de control son normales
Compruebe la carga 'y
El pardmetro de autotuning no | asegurese de que es normal;
STo Fallo de mal ajuste es cor'recto; ) Compruebe si los parametros
El variador no esté conectado | de control son normales;
al motor Incremente el tiempo de
deteccion de mal ajuste
El variador indicara la pre
Compruebe la carga y el punto
LL Pre alarma por subcarga alarma por subcarga de

acuerdo al valor ajustado.

de pre alarma por subcarga

8.4.2 Otros estados

Cédigo

Tipo de fallo

Posible Causa

Qué hacer

de fallo

POFF

El variador queda sin
potencia eléctrica para
trabajar

debajo de lo tolerado por el
variador, o la tension del bus
DC es demasiado baja

La tensién de red ha bajado por

Compruebe la red de
alimentacion
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8.6 Anadlisis de fallos comunes

8.6.1 El motor no funciona
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8.6.2 Vibracion del motor
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8.6.3 Sobretension
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8.6.5 Calentamiento anormal del motor
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8.6.7 Sobrecarga durante la aceleracién del motor
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8.6.8 Sobrecorriente
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8.7 Solucién de problemas de interferencias del variador

Si existen equipos sensibles en la instalacion, tales como PLCs, PC, sensores, equipos de medida, etc., es
posible que se presenten problemas de interferencias cuando el variador esté en funcionamiento. Estos
problemas pueden solucionarse siguiendo las instrucciones siguientes:

1. Intente conectar o desconectar el jumper J10 del filtro EMC interno, con tal de ver si la interferencia se
elimina.

2. Compruebe si la linea de potencia del variador y la linea de sefial/comunicacion del equipo sensible van
por la misma bandeja. Si lo hacen, los cables de comunicacién o de control del equipo sensible deben
separarse de los cables de potencia delvariador.

3. Si los equipos sensibles y el variador toman la tensién de alimentacion de la misma red, se recomienda la
instalacion de un transformador de aislamiento y un filtro EMC en la entrada del equipo sensible

4. Proceda como sigue con la conexion a tierra del cable apantallado de los equipos sensibles: pruebe
poniendo a tierra ambos extremos, entonces conecte uno solo, y luego sin conectar a tierra; con tal de
verificar que la interferencia se ha eliminado.

5. Intente que los equipos sensibles interferidos y el variador no tengan el tierra comun, o que no esté
flotando; con tal de verificar si la interferencia se haeliminado.

8.8 Mantenimiento y diagnostico de problemas dehardware

8.8.1 Intervalos de mantenimiento

Siempre que se instale en un entorno adecuado, el variador requiere muy poco mantenimiento. La tabla
siguiente indica los intervalos de mantenimiento rutinario recomendados por ALLSAI.

. Método de o
Parte a comprobar Comprobacién del elemento v Criterio
comprobacién
Compruebe la temperatura ambiente,
humedad y vibracion y asegurese de |Inspeccion visual e Conforme a
que no haya polvo, gas, niebla de instrumentos de medida  |este manual
. aceite o caida de agua.
Entorno ambiental
. No hay
Asegurese de que no hayan .
) ) o o herramientas
herramientas u otros objetos extrafios o |Inspeccion visual A
figrosos u objetos
pe peligrosos.
Tension Asegurese de que el circuito principal [Medida mediante Conforme a
y el circuito de control sean normales. |multimetro este manual
Los
. . caracteres
Asegurese de que el display sea lo o
o Inspeccion visual se muestran
suficientemente claro
Consola con
normalidad.
Asegurese de que los caracteres se o Conforme al
Inspeccion visual
muestren totalmente manual
Asegurese de que los tornillos estén
. 9 q Apretar NA
bien apretados
Circuito Asegurese de que no se ha producido
principal De uso publico [ninguna deformacion, grietas, dafios o
cambio de color debido al Inspeccion visual NA
sobrecalentamiento, envejecimiento
del variador o su aislamiento.

Pég. 117 de 160



Método de

Parte a comprobar Comprobacidn del elemento v Criterio
comprobacién
NA
Nota: si el
color del
cobre
Asegurese de que no haya polvo y | i6n visual cambia,
suciedad nspeccion visual esto no
significa
que haya
algun
problema.
Asegurese de que no haya NA
deformaciones o cambios de color o
L de |EN las punteras de los cables Inspeccion visual
apuntera de debido a sobrecalentamiento.
los cables Asegurese de que no hayan grietas NA
o cambios de color en los Inspeccion visual
aislamientos de los cables
. Asegurese de que no exista dafio o NA
Terminales Inspeccion visual
alguno
Asegurese de que no se haya NA
derretido el plastico, existan .
cambios de color, grietas o Inspeccion visual
expansion del chasis.
Estimar el tiempo de NA
Asegurese de que la valvula de funcionamiento de acuerdo
Condensadores ) , . P ;
de filrado _|5€9Uridad esté en el sitio correcto. al mantenimiento o medida
de la capacidad estatica.
La capacidad
Si fuera necesario, mida la Mida la capacidad con los :ﬁ?g?ge
capacidad estatica. instrumentos adecuados igual al):/alor
original *0.85.
Asegurese de que éstas no se
encuentren partidas debido al Oler e inspeccién visual NA
sobrecalentamiento
Las
Resistencias resistencias
. . o . . |deben estar
Asegurese de que no esté Inspeccion visual o medida enun
desconectada. con multimetro +10% de su
valor
original
Inductancias y |Asegurese de que no exista una Escuchar, oler e NA
transformadores |vibracién anormal, ruido u olor inspeccion visual
Aseglrese de que no exista NA
. L L . Escuchar
Contactores y |vibracion en el sitio de trabajo
relés Asegurese de que el contactor esté o NA
Inspeccion visual
en buen estado
Asegurese de que no se hayan NA
Placas perdido tornillos o el_ementos de Apretar
- . contacto de los terminales
Circuito de | electrénicas y y
) Asegurese de que no hayan . o NA
control terminales de cambios en el olor o el color Oler e inspeccion visual
control Aseglirese de que no existen L NA
: : o Inspeccion visual
grietas, deformaciones u 6xido.
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Comprobacién del elemento Criterio

Inspeccioén visual o estime

Asegurese de que los el tiempo de
condensadores no estén funcionamiento de acuerdo
deformados ni derretidos. con la informacién de
mantenimiento
Estime si existe ruido o vibracién Escuchar e inspeccion Rotacion
anormal visual, o rotar con la mano |estable
Asegurese Qe que no se han Apretar NA
perdido tornillos
Ventilador Inspeccion visual o estime |NA
Sistema de Aseglrese de que no se haya el tiempo de
refrigeracion producido cambio de color debido a |funcionamiento de acuerdo
la sobretemperatura a la informacién de
mantenimiento
Asegurese de que no existen NA

Conducto de

S objetos extrafios en el ventilador o  |Inspeccidn visual
ventilacion

en la salida de aire

8.8.2 Ventilador derefrigeracion

Los variadores GD200A estan equipados con uno o varios ventiladores de refrigeracion. Estos tienen una
vida atil minima de 25.000 horas de funcionamiento. La vida Util real depende de la utilizacién del variador y
de la temperatura ambiente.

Las horas de operacién del variador pueden encontrarse en el parametro P07.14 (“tiempo de funcionamiento
acumulado”).

El fallo del ventilador se puede predecir por el creciente ruido de los cojinetes del ventilador. Si el variador
esta trabajando en una instalacién critica, se recomienda sustituir el ventilador una vez aparezcan estos
sintomas. ALLSAI dispone de ventiladores de recambio.

8.8.2.1 Reemplazo del ventilador de refrigeracion

ignorar las instrucciones podria causar dafio fisico o muerte, o dafar el equipo.

c <{-Leay siga las instrucciones descritas en el capitulo Precauciones de Seguridad. El

1. Pare el variador y desconéctelo de la red de alimentacion, y espere como minimo el tiempo especificado en
el variador.

2. Levante la tapa del ventilador con un destornillador, y extraiga el ventilador. Siguiendo el cable de conexion,
encontrara un conector

3. Desconecte el ventilador del conector

4. Instale el nuevo ventilador en el soporte y conéctelo al conector anterior. Vuelva a montar la tapa del
ventilador, asegurandose que quede bien fijada. Preste atencién a mantener la misma direccion del aire del
ventilador (el aire debe lanzarse hacia el interior del variador), segun las figuras siguientes

| Direccion de rotacion  Direceion del aire

Direcclon del Ell’BT

Direccion cel BIfBT
Direccion de fotacién  Direccion del aire

Mantenimiento de los ventiladores

5. Vuelva a dar tension alvariador
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8.8.3 Condensadores

8.8.3.1 Restaurando los condensadores

Los condensadores del bus DC deben ser restaurados de acuerdo a las instrucciones siguientes si el variador
se ha almacenado durante un largo periodo de tiempo. El tiempo de almacenamiento se cuenta desde la
fecha de produccién, y no desde la fecha de entrega. La fecha de producciéon se puede encontrar en el
numero de serie que se encuentra en la etiqueta lateral del variador.

Tiempo Principio operacional
Tiempo de almacenamiento
inferior a 1 afio
Tiempo de almacenamiento Conectar la potencia (red de alimentacion) 1 hora antes de darle la
de 1-2 afios primera orden de marcha
Dar tensién progresivamente al variador
« Aplicar un 25% de la tensién nominal durante 30 minutos
« Aplicar un 50% de la tensién nominal durante 30 minutos
« Aplicar un 75% de la tensién nominal durante 30 minutos
« Aplicar el 100% de la tensién nominal durante 30 minutos
Dar tensién progresivamente al variador
« Aplicar un 25% de la tensién nominal durante 2 horas
« Aplicar un 50% de la tensién nominal durante 2 horas
« Aplicar un 75% de la tensién nominal durante 2 horas
« Aplicar un 100% de la tensién nominal durante 2 horas

Operacion sin carga previa

Tiempo de almacenamiento
2-3 afios

Tiempo de almacenamiento
de més de 3 afios

Método de carga del variador mediante aplicacién de tensién:

La seleccion correcta de la tension de carga depende de la tension de alimentacion del variador. Para los
variadores de entrada trifasica 400Vac se necesita una tension de 400Vac/2A

Debido a que los condensadores necesitan muy poca intensidad para cargarse, 2A son suficientes para su
carga.

Método de carga del variador mediante resistencias (LEDs):

El tiempo de carga es como minimo de 60 minutos si los condensadores del bus de continua se cargan
directamente a la red utilizando este método. Esta operacion debe realizarse a temperatura normal y sin
carga, y las resistencias deben ser conectadas en serie en cada una de las fases de entrada (ademas, la
distancia fisica entre las resistencias de las diferentes fases debe ser > 5.5mm):

Variadores 400V: Resistencia de 1kQ/100W. Se pueden utilizar también LEDs de 100W cuando la tensién no
es superior a 400V. Si se utilizan LEDs, la luz deberia estar apagada o muydébil mientras dura la carga.

-————4kmmmwm1Kh1MW.~————-R U
Fuente de ] _
alimentacion AC 1 Resistencia 1K 100W t 5 Variador v

400V

[
1
L

Rasistencia 1K< /100W ' T w

llustracion de la carga a 400V de los condensadores de un variador

8.8.3.2 Cambio de los condensadoreselectroliticos

<{-Leay siga las instrucciones descritas en el capitulo Precauciones de Seguridad.
El ignorar las instrucciones puede causar dafio fisico o muerte, o dafiar el equipo.

Cambie los condensadores electroliticos del variador si el tiempo de trabajo de éste supera las 35000
horas. Por favor, contacte con ALLSAI para mas informacion.
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8.8.4 Cableado de potencia

<Leay sigalas instrucciones descritas en el capitulo Precauciones de Seguridad.
El ignorar las instrucciones puede causar dafio fisico o muerte, o dafiar el equipo

1. Pare el variador y desconéctelo de la red de alimentacion. Espere como minimo el tiempo indicado en el
variador.

2. Compruebe que los cables de potencia estén bien apretados en los terminales

3. Vuelva a conectar el variador a lared
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9 Protocolo de comunicacion

9.1 Contenido de este capitulo

Este capitulo describe el protocolo de comunicacion de los variadores GD200A.

Los variadores GD200A disponen de interface de comunicacion RS485. Adoptan el protocolo de
comunicacién estandar internacional MODBUS para llevar a cabo el tipo de comunicacién maestro-esclavo.
El usuario puede realizar un control centralizado a través de un PC/PLC, un sistema Scada, etc. (ajustar los
comandos de control, la frecuencia de operaciéon del variador, modificar cédigos de funcién relevantes,
monitorizar y controlar el estado de operacion y la informacién de fallos del variador, etc.) con tal de
adaptarse a los requerimientos especificos de la aplicacion.

9.2 Breve introduccién al protocolo Modbus

El protocolo Modbus es un protocolo de software y un lenguaje comin que es utilizado por un gran nimero de
controladores eléctricos. Con este protocolo, el controlador puede comunicar con otros equipos a través de
una red (canal de transmisién de la sefial o capa fisica, como por ejemplo, una red RS485). Con este
estandar industrial, equipos de diferentes fabricantes pueden conectarse a una red industrial con el objetivo
de ser monitorizados

Dentro del protocolo Modbus, existen dos tipos de transmision: el modo ASCIl y el modo RTU (Remote
Terminal Units). En una red Modbus, todos los equipos deben seleccionar el mismo modo de transmisién y
mismos parametros basicos, como velocidad de transmision, bit digital, bit de comprobacién, y bit de
detencion.

La red Modbus es una red de control donde solo un equipo se comporta como maestro y el resto se
comportan como esclavos. El equipo maestro es aquél que habla de forma activa enviando mensajes a la red
Modbus para controlar y preguntar al resto de equipos. El equipo esclavo es aquel equipo pasivo que envia
mensajes de datos a la red Modbus solo después de recibir un mensaje de control o una pregunta (comando)
proveniente del maestro (respuesta). Después de que el maestro envie el mensaje, los equipos controlados o
preguntados disponen de un cierto periodo de tiempo cada uno para enviar la respuesta, asegurandose asi
que s6lo un esclavo envia el mensaje al maestro a la vez, evitando colisiones.

Generalmente, el usuario puede ajustar un PC, PLC, IPC o HMI como maestro para realizar un control
centralizado. Por ejemplo, cuando el equipo supervisor esta funcionando, si el operador hace clic en un botén
de envio de comando, el equipo supervisor puede enviar un mensaje de comando de forma activa aunque no
pueda recibir el mensaje de los otros equipos. En este caso, el supervisor es el maestro. Si el disefiador del
sistema hace que el variador envie datos sélo después de recibir un comando, entonces el variador es el
esclavo.

El maestro se puede comunicar con un sélo esclavo individualmente o con todos los esclavos. Para el
comando individualizado, el esclavo deberia devolver un mensaje de respuesta; para el mensaje a todos los
esclavos desde el maestro, el esclavo no necesita devolver ninglin mensaje de respuesta.

9.3 Aplicacion del protocolo Modbus en elvariador
El protocolo Modbus del variador es modo RTU y la capa fisica es RS485 a 2 hilos.

9.3.1 RS485 a 2 hilos

La interface a 2 hilos RS485 trabaja en semiduplex y su sefial de datos aplica transmision diferencial, que
también se llama transmision equilibrada. Utiliza pares trenzados, donde uno de ellos se define como A (+) y
el otro se define como B (-). Generalmente, si el nivel eléctrico positivo entre A y B esta entre +2~+6V, la
légica es un “1”, si el nivel eléctrico esta entre -2V~-6V; la Iégica es un “0”.

En el bornero de control, 485+ corresponde a A 'y 485- a B.
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La velocidad de transmision de la comunicacion significa el nimero de bits binarios por segundo. La unidad
en la que se expresa es bit/s (bps). Cuanto mas alto sea el valor de la velocidad de transmision, més rapida
sera ésta, pero el sistema también se vera afectado en mayor medida por las interferencias. Si se utiliza un
par de cables trenzados de 0.56mm? (24AWG) como cables de comunicacion, la distancia méaxima de
transmisién es como sigue:

Velocidad de Max. distancia Velocidad de Max. distancia
transmision (BPS) transmisién (m) transmisién (BPS) transmisioén (m)
2400 1800 9600 800
4800 1200 19200 600

Se recomienda utilizar cables apantallados y utilizar la pantalla como cable de tierra durante la comunicacion
remota RS485.

En el caso de que nos encontremos con menos equipos y distancias mas cortas, se recomienda utilizar una
resistencia terminal de 120Q, ya que, aunque la red pueda funcionar sin esta resistencia, sin ella, el
rendimiento sera peor.

9.3.2 Modo RTU

9.3.2.1 Formato de latrama de comunicacion tipo RTU

Si el controlador se ajusta para comunicar en modo RTU en una red Modbus, cada byte de 8 bits del mensaje
incluye dos caracteres hexadecimales de 4 bits. Comparado con el modo ACSII, en este modo se pueden enviar
mas datos con la misma velocidad de transmision.

Sistema de codificacion
-1 bit de inicio

- 7 o 8 bits digitales, el bit valido minimo se puede enviar en primer lugar. Cada trama de 8 bits incluye dos
caracteres hexadecimales (0...9,A... F)

- 1 bit de comprobacién de paridad (par/impar). Si no hay comprobacién, el bit de comprobacién de paridad es
inexistente

-1 bit de fin (con comprobacién), 2 Bit (sin comprobacion)
Campo de deteccion de error

-CRC

El formato de los datos se muestra a continuacion:

Trama de caracteres de 11 bits (BIT1~BIT8 son los bits digitales)

Bitinicio |BIT1 |BIT2 |BIT3 |BIT4 |BIT5 |BIT6 |[BIT7 |[BIT8 |Bitcomprobacion |Bit final

Trama de caracteres de 10 bits (BIT1~BIT7 son los bits digitales)

Bitinicio |BIT1 |BIT2 |BIT3 |BIT4 |BIT5 |BIT6 |[BIT7 [Bitcomprobacion |Bit final

En una trama de caracteres, el bit digital toma efecto. El bit de inicio, el bit de comprobacién y el bit final se
utilizan para enviar los bits digitales de forma correcta a los otros equipos. En una aplicacion real, el bit digital,
la comprobacién par/impar y el bit final se deben establecer como el mismo. El tiempo minimo de inactividad
de Modbus entre tramas no debe ser inferior a 3,5 bytes. Un equipo de la red esta detectando al bus de red
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incluso durante este intervalo de tiempo. Cuando se recibe el primer campo (el campo de direccion), el equipo
correspondiente descodifica el siguiente caracter de transmision. Cuando el intervalo de tiempo es de al
menos 3,5 bytes, el mensaje finaliza.

Una trama de mensajes en modo RTU es un flujo continuo de transmision. Si existe un intervalo de tiempo
(mé&s de 1,5 bytes) antes de completar la trama, el dispositivo receptor renovard el mensaje incompleto y
supondra el siguiente byte como el campo de direccién del nuevo mensaje. Si el nuevo mensaje sigue al
anterior dentro del intervalo de tiempo de 3,5 bytes, el dispositivo receptor lo tratara como si fuera el mismo
mensaje anterior. Si estos dos fenémenos ocurren durante la transmisién, el CRC generard un mensaje de
fallo para responder a los equipos emisores.

La estructura estandar de la trama RTU:

INICIO T1-T2-T3-T4 (tiempo de transmisién de 3.5 bytes)

ADDR Direccion de comunicacion: 0~247 (sistema decimal) (0 es la direccién de transmision)

03H: leer pardmetros de esclavo

CMD
06H: escribir parametros en esclavo

DATOS (N-1)
Los datos de 2*N bytes son el contenido principal de la comunicacion, asi como el nicleo
del intercambio de datos

DATOS (0)

CRC CHK bit bajo
Valor de detecciéon: CRC (16 bits)

CRC CHK bit alto

FIN T1-T2-T3-T4 (tiempo de transmision de 3.5 bytes)

9.3.2.2 Comprobacién de error de la trama de comunicacién RTU

Varios factores (como las interferencias electromagnéticas) pueden causar errores en la transmision de datos.
Por ejemplo, si el mensaje a enviar es un “1” 16gico, la diferencia de potencial A-B en el RS485 deberia ser 6V,
pero en realidad, podria ser -6V debido a una interferencia electromagnética, y entonces los otros equipos
tomarian el mensaje enviado como una légica “0”. Si no existe la comprobaciéon de error, los equipos
receptores no se darian cuenta de que el mensaje es erroneo y podrian dar respuestas incorrectas que
podrian derivar en resultados graves. Asi pues, la comprobacién es esencial para el mensaje.

La comprobacion funciona de la siguiente manera: el remitente calcula los datos de envio de acuerdo a una
férmula fija, y después envia el resultado con el mensaje. Cuando el receptor recibe el mensaje, calculara
otro resultado de acuerdo con el mismo método y lo comparara con el del envio. Si los dos resultados son
iguales, el mensaje es correcto. Si no, el mensaje es incorrecto.

La comprobacién del error de la trama se puede dividir en dos partes: la comprobacién de bit del byte y la
comprobacion completa de los datos de la trama (comprobacién CRC).

Comprobacion del bit del byte

El usuario puede seleccionar distintas comprobaciones de bit, 0 no tener ninguna, lo que afecta al ajuste de
bit de comprobacion de cada byte.

Definicién de comprobacion par: afiade un bit de comprobacion par antes de la transmisién de datos para
indicar si el nimero de “1” que contiene la transmision de datos es un nimero par o impar. Cuando el
resultado es par, el byte de comprobacioén es “0”, en caso contrario, el byte de comprobacién es “1”. Este
método se utiliza para estabilizar la paridad de los datos.

Definicién de comprobacion impar: afiade un bit de comprobacién impar antes de la transmisién de datos
para indicar si el numero de “1” que contiene la transmisién de datos es un ndmero par o impar. Cuando el
resultado es impar, el byte de comprobacién es “0”, en caso contrario, el byte de comprobacién es”1”. Este
método se utiliza para estabilizar la paridad de los datos.
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Por ejemplo, cuando se transmite “11001110”, existen cinco “1” en los datos. Si se aplica la comprobacion par,
el bit de comprobacién par es “1”; si se aplica la comprobacién impar; el bit de comprobacion impar es “0”. El
bit de comprobacién par e impar se calcula en la posicion del bit de comprobacion de la trama. Ademas, los
equipos receptores también llevan a cabo comprobacion par e impar. Si la paridad de los datos de recepcion
es distinta al valor de los enviados, se produce un error de comunicacion.

Comprobacion CRC

La comprobacion utiliza formato de trama RTU. La trama incluye el campo de deteccion de error de trama,
que esta basada en el método de célculo CRC. El campo de célculo CRC estd compuesto por dos bytes,
incluyendo asi 16 nimeros binarios. Este se afiade a la trama después de que el equipo transmisor lo calcule.
El equipo receptor recalcula el CRC de la trama recibida y lo compara con el valor contenido en el campo
CRC recibido. Si los dos valores CRC son distintos, existe un error de comunicacion.

Durante el CRC, 0*FFFF sera restaurado. Después tratara los siguientes 6 bytes continuos de la trama y el
valor en el registro. Para el CRC, sélo son efectivos datos de 8 bits por caracter. El bit de inicio, el de finy el
de comprobacién par e impar no se tienen en cuenta.

El célculo del CRC utiliza los principios de comprobacién CRC de un estandar internacional. Cuando el
usuario esté editando célculos CRC, éste se puede referir al calculo estandar CRC para escribir el programa
de célculo CRC requerido.

Para su referencia, a continuacién se detalla una funcién simple para el célculo CRC (programada en
lenguaje C):

unsigned int crc_cal_value(unsigned char *data_value,unsigned char data_length)
{
inti;
unsigned int crc_value=0xffff;
while(data_length--)
{ crc_value"=*data_value++;
for(i=0;i<8;i++)

if(crc_value&0x0001)crc_value=(crc_value>>1)"0xa001;
else crc_value=crc_value>>1;

} }

return(crc_value);

En I6gica ladder, CKSM calcul6 el valor CRC de acuerdo a la trama con la consulta de tabla. EI método es
avanzado, facil de programar, y con una velocidad de calculo rapida. No obstante, el espacio ROM que ocupa
el programa es grande. Por esta razén, debe ser utilizado con cuidado de acuerdo al espacio de programa
requerido.

9.4 Codigo de comando e ilustracion de los datos decomunicacion
9.4.1 Modo RTU

9.4.1.1 Cédigo de comando: 03H

03H (corresponde en binario al 0000 0011, lee N palabras (Words) ) (la lectura continua méaxima es de 16
palabras)

El c6digo de comando 03H significa que si el maestro lee datos del variador, el nimero de lectura depende
del “numero de datos” en el codigo de comando. El nimero de lectura continua maximo es 16 y la direccion
del parametro debe ser continua. La longitud del byte de cada dato es 2 (una palabra). El siguiente formato de
comando se ilustra en hexadecimal (un nimero con “H” significa hexadecimal) y un hexadecimal ocupa un
byte.

El codigo de comando se utiliza para leer el estado de trabajo del variador.

Por ejemplo, leer contenido continuo de 2 datos desde 0004H del variador con la direccién 01H (leer el
contenido de la direccion de datos de 0004H y 0005H). La estructura de la trama se indica a continuacion:
Mensaje de comando maestro RTU (del maestro al variador)

Péag. 125 de 160



INICIO T1-T2-T3-T4 (tiempo de transmision de 3.5 bytes)
ADDR 01H
CMD 03H
Bit alto del bit de inicio 00H
Bit bajo del bit de inicio 04H
Bit alto del nimero de dato 00H
Bit bajo del nimero de dato 02H
Bit bajo CRC 85H
Bit alto CRC CAH

FIN T1-T2-T3-T4 (tiempo de transmisién de 3.5 bytes)

T1-T2-T3-T4 entre INICIO y FIN es para dar por lo menos el tiempo de 3.5 bytes como tiempo “libre” y
distinguir asi dos mensajes, evitando tomarlos como si fueran un solo.

ADDR = 01H significa que el mensaje de comando se envia al variador con la direccién 01H y ADDR ocupa
un byte

CMD=03H significa que el mensaje de comando se envia para leer datos del variador y CMD ocupa un byte

“Direccion de inicio” significa leer datos de la direccion y ocupa 2 bytes con el hecho de que el bit alto esta
delante y el bit bajo esta detras.

“Numero de datos” significa el nimero de datos de lectura con la unidad de palabra. Si la “direccién de inicio”
es 0004H y el “numero de datos” es 0002H, se leeran los datos de 0004H y 0005H.

CRC ocupa 2 bytes con el hecho de que el bit alto esta delante y el bit bajo esté detras.

Mensaje de respuesta de esclavo RTU (del variador al maestro)

INICIO T1-T2-T3-T4 (tiempo de transmision de 3.5 bytes)
ADDR 01H
CMD 03H
NUmero de byte 04H
Bit alto de datos de direccién 0004H 13H
Bit bajo de datos de direccion 0004H 88H
Bit alto de datos de direccién 0005H 00H
Bit bajo de datos de direccién 0005H 00H
Bit bajo CRC CHK 7EH
Bit alto CRC CHK 9DH

FIN T1-T2-T3-T4 (tiempo de transmision de 3.5 bytes)

El significado de la respuesta es:

ADDR = 01H significa que se envia el mensaje de comando al variador con la direccién 01H y ADDR ocupa
un byte

CMD=03H significa que el mensaje es enviado desde el variador hacia el maestro, como respuesta al
comando de lectura, y que CMD ocupa un byte

“Nuamero de byte” significa el nimero de bytes que existen hasta el byte CRC (no incluido). Por ejemplo, 04
significa que hay 4 bytes de datos desde el “numero de byte” hasta “Bit bajo CRC CHK”, que son “bit alto de
datos de direccion 0004H”, “bit bajo de datos de direccion 0004H”, “bit alto de datos de direccién 0005H” y “bit
bajo de datos de direccion 0005H”.
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Hay 2 bytes almacenados en un dato con el hecho de que el bit alto esta delante y el bit bajo esté detras en el
mensaje, los datos de la direcciéon de datos 0004H son1388H, y los datos de la direccién de datos 0005H son
0000H.

CRC ocupa 2 bytes, con el hecho de que el bit alto esta delante y el bit bajo esta detras.

9.4.1.2 Cédigo de comando: 06H

06H (corresponde en binario a 0000 0110), escribe una palabra (Word)

Este comando significa que el maestro escribe datos en el variador. Un comando puede escribir tanto un solo
dato, como multiples datos. El objetivo es cambiar el modo de trabajo del variador.

Por ejemplo, al escribir 5000 (1388H) en 0004H del variador con la direccién de 02H, la estructura de la trama
es la siguiente:

Mensaje de comando maestro RTU (del maestro al variador)

INICIO T1-T2-T3-T4 (tiempo de transmisién de 3.5 bytes)
ADDR 02H
CMD 06H
Bit alto de direccion de datos de
escritura 00H
Bit bajo de direccion de datos de
J escritura 04H
Contenido de datos 13H
Contenido de datos 88H
Bit bajo CRC CHK C5H
Bit alto CRC CHK 6EH
FIN T1-T2-T3-T4 (tiempo de transmisién de 3.5 bytes)

Mensaje de respuesta de esclavo RTU (del variador al maestro)

INICIO T1-T2-T3-T4 (transmision time of 3.5 bytes)
ADDR 02H
CMD 06H
Bit alto de direccion de datos de
escritura 00H
Bit bajo de direccion de datos de
J escritura 04H
Bit alto del contenido de datos 13H
Bit bajo del contenido de datos 88H
Bit bajo CRC CHK C5H
Bit alto CRC CHK 6EH
FIN T1-T2-T3-T4 (tiempo de transmision de 3.5 bytes)

9.4.1.3 Cédigo de comando 08H paradiagndéstico
Significado de codigos de subfuncién

Cadigo de subfuncion Descripcién
0000 Volver para preguntar datos de informacion

Por ejemplo: El string de la pregunta de informacion es el mismo que el string de la respuesta de informacion
cuando se lleva a cabo la deteccion de ciclo de la direccion 01H del equipo.
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El comando de solicitud de RTU es:

INICIO T1-T2-T3-T4 (tiempo de transmision de 3.5 bytes)
ADDR 01H
CMD 08H

Byte alto del codigo de subfuncién | OOH
Byte bajo del codigo de subfunciéon | 00H
Byte alto del contenido de datos 12H
Byte bajo del contenido de datos ABH

Byte bajo del CRC ADH
Byte alto del CRC 14H
FIN T1-T2-T3-T4 (tiempo de transmisién de 3.5 bytes)

El comando de respuesta RTU es:

INICIO T1-T2-T3-T4 (tiempo de transmision de 3.5 bytes)
ADDR 01H
CMD 08H

Byte alto de cédigo de subfunciéon | 00H

Byte bajo de cddigo de
subfuncién

Byte alto del contenido de datos | 12H

Byte bajo del contenido de datos | ABH

00H

Byte bajo del CRC ADH
Byte alto del CRC 14H
FIN T1-T2-T3-T4 (tiempo de transmision de 3.5 bytes)

9.4.1.4 Cédigo de comando: 10H, escrituracontinua

El cédigo de comando 10H significa que el maestro escribe datos en el variador, y que el nimero de datos depende
del “numero de datos” que indica el codigo de comando. El maximo ndmero de lecturas continuas es de 16.

Por ejemplo, escribir 5000 (1388H) en 0004H del variador cuya direccién de esclavo es 02H; y 50 (0032H) en
0005H. La estructura de la trama se muestra a continuacion:

El comando de solicitud de RTU es:

INICIO T1-T2-T3-T4 (tiempo de transmision de 3.5 bytes)
ADDR 02H
CMD 10H
Bit alto de los datos escritos 00H
Bit bajo de los datos escritos 04H
Bit alto del niUmero de datos 00H
Bit bajo del niUmero de datos 02H
NUmero de byte 04H
Bit alto del dato 0004H 13H
Bit bajo del dato 0004H 88H
Bit alto del dato 0005H 00H
Bit bajo del dato 0005H 32H
Bit bajo del CRC C5H
Bit alto del CRC 6EH

FIN T1-T2-T3-T4 (tiempo de transmision de 3.5 bytes)
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El comando de respuesta RTU es:

INICIO T1-T2-T3-T4 (tiempo de transmision de 3.5 bytes)
ADDR 02H
CMD 10H
Bit alto de los datos escritos 00H
Bit bajo de los datos escritos 04H
Bit alto del nimero de datos 00H
Bit bajo del nimero de datos 02H
Bit bajo del CRC C5H
Bit alto del CRC 6EH

FIN

T1-T2-T3-T4 (tiempo de transmision de 3.5 bytes)

9.4.2 Modo ASCII

9.4.2.1 Cdédigo de comando: 03H (0000 0011), lee N palabras (word) (nGmero maximo de lectura

continua son 16 palabras)

Por ejemplo: Leer dos palabras seguidas del variador con direccién de esclavo 01H y direccién de inicio del
almacenamiento interno 0004. La estructura de la trama se muestra a continuacién:

Mensaje de comando ASCII del maestro (el

Mensaje de respuesta ASCII del esclavo (el

comando es enviado del maestro al variador)

mensaje es enviado del variador al maestro)

INICIO v INICIO ‘:‘

ADDR ‘?, ADDR ‘3

o o

CMD Y CMD 3

. . L o ‘0’ . ‘0’
Bit alto de la direccién de inicio o NUmero de byte @
Bit bajo de la direccién de inicio 2 Bit alto de la direccién de datos 0004H ;
Bit alto del nimero de datos g Bit bajo de la direccién de datos 0004H g
Bit bajo del nimero de datos g Bit alto de la direccién de datos 0005H 8
LRC CHK Alto ‘F’ . . . - ‘0’

LRC CHK Bajo Y Bit bajo de la direccién de datos 0005H 0

FIN alto CR LRC CHK Alto ‘5’

Fin bajo LF LRC CHK Bajo ‘D’

FIN Alto CR

END Lo LF

9.4.2.2 Cédigo de comando: 06H (0000 0110), escribe una palabra (Word)

Por ejemplo: Escribir 5000 (1388H) en la direccién del variador 0004H cuya direccién de esclavo es 02H. A
continuacion se muestra la estructura de la trama:

Mensaje del comando ASCII del maestro (el

mensaje enviado del maestro al variador)

Mensaje de respuesta ASCII del esclavo (el
mensaje enviado del variador al maestro)

INICIO B INICIO ?
ADDR o ADDR o
o .
o -
CMD = CMD =
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Mensaje del comando ASCII del maestro (el Mensaje de respuesta ASCII del esclavo (el

mensaje enviado del maestro al variador) mensaje enviado del variador al maestro)
Bit alto de los datos de escritura g Bit alto de los datos de escritura 8
Bit bajo de los datos de escritura 2 Bit bajo de los datos de escritura 2
Bit alto del contenido de datos ; Bit alto del contenido de datos ;
Bit bajo del contenido de datos g Bit bajo del contenido de datos :
LRC CHK Alto ‘5’ LRC CHK Alto ‘5’
LRC CHK Bajo ‘9’ LRC CHK Bajo ‘0’
FIN Alto CR FIN Alto CR
FIN Bajo LF FIN Bajo LF

9.4.2.3 Cédigo de comando: 08H (0000 1000), funcién de diagndstico
Significado del cédigo de subfuncién:

Cdédigo de subfuncién Instruccién
0000 Devolver datos del mensaje de consulta

Por ejemplo: para llevar a cabo una deteccion del circuito en el variador con direcciéon 01H, el contenido de la
cadena de palabras del mensaje de consulta es el mismo que el contenido de la cadena de palabras del
mensaje de respuesta. Su formato se muestra a continuacion:

Mensaje del comando ASCII del maestro (el mensaje Mensaje de respuesta ASCII del esclavo (el

enviado del maestro al variador) mensaje enviado del variador al maestro)
INICIO v INICIO ‘7
o o
ADDR 7 ADDR T
o o
MD MD
c & c 5
Bit alto de la direccién de los datos de ‘0’ Bit alto de la direccién de los datos ‘0’
escritura ‘0’ de escritura ‘0’
Bit bajo de la direccién de los datos de ‘0 Bit bajo de la direccion de los datos ‘0’
escritura ‘0 de escritura ‘0
Bit alto del contenido de datos ; Bit alto del contenido de datos ;
. . A o ] A
Bit bajo del contenido de datos B Bit bajo del contenido de datos B
LRC CHK Alto ‘3 LRC CHK Alto ‘3
LRC CHK Bajo ‘A LRC CHK Bajo ‘A
FIN Alto CR FIN Alto CR
FIN Bajo LF FIN Bajo LF

9.4.2.4 Cédigo de comando: 10H, funcién de escrituracontinua

El cédigo de comando 10H significa que el maestro escribe datos en el variador. El nimero de datos de
escritura viene determinado por el comando “nimero de datos”. El maximo nimero de palabras en escritura
continua es de 16.

Por ejemplo: Escribir 5000 (1388H) en 0004H del variador cuya direccion de esclavo es 02H y escribir 50
(0032H) en 0005H del variador con direcciéon de esclavo 02H. En este caso, la estructura de la trama se
muestra a continuacion:
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Mensaje del comando ASCII del maestro (el Mensaje de respuesta ASCII del esclavo (el

mensaje enviado del maestro al variador) mensaje enviado del variador al maestro)

INICIO v INICIO 5

o o

ADDR > ADDR >

CMD i CMD i

Y Y

Bit alto de la direccién de inicio g Bit alto de la direccién de inicio 8

Bit bajo de la direccion de inicio 2 Bit bajo de la direccién de inicio 2

Bit alto del nimero de datos g Bit alto del nimero de datos 8

Bit bajo del niUmero de datos g Bit bajo del nimero de datos (2)

. ‘0’ LRC CHK Alto ‘E’

Nimero de byte & LRC CHK Bajo g

. . ‘1’ FIN Alto CR

Bit alto del contenido de datos de 0004H Y FIN bajo F
Bit bajo del contenido de datos de ‘8’
0004H ‘8’
Bit alto del contenido de datos 0005H g
Bit bajo del contenido de datos 0005H g
LRC CHK Alto ‘1’
LRC CHK Bajo ‘7
FIN Alto CR
FIN bajo LF

9.5 La definiciéon de la direccion de datos

La definicion de direccion de los datos de comunicacion de este apartado es para controlar la operacion del
variador y obtener la informacion de estado y los parametros de los cadigos de funcién del variador.

9.5.1 Las normas de las direcciones de parametros de los c6digos de funcién

La direccién de parametro ocupa 2 bytes con el hecho de que el bit alto esta delante y el bit bajo esta detras.
El rango de bit alto y bajo es: Byte alto—00~ffH; byte bajo—00~ffH. El byte alto es el nimero de grupo del
cadigo de funcién (los dos nimeros a la izquierda del punto) y el byte bajo es el niUmero de parametro de
cadigo de funcién dentro del grupo (los dos nimeros a la derecha del punto). Tanto el byte alto como el bajo
deben cambiarse a valor hexadecimal. Por ejemplo, si tomamos P05.06, el nimero de grupo a la izquierda
del punto es 05, por lo tanto, el byte alto del parametro es 05; del mismo modo, el nimero a la derecha del
punto es 06, entonces el byte bajo del pardmetro es 06. Por tanto, la direccién del cédigo de funcién es
0506H.

Otro ejemplo: la direccion del parametro P10.01 es 0AO1H.

Nota: El grupo 29 es el grupo de parametros de fabrica que no se puede leer o cambiar. Algunos parametros
no se pueden cambiar cuando el variador esta en estado de operacién y algunos de los parametros no se
pueden cambiar en ningln estado. Se debe poner atencion al rango de ajuste, unidad e instrucciones
relativas al modificar los parametros de los codigos de funcion.
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Ademas, es posible que si no se presta atencion, se almacenen datos en la memoria EEPROM de forma
innecesaria, lo que puede conducir a una reduccion de la vida til de ésta. Para algunos usuarios, no es
necesario almacenar algunas funciones en la memoria cuando se trabaja en modo comunicacion. Las
necesidades se pueden cubrir cambiando el valor a RAM. El cambio del bit alto del cdigo de funcién de 0 a 1
también puede realizar la funcién. Por ejemplo, el cédigo de funcién P00.07 no se almacena en la memoria
EEPROM. S6lo cambiando el valor en la RAM se puede ajustar la direccién a 8007H. Esta direccién sélo se
puede utilizar para escribir en la RAM, y no para leer. Si se utiliza para leer, es una direccién no valida.

9.5.2 Lainstruccién de direccién de otras funciones Modbus

El maestro puede operar sobre los parametros del variador, asi como controlarlo, dar orden de marcha y de
paro, y monitorizar el estado.
A continuacion se detalla la lista de parametros de otras funciones (Tabla 9-1):

Instruccién de

Definicion

Significado de datos

Caracteristica

funcién

Comando de
control de
comunicacion

direccion

2000H

0001H: Operacién hacia adelante

0002H: Operacién en sentido inverso

0003H: Operacién JOG hacia adelante

0004H: Operacién JOG en sentido inverso

0005H: Detencién

0006H: Detencién por inercia (paro de emergencia)

0007H: Reinicio de fallos

0008H: Detencién de velocidad JOG

WIR

W/R

La direccion del
valor de ajuste de
comunicacion

2001H

Consigna de frecuencia por comunicacion
(0~Fmax(unidad: 0.01Hz))

2002H

Consigna PID (setpoint), rango (0~1000, 1000
corresponde a100.0% )

W/R

2003H

Retroalimentacién PID, rango (0~1000, 1000
corresponde a100.0% )

WI/R

2004H

Consigna de par (-3000~3000), 1000 corresponde al
100% de la intensidad nominal del motor

WI/R

2005H

Ajuste del limite superior de frecuencia durante la
rotacion hacia adelante (0~Fmax). Unidad: 0.01Hz

W/R

2006H

Ajuste del limite superior de frecuencia durante la
rotacion en sentido inverso (0~Fmax). Unidad: 0.01Hz

W/R

2007H

El limite superior del par de electromocion (0~3000).
1000 corresponde al 100% de la intensidad nominal del
motor

W/R

2008H

El limite superior del par de frenado (0~3000). 1000
corresponde al 100% de la intensidad nominal del motor

WI/R

2009H

Palabra de comando del control especial
Bit0~1:=00:motor principal
= 01: motor auxiliar 1
= 10: motor auxiliar 2
Bit2:=1 Prohibicion del control de par
=0: Prohibicién del control de par deshabilitada
Bit3: =1 borrado del valor aimacenado de energia consumida
=0: no borrado del valor aimacenado de energia
consumida
Bit4: =1 pre excitacion =0: prohibicién de la pre excitacion
Bit5: =1 Frenado DC =0: Prohibicién de frenado DC

200AH

Comando de terminal virtual de entrada, rango:
0x000~0x1FF

WIR

200BH

Comando de terminal virtual de entrada, rango:
0x00~0x0F

WI/R

200CH

Consigna de tension (especial para separacion V/f).
0~1000, 1000 corresponde al 100% de la tension
nominal del motor
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Caracteristica
W/R

Instrucciéon de | Definici

Significado de datos
Ajuste de salida AO1 (-1000~1000, 1000 corresponde a

funcién direccioén

200DH 100.0%) WIR
Ajuste de salida AO2 (-1000~1000, 1000 corresponde a
200EH 100.0%) WIR
0001H: operacién hacia adelante
Estado del 0002H: operacion en sentido inverso
e or 2100H  [0003H: Detencion R
0004H: Fallo
0005H: Estado POFF
Bit0: =0:tensién de bus no establecida
=1: tension de bus establecida
Bi1~2:=00: motor principal
= 01: motor auxiliar 1
= 10: motor auxiliar 2
Ei;?g%gfl 2101H | Bit3: =0: motor asincrono R
Bit4:=0:prealarma sin sobrecarga
=1:prealarma de sobrecarga
Bit5~ Bit6:=00: control por consola
=01: control por bornero de control
=10: control por comunicacion
Cadigo de fallo - : :
del variador 2102H Ver las instrucciones de los tipos de fallo R
Caodigo de
identificacion del 2103H GD200A-----0x0107 R
variador
Frecuencia de . _
operacion 3000H Rango: 0.00Hz~P00.03 R
Consigna de . _
frecuencia 3001H Rango: 0.00Hz~P00.03 R
Tensioén bus DC 3002H | Rango: 0~2000V R
Tensién de salida | 3003H | Rango: 0~1200V R
Intensidad salida 3004H Rango: 0.0~3000.0 A R
Velocidad operacion 3005H Rango: 0~65535 RPM R
Potencia de .
salida 3006H Rango: -300.0~300.0% R
Par de salida 3007H Rango: -250.0~250.0% R
Consigna PID 3008H Rango: -100.0%~100.0% (unidad: 0.1%) R
Retroallmentacion | 3009H | Rango: -100.0%-~100.0% (unidad: 0.19%) R
Estado entradas 300AH | 000~1FF R
Estado salidas 300BH | 000~1FF R
Al'l 300CH Rango: 0.00~10.00V R
Al 2 300DH Rango: 0.00~10.00V R
Al3 300EH Rango: -10.00~10.00V R
Reservado 300FH
Lectura entrada . o
de pulsos HDI 3010H Rango: 0.00~50.00kHz R
Lectura del
escalén actual 3012H Rango: 0~15 R
Multipaso
Reservado 3013H
Valor de contaje O
de pulsos 3014H Rango: 0~65535 R
Consigna de par 3015H -300.0~300.0% (Unidad: 0.1% ) R
Cadigo de variador|  3016H R
Cédigo de fallo 5000H R
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WIR significa que la funcién tiene caracteristicas de lectura y escritura. Por ejemplo, el “comando de control
de comunicacién” tiene caracteristica de escritura y controla el variador con el comando de escritura (06H).
La caracteristica R so6lo puede leer y no escribir, y la caracteristica W s6lo puede escribir y no leer.

Nota: al operar el variador con la tabla anterior, es necesario habilitar algunos pardmetros. Por ejemplo, para
dar orden de marcha y de paro, es necesario ajustar P00.01 a “Canal de comando de operacion mediante
comunicacién” y ajustar P00.02 a “canal de comunicacién MODBUS”. Cuando se opera sobre la “consigna
PID”, es necesario ajustar P09.00 a “Ajuste por comunicacién MODBUS”.

9.5.3 Valores de ratio del bus decampo

Los datos de comunicacién son expresados en hexadecimal en la aplicacion real, y en esta forma de
codificacion, no existen decimales. Por ejemplo, 50.12Hz no se puede expresar en hexadecimal, por ello,
puede ser multiplicado por 100 y convertido a 5012, siendo asi el valor hexadecimal el 1394H. De esta
manera, si se puede expresar el valor 50.12.

Asi pues, un valor no entero se puede multiplicar por un multiplo para obtener un valor entero, y a este entero
se le llama “valor de ratio del bus de campo”.

Los valores de ratio del bus de campo se refieren al punto del rango de ajuste o valor de defecto de la lista de
pardmetros de funcién. Si hay nimeros detrds del punto, es decir, si el valor tiene decimales, el nimero de
decimales sera “n”, y entonces, el valor de ratio del bus de campo es 10",

Tomemos la tabla siguiente como ejemplo:

Este codigo de funcidn determina el tiempo de retardo para
despertar de la hibemacion (o salir del modo “dormir”)
Cuando la consigna de frecuencia del vanador es mas baja
que el [imite inferior de frecuencia, el variador se parard y se
quedara en modo stand by

Cuando la consigna de frecuencia esta por encima dei limite
infenor de frecuencia de nueve y esta situacién dura el
fiempo definido en P01.20, el variador se pondrd en marcha
Tiempo de automaticaments

retardo para
PO1.20 : A Frecoencia de sslida
despertar de ia o T1<t2, al vanador se maniane en

hibernacion £sindc de hinamacion | modo dormir )
Cuando 11412=13, ol variador despierta
13=P01.20

' N S ot

T
En opemdon Hbemacion TEn oparacion
(mode dormir)

Rango ce ajuste (nam:wladc cuando P01 19=2)

Como el rango de ajuste y el valor por defecto del parametro P01.20 tiene un decimal , entonces el valor de
ratio del bus de campo es 10. Si el dato recibido por el supervisor es 50, entonces el valor del “Tiempo de
retardo para despertar de la hibernaciéon” sera 5.0 (5.0=50+10).

Si la comunicacion Modbus se utiliza para controlar el “tiempo de retardo para despertar de la hibernaciéon”
como 5.0s, primeramente, 5.0 debe ser multiplicado por 10 para conseguir el nimero entero 50 (32H) y por lo
tanto este dato puede ser enviado como sigue:

01 06 0114 0032 49 E7

Direccién Comando Direccion del Valer deldato  Comprobacién CRC
del vanador de lectura paramatro
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Después de que el variador reciba el comando, éste cambiara el valor de 50 a 5.0 segun el valor de ratio del
bus de campo, y entonces, ajustara el valor del “tiempo de retardo para despertar de la hibernacion” a 5s.

Otro ejemplo. Después de que el equipo supervisor envie un comando de lectura del mismo pardmetro
anterior, el mensaje de respuesta del variador es el siguiente:

01 03 02 00 32 39 91

Direccién Comando Dato de 2 Datos del parametro  Comprobacion CRC
del variador de lectura  bytes

Dado que los datos del pardmetro son 0032H (50) y 50 dividido por 10 es 5, entonces el “tiempo de retardo para
despertar de la hibemacién” es 5s.
9.5.4 Mensaje de respuesta de fallo

Es posible que haya un fallo en el control de la comunicacion. Por ejemplo, alguno de los pardmetros soélo se
puede leer. Si se envia un mensaje de escritura, el variador devolverd un mensaje de respuesta de fallo.

El mensaje de fallo es desde el variador hacia el master, y su cédigo y significado se detallan a continuacion:

Cédigo Nombre Significado
El comando del maestro no se puede ejecutar. La razén puede ser:
Comando . o : . . .
01H . 1. Este comando es sdlo para una version posterior a la del variador disponible.
ilegal . -
2. El esclavo esta en estado de fallo y no puede ejecutar elcomando.
. - Alguna de las direcciones de operacion no es valida o no se tiene acceso.
Direccion de . N . )
02H ) Especialmente, la combinacién entre los bytes registrados y los enviados es
datos ilegal T
invélida.
Cuando hay datos invélidos en la trama del mensaje recibido por el esclavo.
03H Valor ilegal Nota: Este cddigo de error no indica que el valor de datos a escribir exceda el
rango, pero indica que la trama del mensaje es una trama ilegal.
04H Operacion El ajuste del parametro de escritura no es valido. Por ejemplo, la funcién de los
fallé terminales de entrada no puede ser ajustada continuamente.
Error de La contrasefia escrita en la direccion de comprobacién de la contrasefia no es la
O5H = . : o L
contrasefia misma que la ajustada en el codigo de funciéon P7.00.
En la trama del mensaje enviado por el supervisor, la longitud de la trama digital
Error de trama . ) - > L
06H de datos es incorrecta o el contaje del bit de comprobacion CRC en RTU es distinto al del
equipo esclavo
Sélo ocurre en comando de escritura. La razén puede ser:
Escritura no 1. Los datos escritos exceden el rango de ajuste del parametro.
07H . . o
permitida 2. El parametro no debe ser modificado ahora.
3. El terminal ya ha sido utilizado.
El parametro
08H no se puede El parametro que se intenta modificar mediante el mensaje de escritura del
cambiar en supervisor, no puede ser modificado durante la operacion.
operacion
09H Proteccion por | Cuando el supervisor esta escribiendo o leyendo y no se introduce la contrasefia
contrasefia de usuario adecuada, se reportard que el sistema esté bloqueado.

El esclavo utiliza campos de cédigos de funcién y direcciones de fallo para indicar que es una respuesta normal, o que
ocurre algun error (denominadas respuestas de objecién). Para las respuestas normales, el esclavo muestra los
correspondientes cddigos de funcién, direcciones digitales o cédigos de subfuncién como respuesta. Para las respuestas
de objecion, el esclavo devuelve un cédigo que equivale al cadigo normal, pero el primer byte es un “1” [dgico.

Por ejemplo: cuando el maestro envia un mensaje al esclavo requiriendo que lea un grupo de datos de
caodigos de funcién del variador, se tendran los siguientes cédigos de funcién:

00000011 (Hex 03H)
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Para respuestas normales, el esclavo responde los mismos c6digos, mientras que para respuestas de
objecion, devolvera:

10000011 (Hex 83H)

Aparte de la modificaciéon de cédigos de funcién por la objecion del fallo, el esclavo respondera un byte de un
codigo anormal que define la razén del error.

Cuando el maestro recibe la respuesta de la objecién, en un proceso tipico, volvera a enviar el mensaje o
modificara el orden correspondiente.

Por ejemplo, ajuste el “Canal de comando de operacién” del variador (P00.01, direccién del parametro es
0001H) con la direccién de 01H a 03. El comando es como sigue:

01 06 0001 0003 980B

Direccdn del Comando de Direcaion del pardmetro Datos dal pardmetro Comgrobacién CRC
vanador lectura

Pero el rango de ajuste del “Canal de comando de operacién” es 0~2, asi que si se ajusta a 3, como el valor
esta por encima del rango, el variador devolvera un mensaje de respuesta de fallo como el siguiente:

01 86 04 43A3

Direccicn del Codigo de Cadigo gel falio Cemprobacion CRC
variader respuesta anormal

El cédigo de respuesta anormal 86H significa la respuesta anormal a un comando de escritura 06H; el codigo

de fallo es 04H. En la tabla anterior, se nombré como “operacion fallé” y su significado es que el ajuste del

parametro de escritura es invalido. Esto también sucederia si intentaramos cambiar repetidamente la funcion

de un terminal de entrada, ya que no esta permitido.

9.6 Ejemplo de escritura y lectura

Refiérase a los apartados anteriores para el formato de comando.

9.6.1 Ejemplo del comando de lectura03H

Ejemplo 1: Leer la palabra de estado 1 del variador con la direccion de 01H (refiérase a la tabla 1). De la tabla
1, la direccién de parametro de la palabra de estado 1 del variador es 2100H.

Modo RTU:
El comando enviado al variador es:

01 03 2100 0001 BE 36

Direceion Comando de Dureccion ded pardmetro Valor det dato Comprobacitn CRC
del variador loctura

El mensaje de respuesta es el siguiente:

01 03 02 0003 F845

Dureccion del Comando de Deraccian ded Valor del dats. Comprobacién CRC
varadar lectura partmatro

Modo ASCII:
El comando enviado al variador es:

01 03 2100 0001DA CRLF

Inicio Direccion Comando Direccion del Numero Comprobacién  Fin
del variador de lectura parametro  de datos LRC
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El mensaje de respuesta es el siguiente:

: 01 03 02 0003 F7 CRLF
Inicio Direccion  Comando Numero Contenido Comprobacién Fin
del variador delectura debyte dedatos LRC

El contenido de los datos es 0003H. Siguiendo las instrucciones de la Tabla 9-1, el variador se detiene.
9.6.2 Ejemplo del comando de escritura06H

Ejemplo 1: Hacer que el variador con direccién 03H se ponga en marcha hacia adelante. De la Tabla 7-1,
vemos que la direccién del “Comando de control de comunicacion” es 2000H y que la marcha hacia adelante
es 0001. Vea la tabla siguiente:

Instruccion de Defnicion Signi o de Caracteristica

funcion diteccidn

0001 H )Operacitn hacla adelante

00024 : Opetacién en sentida inverse
0003H: Operacion JOS hacia adefante
COD4H: Dparscion JOG an sentids Inverse

Comando de corrol CO0SH:Detenclon | WiR
de comunicacion 0O06H: Detencion por inetcia (paro de

emergenc

0OO7H: Reinicio de falics

CO0aH: Detencion de velocidad JOG

Modo RTU:
El comando enviado por el maestro es:

03 06 2000 0001 4228

Direccidn Comando de  Direccidn de Marcha hacia  Comprobacion
del variador  escritura paramatro sdelants CRC

Si la operacion es exitosa, la respuesta seria como sigue (el mismo comando que envié el maestro):

03 06 2000 00014228

Direcsion  Comande de Direccién de Marcha hacia  Comprobacion
del variador  escritura pacmetro adelanta CRC

Modo ASCII:
El comando enviado al variador:

01 06 2000 0001D6 CRLF

Inicio Direccién  Comando  Direccion del Nimero Comprobacion  Fin
del variador de escritura parametro  de datos LRC

El mensaje de respuesta es el siguiente:

: 01 06 2000 0001D6 CRLF

Inicio Direcciébn  Comando  Direccion del Nimero Comprobacion  Fin
del variador de escritura pardmetro  de datos LRC

Ejemplo 2: Ajustar la “Frecuencia maxima de salida” del variador con la direccién 03H al valor 100Hz.

Este parametro se utiliza para ajustar |a frecuencla maxima
de salida del varlador. Los usuarios deben prestar atencion a

de salida
pal porgt 3) y
i

de la velocidad de la 1y la !
Rango de ajuste: PO0.04€400.00H2)

Tenga en cuenta los decimales, y que el valor de ratio del bus de campo de la “Frecuencia maxima de salida”
(P00.03) es 100. 100Hz multiplicado por 100 es10000, y el valor hexadecimal correspondiente es 2710H.
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Modo RTU:
El comando enviado por el maestro es:

03 06 0003 2710 6214

Diveocion del Comando de Dirsccitn del Datos del parémetro  Comprobacidn CRC
vanador escritura pardmelro

Si la operacion resulta exitosa, la respuesta seria como sigue (el mismo comando que envié el maestro):
03 06 0003 2710 62 14

Direccién del Comando de Direccion del Datos del parametro  Comprobacién CRC
varador escritura pardmelio

Modo ASCII:
El comando enviado al variador:

03 06 0003 2710 BD CRLF

Inicio Direccion  Comando  Direccion del Nomero Comprobacion  Fin
del variador de escritura parametro  de datos LRC

El mensaje de respuesta es el siguiente:

03 06 0003 2710 BD CRLF

Inicio Direccion  Comando  Direccion del Ndmero Comprobacién  Fin
del variador de escritura parametro  de datos LRC

9.6.3 Ejemplo del comando de escritura continual0H

Ejemplo 1: hacer que el variador cuya direccion es 01H opere hacia adelante con una frecuencia de 10Hz.
Refiérase a la instruccion 2000H con valor 0001. Ajuste la “direccion del valor de ajuste de comunicacién”
(2001H) y tenga en cuenta que el valor 10Hz corresponde a 03E8H. Vea la tabla siguiente:

Instrucciéon de  Definicién
funcién direccion

Significado de datos Caracteristica W/R

0001H: Operacién hacia adelante
0002H: Operacién en sentido inverso
0003H: Operacién JOG hacia adelante

Comando de 0004H: Operacién JOG en sentido inverso
control de 2000H  [(00O5H: Detencion WIR
comunicacion 0006H: Detencién por inercia (paro de emergencia)

0007H: Reinicio de fallos

0008H: Detencién de velocidad JOG
Consigna de frecuencia por comunicacion
(0O~Fmax) Unidad: 0.01Hz

La direccién del 2001H

valor de ajuste de - > W/R
A== Consigna PID (setpoint), rango (0~1000) 1000
comunicacion 2002H corresponde a 100.0%
Modo RTU:

El comando enviado al variador:

01 10 2000 0002 04 O000103E8 3B10

Direccion ~ Cemando de Direccién de NOmerode Numero Operacion  10Hz  Comprobacién
del variador escritura parametros datos de byte hacia CRC
continua adelante

El mensaje de respuesta es el siguiente:

01 10 2000 0002 4A08

Direccion ~ Comandode  Direcciénde  Numerode  Comprobacion
del variador  escritura parametros  datos CRC
continua
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Modo ASCII:
El comando enviado al variador:

01 10 20000002 04 000103E8 BD CRLF

Inicio Direccion  Comando  Direccion de Numero Numero Operacion 10 Hz Comprobacién  Fin
del variador de escritura pardmetro  de datos de byte hacla LRC
continua adelante

El mensaje de respuesta es el siguiente:

01 10 2000 0002 CD CRLF

Inicio Direccion Comando  Direccién de Namero  Comprobacién Fin
del variador de escritura parametro de dalos LRC
continua

Ejemplo 2: ajuste el tiempo de aceleracion del variador 01H a 10s y el tiempo de desaceleracion a 20s

P00.11 Tiempo de Aceleracion 1 | Rango de ajuste de P00.11 y P00.12: Segun modelo o

P00.12 | Tiempo de desaceleracion 1 | 0.0~3600.0s Segun modelo 0

La direccion correspondiente de P00.11 es 000B, el tiempo de aceleraciéon de 10s corresponde a 0064H, y el
tiempo de desaceleracion de 20s corresponde a 00C8H.

Modo RTU:
El comando enviado al variador:
01 10 000B 0002 04 006400C8 F255

Direccion  Comando de Direccién de Namero de Numero 10s 20s  Comprobacion
del variador escritura parametros  datos de byte CRC
continua

El mensaje de respuesta es el siguiente:

01 10 000B 0002 300A

Dirsccion Comando de  Direccion de Numerode  Comprobacién
del variador escritura paramelros datos CRC
continua

Modo ASCI!:
El mensaje enviado al variador:

01 10 000B000204006400C8B2 CRLF

Inicio Direccion Comando  Direccién de Numero Numero 10s 20s Comprobacién  Fin
del variador de escritura parémetro  de datos de byte LRC
continua

El mensaje de respuesta es el siguiente:

01 10 000B 0002 E2 CRLF

Inicio Direccion ~ Comando  Direccién de Nomero  Comprobacion Fin
del vanador de escritura parametro de dalos LRC
continua
Nota: el espacio en blanco en los comandos anteriores es s6lo a modo de ilustracion. El espacio no puede

utilizarse en la aplicacion real, a menos que el supervisor pueda eliminar el espacio por si mismo.
9.7 Fallos de comunicaciéon comunes

Fallos de comunicaciéon comunes: no se produce respuesta de la comunicacion o el variador devuelve un
cadigo de fallo de funcionamiento.

Las razones posibles de no tener respuesta de la comunicacion:

- Seleccionar una interfaz serie incorrecta, por ejemplo, si el conversor es COM1, seleccionar COM2 durante
la comunicacion.

- La velocidad de transmisién, el bit digital, el bit de fin y el bit de comprobacién no son los mismos que los del variador.

- +y — del RS485 estan conectados al revés.

- Los cables de la comunicacion RS485 no estan bien conectados a sus terminales
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Apéndice A - Datos Técnicos
A.1 Contenido de este capitulo

Este capitulo contiene las especificaciones técnicas del variador, asi como las disposiciones para el
cumplimiento de los requisitos para CE y otros marcados.

A.2 Ratings

A.2.1 Capacidad

El dimensionamiento del variador se basa en la intensidad nominal del motor y su potencia. Para alcanzar la
potencia nominal de motor de la tabla, la corriente nominal del variador debe ser igual o superior a la
intensidad nominal del motor. También la potencia nominal del variador debe ser igual o superior a la potencia
nominal del motor. Las potencias son las mismas independientemente de la tension de alimentacién, dentro
de un rango de tension.

Nota:

1. La potencia maxima permitida en el eje del motor esta limitada a 1,5 * Pnom. Si se excede este limite, el
par motor y la corriente se restringen automaticamente. La funcién protege el puente rectificador de entrada
del variador contra sobrecarga.

2. Las datos indicados son validos para una temperatura ambiente de hasta 40°C

3. En sistemas con un bus DC com(n, es importante comprobar que la potencia que fluye a través de éste, no
excede la Pnom.

A.2.2 Desclasificacion

La capacidad de carga disminuye si la temperatura ambiente del lugar de instalacion excede los 40 °C, la
altitud supera los 1000 metros o la frecuencia de corte se ajusta a un valor superior al de fabrica.

A.2.2.1 Desclasificacién de temperatura

En el rango de temperatura +40°C~+50 °C, la intensidad nominal de salida disminuye un 1% por cada grado
adicional. El gréfico siguiente explica esta desclasificacion.

Temperatura (°C)

A.2.2.2 Desclasificacion por altitud

El equipo puede entregar la potencia nominal si el lugar de instalacion esta por debajo de los 1000m sobre el
nivel del mar. La potencia entregada en la salida disminuye si la altitud supera los 1000 metros. A
continuacion se detalla el rango de disminucion de la desclasificacion:

Coeficiente de declasificacion (%)

100

Z
Wi
W
20 /7% ////

O//{'//%/ /// Altitud (m)

00 2000 3000 4000
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A.2.2.3 Desclasificacién por frecuenciaportadora

Los variadores GD200A tienen diferentes rangos de frecuencia portadora en funcién de la potencia. La
potencia nominal del variador esta calculada a la frecuencia portadora establecida en fabrica, por ello, si ésta
se incrementa, el variador debe desclasificarse un 10% por cada 1kHz adicional.

A.3 Especificacién de lared eléctrica

Tension Trifasica AC 380(-15%)~440(+10%)V

Segun la norma IEC 60439-1, la potencia de cortocircuito maxima permitida en la
entrada de alimentacion es de 100 kA. El variador es adecuado para su utilizacién
en un circuito que no sea capaz de dar mas de 100 kA a la tensién nominal
méaxima del equipo.

Frecuencia 50/60 Hz + 5%, con un ratio de cambio maximo de 20%/s

Potencia de cortocircuito

A.4 Datos de conexién del motor

Tipo de motor Motor asincrono de induccién
Tension 0 a V1, trifasica simétrica, Vmax en el punto de debilitamiento de campo
Proteccion de La salida del motor debe cumplir con las condiciones de cortocircuito
cortocircuito definidas en la norma IEC 61800-5-1
Frecuencia 0...400 Hz
Resolucion de la
. 0.01 Hz
frecuencia
Intensidad Refiérase a “Especificaciones nominales”
Limite de potencia 1.5x PN
Punto de debilitamiento
10...400 Hz
de campo

Frecuencia portadora 4,8,12 015 kHz

A.4.1 Compatibilidad electromagnética y distancia de cable demotor

Con tal de cumplir con la directiva Europea de compatibilidad electromagnética EMC (normativa IEC/EN
61800-3), utilice como maximo las siguientes distancias de cable entre el variador y el motor con una
frecuencia portadora de 4 kHz.

Todas las tallas de Méaxima distancia de cable de motor a 4 kHz
variador
Segundo ambiente
(categoria C3)
La longitud méaxima del cable de motor viene determinada por factores operacionales del variador

30 m sin instalar ningun tipo de filtro

A.5 Normativas aplicables

El variador cumple con las siguientes normativas:

Seguridad de las partes de los sistemas de control relacionadas con la
EN I1SO 13849-1: 2008 . - N -
seguridad de las maquinas - Parte 1: Principios generales del disefio

Seguridad de la maquinaria. Equipo eléctrico de maquinas. Parte 1:
Requisitos generales.

Seguridad de las maquinas - Seguridad funcional de los sistemas de control
eléctricos, electrénicos y programables relacionados con la seguridad
Sistemas de accionamientos eléctricos de velocidad ajustable. Parte 3:
Requisitos de compatibilidad electromagnética y métodos de ensayo
especificos

IEC/EN 60204-1:2006

IEC/EN 62061: 2005

IEC/EN 61800-3:2004
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Sistemas de transmision de potencia eléctrica de velocidad ajustable - Parte
5-1: Requisitos de seguridad - Eléctrica, térmica y energética

Sistemas de transmision de potencia eléctrica de velocidad ajustable - Parte
5-2: Requisitos de seguridad. Funcional.

IEC/EN 61800-5-1:2007

IEC/EN 61800-5-2:2007

A.5.1 Marcado CE

El marcado CE se encuentra en la etiqueta lateral del variador con el objetivo de verificar que el variador
sigue lo provisto en la normativa de Baja Tension Europea (2006/95/EC) y en las directrices EMC
(2004/108/EC).

A.5.2 Cumplimiento con la Directiva Europea de Compatibilidad Electromagnética EMC

La directiva EMC define los requerimientos para la inmunidad y las emisiones de los equipos eléctricos
utilizados dentro de la Unién Europea. La normativa EMC de producto (EN 61800-3:2004) cubre los
requerimientos fijados para los variadores de frecuencia. Vea la seccion siguiente Normativa EMC

A.6 Normativa EMC (Compatibilidad Electromagnética)

La normativa EMC de producto (EN 61800-3:2004) contiene los requerimientos EMC que debe cumplir el
variador.

Primer ambiente: ambiente doméstico (incluye establecimientos conectados a una red de baja tensién que
alimente edificios utilizados para fines domésticos).

Segundo ambiente: Incluye establecimientos conectados a una red que no alimente directamente locales
domésticos.

Cuatro categorias de variadores:

Variador de categoria C1: variador de tensién nominal inferior a 1000 V y que se utiliza en el primer
ambiente.

Variador de categoria C2: variador de tensién nominal inferior a 1000V y que debe ser instalado y puesto en
marcha sélo por un electricista profesional cuando se utiliza en el primer ambiente.

Nota: La normativa de compatibilidad electromagnética IEC/EN 61800-3 no limita la potencia de distribucion
del variador, pero define la utilizacion, instalacion y puesta en marcha. El electricista profesional debe tener
necesariamente las habilidades y conocimientos de instalacién y/o puesta en marcha de sistemas de
variacion de potencia, incluyendo los aspectos de compatibilidad electromagnética (EMC).

Variador de categoria C3: variador de tension nominal inferior a 1000 V y utilizado en el segundo ambiente.
Variador de categoria C4: variador de tensién nominal de mas de 1000 V o con una corriente nominal
superior a 400A o utilizado en un sistema complejo en el segundo ambiente.

A.6.1 Categoria C2

En los variadores GD200A, este limite de emisién se cumple siguiendo las siguientes premisas:

1. Se instala un filtro EMC externo seleccionado e instalado segun el manual del fabricante del filtro.

2. El motor y los cables de control se seleccionan como especifique el manual del fabricante del filtro.

3. El variador se instalaré de acuerdo a las instrucciones de referencia de este manual.

4. Se debe cumplir que la distancia méxima entre variador y motor con una frecuencia portadora de 4 kHz y
sin filtros de salida sea como mucho la especificada en Compatibilidad electromagnética y distancia de
cable de motor

Q <-En un ambiente doméstico, este producto puede provocar interferencias radiadas, en
cuyo caso se necesitarian medidas de mitigacion adicionales.

A.6.2 Categoria C3

La inmunidad de los variadores GD200A cumple con los requisitos de la normativa IEC/EN 61800-3, en
segundo ambiente, dado que tienen el filtro EMC de categoria C3 integrado.
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Los limites de emision se cumplen siguiendo las siguientes premisas:

1. EI motor y los cables de control se seleccionan como se especifica en este manual.

2. El variador se instala de acuerdo a las instrucciones de referencia de este manual.

3. Se debe cumplir que la distancia méxima entre variador y motor con una frecuencia portadora de 4 kHz y
sin filtros de salida sea como mucho la especificada en Compatibilidad electromagnética y distancia de

cable de motor

<-Un variador de categoria C3 no esta destinado a ser utilizado en una red de baja

A tension publica que alimente locales domésticos. Se pueden producir interferencias
de radiofrecuencia si el variador se utiliza en una red como la descrita anteriormente.
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Apéndice B- Dimensiones
B.1 Contenido de este capitulo

Este capitulo muestra las dimensiones de todos los modelos de variadores GD200A. Las dimensiones
estan expresadas en milimetros.

B.2 Dimensiones de la consola

B.2.1 Gréfico de estructura
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B.2.2 Gréfico de instalacion
Nota: Cuando la consola se utiliza como consola externa, puede ser fijada directamente mediante tornillos M3
0 puede montarse con el marco de instalacién opcional. El cable de conexién entre el variador y la consola
externa debe ser una cable de red (Ethernet) de tipo cruzado, y con terminales RJ-45 (el cable mas habitual
para conectar un PC a un router, por ejemplo). La distancia maxima del cable entre el variador y la consola
externa es de 200 metros.
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Marco de instalacién para consola externa
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B.3 Dimensiones de los variadores

B.3.1 Montaje en fondo de armario o pared
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BEEE HEEH)

220-315kW Montaje en fondo de armario

Dimensiones de instalaciéon (mm)

o pared

| A-s12

Variador Agu;ero'qe
instalacion
0.75kW ~2.2kwW 126 115 186 175 174.5 5
4kW~5.5kW 146 131 256 243.5 181 6
7.5kW~15kw 170 151 320 303.5 216 6
18.5kW 230 210 342 311 216 6
22kW~30kW 255 237 407 384 245 7
37kW~55kW 270 130 555 540 325 7
75kW~110kW 325 200 680 661 365 9.5
132kW~200kW 500 180 870 850 360 11
220kW~315kwW 680 230 960 926 379.5 13
B.3.2 Montaje en brida (flange)
W
- -
H2 H3
el
L .

0.75-15kW Montaje en brida (flange)
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Dimensiones de instalacion (mm

w2 ‘ w3 ‘ W4 HL Agujero de

instalacion

0.75kW~2.2kw [150.2| 115 | 130 | 7.5 | 234 | 220 | 190 | 13.5| 155 | 65.5 5
4kW~5.5kW |170.2| 131 | 150 | 9.5 | 292 | 276 | 260 | 6 | 167 | 84.5 6
7.5kW~15kwW [191.2| 151 | 174 |11.5| 370 | 351 | 324 | 12 [196.3| 113 6

18.5kW 250 [ 210|234 | 12 | 375|356 |334| 10 | 216 | 108 6
22kW~30kW | 275 | 237 | 259 | 11 | 445|426 | 404 | 10 | 245 | 119 7
37kW~55kw | 270 | 130 | 261 | 65.5| 555 | 540 | 516 | 17 | 325 | 167 7
75kW~110kW | 325 | 200 | 317 | 58.5| 680 | 661 | 626 | 23 | 363 | 182 9.5
132kw~200kw | 500 | 180 | 480 | 60 | 870 | 850 | 796 | 37 | 358 |178.5 11

B.3.3 Montaje en suelo

350-500kW Montaje en suelo
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Dimensiones de instalacion (mm

Variador Wi W2 W3 W4 HI H2 DI D2 Agujero de
instalacion
220KW~315kW | 750 | 230 | 714 | 680 | 1410 | 1390 | 380 | 150 13\12
350KW~500kW | 620 | 230 | 573 | \ | 1700 | 1678 | 560 | 240 22\12
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Apéndice C - Equipos opcionales
C.1 Contenido de este capitulo

Este capitulo describe coémo seleccionar los equipos opcionales existentes para el variador GD200A.

C.2 Cableado de equipos opcionales
A continuacién se muestra el cableado de los equipos opcionales de los variadores GD200A.

g kKo ~

1 1

1

LED LCD : Supervisor
T Il 1 1

- ]
T ) )& ',—1485 ‘Conversor —-> '
|ze2 (et r—5-4485 aUSB = :
Estandar Opcional \ J

Magnetotermlco
diferencial

P1|

|
3 Resistencia del Mo frenado

f(en ado g dinamico

1
'ex(erno ’
- -

Ferrita o
Filtro senoidal

Nota:

1. Los variadores <15kW disponen de consola tipo film (membrana), mientras que los variadores =18.5kW
incorporan una consola extraible tipo LED de fébrica.

2. Los variadores < 30kW disponen del médulo de frenado dinamico integrado

3. Los variadores = 37kW disponen del terminal P1, que permite la conexién de una inductancia DC externa.
4. Los variadores = 37 kW permiten la conexiéon de un médulo de frenado dindmico externo opcional.

Nombre Descripcion

El variador GD200A incorpora de serie una consola extraible tipo LED con
display de 5 digitos, que permite la copia de parametros de un variador a otro.
Esta consola puede ser sustituida por una consola avanzada LCD de 10 lineas
de informacion (opcional), que también permite la copia de parametros.
Ambas consolas se pueden conectar de forma remota al variador hasta una
distancia maxima de 200 metros.

Consola externa
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Nombre Descripcion

El magnetotérmico protege la fuente de alimentacién y el cableado contra una
posible sobrecorriente o cortocircuito. El diferencial protege a las personas y las
instalaciones contra derivaciones a tierra que pueden resultar en dafios para las
personas o incendios. Por favor, seleccione una proteccion diferencial con
reduccion de arménicos de alta frecuencia, y con una sensibilidad de 30 mA.

Magnetotérmico y
diferencial

Inductancia de . . . .
entrada Este equipo se utiliza para mejorar el factor de potencia en la entrada del

variador y reducir los arménicos de corriente.
Inductancia DC Los variadores 237kW permiten la conexion de una inductancia DC

Controla las interferencias electromagnéticas creadas por el propio variador.
Todos los variadores GD200A disponen de filtro EMC integrado de categoria

Filtro EMC

Permiten acortar el tiempo de frenado, y solucionar problemas de regeneracién
Resistencias de | €n algunos casos determinados.
frenado y Los variadores <30 kW sélo necesitan resistencias de frenado, ya que
unidades de | disponen de unidad de frenado dindmico incorporada
frenado Los variadores 237 kW necesitan conectar un médulo de frenado dinamico

externo opcional

Permite reducir la punta de tensién provocada por la conmutacién de los IGBTs
cuando se tienen distancias de cable largas entre variador y motor. Se recomienda su

Ferrita instalacion cuando la distancia de cable esta entre 50m y 100m. Deben ser instaladas
inmediatamente después de la salida del variador, lo méas cerca posible a éste.
Permite reducir la punta de tension provocada por la conmutacién de los IGBTs
Filtro Senoidal cuando se tienen distancias de cable largas entre variador y motor. Se recomienda su
(Filtro LC) instalacién cuando la distancia de cable es superior a 100m. Deben ser instaladas

inmediatamente después de la salida del variador, lo mas cerca posible a éste.

C.3 Fuente de alimentacién

A <-Compruebe que el rango de tension del variador concuerde con la tensién de la fuente
de alimentacion aplicada en su entrada.

C.4 Cables

C.4.1 Cables de potencia
Dimensione los cables de entrada de potencia y de salida hacia motor de acuerdo a la normativa local vigente.

* Los cables de potencia de entrada y de salida hacia motor deben poder soportar las correspondientes
intensidades de carga.

* Latemperatura maxima admisible del cable escogido debera ser de como minimo 70°C en
funcionamiento continuo.

* Laconductividad del conductor de tierra debera ser la misma que la de un conductor de fase (debera
tener la misma seccion).

* Refiérase al capitulo Normativas EMC (Compatibilidad electromagnética) para mas informacién acerca
de los requerimientos de compatibilidad electromagnética.

Para cumplir con los requisitos de compatibilidad electromagnética EMC indicados en la normativa CE, se
debera utilizar cable apantallado simétrico entre el variador y el motor (ver figura a continuacion).
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Es posible utilizar cable compuesto por tres o cuatro conductores en la entrada, pero se recomienda que sea
del tipo apantallado simétrico. La utilizacién de cables apantallados en la entrada reduce las emisiones
electromagnéticas de todo el conjunto variador, y reduce la presencia de intensidades en los cojinetes del
motor asi como el desgaste de éstos.

Cable simétrico apantallado | Cable de 4 conductores
Conductor de

- tierra y pantalia 22 Pantalla

/f\ (a Conductor
— Funda
Aislamiento

— Conductor Conductor
Funda

Aislamiento

 Eiirda Tierra —@

Tierra : ] |
— Aislamiento |

Nota: Sila conductividad de la malla del cable apantallado no es suficiente para ser utilizada como conductor
de tierra, se deberé instalar un cable de tierraseparado.

Para funcionar como un conductor de proteccion, la malla debera tener la misma seccion que los cables de
fase cuando éstos estan compuestos del mismo metal que la malla.

Para suprimir de forma efectiva las perturbaciones conducidas y radiadas, la conductividad de la malla
debera ser de como minimo una décima parte de la conductividad de un cable de fase. Estos requisitos se
cumplen faciimente con una malla de cobre o aluminio. Los requisitos minimos para la pantalla de los cables
de motor conectados al variador se muestran en la figura siguiente. La malla consiste en una capa
concéntrica de hilos de cobre. Cuanto mas compacta sea la malla, menos emisiones de perturbaciones y
menos intensidad en los cojinetes se tendra.

Cubierta aislante

C.4.2 Cables de control

Todos los cables de las entradas y salidas analdgicas, y el cable utilizado para el ajuste de la frecuencia,
deberan ser apantallados. Utilice un cable de par trenzado con doble pantalla (Figura a) para las sefiales
analdgicas. Utilice un par trenzado apantallado para cada sefial. No utilice un retorno comun para diferentes
sefiales analdgicas.

Cable de par trenzado con Par trenzado de una sola pantalla
doble pantalla

La mejor opcién para las sefiales digitales de baja tension es un cable de doble pantalla, pero también se puede
utilizar un par trenzado con una sola pantalla o sin pantalla (Figura b). No obstante, para la sefial de entrada de
frecuencia, se recomienda utilizar siempre un cable apantallado.

Los cables que se conectan a los relés de salida deben ser cables con pantalla metélica trenzada

Para la conexiéon remota de la consola, cuando el variador se encuentre en un ambiente con muchas
perturbaciones, también se recomienda utilizar un cable apantallado.
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Nota: Utilice cables diferentes para las sefiales analdgicas y digitales.

No realice ningun test de aislamiento o de tolerancia de tension (por ejemplo, no conecte un megéhmetro) en ninguna de
las partes del variador, pues estos test pueden dafiar el equipo. En fabrica, a cada uno de los variadores se les hace un test
de aislamiento entre el circuito principal y la carcasa, y por tanto, no es necesario que lo realice el usuario. De igual modo,
existen circuitos limitadores de tensién en el variador que cortan de inmediato el test de tensién automaticamente.

Nota: Compruebe el aislamiento de los cables de entrada de potencia de acuerdo ala normativa local.

Seccion de cable recomendada Tornillos

Variador R,S Tamafio tornillos Par de apriete

Tierra P1(+) | PB(+)(-) terminales

GD200A-008-4F 2 2.5 2.5 2.5 M4 1.2~1.5
GD200A-015-4F 2 2.5 2.5 2.5 M4 1.2~1.5
GD200A-022-4F 2 2.5 2.5 2.5 M4 1.2~1.5
GD200A-040-4F 2 2.5 2.5 2.5 M4 1.2~1.5
GD200A-055-4F 4 4 2.5 2.5 M5 2~2.5
GD200A-075-4F 6 6 4 2.5 M5 2~2.5
GD200A-110-4F 1 10 6 4 M5 2~2.5
GD200A-150-4F 1 10 10 4 M5 2~2.5
GD200A-185-4F 1 16 10 6 M6 4~6
GD200A-220-4F 2 16 16 10 M6 4~6
GD200A-300-4F 2 16 16 10 M8 9~11
GD200A-370-4F 3 16 25 16 M8 9~11
GD200A-450-4F 5 25 35 25 M8 9~11
GD200A-550-4F 7 35 50 25 M10 18~23
GD200A-750-4F 9 50 70 35 M10 18~23
GD200A-900-4F 1 70 95 35 M10 18~23
GD200A-1100-4F 1 70 120 70 M12 31~40
GD200A-1320-4F 1 95 150 95 M12 31~40
GD200A-1600-4F 2 95 185 50 M12 31~40
GD200A-1850-4F 1 150 | 95*2P 50 M12 31~40
GD200A-2000-4F 1 150 | 95*2P 50 M12 31~40
GD200A-2200-4F 1 150 | 95*2P 50 M12 31~40
GD200A-2500-4F 1 150 | 120*2P 95 M12 31~40
GD200A-2800-4F 1 185 | 120*2P 95 M12 31~40
GD200A-3150-4F 1 185 | 120*2P 95 M12 31~40
GD200A-3500-4F 9 95*2P | 150*2P 120 M12 31~40
GD200A-4000-4F 9 95*2P | 150*2P 120 M12 31~40
GD200A-5000-4F 1 95*2P | 95*4P 120 M12 31~40
Nota:

1. Las secciones recomendadas son validas para temperaturas inferiores a 40°C y para una intensidad igual
o inferior a la nominal. Si no se instala ningan tipo de filtro, la longitud del cableado entre el variador y el motor
no deberia superar los 50 m. Para distancias entre 50~100m, por favor, instale una o varias ferritas a la salida
del variador. Para distancias superiores a 100m, instale un filtro senoidal (filtro LC).
2. Los terminales P1, (+), PBy (-) pueden ser utilizados para conectar una inductancia DC.

C.4.3 Disposicion de los cables
Separe los cables de motor de otros cables. Los cables de motor de varios variadores pueden disponerse en
paralelo, instalados uno al lado del otro. Se recomienda que el cable de motor, el cable de entrada de
potencia y los cables de control se instalen en bandejas separadas. Evite instalaciones de cables de motor
con largas distancias en paralelo con los otros cables con tal de evitar interferencias electromagnéticas
provocadas por los rapidos cambios en la salida de tensién del variador.
Alli donde los cables de control deban cruzar los cables de potencia, aseglrese de que se crucen con un
angulo lo méas cercano a 90° en la medida de la posible.
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Las bandejas deben tener una buena conexion a tierra. Con tal de mejorar la puesta a tierra, se recomienda
utilizar bandejas de aluminio.
A continuacién se muestra la disposiciéon recomendada del cableado.

Cable de motor

A min 300mm
Cable de potencia V

Cable de entrada de potencia Cable motor

‘ min 200 mm e min 500mm

Cable de control
Cable de control

C.4.4 Comprobacion del aislamiento

Compruebe el aislamiento del motor y del cableado del motor como sigue:

1. Compruebe que el cableado del motor esté conectado al motor y desconectado de los terminales U,V y W
del variador.

2. Mida la resistencia de aislamiento entre cada uno de los conductores de fase y el cable de tierra
utilizando una tensién de medida de 500 Vdc.

Nota: La humedad dentro de la carcasa del motor reducira la resistencia de aislamiento. Si se sospecha que
puede haber humedad, seque el motor y repita la medida.

C.5 Magnetotérmico, contactor y proteccion diferencial

Debido a la salida de alta frecuencia del variador, la forma de onda de tensién PWM, la existencia de capacidad
distribuida entre los IGBT y el radiador, y entre el estator del motor y del rotor, inevitablemente el variador generara
intensidad de fuga a tierra de alta frecuencia. Esta intensidad de fuga a tierra de alta frecuencia retornara a la red a
través del tierra e interferira en la proteccion diferencial de la instalacion, causando mal funcionamiento y disparos
intempestivos. Esto se debe a la propia tecnologia del variador de frecuencia, independientemente del fabricante.
Con tal de asegurar la estabilidad del sistema, se recomienda utilizar un protector diferencial exclusivo para
el variador de frecuencia, con una sensibilidad de 30mA o mas (por ejemplo, corresponde al tipo B segln
normativa IEC60755). Si el usuario no utiliza un protector diferencial exclusivo para el variador, y se produce
un funcionamiento incorrecto de éste, pruebe a reducir la frecuencia portadora del variador, o cambie el
protector diferencial por uno de 300 mA o uno del tipo superinmunizado.

Es necesario instalar un magnetotérmico para proteger la alimentacion y el cableado del variador. La
intensidad nominal del magnetotérmico debe estar alrededor de 1.5-2 veces la intensidad nominal de entrada
del variador.

<En caso de cortocircuito, debido a la construccion y al principio de operacion inherente

de los magnetotérmicos, independientemente del fabricante de éste, se pueden escapar
A gases ionizados calientes de su carcasa. Para una utilizacion segura, preste especial
atencion a la instalacion y situacion de los magnetotérmicos. Siga las instrucciones del
fabricante.
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Variador Magnetotérmic ‘ Intensidad nominal del contactor (A) ‘

_ san

GD200A-008-4F 1 12
GD200A-015-4F 1 12
GD200A-022-4F 1 12
GD200A-040-4F 1 12
GD200A-055-4F 2 25
GD200A-075-4F 4 25
GD200A-110-4F 5 40
GD200A-150-4F 6 40
GD200A-185-4F 6 50
GD200A-220-4F 8 65
GD200A-300-4F 1 80
GD200A-370-4F 1 95
GD200A-450-4F 1 115
GD200A-550-4F 1 150
GD200A-750-4F 2 185
GD200A-900-4F 2 225
GD200A-1100-4F 3 265
GD200A-1320-4F 3 330
GD200A-1600-4F 4 400
GD200A-1850-4F 5 500
GD200A-2000-4F 5 500
GD200A-2200-4F 6 500
GD200A-2500-4F 6 630
GD200A-2800-4F 7 630
GD200A-3150-4F 8 780
GD200A-3500-4F 8 780
GD200A-4000-4F 1 780
GD200A-5000-4F 1 980

C.6 Inductancias de entrada

Los transitorios de alta corriente en el circuito de entrada de potencia pueden provocar dafios a los
componentes del rectificador. Se recomienda utilizar una inductancia de entrada para evitar picos de
tensién y mejorar el factor de potencia

C.7 Ferritas y filtro senoidal

Si la distancia entre el variador y el motor es superior a 50 m, es posible que el variador active de forma
frecuente su proteccién de sobrecorriente debido a una alta intensidad de fuga provocada por el efecto de
capacidad parasitaria de los cables respecto el tierra. Con tal de evitar dafiar el aislamiento del motor, es
necesario afiadir una ferrita o un filtro senoidal en la salida del variador. Si la distancia entre el variador y el
motor esta entre 50m y 100m aproximadamente, por favor, instale una ferrita; si supera los 100m, instale un
filtro senoidal (también llamado Filtro LC).

C.8 Filtro EMC tipo C3

Los variadores GD200A disponen de filtro EMC categoria C3 integrado, que puede ser desconectado

mediante el jumper J10, tal y como se muestra a continuacion:
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C.9 Sistema de frenado

C.9.1 Seleccién de los componentes defrenado

El motor se comportara como generador si su rotacion real es mas grande que la correspondiente velocidad
de sincronismo a la frecuencia de consigna. Como resultado de esta situacion, la energia de la inercia del
motor y la carga se devuelven al variador, cargando los condensadores del bus de continua (en ese momento,
la intensidad va de motor a variador, y no al revés, como sucede habitualmente). Cuando la tensién se
incrementa por encima de un cierto limite, el variador puede dafiarse. Por esta razén, es necesario utilizar
resistencias de frenado para evitarlo.

<-S6lo los electricistas cualificados pueden disefiar, instalar, poner en marchay operar el
variador.

<-Siga las instrucciones descritas en “Precauciones de Seguridad” en caso de realizar
cualquier trabajo sobre el variador. Pueden producirse dafios fisicos o incluso muerte, o

dafios en los equipos de la instalacion.
A <{-Sélo los electricistas cualificados pueden cablear el variador. Pueden producirse dafios
en el variador o los accesorios de frenado. Lea detenidamente las instrucciones de la
resistenciade frenado antes de conectarlaal variador.
<-No conecte la resistencia de frenado con otros terminales que no sean PB y (+). Si se
conecta a otros terminales, el variador puede dafiarse o puede producirse un incendio. No
conecte launidad de frenado dindmico externa a otros terminales que no sean (+) y (-).

<-Conecte laresistencia de frenado al variador de acuerdo a su esquema. Una conexion
incorrecta puede provocar dafios en el variador u otros equipos cercanos.

Los variadores GD200A<30 kW disponen de unidad de frenado interna. En cambio, los variadores =37kW
necesitan conectar una unidad de frenado externa opcional. Por favor, seleccione una resistencia de frenado
con un valor 6hmico y potencia adecuados a la utilizacion real.
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Resistencia de Potencia de disipacion (kW)  Resistencia
Ti frenado para un de frenado

10% de  50% de 80% de

g 1023:122??;“ frenado  frenado frenado il mm }
GD200A-008-4F . . .
GD200A-015-4F 326 0.23 1.1 1.8 170
GD200A-022-4F 222 0.33 1.7 2.6 130
GD200A-040-4F 122 0.6 3 4.8 80
GD200A-055-4F 89 0.75 4.1 6.6 60
GD200A-075-4F Un i 65 1.1 5.6 9 47
GD200A-110-4F d 44 1.7 8.3 13.2 31
GD200A-150-4F a 32 2 11 18 23
GD200A-185-4F d 27 3 14 22 19
GD200A-220-4F 22 3 17 26 17
GD200A-300-4F d 17 5 23 36 17
GD200A-370-4F BRAKE 13 6 28 44 11.7
GD200A-450-4F 10 7 34 54
GD200A-550-4F BRAKE 8 8 41 66 6.4
GD200A-750-4F U- 6.5 11 56 90
GD200A-900-4F 5.4 14 68 108
GD200A-1100-4F F’,RAKE 4.5 17 83 132 44
GD200A-1320-4F BRAKE 3.7 20 99 158 3.2
GD200A-1600-4F 3.1 24 120 192
GD200A-1850-4F BRAKE 2.8 28 139 222 2.2
GD200A-2000-4F U- 2.5 30 150 240
GD200A-2200-4F 2.2 33 165 264
GD200A-2500-4F ,B,BAKE 2.0 38 188 300 1.8
GD200A-2800-4F 3.6*2 21*2 105*2 168*2
GD200A-3150-4F Dos 3.2*2 24*2 118*2 189*2 2 %0
GD200A-3500-4F BRAKE 2.8*2 27*2 132*2 210*2 '
GD200A-4000-4F U- 2.4%2 30*2 150*2 240*2
GD200A-5000-4F BRD AOEE 2%2 38*2 186*2 300*2 1.8*2

Nota:

Seleccione el valor de resistencia y de potencia de la resistencia de frenado de acuerdo a los datos proporcionados por
ALLSAI.

La tabla anterior se ha obtenido midiendo con un ratio de utilizacion de frenado del 100% del par de frenado, 10%, 50%
y 80%. El usuario puede configurar su sistema de frenado de acuerdo al funcionamiento real. Por norma general, para
la gran mayoria de aplicaciones, un 10% de par de frenado es suficiente.

Refiérase al manual de instrucciones de la unidad de frenado dindmico externa para ajustar correctamente el nivel de

tension de ésta. Si no se hiciera, la operacion del variador podria verse afectada.

<-Nunca utilice una resistencia de frenado con una resistencia inferior al valor minimo
especificado en la tabla anterior. El variador y el chopper de frenado interno no pueden

soportar la sobrecorriente provocada por la baja resistencia.

<Incremente la potencia de la resistencia de frenado en caso de tener que realizar
frecuentes frenados (el ratio de utilizacion de frenado debera ser mayor al 10%).

C.9.2 Seleccién del cableado de laresistencia defrenado
Utilice cable apantallado para la conexion de la resistencia de frenado.
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C.9.3 Situacion de la resistencia de frenado

Sitle la resistencia de frenado en el sitio mas frio posible de la instalacién.

A\

<-Los materiales cercanos a laresistencia de frenado deberan ser ignifugos. La
temperatura superficial de la resistencia puede ser alta. El aire que proviene de la
resistencia puede estar a unos cientos de grados Celsius. Proteja la resistencia contra
contactos accidentales.

Instalacion de la resistencia de frenado:

£\

<-Lo variadores < 30 kW so6lo necesitan una resistencia de frenado externa.
<PBy (+) son los terminales de conexién de las resistencias de frenado.

Resistencia de
frenado exterma

Instalacién de la unidad de frenado dinamico externa:

A\

<-Los variadores = 37 kW necesitan la unidad de frenado dinamico externa

<$-(+), (-) son los terminales de conexi6n de las unidades de frenado dindmico.

<{-La distancia de cable entre los terminales (+) y (-) del variador y los terminales (+) y (-)
de la unidad de frenado dindmico externa no debe ser superior a 5m, y la distancia de
cable entre los terminales de laresistencia de frenado y la unidad de frenado dinamica
externa no debe ser superior a 10m.

A continuacién se muestra la conexién de la unidad de frenado dindmica externa y la resistencia de frenado:

DBU

[elollilerkkl| sl
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Equipo o pieza

opcional

C.10 Otros equipos y piezas opcionales

Instruccién

Necesarios para realizar el montaje en brida

Adaptador es (flange) en los variadores 1.5~30kW.
para montaje en ) . .

brida (flange) No nec.esanos para el montaje en brida en
los variadores 37~200kW
Indicado para los variadores 220~315kW

Base de La b'ase de ins.,talacién permite el montaje de —
instalacién para gna |nducFanC|a de gntraga AC o DC, oun G
. filtro senoidal de salida (filtro LC).
montaje en ) . .
suelo Por favor, confirme las dimensiones del
espacio interior y del elemento a instalar en
su interior
Marco para Puede montar la consola en la puerta de un
montaje de armario eléctrico directamente utilizando
consola en tornillos (la consola sobresale) o bien,
puerta de utilizando el marco de montaje (la consola
armario queda enrasada).
Son adecuadas para ambientes severos y
mejoran la proteccion de los variadores.

Tapa lateral En caso de ser instaladas, se debe tener en
cuenta una desclasificacion de un 10% del
variador
Soporta varios lenguajes, copia de
paradmetros, y dispone de un display de alta
definicion.

Consola Sus dimensiones son compatibles con la

Avanzada LCD

consola LED que viene de serie con el
variador.
Es compatible con todos los variadores
GD200A

Consola LED

Opcional como consola extraible en los
variadores 0.75~15kW (variadores con
consola tipo film)
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