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Inverter SJ7002 _

Mensajes de Seguridad

Para mejores resultados con la Serie SJ7002 de inverters, leer cuidadosamente este manual y
todas las etiquetas de advertencia adjuntas antes de instalar y operar el equipo, siguiendo
exactamente las instrucciones. Guardar el manual para futuras referencias.

Definiciones y Una instruccién de seguridad (mensaje) incluye un “Simbolo de Alerta” y una palabra o frase
Simbolos como ADVERTENCIA o PRECAUCION. Cada palabra significa lo siguiente:

Este simbolo indica ALTA TENSION. Este llama su atencion a items u operaciones
que podrian ser peligrosas para usted y para otras personas gue operen este equipo.
Leer este mensaje y seguir las instrucciones cuidadosamente.

Este simbolo es el “Simbolo de Alerta de Seguridad”. Est4 acompafiado de una de dos
A palabras: PRECAUCION o ADVERTENCIA, como se describe abajo.

ADVERTENCIA: Indica una situacién potencialmente peligrosa que, si no es evitada,
A puede resultar en serias lesiones 0 muerte.

PRECAUCION: Indica una situacion potencialmente peligrosa que, si no es evitada,
puede resultar en lesiones menores 0 moderadas, o dafios serios al producto. La
situacion descripta en PRECAUCION puede, si no es evitada, dejar serios resultados.
En PRECAUCION (asi como en ADVERTENCIA), se describen importantes
mensajes de seguridad. Observarlas atentamente.

PASO: Indica un paso requerido de una serie de acciones tendientes a lograr un

GD objetivo. El nimero de pasos estara contenido en el simbolo.

sssen NOTA: Nota indica un area o sujeto de especial atencion, enfatizando, o bien las
‘% capacidades del producto o errores comunes en la operacion o0 mantenimiento.

- |IDEA: Idea, es una instruccion especial que puede ahorrar tiempo proveer, otros
B beneficios mientras se instala o usa el producto. Este simbolo llama la atencion
: sobre una idea que puede no ser obvia en un primer momento para el usuario.

Alta Tension Peligrosa

conectados a tensiones peligrosas de linea. Cuando se reparen este tipo de equipos, habrd com-
ponentes con partes cubiertas o salientes expuestos a las tensiones de linea mencionadas.
Extremar los cuidados para no sufrir descargas eléctricas.

Pararse sobre una superficie aislante y tomar como habito el usar sélo una mano cuando se con-
trolan componentes. Trabajar siempre con otra persona. Desconectar la tensién de alimentacion
antes de trabajar. Asegurarse que el equipo esta a tierra. Usar guantes de seguridad cuando se
trabaja con controladores electronicos o maquinaria rotante.

f’i ALTA TENSION: Los equipos de control de motores y controladores electrénicos estan




Precauciones Generales - Leer Esto Primero!
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ADVERTENCIA: Este equipo debera ser instalado, ajustado, y reparado por personal de
mantenimiento eléctrico calificado familiarizado con la construccion y operacion de estos
equipos y los peligros que involucran. No observar estas precauciones podria resultar en
lesiones corporales.

ADVERTENCIA: El usuario es responsable de asegurar que toda la maquinaria comandada,
trenes de mecanismos no provistos por Hitachi Industrial Equipment Systems Co., Ltd., y
materiales de las lineas de proceso sean capaces de operar con seguridad a frecuencias del
150% del rango de frecuencia maxima del motor de CA. No observar esta precaucion, puede
resultar en la destruccién del equipo y lesiones al personal.

ADVERTENCIA: Como equipamiento de proteccién, instalar un interruptor diferencial de
respuesta rapida capaz de manejar corrientes elevadas. El circuito de proteccion contra puesta a
tierra del equipo no esta disefiado para proteger a las personas.

ALTA TENSION: PELIGRO DE DESCARGA ELECTRICA. DESCONECTAR LA ALI-
MENTACION ANTES DE TRABAJAR SOBRE ESTE EQUIPO.

ADVERTENCIA: Esperar al menos diez (10) minutos luego de cortar la alimentacion antes de
inspeccionar o actuar en el equipo. De otra forma, existe peligro de shock eléctrico.

PRECAUCION: Esta instruccion debera ser leida y claramente entendida antes de trabajar
sobre un equipo de la serie SJ7002.

PRECAUCION: La adecuada puesta a tierra, asi como la desconexién de dispositivos de
seguridad y su ubicacién, son responsabilidad del usuario y no son provistos por Hitachi Indus-
trial Equipment Systems Co., Ltd.

PRECAUCION: Conectar al SJ7002 un dispositivo de desconexidn térmica o de proteccion
contra sobre cargas para asegurarse que el inverter cortard ante un evento de sobre carga o
sobre temperatura del motor.

ALTA TENSION: Hasta que la luz de alimentacidn no esté apagada, existen tensiones peligro-
sas en el equipo. Esperar al menos diez (10) minutos después de cortar la alimentacion antes de
realizar cualquier operacion de mantenimiento.

PRECAUCION: Este equipo tiene altas corrientes inducidas, por lo que debe estar perma-
nentemente conectado a tierra (en forma fija) a través de dos cables independientes.

ADVERTENCIA: Tanto los equipos rotantes como los que tienen potenciales eléctricos
respecto de tierra pueden ser peligrosos. Por esta razén, se recomienda enfaticamente que los
trabajos sean realizados conforme a los cddigos y regulaciones de cada pais. La instalacion,
alineacion y mantenimiento deben ser hechos s6lo por personal calificado.

Se deberan seguir los procedimientos de ensayo recomendados por fabrica e incluidos en este
manual. Desconectar siempre la alimentacion antes de trabajar en la unidad.
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PRECAUCION:

a) Los motores deben conectarse a tierra via medios de resistencia menor a 0.1 ohm

b) El motor usado debe ser de rango adecuado.

c) Los motores tienen partes peligrosas en movimiento. Proteger estas partes contra contactos
accidentales.

PRECAUCION: La conexion de alarma puede tener tensiones peligrosas aun cuando el
inverter esté desconectado. Cuando sea quitada la cubierta frontal, confirmar que la
alimentacion de la alarma esta sin tension.

PRECAUCION: Los terminales de interconexién peligrosos (principales del inverter, del
motor, contactores, interruptores, filtros, etc.) deben quedar inaccesibles al final de la insta-
lacion.

PRECAUCION: La aplicacion final deber estar de acuerdo con BS EN60204-1. Referirse a
la seccion “Instalacion Basica, Paso a Paso” en pag. 2—6. Los diagramas de dimensiones son
los correspondientes a su aplicacion.

PRECAUCION: La conexion del cableado de campo debe ser confiable, fijada mediante dos
soportes mecanicos independientes. Usar terminales (figura abajo), o mordazas, prensa cables,
etc.
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Terminal (cerrado) Soporte

7

D Cable

PRECAUCION: Se debe instalar un dispositivo de desconexion tripolar a la entrada de la
alimentacion principal del inverter acorde a IEC947-1/IEC947-3 (las caracteristicas de estos
dispositivos se muestra en “Determinacion de Cables y Calibre de Fusibles” en pag. 2-12).

(((((( NOTA: Para cumplir con las directivas LVD (European Low Voltage Directive) se deben
seguir las indicaciones dadas anteriormente ademas de algunos otros requerimientos indicados
en forma destacada en este manual y que es necesario cumplir en forma estricta.
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Instalacion—Precauciones y Procedimiento de Montaje

PRECAUCION: Instalar la unidad sobre una superficie no inflamable, —  .............. 2-6
como ser una placa metalica. De otra forma, existe peligro de fuego.

PRECAUCION: No dejar materiales inflamables cerca del inverter. De otra — ............... 2-6
forma existe peligro de fuego.

PRECAUCION: Asegurarse que no queden materiales extrafiosenel ... 2-6
interior del Inverter, tales como terminales, restos de cables, soldaduras,
polvo, etc. De otra forma existe peligro de fuego.

PRECAUCION: Asegurarse de instalar el Inverter en un lugar que pueda ............... 2-6
soportar su peso de acuerdo a lo especificado en el Capitulo 1, Tabla de
Especificaciones. De otra forma, puede caerse y causar lesiones al personal.

PRECAUCION: Asegurarse de instalar la unidad sobre una pared vertical,  ............... 2-6
libre de vibraciones. De otra forma, puede caerse y causar lesiones al

personal.

PRECAUCION: Asegurarse de no instalar u operar un Inverter dafiadoo ~  ............... 2-6

que le falten partes. De otra forma pueden causarse lesiones al personal.

PRECAUCION: Asegurarse de instalar el Inverter en lugares bien ventila-  .............. 2-6
dos, sin exposicion directa a la luz solar o con tendencia a altas temperatu-

ras, humedad o condensacion, altos niveles de polvo, gas corrosivo, gas

inflamable, liquidos, sales perjudiciales, etc. De otra forma, existe peligro

de fuego.

PRECAUCION: Asegurarse de mantener limpia el area alrededor del ~ ............. 2—7

Inverter y proporcionar adecuada ventilacién. De otra forma, el Inverter
puede sobre calentar y causar dafio al equipo o fuego.

Cableado—Advertencias para Practicas Eléctricas y Especificaciones de Cables

ADVERTENCIA: Usar sélo cables de cobre 60/75°C o equivalentes. ~ ........... 2-11

ADVERTENCIA: Equipo del tipo abierto. Para los modelos SJ700-750Ha ............. 2-11
SJ700-1500H.

ADVERTENCIA: Un circuito Clase 2 hecho con cable Clase 1 0 equiva-  ............. 2-11
lente.
ADVERTENCIA: Aptos para ser usados en Circuitos que no sean capaces  ............. 2-11

de entregar mas de 100,000 amperes simétricos eficaces, en méaximo 240 V.
Para los modelos con sufijo L.

ADVERTENCIA: Aptos para ser usados en circuitos que no sean capaces  ............. 2-11
de entregar mas de 100,000 amperes simétricos eficaces, en méaximo 480 V.
Para los modelos con sufijo H.
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ALTA TENSION: Asegurarse de conectar la unidad a tierra. De otra forma,
existe peligro de shock eléctrico y/o fuego.

ALTA TENSION: El trabajo de cableado debe ser hecho s6lo por personal
calificado. De otra forma, existe peligro de shock eléctrico y/o fuego.

ALTA TENSION: Implementar el cableado luego de verificar que la
tension esta cortada. De otra forma, existe peligro de shock eléctrico y/o
fuego.

ALTA TENSION: No conectar u operar un Inverter que no esté montado de
acuerdo a las instrucciones dadas en este manual. De otra forma, hay
peligro de shock eléctrico y/o dafio al personal.

Conexionado—Precauciones para Précticas Eléctricas

PRECAUCION: Asegurarse que la tension de entrada coincida con la
especificada: ¢ Trifasica 200 a 240V 50/60Hz « Trifasica 380 a 480V 50/
60Hz

PRECAUCION: Asegurarse de no conectar alimentacién trifasica a Invert-
ers de alimentacion monofasica. De otra forma, existe la posibilidad de
dafar el Inverter y peligro de fuego.

PRECAUCION: Asegurarse de no aplicar CA a los terminales de salida. De
otra forma, existe la posibilidad de dafiar el inverter y peligro de lesiones y/
o fuego.

CLICDIC CTCTICT)

Entrada Salida NOTA:
| | | | L1, L2, L3: Trifasica 200 a 240V 50/60 Hz
L1 L2 L3 T T2 T3 Trifasica 380 a 480V 50/60 Hz
R S T U vV W
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PRECAUCION: Ajustar los tornillos en base a los torques especificados en
la tabla dada abajo. No perder tornillos. De otra forma, existe peligro de
fuego.

PRECAUCION: Notas relativas al uso de un interruptor diferencial
conectado a los terminales de entrada: Los inverters de frecuencia variable
con filtros CE (filtros RFI) y cables apantallados al motor tienen altas corri-
entes de derivacién a tierra (GND), especialmente en el momento en que los
transistores de potencia conmutan a ON. Esto puede causar disparos en los
interruptores debido a la suma de pequefias corrientes continuas del lado del
rectificador. Por favor tener en cuenta lo siguiente: « Usar sélo interruptores
que no disparen ante las condiciones mencionadas, que admitan elevadas
corrientes de derivacion. « Otros componentes deberan ser protegidos en
forma separada con otros interruptores diferenciales  Los interruptores
diferenciales conectados a la entrada del inverter no proporcionan una
absoluta proteccion contra descargas eléctrica.

PRECAUCION: Asegurarse de instalar un fusible en cada fase del circuito
de alimentacion al inverter. De otra forma, hay peligro de fuego.

PRECAUCION: Asegurarse que los motores, interruptores, contactores
sean del tamafio adecuado a la instalacion requerida (cada uno debe tener la
adecuada capacidad de corriente y tensidn). De otra forma, hay peligro de
fuego.

PRECAUCION: Olvidarse de quitar todas las coberturas de ventilacion
antes de operar eléctricamente el inverter, puede resultar en dafios al mismo.

Mensajes de Precaucion para el Test de Arranque

PRECAUCION: El disipador tiene alta temperatura. No tocarlo. De otra
forma, existe peligro de quemaduras.

PRECAUCION: A través del inverter la velocidad puede ser facilmente
cambiada de baja a alta. Verificar la capacidad del motor y de la maquina
antes de hacerlo. De otra forma, existe peligro de lesiones.

PRECAUCION: Si va a operar el motor a una frecuencia mayor a la
nominal del inverter (50Hz/60Hz), verificar la posibilidad de soportarlo por
parte del motor y la maquina con los respectivos fabricantes. Sélo operar el
motor a frecuencias altas si se cuenta con su aprobacion. De otra forma,
existe peligro de dafios al equipo y/o lesiones.

PRECAUCION: Controlar lo siguiente, antes y durante el test de arranque.
De otra forma, existe peligro de dafiar el equipo: ¢ Esta colocado el puente
entre [P] y [PD] ? NO alimentar u operar el inverter sin este puente. ¢ Es
correcto el sentido de giro del motor? « El inverter ha salido de servicio
durante la aceleracion o desaceleracidn? « Las lecturas de la frecuenciay las
rpm del motor fueron las esperadas? « Hubo vibraciones anormales en el
motor?




Inverter SJ7002

Vil

> bbbk B b BB

Advertencias para la Operacion y Visualizacién

ADVERTENCIA: Dar alimentacion al Inverter s6lo después de colocar la
cubierta protectora. Mientras el inverter esta energizado, no sacar la
cubierta protectora. De otra forma, existe peligro de shock eléctrico.

ADVERTENCIA: No operar equipos eléctricos con las manos himedas. De
otra forma, existe peligro de shock eléctrico.

ADVERTENCIA: No tocar los terminales mientras el inverter esté energi-
zado, aun cuando el motor esté parado. De otra forma, existe peligro de
shock eléctrico.

ADVERTENCIA: Si se selecciona el modo re arranque, el motor puede
arrancar sorpresivamente luego de salir de servicio. Asegurarse de parar el
inverter antes de aproximarse a la maquina (disefiar la maquina para que
ante eventuales re arranques el personal no resulte dafiado). De otra forma,
se pueden causar heridas al personal.

ADVERTENCIA: Si la alimentacion esta cortada por corto tiempo, el
inverter puede re arrancar luego de recuperarse la tension si el comando de
Run esta activo. Si este re arranque puede causar lesiones al personal, usar
un circuito de bloqueo que impida esta operacion. De otra forma, existe
peligro de causar lesiones al personal.

ADVERTENCIA: La tecla Stop es efectiva s6lo cuando se la habilita.
Asegurarse de habilitar una parada de emergencia independiente de la tecla
Stop. De otra forma, se puede causar lesiones al personal.

ADVERTENCIA: Luego de un evento de disparo, si se aplica el reset y el
comando de Run esta activo, el inverter re arrancara automaticamente.
Aplicar el comando de reset s6lo luego de verificar que el comando de Run
no esté activo. De otra forma, se puede causar lesiones al personal.

ADVERTENCIA: No tocar el interior del inverter o introducir elementos
conductores si esta energizado. De otra forma, existe peligro de shock
eléctrico y/o fuego.

ADVERTENCIA: Si se alimenta al inverter con el comando de Run
activado, el motor arrancara automaticamente y puede causar dafios. Antes
de dar alimentacion, confirmar que el comando de Run no esta activado.

ADVERTENCIA: Si la tecla Stop estéa desactivada, al presionarla el
inverter no se detendrd y la alarma no se cancelara.

ADVERTENCIA: Instalar una parada de emergencia segura, cuando las
circunstancias asi lo exijan.

ADVERTENCIA: Si se alimenta el equipo estando el comando de Run
activo, el motor girara con el consiguiente peligro!. Antes de alimentar el
equipo, confirmar que el comando de Run no esta activo.

ADVERTENCIA: Luego que el comando de Reset se ejecutd y la alarma se
canceld, el motor arrancara inmediatamente si el comando de Run esté&
activo. Asegurarse de cancelar la alarma luego de verificar que el comando
de Run esté en OFF para prevenir lesiones al personal.

ADVERTENCIA: Se debe desconectar la carga del motor antes de realizar
el auto ajuste. El inverter hace girar al motor en directa y en inversa por
varios segundos sin limite de movimiento.
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Precauciones para la Operacion y Visualizacion

PRECAUCION: El disipador tiene alta temperatura. No tocarlo. De otra ~ .............. 4-2
forma, existe peligro de quemaduras.

PRECAUCION: A través del inverter la velocidad puede ser facilmente ... 4-2
cambiada de baja a alta. Verificar la capacidad del motor y de la maquina
antes de hacerlo. De otra forma, existe peligro de lesiones.

PRECAUCION: Si va a operar el motor a una frecuencia mayorala ... 4-2
nominal del inverter (50Hz/60Hz), verificar la posibilidad de soportarlo por

parte del motor y la maquina con los respectivos fabricantes. Sélo operar el

motor a frecuencias altas si se cuenta con su aprobacion. De otra forma,

existe peligro de dafios al equipo y/o lesiones.

PRECAUCION: Se puede dafar tanto al inverter como a los otros dispositi- —............... 4-8
vos, si se exceden los valores maximos de tension y corriente en cada punto
de conexion.

PRECAUCION: Asegurarse de no usar PID Clear mientras el inverter esta  ............. 4-26
en Modo Run. De otra forma, el motor podria desacelerar rapidamente y
sacar al inverter de servicio.

PRECAUCION: Cuando el motor gira a baja velocidad, el efecto del venti- —............. 4-51
lador incorporado decrece.

PRECAUCION: Si la potencia del inverter es mayor a dos veces la potencia — ............. 4-74
del motor a usar, el inverter puede no desarrollar a pleno el comportamiento
dado en las especificaciones.

Advertencias y Precauciones por Problemas y Mantenimiento

ADVERTENCIA: Esperar al menos diez (10) minutos después de cortar la  ............... 6-2
alimentacion para realizar cualquier inspeccion o mantenimiento. De otra
forma, existe peligro de shock eléctrico.

ADVERTENCIA: Asegurarse que solo personal calificado realizaralas ... 6-2
operaciones de inspeccion, mantenimiento y reemplazo de partes. Antes de

comenzar a trabajar, quitar cualquier objeto metélico de su persona (relojes,

brazaletes, etc). Usar herramientas con mangos aislados. De otra forma,

existe peligro de shock eléctrico y/o dafios al personal.

ADVERTENCIA: Nunca quitar conectores tirando de los cables (cablesde  ............... 6-2
ventiladores o placas légicas). De otra forma, existe peligro de fuego debido
a la rotura de cables y/o dafios al personal.

PRECAUCION: No conectar el megger a ningln terminal inteligentede ~ ........... 6-15
entrada o salida, analégicos, etc. El hacerlo, podria causar dafios al inverter.

PRECAUCION: Nunca hacer ensayos de rigidez dieléctrica sobreel ... 6-15
inverter. El inverter tiene proteccién contra sobre tensiones entre terminales
y entre terminales y tierra.
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forman parte del circuito interno de alta tension de CC. Asegurarse que la

f ADVERTENCIA: Los tornillos que retienen al banco de capacitores

alimentacidn ha sido desconectada del inverter y que se ha esperado al
menos 10 minutos antes de acceder a los terminales. Asegurarse que la

lampara indicadora de carga se ha apagado. De otra forma, existe peligro de

electrocucion.

colocar los tornillos de conexion del banco de capacitores del circuito

PRECAUCION: No operar el inverter a menos que se hayan vuelto a
interno de CC. De otra forma se puede dafiar el inverter.

ALTA TENSION: Cuidarse de no tocar cables o conectores mientras se ~ ............. 6-22

A estan tomando mediciones. Asegurarse de ubicar los componentes de
medicién sobre una superficie aislada.

Advertencias Generales y Precauciones

y/o lesiones.

ADVERTENCIA: Nunca modificar la unidad. De otra forma, existe peligro de shock eléctrico

equipo.

PRECAUCION: Los ensayos de rigidez dieléctrica y resistencia de aislacion (HIPOT) fueron
ejecutados antes de despachar la unidad, por lo que no es necesario repetirlos antes de operar el

sefiales durante la operacion.

PRECAUCION: No agregar o quitar conectores con el equipo alimentado. Tampoco controlar

0 a la salida del inverter.

>[> B>

PRECAUCION: No detener la operacién del motor mediante un contactor, ya sea a la entrada

Alimentacion Interruptor
diferencial
Inverter
MCCB GFI
5 o g\w oA 0——0ORST UV,W(
L1, L2, L3 Vv

FW

Si se produce un corte de energia estando activado el comando de Run, la unidad puede

arrancar inmediatamente de recuperada la tensidn de alimentacion. Si

existiera la posibilidad de

causar lesiones a las personas, se recomienda instalar un contactor electromagnético (Mgo) del
lado de la alimentacion, de forma tal que no sea posible que el equipo arranque solo al
reestablecerse la alimentacion. Si se estd empleando el operador remoto opcional y la funcion
de re arranque automatico ha sido seleccionada, el equipo arrancara si el comando de Run esta

activo. Por favor, tener en cuenta.
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PRECAUCION: No insertar capacitores de correccién de factor de potencia o supresores de
picos de tension entre el inverter y el motor.

Idr]i:aﬁgq Supresor de picos
Alimentacion GF Inverter
L1, L2, L3 VA\/' QRST U, vV, W Motor
Tierra L
Xl T Capdeitor de correccion

de‘factor de potencia

PRECAUCION: Asegurarse de conectar a tierra el terminal de tierra.

PRECAUCION: Si se va a inspeccionar la unidad, esperar al menos diez (10) minutos luego
de cortar la alimentacion antes de quitar la cubierta protectora.

PRECAUCION: SUPRESION DE RUIDO PRODUCIDO POR EL INVERTER

El inverter usa muchos semiconductores de conmutacion tales como transistores e IGBTS. Por
esta razon, un radio receptor o un instrumento de medicién cerca del inverter puede verse
afectado por ruido de interferencia. Para proteger a los instrumentos de operaciones erréneas
debido al ruido de interferencia, se recomienda alejarlos del inverter. Es muy efectivo ubicar el
inverter dentro de una caja metalicay conectarla a tierra. La utilizacion del filtro EMI a la
entrada del inverter también reduce los efectos de ruido sobre la red comercial y sobre otros
dispositivos.

Notar que se puede minimizar la emisién de ruido desde el inverter agregando un filtro EMI a
la entrada del equipo.

Filtro EMI Inverter

L1

Alimentacion

%4f Filtro EMI Inverter Motor

[ Carcasa a tierra

Pantalla de los cables a tierra

usar cables apantallados con remoto
conexiones cortas.

1
I
1
I
Conectar a tierra el gabinete, ; Operador
I
1




Xl
Inverter SJ7002

(Para Inverters de la Clase 400 V)

Los sistemas que usan inverters con control PWM, producen sobre tensiones en los cables
causadas por sus constantes distribuidas, (especialmente cuando la distancia entre el inverter y
el motor es superior a los 10 mts). Se dispone de un filtro disefiado para evitar este tipo de
problemas para la Clase 400 V. Se recomienda la instalacion de este filtro en este tipo de situa-
ciones. (Ver “Filtro LCR” en pag. 5-2, parte HRL-xxxC.)

fﬁ PRECAUCION: FILTRO SUPRESOR DE PICOS A LA SALIDA DEL INVERTER

PRECAUCION: EFECTOS DE LA RED DE ALIMENTACION EN EL INVERTER
En las aplicaciones mencionadas abajo, que involucran un inverter de propo6sitos generales, un
pico alto de corriente puede venir de la fuente y en algunos casos dafiar el médulo convertidor:
1. Factor de desbalance en la alimentacion del 3% o mas.
2. Capacidad de la fuente superior a 10 veces la capacidad del inverter (o capacidad de fuente
superior de 500 kVA).
3. Expectativa de cambios abruptos en la alimentacién a consecuencia de:

a. \arios inverters conectados a una misma linea en forma cercana.

b. Un convertidor a tiristores y un inverter conectados cercanos a una misma linea.

c. Capacitores de correccion de factor de potencia abriendo y cerrando.
Si se dan estas condiciones o si el equipo conectado debe ser altamente confiable, Ud. DEBE
instalar un reactor CA de 3% de caida de tensién respecto de la alimentacion a la entrada.
También donde se puedan ver reflejados efectos de descargas atmosféricas instalar protectores
adecuado.

>

PRECAUCION: No instalar los inverters en un sistema triangulo desequilibrado. Esto podria
causar apertura prematura en los fusibles o dafios en los médulos rectificadores del inverter.
Sélo conectarlos a sistemas balanceados.

PRECAUCION: Si ocurre un error de EEPROM (E08), confirmar los valores cargados otra
vez.

PRECAUCION: Cuando se usa el estado normal cerrado para los terminales (C011 a C019)
para comando externo de Directa y Reversa [FW] o [RV], el inverter puede arrancar automati-
camente en el momento en que al sistema externo se le corta la alimentacion o se desconecta
del equipo!. Por esto, no usar como estado normal cerrado en los terminales de Directa o
Reversa [FW] o [RV] a menos que su sistema esté protegido contra esta contingencia.

PRECAUCION: No descartar el inverter con la basura domiciliaria. Contacte
a una compafiia especializada en procesamiento de basura industrial, a fin de
evitar la contaminaciéon ambiental.

> B> B

Precaucion Gral.

PRECAUCION: En todas las ilustraciones de este manual, las cubiertas y dispositivos de
seguridad han sido ocasionalmente quitados a fin de describir detalles. Mientras el producto
esté en operacion, asegurarse que las cubiertas y dispositivos de seguridad estén ubicados en
sus respectivos lugares y opere de acuerdo a las instrucciones dadas en este manual.

>
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uL® Precauciones, Advertencias e Instrucciones

Advertencias
para el Cableado
y Secciones de
Cables

> B bbbk

Las Advertencias e Instrucciones de esta seccion, sumarizan los procedimientos necesarios
para asegurar que la instalacion del inverter cumpla con las disposiciones establecidas por
Underwriters Laboratories®.

La serie de Inverters SJ7002 es del tipo abierto con 3 fases de entrada y salida, siendo para uso
interior. El inverter proporciona tensién y frecuencia, para controlar un motor de CA. El
inverter puede mantener constante la relacion tension frecuencia a fin de lograr la maxima
capacidad del motor en todo el rango de velocidad.

ADVERTENCIA: Usar s6lo conductores de Cu (60/75°C) o equivalente.

ADVERTENCIA: Aptos para ser usados en circuitos que no sean capaces de entregar mas de
100,000 amperes simétricos eficaces, maximo 240 V. Para modelos con sufijo L. Clase 200V.

ADVERTENCIA: Aptos para ser usados en circuitos que no sean capaces de entregar mas de
100,000 amperes simétricos eficaces, maximo 480 V. Para modelos con sufijo H. Clase 400V.

ADVERTENCIA: El inverter debe ser instalado en un ambiente de grado de polucién 2 o
equivalente.

ADVERTENCIA: La temperatura ambiente no debe exceder los 50°C.

ADVERTENCIA: El tiempo de descarga de los capacitores es de 10 minutos o mas.
(Precaucion: se debe tener mucho cuidado a fin de evitar el riesgo de shock eléctrico.)

ADVERTENCIA: Cada modelo de inverter trae incluida una proteccion contra sobre cargas
de estado sdlido acorde al motor a comandar.
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Torque de Apriete Se dan a continuacion los tamafios de cables y el par de apriete para los terminales de campo.

y Tamarfo de
Cable

Ter(;s;én Motor Inverter Modelo Terminales de Potencia Torque
Entrada | HP | kw 2Ly e ft-lbs | (N-m)
7.5 5.5 | SJ700-055LFU2 8 1.8 2.5
10 7.5 | SJ700-075LFU2 6 18 2.5
15 11 | SJ700-110LFU2 4 3.6 4.9
20 15 | SJ700-150LFU2 2 3.6 4.9
25 18.5 | SJ700-185LFU2 1 3.6 4.9
200V
30 22 | SJ700-220LFU2 101/0 6.5 8.8
40 30 | SJ700-300LFU2 2/0]|2/001/0|| 1/0 6.5 8.8
50 37 | SJ700-370LFU2 4/0|/4/001/0 1/0 6.5 8.8
60 | 45 |SJ700-450LFU2 4/01| 4/0 0 1/0 || 1/0 6.5 8.8
75 55 | SJ700-550LFU2 2/0 | 2/0 10.1 13.7
Ter(ljseién Motor Inverter Modelo Terminales de Potencia Torque
Entrada | HP | kw wOD e ft-lbs | (N-m)
7.5 5.5 | SJ700-055HFU/E 12 18 25
10 7.5 | SJ700-075HFU/E 10 1.8 25
15 11 | SJ700-110HFU/E 8 3.6 49
20 15 | SJ700-150HFU/E 6 3.6 4.9
400V 25 18.5 | SJ700-185HFU/E 6 3.6 4.9
30 22 | SJ700-220HFU/E 604 3.6 4.9
40 30 | SJ700-300HFU/E 3 3.6 4.9
50 37 | SJ700-370HFU/E 1 6.5 8.8
60 45 | SJ700-450HFU/E 1 6.5 8.8
75 55 | SJ700-550HFU/E 2/0 6.5 8.8
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Calibre de Las conexiones de entrada al inverter seran segiin UL y acordes a los rangos de interruptores de
interruptor y 600V, o a los fusibles, segln la tabla dada abajo.
Fusibles
Mot Mot
- otor Inverter Modelo Rango el L otor Inverter Modelo Ran_go ekl
Tensién 200V Fusible o Tension 400V Fusible o
HP | kW Interruptor HP | kW Interruptor
7.5 | 5.5 | SJ700-055LFU2 30 7.5 | 5.5 | SJ700-055HFU2/E 40
10 7.5 | SJ700-075LFU2 40 10 7.5 | SJ700-075HFU2/E 40
15 11 | SJ700-110LFU2 60 15 11 | SJ700-110HFU2/E 40
20 15 | SJ700-150LFU2 80 20 15 | SJ700-150HFU2/E 40
25 | 18.5 | SJ700-185LFU2 100 25 | 18.5 | SJ700-185HFU2/E 50
200V 400V
30 22 | SJ700-220LFU2 125 30 22 | SJ700-220HFU2/E 60
40 30 | SJ700-300LFU2 150 40 30 | SJ700-300HFU2/E 70
50 37 | SJ700-370LFU2 175 50 37 | SJ700-370HFU2/E 90
60 45 | SJ700-450LFU2 225 60 45 | SJ700-450HFU2/E 125
75 55 | SJ700-550LFU2 250 75 55 | SJ700-550HFU2/E 125
Conectores
ADVERTENCIA: Las conexiones de ;
Terminal (cerrado Soporte
A campo deben ser hechas de acuerdo a UL y I ( ) P
CSA, usando conectores cerrados de calibre
adecuado. El conector debe ser fijado utili-
zando la herramienta recomendada por el ‘
fabricante del mismo a fin de garantizar su e N Cable
amarre.
Protecciéon del Los Inverters Hitachi SJ7002 incorporan proteccion contra sobre carga de estado sélido, la que
Motor Contra depende del ajuste adecuado de los siguientes parametros:
Sobre Carga « BO012 “proteccion térmica electronica”
» B212 “proteccién térmica electrénica, 2do motor”
« B312 “proteccién térmica electrénica, 3er motor”
Ajustar la corriente nominal [Amperes] del motor (es) con los parametros mencionados arriba.
El rango de ajuste es de 0.2 * corriente nominal a 1.2 * corriente nominal.
ADVERTENCIA: Cuando se conectan dos 0 mas motores a un mismo inverter, la proteccion
electrénica contra sobre carga no es efectiva. Instalar un relevo térmico externo para cada

motor.
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Contactos para Informacion

Hitachi America, Ltd.

Power and Industrial Division
50 Prospect Avenue
Tarrytown, NY 10591

U.S.A.

Phone: +1-914-631-0600
Fax: +1-914-631-3672

Hitachi Europe GmbH
Am Seestern 18
D-40547 Disseldorf
Germany

Phone: +49-211-5283-0
Fax: +49-211-5283-649

Hitachi Asia Ltd.

16 Collyer Quay

#20-00 Hitachi Tower, Singapore 049318
Singapore

Phone: +65-538-6511

Fax: +65-538-9011

Hitachi Asia (Hong Kong) Ltd.

7th Floor, North Tower

World Finance Centre, Harbour City
Canton Road, Tsimshatsui, Kowloon
Hong Kong

Phone: +852-2735-9218

Fax: +852-2735-6793

Hitachi Australia Ltd.
Level 3, 82 Waterloo Road
North Ryde, N.S.W. 2113
Australia

Phone: +61-2-9888-4100
Fax: +61-2-9888-4188

Hitachi Industrial Equipment Systems Co., Ltd.
AKS Building, 3, Kanda Neribei-cho
Chiyoda-ku, Tokyo, 101-0022

Japan

Phone: +81-3-4345-6910

Fax: +81-3-4345-6067

Hitachi Industrial Equipment Systems Co, Ltd.
Narashino Division

1-1, Higashi-Narashino 7-chome
Narashino-shi, Chiba 275-8611

Japan

Phone: +81-47-474-9921

Fax: +81-47-476-9517

NOTA: Para recibir soporte técnico acerca del Inverter Hitachi comprado, contactese con su
vendedor, oficina de ventas o fabrica. Los datos han sido listados arriba. Por favor prepare la
siguiente informacién, la que puede ser extraida de la etiqueta de caracteristicas del Inverter:

1. Modelo
2. Fecha de compra

3. NUumero de fabricacion (MFG No.)

4. Sintoma del problema presentado por el Inverter
Si alguno de los items de la etiqueta son ilegibles, por favor proporcione a su contacto Hitachi
toda otra informacién que pueda leerse de la etiqueta. A fin de reducir los impredecibles
tiempos muertos, recomendamos tener un stock de repuestos.
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Introduccion

Principales
Caracteristicas

Introduccidén

Felicitaciones por su compra del inverter Hitachi
Serie SJ7002! Este inverter ha sido disefiado y cons-
truido para proporcionar la méas alta performance. La
caja que lo contiene es notablemente pequefia
comparada con la potencia de motor comandada. La
serie SJ7002 incluye més de 20 modelos que cubren
las potencias desde 1/2 HP a 200 HP, en alimen-
tacion de 230 VCA 0 480 VCA. Las principales
caracteristicas son:

* Inverters clase 200V y clase 400V
 Versiones para U.S.A. o Europa

» Control Vectorial sin Sensor

« Circuito de frenado regenerativo

 Diferentes modelos de teclado para operaciones
de RUN/STOP, control y ajuste de parametros

 Puerto RS-422 apto para configuracion via PC o
bus de campo Modelo SJ700-110HFU2 (Version U.S.A))

* 16 niveles programables de velocidad

 Constantes del motor programables en forma
manual o mediante auto ajuste

 Control PID que permite ajustar automaticamente
la velocidad del motor para mantener constante la
variable de proceso

El disefio de los inverters Hitachi supera muchas de
las tradicionales relaciones entre la velocidad,
torque y eficiencia. Sus principales caracteristicas
son:

* Alto par de arranque, mas del 150% del nominal

» Operacién continua al 100% del par dentro del
rango 1:10 de velocidad (6/60Hz / 5/50Hz) sin
necesidad de modificar la potencia “derating” del
motor

 Los modelos desde 0.4—-22kW (1/2 a 30 hp)tienen
incorporada la unidad de frenado

 Seleccion de ON/OFF de ventiladores que Modelo SJ700-037HFE2
prolongan su vida Util (Version Europea)

Se dispone de una completa gama de accesorios
que completan su aplicacion:

» Operador remoto digital
* Tarjeta de expansion para encoder
* Resistencias de frenado
* Filtros de ruido de radio
* Filtros de acuerdo a CE

* Tarjeta de interfases I/O y para redes (proxi- Tarjeta de Expansion - Encoder
mamente)
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Operador Digital La serie de inverters SJ7002 tiene un teclado extraible (Illamado operador digital) en su panel

Componentes frontal. El tipo de teclado con que es provisto en inverter depende del pais o del continente al
que esta dirigido y del tipo de modelo de equipo. El panel operador digital se ubica en un
alojamiento destinado al efecto. Por esta razén, el inverter viene con un panel adaptador que
permite el montaje del teclado segin se ve abajo.

Este panel extraible puede ser montado segiin NEMA para uso en intemperie, por ejemplo. Dos
insertos en su parte posterior facilitan la fijacion externa. Un corto cable conecta luego la
unidad con el equipo. Ver como instalar y usar este teclado, como asi también los cables corres-
pondientes en el Capitulo 3.

HITACHI

UN STOP/ .

@ om®

Operador Digital OPE-SRE Operador Digital OPE-S
normal para los modelos -LFU -HFU normal para los modelos -HFE

La unidad operadora/copiadora opcional ocupa el
alojamiento completo del panel frontal del inverter.
Tiene ademas la posibilidad de leer (descargar) los HITACHI e
parametros ajustados en el inverter en su memoria. ALARM- PRG - RUN
Luego, se puede conectar la unidad a otros inverters G
y escribir (cargar) los parametros guardados en el
otro equipo. Para los OEMs es especialmente til ya
gue se pueden programar equipos iguales muy
rapidamente.

Existen otros operadores digitales especiales para
determinadas aplicaciones. Contactese con su
distribuidor Hitachi local para mas detalles.

Operador Digital Opcional / Unidad
de Copiado SRW-0EX




.,
Introduccion

Componentes La serie de inverters SJ7002 esté disefiada para brindar una larga vida de servicio. Varios
Removibles componentes son removibles, como se ve abajo, para facilitar su reemplazo. Los detalles de
como y cuando se deben reemplazar se muestran en los capitulos correspondientes.

HITACHI

Ventilador
(Ver Capitulo 6)

Operador Digital y Panel Adaptador
(Ver Capitulo 3)

["H o2 [ AM |
| e R

Panel de terminales de control
(Ver Capitulo 4)

Banco de Condensadores Placa de entrada de cables
(Ver Capitulo 6) (Ver Capitulo 2)
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Etiqueta de El inverter Hitachi SJ7002 tiene su etiqueta
Caracteristicas y ubicada sobre la derecha del cuerpo principal,
Aprobaciones (ver foto). Asegurese que los datos de la etiqueta

coincidan con la tensién de su fuente de aliment-
acién, con el motor a ser usado y con las
caracteristicas de su aplicacion.

Etiqueta de Caracteristicas

Especificaciones
Modelo del Inverter _— c € °N155
Aprobaciones
Potencia del motor aplicable NE27681
Valores nominales de entrada: \ i 700 11'6{';';?0”' INVERTER
i e 1 odel =
frecuencia, tensién, fases, corriente k__ww OEEE /(15_)

Valores nominales de salida: T Input/Entree: 50Hz, 60Hz T u'a‘ 1Ph A
frecuencia, tensién, corriente 50Hz, 60Hz =240V 3Ph A
T Qutput/Sortie.0 —400H; 200-240V 3Ph __46A

Cadigos de fabricacién: MEG No. DA T16543 A 006 Date: 0710

. "7 Wikachl Industrial Equipment
lote nimero, fecha, etc. Hh‘g‘m tg:'uf waE IN Japan NE17914°09 |

| |

Convencion para Elmodelo de inverter contiene suficiente informacion acerca de las caracteristicas de operacion
la Designacion del mismo. Ver indicaciones abajo:

del Modelo

SJ700 || 004 H F U 2

L Versién numero (_, 2, 3, ...)

Area de distribucién:
E=Europa, U=U.S.A, F=Japén

Configuracion
Nombre F = con operador digital (teclado)
dela 3
Serie Tension de entrada:

H = trifasica clase 400V
L = trifasica sélo, clase 200V

Potencia de motor a controlar en kW

055 = 5.5 kW 220 = 22 kW
075 =7.5kW 300 = 30 kW
110 =11 kW 370 = 37 kKW
150 = 15 kW 450 = 45 kW
185 = 18.5 kW 550 = 55 kW
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Especificaciones del Inverter

Modelos Clase
200V

Notar que las “Especificaciones Generales” en pag. 1-9 cubren todos los inverters SJ7002 al
igual que las notas al pie de la tabla. Los modelos clase 200V de —055 a —220LFU2
(7.5 a 30 HP) incluyen unidades de frenado dinamico (ver “Frenado Dindmico” en péag. 5-6).

Item Especificaciones de la Clase 200V
SJ7002, modelo 200V, Versién U.S.A. 055LFU2 | 075LFU2 | 110LFU2 | 150LFU2 | 185LFU2 | 220LFU2
Motor aplicable, 4-polos *2 HP 7.5 10 15 20 25 30
kw 55 7.5 11 15 18.5 22
Potencia nominal, kVA, 200V / 240V 83/99 |11.0/133|159/19.1 | 22.1/26.6 | 26.3/31.5 | 32.9/39.4
Tension nominal de entrada 3-fases: 200 a 240V +10%/-15%, 50/60 Hz +5%
Corriente nominal de entrada (A) 26 ‘ 35 ‘ 51 | 70 | 84 ‘ 105
Tension nominal de salida *3 3-fases (3-cables) 200 a 240V (segun la tension de entrada)
Corriente nominal de salida (A) 24 ‘ 32 ‘ 46 | 64 | 76 ‘ 95
Capacidad de sobre carga, | de salida (A) 150% por 60 seg., 200% por 3 seg.
Eficiencia a 100% de salida, % 94.4 94.6 94.8 94.9 95.0 95.0
Potencia de pérdida, | a 70% de salida 242 312 435 575 698 820
aproximada (W) a 100% de salida 325 425 600 800 975 1150
Frenado dinamico s/res. externa 20 20 10 10 10 10
;ﬁ%ep?;%‘foaﬂ?x” clres. externa 100 80 70 80 60 50
Minima resistencia externa Q 16 10 10 7.5 7.5 5
Frenado por CC Ajustable en frecuencia, tiempo y fuerza
Filtrado eléctrico Filtro EMC incluido y reactor de fase cero incluido
Peso kg /b 6 /13.2 6 /13.2 6 /13.2 14/30.8 | 14/30.8 | 14/30.8
Item Especificaciones de la Clase 200V, continuacion
$J7002, modelo 200V, Versién U.S.A. 300LFU2 370LFU2 450LFU2 550LFU2
Motor aplicable, 4-polos *2 HP 40 50 60 75
kw 30 37 45 55
Potencia nominal, kVA, 200V / 240V 41.9/50.2 50.2/60.2 63.0/75.6 76.2/91.4

Tensiéon nominal de entrada

3-fases: 200 a 240V +10/-15%, 50/60 Hz +5%

Corriente nominal de entrada (A)

133

‘ 160

200 ‘

242

Tension nominal de salida *3

3-fases (3-cables) 200 a 240V (segun la tension de entrada)

Corriente nominal de salida (A) 121 ‘ 145 ‘ 182 ‘ 220
Capacidad de sobre carga, | de salida (A) 150% por 60 seg., 200% por 3 seg.

Eficiencia a 100% de salida, % 95.0 95.1 95.1 95.1
Potencia de pérdida, | a 70% de salida 1100 1345 1625 1975
aproximada (W) a 100% de salida 1550 1900 2300 2800
Frenado dindmico s/unidad externa 10% 10% 10% %10
;ﬁg]epg’g‘g‘r’foaﬂgox” clunidad externa | 55-110% 45-90% 35-75% 30-60%

Frenado por CC

Ajustable en frecuencia, tiempo y fuerza

Filtrado eléctrico

Filtro EMC incluido y reactor de fase cero incluido

Peso kg/Ib

22/48.4

30/66

30/66

43/94.6
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Modelos Clase

400V

Notar que las “Especificaciones Generales” en pag. 1-9 cubren todos los inverters SJ7002 al

igual que las notas al pie de la tabla. Los modelos clase 400V de —055 a —220HFU2
(7.5 a 30 HP) incluyen unidades de frenado dinamico (ver “Frenado Dindmico” en pag. 5-6).

Item Especificaciones de la Clase 400V

SJ7002, modelo Version U.S.A. 055HFU2 | 075HFU2 | 110HFU2 | 150HFU2 | 185HFU2 | 220HFU2

400v Versioén europea | 055HFE2 | O075HFE2 | 110HFE2 | 150HFE2 | 185HFE2 | 220HFE2

Motor aplicable, 4-polos *2 HP 7.5 10 15 20 25 30
kw 55 7.5 11 15 18.5 22

Potencia nominal, kVVA, 400 / 480V 8.3/9.9 11/133 15.9/19.1 | 22.1/26.6 | 26.3/31.5 | 33.2/39.9

Tensién nominal de entrada 3-fases (3-cables) 380 a 480V +10/-15%, 50/60 Hz +5%

Corriente nominal de entrada (A) 13 ‘ 18 ‘ 25 | 35 ‘ 42 ‘ 53

Tension nominal de salida *3

3-fases (3-cables): 380 a 480V (segun la tensidn de entrada)

Corriente nominal de salida (A) 12 ‘ 16 ‘ 23 | 32 ‘ 38 ‘ 48
Capacidad de sobre carga, | de salida (A) 150% por 60 seg., 200% por 3 seg.
Eficiencia a 100% de salida, % 94.4 94.6 94.8 94.9 95.0 95.0
Potencia de pérdida, | a 70% de salida 242 312 435 575 698 820
aproximada (W) a100% de salida | 325 425 600 800 975 1150
Frenado dinamico s/res. externa 20 20 10 10 10 10
m%epgoggffoaﬂgox” clres. externa 100 80 80 80 70 50
Minima resistencia externa Q 70 70 50 35 35 35
Frenado por CC Ajustable en frecuencia, tiempo y fuerza
Filtrado eléctrico Filtro EMC incluido y reactor de fase cero incluido
Peso kg /b 3571717 5/11 5/11 12/26.4 12/26.4 12/26.4
Item Especificaciones de la Clase 400V, continuacion
SJ7002, modelo Version U.S.A. 300HFU2 370HFU2 450HFU2 550HFU2
400v \ersion europea 300HFE2 370HFE2 450HFE2 550HFE2
Motor aplicable, 4-polos *2 HP 40 50 60 75
kw 30 37 45 55
Potencia nominal, k\VVA, 400 / 480V 40.1/48.2 51.9/62.3 62.3/74.8 76.2/91.4

Tension nominal de entrada

3-fases (3-cables) 380 a 480V +10/-15%, 50/60 Hz +5%

Corriente nominal de entrada (A) 64 ‘ 83 ‘ 99 ‘ 121
Tension nominal de salida *3 3-fases (3-cables): 380 a 480V (segln la tension de entrada)
Corriente nominal de salida (A) 58 ‘ 75 ‘ 90 ‘ 110
Capacidad de sobre carga, | de salida (A) 150% por 60 seg., 200% por 3 seg.

Eficiencia a 100% de salida, % 95.1 95.1 95.1 95.1
Potencia de pérdida, | a 70% de salida 1100 1345 1625 1975
aproximada (W) 2 100% de salida 1550 1900 2300 2800
Frenado dindmico s/unidad externa 10% 10% 10% 10%
Zieg]epgogg‘;teoaﬂ;ox" clunidad externa | 110-170% | 90-150% 70-120% 60-100%

Frenado por CC

Ajustable en frecuencia, tiempo y fuerza

Filtrado eléctrico

Filtro EMC incluido y reactor de fase cero incluido

Peso

kg /b

20/44

30/66

30/66

50/110




1-8

Especificaciones del Inverter

Notas al pie, tanto de las tablas precedentes como siguientes:

Nota 1:

Nota 2:

Nota 3:

Nota 4:

Nota 5:

Nota 6:

Nota 7:

Nota 8:

Nota 9:
Nota 10:

Note 11:

El método de proteccion es conforme a JEM 1030.

Se refiere a motores normales Hitachi de 3 fases, 4 polos. Cuando se usan otros
motores, se debe tener cuidado en verificar la corriente nominal del motor (50/60 Hz)
a fin de no exceder la corriente nominal del inverter.

La tensidon de salida decrece acorde a la tensién de entrada (excepto cuando se usa la
funcién AVR). En ningun caso la tension de salida puede ser superior a la de entrada.
Si se va trabajar a mas de 50/60 Hz, verificar antes con el fabricante del motor la
posibilidad de poder hacerlo.

Cuando se usa control SLV, por favor ajustar la frecuencia de portadora a mas de 2.1
kHz.

A tensién nominal cuando se usa un motor Hitachi normal de 3 fases, 4 polos
(cuando se selecciona control vectorial sin sensor—SLV).

El par de frenado via capacitores es el promedio de par de desaceleracidn a tiempos
cortos (parando desde 50/60 Hz como esté indicado). No es par de frenado a regen-
eracién continua. EI promedio del par de desaceleracion varia con las pérdidas del
motor. Este valor decrece si se opera a mas de 50 Hz. Si se requiere un par de frenado
regenerativo grande, se debe usar la unidad y resistencia de frenado regenerativo.

El comando de frecuencia tendra su valor maximo a 9.8V para la entrada de tension
0a10VCC, o0a19.6 mA para la entrada de corriente 4 a 20 mA. Si esta caracteristica
no fuera satisfactoria para su aplicacién, contactese con su representante de Hitachi.
La temperatura de almacenamiento, se refiere tiempos cortos durante el transporte.
Conforme al método de ensayo especificado JIS C0911 (1984). Para los modelos no
contemplados en la especificacion contactese con su representante de Hitachi.

La norma NEMA 1 se aplica hasta 22kW. Se requiere una caja de entrada adicional
para los modelos de 30kW a 55kW para cumplir con NEMA 1.
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Especificaciones La tabla siguiente (continua en la pagina siguiente) se aplica a todos los modelos de SJ7002.
Generales

Item Especificaciones Generales

Tipo de proteccion *1, *11 1P20 (NEMA 1)

Método de control Control de onda senoidal linea a linea con modulacion de ancho de pulso (PWM)

Rango de frecuencia de salida *4 0.1a400 Hz

Exactitud de frecuencia Comando digital: £ 0.01% de la frecuencia maxima
Comando analdgico: + 0.2% (25°C + 10°C)

Resolucion en el ajuste de frecuencia Digital: + 0.01 Hz; Analdg: (frecuencia maxima)/4000, terminal [O]: 12-bit 0 a 10V;
terminal [OI]: 12-bit, 4-20mA; terminal [O2]: 12-bit -10 a +10V

Caracteristica Tension/frecuencia *5 V/F opcionalmente variable (30 a 400Hz), control \V//F (torque constante, torque reduc-
ido), control vectorial sin sensor, control vectorial sin sensor con dominio de 0-Hz

Fluctuacion de velocidad + 0.5% (control vectorial sin sensor o control vectorial sin sensor con dominio de 0-Hz)

Tiempo de aceleracién/desaceleracion 0.01 a 3600 seg., (perfiles seleccionables, acel./desacel), dos estados de acel./desacel.

Torque de arranque *6 200% a 0.3 Hz (SLV o con dominio de 0Hz), 150% a 0 Hz en SLV,
con motor un tamafio menor), 100% a 0 Hz (con realimentacion)

Rango de la frecuencia de portadora 0.5a15.0 kHz

Frenado por CC Seleccidn de la frecuencia de inicio en desaceleracion, via terminal externo (seleccion
de la fuerza, tiempo y frecuencia de operacion)

Capacidad de sobre carga (corriente de 150% por 60 segundos, 200% (180% para 75kW / 100HP o mayor) por 0.5 segundos

salida)

Ajuste | Panel operador Teclas Up y Down / Ajuste de valores
de frec. Potenciometro Ajuste analdgico via potenciémetro u operador digital

Sefal externa *8 | 0a 10 VCCy-10a +10 VVCC (impedancia de entrada 10k Ohms), 4 a 20 mA (impedan-
cia de entrada 250 Ohms), Potenciometro (1k a 2k Ohms, 2W)

Puerto serie Interfase RS485
Orden | Panel operador Tecla Run / Tecla Stop (funcién de cambio FW/RV)
g‘i/FW/ Sefial externa Terminal FW Marcha/Stop (contacto NA), Terminal RV por asignacién (NC/NA),
disponibilidad de comando por tres cables
Puerto serie Interfase RS485
Entradas inteligentes RV (reversa marcha/stop), CF1~CF4 (multi-velocidades), JG (impulso), DB (frenado
8 terminales con funciones externo por CC), SET (2do motor), 2CH (2da acel./desacel.), FRS (giro libre), EXT
B asignables (disparo externo), USP (proteccion contra arranque intempestivo), CS (cambio a fuente
Sefiales de comercial), SFT (bloqueo de software), AT (seleccion de entrada tensién/corriente),
entrada SET3 (3er motor), RS (reset), STA (arranque por 3-cables), STP (parada por 3 cables),

F/R (FW/RV por 3 cables), PID (PID ON/OFF), PIDC (PID reset), CAS (control de
ganancia), UP (control remoto de Up), DWN (control remoto de Down), UDC (control
remoto de borrado), OPE (control por operador digital), SF1-SF7 (Multi velocidad por
bits 0-7), OLR (limite de sobre carga), TL (habilitacion del limitador de torque), TRQ1
(seleccion del limitador de torque 1, LSB), TRQ?2 (seleccion del limitador de torque 2,
MSB), PPI (seleccion del modo Proporcional / Proporcional/Integral), BOK (sefial de
confirmacion de freno), ORT (Orientacion), LAC (LAC: LAD cancelacion), PCLR
(reset de la desviacidn), STAT (habilitacion de la entrada por tren de pulsos), ADD
(suma de frecuencia), F-TM (control por terminales), ATR (admision de entrada de
comando de torque), KHC (borrado de la potencia acumulada), SON (servo ON), FOC
(pre-excitacion), MI1 (entrada general 1), MI2 (entrada general 2), MI3 (entrada
general 3), M14 (entrada general 4), MI5 (entrada general 5), MI16 (entrada general 6),
MI7 (entrada general 7), MI8 (entrada general 8), AHD (retencion del comando
analégico), NO (no seleccionar)

Entrada para termistor Un terminal determinado (caracteristica PTC)
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ltem

Especificaciones Generales

Sefiales de
salida

Salidas inteligentes

(5 terminales a colector
abierto con funciones asign-
ables y una salida a relé con
contacto NA-NC)

RUN (sefial de marcha), FA1 (arribo a frecuencia tipo 1 — velocidad constante), FA2
(arribo a frecuencia tipo 2 — sobre frecuencia), OL (sefial de aviso de sobre carga 1), OD
(control de desviacion del lazo PID), AL (alarma), FA3 (arribo a frecuencia tipo 3—ala
frecuencia), OTQ (sefial de sobre torque), IP (sefial de falta instantanea de tension), UV
(sefial de baja tension), TRQ (limite de torque), RNT (sobre tiempo de operacién), ONT
(sobre tiempo de alimentacién), THM (alarma térmica), BRK (sefial de freno), BER
(error de freno), ZS (deteccion de velocidad cero), DSE (maxima desviacion de
velocidad), POK (posicionamiento completo), FA4 (arribo a frecuencia tipo 4 — sobre
frecuencia tipo 2), FAS5 (arribo a frecuencia tipo 5 — a frecuencia 2), OL2 (sefial de sobre
carga 2), FBV (comparacion PID), NDc (desconexion de la comunicacion), LOG1
(resultado l6gico 1), LOG2 (resultado l6gico 2), LOG3 (resultado ldgico 3), LOG4
(resultado légico 4), LOGS (resultado légico 5), LOG6 (resultado l6gico 6), WAC
(advertencia de la vida del capacitor), WAF (reduccién en la velocidad del ventilador),
FR (sefal de inicio de contacto), OHF (advertencia de sobre temperatura en el disipa-
dor), LOC (sefal de baja corriente), MO1 (salida general 1), MO2 (salida general 2),
MO3 (salida general 3), MO4 (salida general 4), MO5 (salida general 5), MOG6 (salida
general 6), IRDY (inverter listo), FWR (sefial de rotacion en directa), RVR (sefial de
rotacion inversa), MJA (sefial de falla mayor), Terminales 11-13 u 11-14 configurados
automaticamente como ACO0-AC2 o AC0-AC3 para la seleccion del codigo de alarma

Monitoreo de los terminales
inteligentes de salida

Monitoreo analégico de tension, monitoreo analdgico de corriente (resolucion 8) y
salida PWM, en los terminales [AM], [AMI], [FM]

Valores a visualizar

Frecuencia de salida, corriente y torque del motor, valor convertido de frecuencia de
salida, disparos histdrico, condicion de terminales E/S, potencia y otros parametros

Otros pardmetros ajustables

Ajuste libre V/F (hasta 7 puntos), limite superior/inferior de frecuencia, saltos de
frecuencia, curvas de acel/desacel, ajuste manual del par y frecuencia a la que se aplica,
ajuste del medidor analdgico, frecuencia de arranque, frecuencia de portadora, nivel
térmico electronico, cero de la frecuencia externa de salida, inicio de la entrada de
ajuste de frecuencia, seleccion de la entrada anal6gica, re arranque luego de salir de
servicio, re arranque luego de faltar la alimentacion, varias sefiales de salida, arranque a
tension reducida, restriccion de sobre carga, valores por defecto (USA, Europa, Japén),
desaceleracion y parada luego de faltar alimentacion, funcion AVR, control “fuzzy”,
auto-ajuste (on-line/off-line), operacién de alto-torque para multi-motor (control vecto-
rial sin sensor para dos motores por un inverter)

Funciones de proteccion

Sobre corriente, sobre carga, sobre carga en resistencia de frenado, sobre tension, error
de EEPROM, baja tensién, CT (transf. de corriente), error de CPU, disparo externo,
error USP, falla a tierra, sobre tensién de entrada, falta instantanea de tension, error en
tarjeta de expansion 1, error en tarjeta de expansion 2, proteccion térmica del inverter,
deteccion de falta de fase, error de IGBT, disparo por termistor

Temperatura (*9)

Operacion (ambiente): -10 a 50°C / Almacenamiento: -20 a 65°C

Humedad 20 a 90% (sin condensacion)
Ambiente | Vibracion *10 Modelos SJ700-055xxx a 220xxx: 5.9 m/s? (0.6G), 10 a 55 Hz
Modelos SJ700-300xx a 550xxx: 2.94 m/s (0.3G), 10 a 55 Hz
Localizacion Altitud 1,000 m o menos, interior (libre de gases corrosivos o polvo)
Color Gris
Realimentaciéon PCB SJ-FB (control vectorial a lazo cerrado con sensor)
Entradas digitales PCB SJ-DG (4-digitos BCD / 16-bit binario)
DeviceNet Funcién de red DeviceNet
Accesorios | | onworks Funcion de red LonWorks
Profibus-DP Funcion de red Profibus-DP

Otros accesorios opcionales

Filtros EMI, reactores de entrada/salida, reactores CC, filtro de radio, resistencias de
frenado, unidades de frenado, filtro LCR, cables de comunicacién

Dispositivos operadores

OPE-SRE (4-digitos LED con potenciémetro) / OPE-S (4-digitos LED c/s poten-
ciémetro), Opcional: OPE-SR (4-digitos LED con potenciémetro, Japonés/Inglés),
SRW-0EX Multi lenguaje con funcion de copiado (Inglés, Espafiol, Francés, Aleman,
Italiano y Portugués)
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Rango de
Sefiales

Rangos detallados estan en “Especificaciones de Control y Conexiones Logicas” en pag. 4-10.

Sefial / Contacto

Rango

Fuente interna para las entradas

24VCC, 100 mA maximo

Entradas légicas programables

27VCC maximo, impedancia de entrada 4.7k

Salidas logicas programables

Tipo colector abierto, 50mA max. corriente de ON, 27 VCC méxima tension de OFF

Entrada por termistor

Minima potencia de Termistor 100mwW

Salida PWM

0a 10VCC, 1.2 mA max., 50% de ciclo de actividad

Tension analdgica de salida

0a 10VCC, 2 mA max.

Salida analégica de corriente

4-20 mA, impedancia a carga nominal 250Q

Entrada anal6gica de corriente

Rango 4 a 19.6 mA, 20 mA nominal

Entrada analGgica de tension unipolar

Rango 0 a 9.6 VCC, 10VCC nominal, 12VCC méx., impedancia de entrada 10 kQ

Entrada analdgica de tension bipolar

Rango -9.6 2 9.6 VCC, +10VDC nominal, +12VVDC max., impedancia de entrada 10 kQ

+10V de referencia analdgica

10VCC nominal, 10 mA maximo

Relé de alarma, normal cerrado

Maxima carga: 250VCA, 2A; 30VCC, 8A carga resistiva
250VCA, 0.2A; 30VCC, 0.6A carga inductiva
Carga minima: 100 VCA, 10mA; 5VCC, 100mA

Relé de alarma, normal abierto

250VCA, 1A; 30VCC 1A max. carga resistiva /
250VCA, 0.2A; 30VCC, 0.2A max. carga inductiva
Carga minima: 100 VCA, 10mA; 5VCC, 100mA
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Introduccion a Variadores de Frecuencia

Controlar la
Velocidad en la
Industria

Qué es un
Inverter?

Alimentacion

L1/R

Introduccién a Variadores de Frecuencia

El Propésito de

 Los inverters Hitachi permiten controlar la velocidad de motores trifasicos a induccion de
CA. Ud. conecta la alimentacion al inverter y el inverter al motor. Muchas aplicaciones se
benefician con la regulacion de velocidad, en varios aspectos:

« Ahorro de Energia - HVAC

 Necesidad de coordinar velocidades con procesos adyacentes—textiles e impresion
*Necesidad de controlar la aceleracion y desaceleracion (par)

» Cargas sensibles - elevadores, procesadores de comida, actividades farmacéuticas

El término inverter y controlador de frecuencia variable estan relacionados y son intercambi-
ables. Un controlador electronico para motores de CA puede controlar la velocidad por medio
de la variacion de la frecuencia de alimentacion al motor. Un inverter, en general, es un dispos-
itivo que convierte CC en CA. La figura debajo, muestra como los controladores de frecuencia
variable emplean un inversor interno. El equipo primero convierte CA en CC a través de un
puente rectificador, creando una tensién interna de CC. Luego el circuito inversor convierte la
CC en CA otra vez para alimentar al motor. El inverter puede variar su frecuencia de salida y su
tension de salida a fin de controlar la velocidad del motor.

Controlador de Frecuencia Variable

Convertidor Tensiéon de CC Inverter

.—_|_ ) o+ Motor

" 1+ U/
Rectificador —T

Torquey
Operacién a
Relacion
Volts/Hertz
Constante

= % V/T2

% W/T3
|- 7

El dibujo simplificado del inverter mostrado presenta tres contactos conmutadores. En los
inverters Hitachi, los contactos inversores son IGBTSs (transistores bipolares de compuerta
aislada “insulated gate bipolar transistors™). Usando un algoritmo de conmutacion, el micro-
procesador maneja la operacion de los IGBTs (ON y OFF) a muy alta velocidad creando la
forma de onda deseada a la salida. La inductancia de los bobinados del motor ayuda a suavizar
los pulsos.

En el pasado, los controladores variables de Tension
frecuencia trabajaban a lazo abierto (escalar) de Salida
como técnica de control de velocidad. La Vv
operacion a relacién tension/frecuencia

constante, mantiene fija la relacion entre la 100% f - == - - oo - - -
tension y la frecuencia aplicadas. En estas Torque Constante
condiciones, los motores a induccién de CA a

mantienen constante el par durante todo el
rango de operacion. Para algunas aplicaciones,

1
[}
[}
I
|
|
, - 1
la técnica escalar fue adecuada. X

f

Hoy, con el advenimiento de sofisticados Frecuencia de salida 1'00%

microprocesadores y procesadores de sefiales

digitales (DSPs), es posible controlar la

velocidad y el par de los motores a induccion de CA con una exactitud sin precedentes. El
SJ7002 utiliza estos dispositivos para realizar los complejos calculos matematicos requeridos
para alcanzar un comportamiento superior. La técnica esta referida al control vectorial sin
sensor. Esta le permite al inverter controlar la tensién y corriente de salida continuamente y la
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Entrada al
Inverter y
Alimentacién
Trifasica

Salida del
Inverter al Motor

relacion entre ambas. Desde aqui calcula matematicamente los dos vectores de corriente. Un
vector es el relacionado con la corriente de flujo y el otro con la corriente de par. La habilidad
de controlar separadamente estos dos vectores es la que le permite al SJ7002 desarrollar un
comportamiento excepcional a muy bajas velocidades.

La serie SJ7002 de inverters Hitachi incluye dos subgrupos: la clase 200V y la clase 400V. Los
equipos descriptos en este manual se pueden usar tanto en USA como en Europa, aunque el
nivel de tension comercial puede variar ligeramente de pais a pais. Un inverter clase 200V
requiere (nominal) entre 200 y 240V CA, y uno de la clase 400V, entre 380 y 480VCA. Todos
los inverters SJ300 requieren alimentacion trifasica, tanto los de la Clase 200V como los de la
clase 400V.

IDEA: Si su aplicacidn sélo dispone de alimentacién monofasica para potencias de hasta 3HP,
referirse a los inverter SJ200 clase 200V.

La terminologia comdn acepta por alimentacion monofasica a Linea (L) y Neutro (N). Las
conexiones trifasicas estan designadas como Linea 1 [R/L1], Linea 2 [S/L2] y Linea 3 [T/L3].
En cualquier caso, la alimentacion debera incluir la conexién a tierra. Esta conexion de tierra
debera ser hecha tanto al inverter como al motor (ver “Cableado entre el Inverter y el Motor” en
pag. 2-18).

El motor de CA debe ser conectado sélo a la salida del Motor CA
inverter. Los terminales de salida son los Gnicos
marcados con las etiquetas U/T1, V/T2, y W/T3 (para
diferenciarlos de la entrada). Esto corresponde a las U/T1 V/T2
designaciones tipicas de las conexiones de motor T1,

T2, y T3. Normalmente no es necesario conectar un

borne determinado del inverter a un borne determinado

del motor. La consecuencia directa de intercambiar los

Trifasico

bornes, es el sentido de giro del motor. En aplicaciones Tierra
donde el giro en reversa pueda ocasionar dafios a los GND
equipos o lesiones a las personas, se recomienda verifi- W/T3

carlo antes de llevar el equipo a plena velocidad. Por
seguridad hacia las personas, debe conectarse el inverter
atierra a través de los conectores destinados al efecto en
la parte inferior del mismo.

Notar que en las tres conexiones preparadas para el motor, no hay bornes marcados como
“Neutro” o “Retorno”. El motor representa para el inverter una impedancia balanceada “Y”,
por lo que no necesita un retorno separado. En otras palabras, cada una de las tres conexiones
de linea sirve como retorno de las otras dos.

Los inverters Hitachi son dispositivos robustos y confiables. La intencidn es que el inverter
asuma el control de la potencia de alimentacion al motor en operaciones normales. Por lo tanto,
este manual aconseja no cortar la alimentacion al inverter mientras que el motor esta operando
(a menos que sea una emergencia). Ademas, no instalar o usar dispositivos de desconexion
entre el inverter y el motor, (excepto para proteccion térmica). Por supuesto, dispositivos tales
como fusibles, deben ser disefiados para interrumpir la alimentacién en caso de mal funciona-
miento, segln lo requieran las regulaciones locales y las regulaciones de NEC.
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Funciones y
Parametros
Inteligentes

Frenado

Perfiles de
Velocidad

Gran parte de este manual esta destinado a descri-
bir como usar las funciones del inverter y como
configurar sus parametros. El inverter es un
micro procesador controlado y tiene muchas
funciones independientes. El micro procesador
tiene incorporada una EEPROM para el almace-
namiento de parametros. El panel frontal del
inverter proporciona acceso a todas las funciones
y parametros a las que ademas se puede acceder a
través de otros dispositivos. El nombre general
para estos dispositivos es operador digital, o
panel operador digital. El Capitulo 2 mostrara
como arrancar el motor usando un minimo de
funciones o parametros.

\
\

El operador opcional de lectura/escritura permite
volcar el contenido de la EEPROM del inverter al
programador. Esta caracteristica es particular-
mente (til para los OEMs cuando se necesita
duplicar la programacion de un inverter en otros,
ahorrando mano de obra.

En general, el frenado es una fuerza que procura retardar o detener el giro del motor. Por lo
tanto, esto esta asociado a la desaceleracion del motor, pero también se puede presentar cuando
la carga hace girar al motor a mas velocidad que la propia (sobre velocidad). Si es necesario
que el motor y la carga desaceleren mas rapidamente que lo que lo harian en forma natural,
recomendamos instalar una unidad adicional de frenado regenerativo. La unidad de frenado
dinamico (incluida en ciertos modelos de SJ7002) envia el exceso de energia a un resistor para
reducir la velocidad del motor y la carga (ver “Introduccién” en pag. 5-2 y “Frenado
Dinamico” en pag. 5-6 para mas informacidn). El inverter SJ7002 podria no ser adecuado para
cargas que continuamente estan produciendo sobre velocidad (contacte a su representante de
Hitachi).

Los parametros del inverter incluyen tiempos de aceleracidn y desaceleracién que pueden ser
ajustados de acuerdo a cada aplicacion. Para cada inverter, motor y carga en particular habra un
tiempo de aceleracion y desaceleracién que mas convendra a cada caso.

El inverter SJ7002 es capaz de sofisticados

controles de velocidad. Una representacion

grafica de esta capacidad lo ayudara a Veloc.
entender y configurar los parametros asocia-

dos. Este manual muestra graficos de Acel. Desacel.

perfiles de velocidad usados en la industria

(derecha). En el ejemplo, aceleracion es la '
rampa hasta alcanzar la velocidad progra-
mada, mientras que desaceleracion es la
rampa hasta parar.

Velocidad deseada

Perfil de Velocidad
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La aceleracion y desaceleracion especifican
el tiempo requerido para pasar de cero a
velocidad maximay viceversa. La pendiente
resultante (velocidad sobre tiempo) es la
aceleracion o desaceleracion. Un aumento
en la frecuencia de salida se ve en la
pendiente de aceleracidn, mientras que una
reduccion en la de desaceleracion. La
pendiente de aceleracidn o desaceleracién
dependera del tiempo y de la frecuencia de
arranque y finalizacion.

Por ejemplo, si el tiempo de aceleracion es
de 10 seg, ese sera el tiempo que tarde en ir
desde 0 Hz a 60 Hz.

El inverter SJ7002 puede almacenar hasta 16
velocidades fijas. Ademas los tiempos de
aceleracion y desaceleracion se pueden fijar
en forma separada. Un perfil de multi
velocidad (derecha) usa dos 0 mas
velocidades fijas, las que pueden ser
seleccionadas a través de los terminales
inteligentes de entrada. Este control externo
se aplica a velocidades fijadas con anterior-
idad. Las velocidades seleccionadas pueden
ser infinitamente variables para lo cual se
puede usar un potenciémetro, la entrada de
tension 0-10 Vcce o la entrada de corriente
4-20 mA, segun se desee.

El inverter puede comandar el motor en
cualquier direccion. Separadamente, los
comandos FW y RV seleccionan el sentido
de giro. En el ejemplo se ve el giro en un
sentido seguido del giro en sentido contrario
de corta duracion. La velocidad esta dada en
forma analdgica o digital, mientras que la
direccion se establece a traves de los
terminales FWD y REV.

Veloc. Vel. maxima

0
. >
|<7 Aceleracion —»‘ t
Tiempo de Aceleracion
Veloc.
Veloc. 2
Veloc. 1
t >
Perfil de Multi-velocidad
Veloc. Directa
>

Reversa

Perfil Bi-direccional

NOTA: El SJ7002 puede mover cargas en ambas direcciones. No obstante, no esta disefiado
para ser usado en aplicaciones como servo motores que emplean sefiales bipolares para deter-

minar el sentido de giro.
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Preguntas Frecuentes

Preguntas Frecuentes

P.  Cual es la principal ventaja al usar un inverter para comandar el motor, comparadas con
otras soluciones alternativas?
R. Un inverter puede variar la velocidad del motor con una muy baja pérdida de

eficiencia comparada con un sistema hidraulico o mecanico. El ahorro de energia
resultante, usualmente paga el equipo en relativo corto tiempo.

P.  El término “inverter” es un poco confuso, ya que ademas usamos “drive” y “amplifica-
dor” para describir un dispositivo electronico que controla al motor. Qué significa
“inverter”?

R. Los términos inverter, drive, y amplificador son empleados como sindnimos en la
industria. Hoy dia, los términos drive, variadores de frecuencia, variadores de
velocidad e inverter son usados generalmente para describir electrénicamente un
control de motor basado en un micro procesador. En el pasado, variador de velocidad
estaba también referido a varios dispositivos mecanicos que variaban la velocidad.
Amplificador es un térmico casi exclusivamente usado para describir servos o
motores paso a paso.

P. A pesar que el SJ7002 es un control de velocidad variable, puede usarse en aplicaciones
fijas?

R. Si, algunas veces un inverter puede ser usado como “arranque suave”,
proporcionando aceleracidn y desaceleracién controlada a una frecuencia fija. Otras
funciones del SJ7002 pueden ser muy Utiles para aplicaciones determinadas. Por esta
razén, el uso de inverters puede resultar muy beneficioso en muchas aplicaciones de
motores, tanto comerciales e industriales, proveyendo aceleracion y desaceleracion
controlada, alto torque a bajas velocidades y ahorro de energia como soluciones
alternativas.

P.  Puedo usar un inverter y un motor de CA para aplicaciones de posicionamiento?

R. Depende de los requerimientos de precision y de la velocidad mas baja a que el motor
debe operar desarrollando torque. El inverter SJ7002 desarrollara el 200% del par
nominal con el motor girando a sé6lo 0.5 Hz. NO USAR un inverter si es necesario
que el motor se detenga y mantenga la carga retenida sin ayuda de un freno externo
(usar un servo o0 un motor paso a paso).

P.  El operador digital opcional y el software de comunicacién con PC proporcionan mas
posibilidades que el operador incorporado al Inverter?

R. Si. No obstante el conjunto de pardmetros y funciones a que se puede acceder son los
mismos independientemente del dispositivo usado. El software para PC le permite
guardar la configuracion del inverter en un archivo. El operador digital manual le
facilitara el acceso durante la instalacion y programacion.

P.  Por qué se usa la terminologia “Clase 200V” si el inverter puede soportar tensiones de
hasta 230 VCA?”

R. Un modelo especifico de inverter esta ajustado de fabrica para trabajar en un rango
particular de tension de acuerdo a cada pais. Un inverter clase 200V Europeo
(marcado “EU”) tiene diferentes parametros por defecto que un Clase 200V para
USA (marcado “US”). El proceso de inicializacion (ver “Retornando a los Ajustes
por Defecto” en pag. 6-13) puede ajustar un inverter por defecto para el mercado
Europeo o de USA.

P.  Por qué el motor no tiene conexién de neutro o retorno al inverter?

R. El motor tedricamente representa una carga balanceada “Y” si todos los bobinados
del estator tienen la misma impedancia. En la conexién “Y” cada uno de los tres
bobinados hace alternativamente de retorno en cada semiciclo.

P.  Necesita el motor ser conectado a tierra?
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R. Si, por varias razones. La mas importante es proporcionar proteccion en caso de un
corto circuito en el motor que ponga la carcasa a potenciales peligrosos. Luego, los
motores al envejecer presentan corrientes a tierra que se incrementan con el tiempo.
Finalmente, poniendo a tierra la carcasa, se reduce el ruido eléctrico emitido.

P.  Qué tipo de motor es compatible con los inverters Hitachi?

R. Tipo de Motor — Debe ser trifasico a induccién de CA. Usar motores con grado de
aislacion 800V para los inverters clase 200V y 1600V para los inverters clase 400V.
Tamafio de Motor - En la préctica es mejor definir el motor correcto para su
aplicacion y luego, usar el inverter que le corresponde, o sea de la misma potencia
que el motor.

NOTA: Habra otros factores que intervienen en la eleccion del motor, disipacion de calor,
perfil de velocidad, proteccion, método de ventilacion.

P.  Cuéntos polos debera tener el motor?

R. Los inverters Hitachi se pueden configurar para motores de 2, 4, 6, u 8 polos. A
mayor nimero de polos menor velocidad, pero mayor par.

P.  Puedo agregar una unidad de frenado dinamico (resistor) a mi inverter Hitachi SJ300
luego de la instalacion inicial?

R. Si. Los modelos SJ700-004XXX al SJ700-110XXX tienen incorporada la unidad de
frenado dindmico. Se puede agregar una resistencia externa a estos modelos para
mejorar la condicion de frenado. Los modelos SJ700-150XXX al SJ700-1500XXX
requieren el agregado de una unidad externa de frenado. La resistencia externa de
frenado se conecta a estas unidades. Mas informacion sobre el frenado dinamico se
encuentra en el Capitulo 5.

P.  Como sé si mi aplicacion necesita frenado regenerativo?

R. Paranuevas aplicaciones, puede haber dificultades en determinarlo antes de un
ensayo. Algunas aplicaciones se ven ayudadas por pérdidas de friccion en la desacel-
eracion. Otras admiten largos tiempos de desaceleracién. En ambos casos no es
necesario el uso de unidades de frenado. Pero hay aplicaciones donde se combinan
cargas de alto momento de inercia que deben ser frenadas en corto tiempo donde se
necesita emplear unidades de frenado. Esta es una cuestién fisica que puede ser
respondida o bien empiricamente o por medio de engorrosos célculos matematicos.

P.  Existen varios opcionales para la supresién del ruido eléctrico. Cémo puedo yo saber si
mi aplicacion requiere este tipo de opcionales?

R. El proposito de este tipo de filtros es el de reducir el ruido eléctrico generado por el
inverter y que afectan a dispositivos cercanos a él. Algunas aplicaciones son regula-
das por organismos gubernamentales respecto de la generacion de ruido. En estos
casos el inverter debe tener su correspondiente filtro de ruido instalado. Otras aplica-
ciones pueden no necesitar supresion de ruido a menos que provoque interferencias
con otros dispositivos cercanos.

P.  EI SJ7002 tiene el lazo PID incorporado. EI PID generalmente esta asociado a procesos
quimicos, de temperatura o industriales. Como podria usar el PID en mi aplicacion:?

R. Ud. necesitara determinar la variable particular de su aplicacién que se ve afectada
por la velocidad del motor. Esta sera la variable de proceso (PV) para su motor. Un
rapido cambio en la velocidad del motor causara un rapido cambio en la variable de
proceso. Por medio del uso del lazo PID, el inverter comanda la velocidad del motor
para que gire a valores dptimos que mantengan la variable de proceso (PV) en el
valor deseado por Ud. El uso del lazo PID exigira el empleo de sensores y cableados
adicionales de acuerdo a su aplicacion.
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Orientacion Sobre el Inverter

Desembalado e
Inspeccién

Principales
Caracteristicas
Fisicas

Por favor tdmese unos momentos para desembalar su nuevo inverter SJ7002 y siga los
siguientes pasos:

1. Verifique que no existan dafios ocurridos durante el transporte.

2. Verifique que la caja contenga:

a.
b.

C.
d.

Un inverter SJ7002.

Un Manual de Instruccion (como libro impreso para los modelos —FU/-FR, como CD-
ROM para los modelos —FE).

Una guia de Referencia Rapida para SJ7002.
Un paquete con absorbedor de humedad—descartable (no apto para consumo humano).

3. Leer la etiqueta de caracteristicas del Inverter ubicada a uno de sus lados. Asegurarse que
coincida con el producto por Ud. solicitado.

El inverter serie SJ7002 varia su tamafio de acuerdo a la corriente de salida y al tamafio del
motor a comandar por cada modelo. Todos tienen el mismo teclado basico y los mismos conec-
tores para facilitar su uso. Consta de un disipador en su parte posterior. Los ventiladores
mejoran las condiciones de disipacion. Los agujeros de fijacién han sido practicados en el
disipador para su conveniencia. Nunca toque el disipador durante la operacion o inmediata-
mente después de detener el inverter, podria estar muy caliente.

» Primer nivel de acceso — para uso basico del inverter y edicidén de pardmetros durante la
alimentacion (equipo conectado y alimentado).

» Segundo nivel de acceso — para conectar la alimentacion del inverter y el motor (equipo sin
alimentar).

» Tercer nivel de acceso — se accede a la bahia de alojamiento de las tarjetas de expansion
(equipo sin alimentacion).

1. Primer nivel de acceso - Vista de la

unidad tal y como aparece en la caja. El

operador digital OPE-SRE u OPE-S esta

montado en el inverter. La pantalla de 4

digitos muestra los parametros y su
comportamiento. Un LED indican que —

unidad esta presente en la pantalla, Hertz,
\olts, Amperes, o KW. Otros LEDs indican
alimentacion “Power” y el modo Run/Stop
o Programa/Visualizacion. Existen ademas
las teclas a membrana Run y Stop/Reset y
un potenciémetro de control de velocidad
(s6lo en el OPE-SRE). Estos controles e
indicadores son los que usualmente se
necesitan para completar la instalacion del
inverter.

Las teclas FUNC., A\, \&/ y STR
permiten al usuario cambiar las funciones
y valores de parametros del inverter o
seleccionar que parametro sera visual-
izado en la pantalla de 4 digitos. Notar que
algunos pardmetros no pueden ser editados
en funcionamiento (Modo Run).
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2. Segundo nivel de acceso - Primero,
asegurese que el equipo no esta alimen-
tado. Si ha sido previamente alimen-
tado, espere al menos 10 minutos luego
de cortar la alimentacion y verifique que
la lampara de carga se haya apagado
antes de proceder. Localizar luego los
tornillos de retencion en la parte inferior
del panel. Usar un pequefio destornilla-
dor Phillips para quitar los tornillos.
Levantar la tapa. Los tornillos quedan
retenidos en la tapa.)

>3

2 5
o3
D QO
O o
S o

Tornillos de retencion

Notar que los terminales grandes de potencia se encuentran en el area inferior de cableado.
Los pasa muros de goma ubicados debajo de los terminales de potencia son utilizados para
pasar los cables de entrada/salida de alimentacion y del motor. Nunca operar el inverter con
el panel frontal quitado.

Los terminales para sefiales légicas y anal6gicas son para control y visualizacion de
parametros del inverter. Los terminales de alarma, proporcionan contactos normalmente
abiertos y cerrados para conectarlos a circuitos externos. El circuito de alarma puede
mantener tensiones peligrosas aun cuando el inverter esté sin alimentacion. Por esta razén
nunca tocar estos terminales o los circuitos conectado.

HITACHI

AUN Ut oy

00O

Lampara
indicadora de
carga

[ LT VTS WS
] .

Conectores l6gicos
Lo

Terminales de
potencia

Pasa muros para cables

ADVERTENCIA: Esperar al menos 10 minutos luego de quitar la alimentacidn y verificar que
la ldAmpara indicadora de carga esté apagada. De otra forma, hay peligro de shock eléctrico.
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3. Tercer nivel de acceso - ElI SJ7002

proporciona para la instalacion de
campo circuitos de interfase. Estos
circuitos son tarjetas de expansion a
ser montadas en la bahia de expan-
sion. Para acceder a la bahia de
expansion, sera necesario quitar la
cubierta frontal superior. Quitar el
operador digital presionando el
sujetador. Quitar los dos tornillos de
sujecion ubicados en las esquinas
inferiores. Levantar el panel y
desengancharlo de las dos muescas
superiores de fijacion.

La bahia de expansion tiene dos
lugares para fijacion de las tarjetas.
Cada tarjeta se conecta a cada uno
de los conectores de interfase y se
fijan con sus correspondientes
tornillos. Mayores detalles se dan en
el Capitulo 5. También Ud. puede
referirse al manual de instrucciones
que acompafia a cada tarjeta de
expansion.

Sujetador del Operador Digital

HITACHI

RUN

by
@009

ornillos de retencio

Bahia de expansién

Conectores de expansion

La seccion siguiente describe el sistema disefiado y lo guiaran paso por paso a través del
proceso de instalacion. Luego de la seccién de cableado, se ilustrara acerca del uso del
operador digital, la funcion de cada tecla y el acceso y edicién de parametros.
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Descripcion Basica del Sistema

En sistema de control de motores incluira, obviamente, un motor y un inverter, ademéas de un

interruptor o fusibles por seguridad. Si Ud. esta conectando un motor al inverter en un banco de

prueba, esto es todo lo que por ahora necesita para arrancar el sistema. Pero un sistema puede

llevar ademas una variedad de componentes adicionales. Algunos pueden ser supresores de

ruido, mientras que otros mejoran la caracteristica de frenado del inverter. Abajo, se presenta

un sistema con todos los componentes opcionales.

Alimentacion

Interruptor
MCCB o GFlI

Nombre

Funcion

Interruptor de
desconexion

Interruptor de caja moldeada, (MCCB), inter-
ruptor diferencial (GFI) o fusibles. NOTA: El
instalador debe referirse a las normas NEC y
regulaciones locales.

Entrada:
Reactor de CA

Este elemento es suficiente para suprimir el
contenido armoénico en las lineas mejorando el
factor de potencia o cuando el desbalance en la
tension de entrada excede el 3% (y la capacidad
de la fuente es superior a 500 kVA), o para
suavizar las fluctuaciones de linea a la salida.

Filtro de ruido de
radio

A veces se produce interferencia en radio recep-
tores cercanos como consecuencia del ruido
eléctrico. Este filtro ayuda a reducir el ruido
generado (también puede usarse a la salida).

N

S

Inverter

Filtro EMI (para
aplicac. s/CE, ver
Apéndice D)

Reduce el ruido enviado a la fuente de aliment-
acion por los cables entre ella y el inverter. Se
conecta al la entrada del inverter.

-
PD(+1)

Filtro de ruido de
radio frecuencia (se
usa en aplica-
ciones no CE)

Este filtro capacitivo, reduce el ruido irradiado
desde los cables de alimentacion al inverter.

P(+)

Choque de CC

Suprime las arménicas generadas por el inverter.
No obstante, no protege los diodos del circuito
rectificador.

Resistor de frenado

Unidad de frenado

Los componentes de frenado se usan para incre-
mentar las caracteristicas de freno en ciclos de
actividad severos (ON-OFF) en operaciones de
desaceleracion.

Filtro de ruido de
radio

A veces se produce interferencia en radio recep-
tores cercanos como consecuencia del ruido
eléctrico. Este filtro ayuda a reducir el ruido
generado (también puede usarse a la entrada).

T1

Contacto térmico

Salida
Reactor CA

Este reactor reduce las vibraciones en el motor
causadas por la forma de onda generada por el
inverter acercandola a la calidad de la forma de
onda comercial. También es utilizado para
reducir el contenido armoénico, cuando la distan-
cia entre el inverter y el motor es superior a los
10m.

Filtro LCR

Filtro de onda senoidal a la salida.

=
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NOTA: Notar que algunos componentes son requeridos por las regulaciones locales (ver

C

apitulo5 y Apéndice D).
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Instalacion Basica, Paso a Paso

SND,

Eleccién del lugar
de Montaje

> B bk

Esta seccion lo guiard a través de los pasos basicos para la instalacién:
1. Estudiar los cableados asociados con el montaje del inverter.
2. Elegir un lugar adecuado para el montaje.

NOTA: En la instalacion es en algun pais europeo, estudiar la guia de instalacién segin EMC
dada en el Apéndice D.

3. Cubrir las entradas de ventilacion del inverter para prevenir el ingreso de restos del
montaje.

Controlar las dimensiones del inverter y sus agujeros de fijacion

Estudiar los mensajes de precaucion y advertencias asociados con el cableado del inverter.
Conectar los cables de alimentacion al inverter.

Conectar los cables de alimentacion al motor

Descubrir la ventilacion del inverter, tapadas en el paso3.

Llevar a cabo el Test de Arranque.

© ©® N o g s

10. Observar y controlar la instalacion.

Paso 1: Estudiar los siguientes mensajes de precaucion asociados al montaje del inverter. Este
es el momento en que se cometen los errores mas comunes y que terminan causando costosos
retrabajos, dafios al equipo o lesiones personales.

PRECAUCION: Instalar la unidad sobre una superficie no inflamable, como ser una placa
metalica. De otra forma, existe peligro de fuego.

PRECAUCION: No dejar materiales inflamables cerca del inverter. De otra forma existe
peligro de fuego.

PRECAUCION: Asegurarse que no queden materiales extrafios en el interior del Inverter,
tales como terminales, restos de cables, soldaduras, polvo, etc. De otra forma existe peligro de
fuego.

PRECAUCION: Asegurarse de instalar el Inverter en un lugar que pueda soportar su peso de
acuerdo a lo especificado en el Capitulo 1, Tabla de Especificaciones. De otra forma, puede
caerse y causar lesiones al personal.

PRECAUCION: Asegurarse de instalar la unidad sobre una pared vertical, libre de vibra-
ciones. De otra forma, puede caerse y causar lesiones al personal.

PRECAUCION: Asegurarse de no instalar u operar un Inverter dafiado o que le falten partes.
De otra forma pueden causarse lesiones al personal.

PRECAUCION: Asegurarse de instalar el Inverter en lugares bien ventilados, sin exposicion
directa a la luz solar o con tendencia a altas temperaturas, humedad o condensacion, altos
niveles de polvo, gas corrosivo, gas inflamable, liquidos, sales perjudiciales, etc. De otra forma,
existe peligro de fuego.
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Asegurar
Adecuada
Ventilacion

A

SED,

Evitar el Ingreso
de Restos al
Inverter

Paso 2: Sumariando los mensajes de precaucién: serd necesario fijar el equipo sobre una super-
ficie solida, no inflamable, vertical, en un ambiente relativamente limpio y seco. A fin de
asegurarse una adecuada circulacién de aire alrededor del equipo, se recomienda mantener las
distancias de montaje especificadas en el diagrama.

Area limpia ﬁ 10 cm (3.94”)
¢ minimo Evacuacién T
i — \
- > - >
5 cm (1.97) 5cm (1.97%)
minimo minimo

f Entrada de aire
10 cm (3.94”)
minimo

PRECAUCION: Asegurarse de mantener limpia el &rea alrededor del Inverter y proporcionar
adecuada ventilacion. De otra forma, el Inverter puede sobre calentar y causar dafio al equipo o
fuego.

Paso 3: Antes de proceder al cableado, es un buen Cubrir los agujeros de ventilacion
momento para cubrir temporariamente las aberturas
de ventilacion del inverter. Papel y cinta de enmas-
carar es todo lo que se necesita. Esto prevendré la
caida de restos tales como trozos de cables, termina-
les, virutas, etc. durante la instalacion.

Por favor observar la siguiente lista durante el
montaje del inverter:

1. Latemperatura ambiente debera estar dentro del
rango de —10a 40°C. Si el rango llegara hasta los
50°C (rango méximo), debera reducirse la corri-
ente de salida del inverter.

2. Mantener cualquier otro equipo generador de
calor lo mas lejos posible del inverter.

3. Cuando se instala un inverter dentro de un Cubrir agujeros laterales
gabinete, mantener las distancias alrededor del de  ventilacion
equipo y verificar que la temperatura ambiente
esté dentro de los limites especificados con el
gabinete cerrado. No quitar la cubierta frontal en
ningn momento durante la operacion.

4. No abrir el panel frontal al mismo tiempo en que
se esta operando el equipo.
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Paso 4: Ubicar el dibujo aplicable a su inverter en las paginas siguientes. Las dimensiones
G@ estan dadas en milimetros (pulgadas). Los modelos mas grandes vienen equipados segun
. . NEMAL adaptados para cableado segiin U.S.A. (LFU y HFU). El adaptador NEMA 1 es
Dimensiones del  qpcional para los modelos més grandes, ver los dibujos.

Inverter
Model 210 (8.27) Exhaust
ode .
1700 -055LFU? , 189 (7.44) 2-97(0.28) Q
-055HFU2/HFE2 IS p—| f —
-075LFU2 =
o £ 8 )
o2 -075HFU2/HFE2 1|ece® A 0
E% -110LFU2 E L 3l&
[ o
S -110HFU2/HFE2 | 213 |
N
i
=
> e b =
B L gn
7 (0.28)
3 places 33 x 28 (1.30x 1.10) Q
' | S— |/ . Air intake
2
s ° —5 )
IS
W |2
2
203 (7.99) 1
&
=)
Ne)
«@
250 (9.84) Exhaust
~22003078) ] 2-07(0.28) <
Model i O #*—r Ern
SI700 -150LFU2 ;e%:;
-150HFU2/HFE2 E ®® u
-185LFU2 22 | D
-285HFU2/HFE2 e
-220LFU2 2|8
e 1]
-220HFU2/HFE2 =
h 0
_ Vv 1
3 places 42 x 42.5
(1.65 x 1.67) <
| Air intake
[ee)
<
=
L
—
L 2440960 | &
S
5¢
S 2
\
()Y

cccc NOTA: Asegurarse de usar arandelas de bloqueo, de otra forma existe riesgo de que los
tornillos se aflojen por vibracion.
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Dimensiones del Inverter, continuacion...

Exhaust

2-¢10(0.39) G

< 7 — g
Model ; -
==
SJ700 -300LFU2 Rkl
o9®
-300HFU2/HFE2 T
P 6-00\ g )
oK o. "o
w|wn g\ $
l ° . —
i 2-10(039 To— i -
2G| N
' 310 (12.20) !
5 places ¢ 25 (0.98) ir intake
0000G]
o |\
!
. s
5 e
Exhaust
2-¢12(0.47)
Model & & ot } !
SJ700 -370LFU2
-370HFU2/HFE2
-450LFU2 = |
$us S
-450HFU2/HFE2 20 5|2
N
-550HFU2/HFE2 o b § é/
A‘JM i N
L 300(1181) | G
B 5 places ¢ 41 (1.61) Air intake
00000 -
° . 9\;
5 _ e
2 ] g
=S=S=S== ||1
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Dimensiones del Inverter, continuacion...

Exhaust

2-412(0.47) G

Model
SJ700 -550LFU2

670 (26.38)
700 (27.56)

[
®.G
OS]
[ ]
T @
=

(7))
= c

. . by 1_
2-¢120.47
380 (14.96) T G
480 (18.90) Air intake

5 places ¢ 41 (1.61)

j

| | —
| o | —  —
o | | | — | —  — o— o— | .°

o

248 (9.76)
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Paso 5: La entrada/salida de los cables al inverter se hace a través de las placas mostradas
G@ abajo. Para las placas plasticas remover las partes extraibles. Para las placas metalicas con
., pasamuros de goma usar un delgado cuchillo cortando en forma de “X” en el centro del pasam-
Preparacion para ros. Verificar de no cortar el didmetro exterior de los pasamuros, de manera tal que el cable no
el cablead llegue a tener contacto con la placa metalica.

Area para las conexiones légicas y sefales
|

|
anel

2 5
L 3
o D
Q¢
Areas para los cables de potencia Lugares de corte de los pasamuros So
((((( NOTA: Algunos modelos de inverters tendran una caja de conexion segin NEMA. La caja de
conexién segun NEMA también tiene pasamuros de goma para aislacion.

Antes de proceder, por favor estudiar los mensajes de precaucion y advertencia dados abajo.

ADVERTENCIA: Usar s6lo cables de cobre 60/75°C o equivalentes.

ADVERTENCIA: Equipo del tipo abierto. Para los modelos SJ700-750H a SJ700-1500H.

ADVERTENCIA: Un circuito Clase 2 hecho con cable Clase 1 o equivalente.

ADVERTENCIA: Aptos para ser usados en circuitos que no sean capaces de entregar mas de
100,000 amperes simétricos eficaces, en maximo 240 V. Para los modelos con sufijo L.

ADVERTENCIA: Aptos para ser usados en circuitos que no sean capaces de entregar mas de
100,000 amperes simétricos eficaces, en maximo 480 V. Para los modelos con sufijo H.

ALTA TENSION: Asegurarse de conectar la unidad a tierra. De otra forma, existe peligro de
shock eléctrico y/o fuego.

ALTA TENSION: El trabajo de cableado debe ser hecho sélo por personal calificado. De otra
forma, existe peligro de shock eléctrico y/o fuego.

ALTA TENSION: Implementar el cableado luego de verificar que la tensién esta cortada. De
otra forma, existe peligro de shock eléctrico y/o fuego.

ALTA TENSION: No conectar u operar un Inverter que no esté montado de acuerdo a las
instrucciones dadas en este manual. De otra forma, hay peligro de shock eléctrico y/o dafio al
personal.

>
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Determinacion de Esta seccion incluye las tablas para las Clases 200V y 400V (en la préxima pagina). Las
siguientes notas lo ayudaran a leer las tablas de esta seccion:

Cables y Calibre

de Fusibles « Ubicar la fila correspondiente al tamafio de motor e inverter de su aplicacion. La corriente
méaxima del motor determina el calibre de fusibles a utilizar.
 Las columnas especifican que algunos inverters pueden opcionalmente usar calibres
menores de cables si las distancias son menores a 10m y el inverter esta alojado en una caja.
 Las columnas de los cables de potencia incluyen terminales de conexion [R, S, T, U, V, W, P,
PD, y N]. S6lo los cables de alimentacién al inverter tendran fusibles: [R, S, T, U, V, y W].
Los rangos de los interruptores (GFl—de puesta a tierra) son ligeramente mayores a los
rangos de fusibles para evitar que se disparen sin un problema real.
« Las columnas de puesta a tierra corresponden a recomendaciones Hitachi para AWG y los
valores minimos de acuerdo a UL.
+ El resistor de frenado externo sdlo se aplica a los modelos mas chicos que tienen la unidad
de frenado incluida. Los otros modelos usan una unidad de frenado externa opcional.
» Los cables en paralelo aumentan el calibre efectivo y se notan como “||” en las tablas.
Las sefiales de linea no estan listadas en esta tabla, conectar a los terminales 16gicos removi-
bles. Los calibres de cables recomendados para los conectores l6gicos son 28 AWG (0.75
mm?). Asegurarse de usar cables con mallas para las sefiales.
Cableado *1
Motor . .
Lineas de Potencia *3 Puesta a Tierra 5:7;2;“;(;2
Inverters
modelo 200V EnT
UL | "M awe | Aawe
HP | kW AWG mm2 : (tipo ' " | mm2 | AWG | mm?
clase J, GFI) *2 rec. UL
600V)
75 | 55 |SJ700-055LFU 8 55 30A 30A 8 10 55 8 55
10 | 7.5 | SJ700-075LFU 6 8 40A 40A 8 10 8 8 5.5
15 11 | SJ700-110LFU 4 14 60A 60A 4 10 14 8 55
20 15 | SJ700-150LFU 2 22 80A 80A 3 8 22 — —
25 | 18.5 | SJ700-185LFU 1 30 100A 100A 3 8 22 — —
30 22 | SJ700-220LFU 1/0 38 125A 125A 2 8 30 — —
40 30 | SJ700-300LFU 1/0 || 1/0 60 150A 150A 2 6 30 — —
2222
50 37 | SJ700-370LFU 1/0|| 1/0 100 175A 175A 1/0 6 38 — —
3030
60 45 | SJ700-450LFU 1/0 || 1/0 100 225A 225A 3/0 6 38 — —
38| 38
75 55 | SJ700-550LFU 2/0 || 2/0 150 250A 250A 3/0 4 60 — —
60 || 60

* \er notas de cableado en las siguientes paginas.
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Determinacion de cables y calibres de fusibles, continuacion...

Cableado *1
Motor . -
Lineas de Potencia *3 Puesta a Tierra geei':'i;naﬂi
Inverters
Modelo 400V U
uL- | MOl awe | awe
HP | kw AWG mm2 : tipo ' " mm? | AWG | mm?2
clase J, GFI) *2 rec. UL
600V)
75 | 55 | SJ700-055HFU/E 12 2 15A 15A 10 12 35 10 35 é CZ,
*5 *5 L 3
L8
10 | 7.5 | SJ700-075HFU/E 10 35 20A 20A 10 12 35 10 35 o. g
-]
15 11 | SJ700-110HFU/E 8 55 30A 30A 8 10 55 8 55
20 | 15 | SJ700-150HFU/E 6 8 40A 40A 8 10 8 10 8
25 | 18.5 | SJ700-185HFU/E 6 14 50A 50A 4 10 14 10 14
30 22 | SJ700-220HFU/E 4 14 60A 60A 4 10 14 10 14
40 | 30 | SJ700-300HFU/E 3 22 70A 70A 3 10 22 — —
50 | 37 | SJ700-370HFU/E 1 38 90A 90A 3 8 22 — —
60 45 | SJ700-450HFU/E 1 38 125A 125A 1 8 22 — —
75 55 | SJ700-550HFU/E 1/0 || 1/0 60 125A 125A 1 6 30 — —

Nota 1: Los cableados de campo, deben ser hechos de acuerdo a los listados UL y certifica-
dos CSA con terminales cerrados y conectores de tamafio adecuado al cable usado.
Los terminales deben ser fijados con la herramienta especificada por el fabricante de
los mismos.

Nota 2: Verificar la capacidad del interruptor utilizado.

Nota 3: Usar cables sobre dimensionados si su largo es superior a 66ft. (20m)

Nota 4: Los prensa cables cuadrados son usados cuando no se colocan terminales o en caso
de barras de conexion.

Nota 5: Cuando se reemplace un J300-055HF o un SJ300-055HFF2 con un inverter SJ700-
055HFF2, deberan usarse cables de potencia de 2mm?.
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Dimensiones de  Las siguientes tablas listan los tamafios de tornillos y pares de apriete recomendados para cada

Terminales y modelo de inverter SJ7002 (los modelos para 400Vestan en la pagina siguiente).
Torque
A PRECAUCION: Ajustar los tornillos en base a los torques especificados en la tabla dada
abajo. No perder tornillos. De otra forma, existe peligro de fuego.
Terclisgén Motor Inverters - Conector *1 Torque
o :§ Entrada | HP | kw | Modelo 200V (AWG-bolt) | (mmZbulén) ft-lbs N-m
g § 75 5.5 | SJ700-055LFU M5 8—#12 5.5-5 1.8(3.0méax) | 2.4 (4.0 méx)
=< 10 | 7.5 |SJ700-075LFU M5 8—#12 8-5 1.8 (3.0 méx) | 2.4 (4.0 méx)
15 11 | SJ700-110LFU M6 4-1/4 14-6 3.0(3.3méx) | 4.0 (4.4 max)
20 | 15 |SJ700-150LFU M6 2-1/4 22-6 3.3(3.6max) | 4.5 (4.9 max)
200V 25 18.5 | SJ700-185LFU M6 1-1/4 30-6 3.3(3.6médx) | 4.5 (4.9 max)
30 22 | SJ700-220LFU M8 1/0-5/16 38-8 6.0 (6.5 max) | 8.1 (8.8 max)
40 30 | SJ700-300LFU M8 2-5/16 60-8 6.0 (6.5 max) | 8.1 (8.8 max)
50 | 37 |SJ700-370LFU M8 *2 1-5/16 100-8 6.0 (14.8 max) | 8.1 (20 max)
60 45 | SJ700-450LFU M8 *2 1-5/16 100-10 6.0 (14.8 méx) | 8.1 (20 méx)
75 55 | SJ700-550LFU M10 2/0-1/2 150-10 14.8 (16.3 max) | 20.0 (22 max)

Nota 1: Los conectores recomendados listados corresponden al tamafio de cable— formato del
tornillo. Los tamarios de cables estan en formato AWG o mm?2. Para cables segin
AWG, para bulones los tamafios de terminales son: #10, #12, 1/4”, 5/16,y 1/2”.
Para tamanios en sistema métrico, los tamafio de bulones son: 6 = 6M, 8 = 8M, 10 =
10M.

Nota 2: Los prensa cables cuadrados son usados cuando no se colocan terminales o en caso
de barras de conexion.

$ los espesores de cables.
kemil = 1,000 milimetros circulares, una medida de seccion transversal
mm? = milimetros cuadrados, una medida de seccion transversal.

N - - - - s ~ -
\g/ IDEA: AWG = American Wire Gauge. Los nimeros mas pequefos representan incrementos en




Inverter SJ7002

Dimensiones de Terminales y Torque, continuacion...

Tensién Motor Inverters . Conector *1 Torque
de Tornillo

Entrada | HP | kW Modelo 400V (AWG-bolt) | (mmZ-bulén) ft-lbs N-m
75 | 55 |SJ700-055HFU M5 8-#12 5.5-5 1.8 (3.0 max) | 2.4 (4.0 max)
10 7.5 | SJ700-075HFU M5 8—#12 8-5 1.8 (3.0méx) | 2.4 (4.0 méx)
15 11 | SJ700-110HFU M6 4-1/4 14-6 3.0(3.3méx) | 4.0 (4.4 max)
20 15 | SJ700-150HFU/E M6 6-1/4 8-6 3.3(3.6 méx) | 4.5(4.9 max) 5 =z

400V 25 | 18.5 | SJ700-185HFU/E M6 4-1/4 14-6 33(3.6max) | 4.5 (4.9 max) ?_) %

30 | 22 |SJ700-220HFU/E M6 4-1/4 14-6 3.3 (3.6 max) | 4.5 (4.9 max) o %
40 30 | SJ700-300HFU/E M6 2-1/4 22-6 3.3(3.6 max) | 4.5 (4.9 max) g\ @
50 | 37 |SJ700-370HFU/E M8 *2 1/0-5/16 38-8 6.0 (14.8 max) | 8.1 (20 max)
60 | 45 |SJ700-450HFU/E M8 *2 1/0-5/16 38-8 6.0 (14.8 max) | 8.1 (20 max)
75 55 | SJ700-550HFU/E M8 *2 2-5/16 60-8 6.0 (14.8 méx) | 8.1 (20 méx)

Nota 1: Los conectores recomendados listados corresponden al tamafio de cable— formato del
tornillo. Los tamafios de cables estan en formato AWG o mm?. Para cables segln
AWG, para bulones los tamafios de terminales son: #10, #12, 1/4”, 5/16”,y 1/2”.
Para tamafios en sistema métrico, los tamafio de bulones son: 6 = 6M, 8 =8M, 10 =
10M.

Los prensa cables cuadrados son usados cuando no se colocan terminales o en caso
de barras de conexion.

Nota 2:

Paso 6: En este paso, Ud. conectara los cables a la
entrada del inverter. Todos los modelos tienen los
mismos terminales [R(L1)], [S(L2)], y [T(L3)]
para la entrada trifasica. Deben ser conectadas las
tres fases en cualquier orden, estan aisladas
respecto de tierra y no determinan el sentido de
giro del motor. Por favor referirse a la etiqueta
de especificaciones (en el frente o en el lateral)
para verificar la correcta tensién de
alimentacion!

S,

Conexion del
Inverter a la
Alimentacion

NOTA: En el ejemplo de la derecha muestra un
inverter SJ700-110LFU2. La ubicacidn de termi-
nales variara con cada modelo, (ver abajo). Notar
gue se emplean terminales cerrados por
seguridad.
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Por favor usar la disposicién de terminales de acuerdo a su modelo de inverter.

Inverter modelos: —055 a —110LFU2, —055 a —110HFU2/HFE2

Filtros EMC Ro|To RB

. (RB)
[ | oseorbe| RTSTT[PD[P[NJU][V[W
LY [ (2 L) [+ ]| () | ) [ (@) ]| (T2) | (T3
- No disp.
I pordefectoP (JE_) Puente (—é—)
_$ ?§ Inverter modelos: —150 a 220LFU2, —-150 a —220HFU2/HFE2
T
5g Filtros EMC Ro|To] |RB
s 2 - - (RB)
e || RI[S|[TIPD[P|[N[UJ[V W
— S L[ (2 L) [+ ]| (0 | ) [ (@) ]| (T2) | (T3)
Disponible |Nodisp. por L Puente L
defecto (GQ) (G)
Inverter modelos: =300 a —370LFU2,
-300 a —-370HFU2/HFE2 m
LI R|S|TI|PD|P|N|U|V | W]| L
iros EMG G [[E) [ 2 | L) [ ]| () | &) [ (M) (T2) ] (T3) || (G)
iltros A Puente

Bl N

. . No disp.
isponible IOI por [

. defecto M

Inverter modelos: —450LFU2, Filtros EMC
—-450 a -550HFU2/HFE2 m

jww ]

[l
R| S| TIPDIP|N|U]|V <,
L1 | (L2) | (L3) | (+1) isponiblel;l

Puente .
L

=
I

x
T
3
-
=
D
=
L
(9]

L
(G) (G) .
No disp. °
por
defecto M
Inverter modelo: —550LFU2 Filtros EMC
1
m (E) 4 .mDisponibIe
L]
RIS| T/PDIP|N|JU |V |W
(L) [ (L2) | (L3) | (+1) | (+) | (=) | (T1) | (T2) | (TB) E ~ '
e Puente e Nopilrsp.
@) @) defecto
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“““ NOTA: Un inverter alimentado por un generador portatil puede ocasionar formas de onda
distorsionadas de aquel y sobre temperatura. En general, la capacidad del generador deberia ser
superior a cinco veces la potencia del inverter en kVA.

PRECAUCION: Asegurarse que la tensién de entrada coincida con la especificada:
* Trifasica 200 a 240V 50/60Hz
* Trifasica 380 a 480V 50/60Hz

monofasica. De otra forma, existe la posibilidad de dafiar el Inverter y peligro de fuego.

PRECAUCION: Asegurarse de no aplicar CA a los terminales de salida. De otra forma, existe
la posibilidad de dafiar el inverter y peligro de lesiones y/o fuego.

fﬁ PRECAUCION: Asegurarse de no conectar alimentacion trifasica a Inverters de alimentacion

> =Z
® o
o S
— —+
D Q©
5 ®

Alimentacion Salida NOTA:
| | L1, L2, L3:

.
L1 L2 L3 TT T2 T3
Trifasica 200 a 240V 50/60 Hz
R S T u VvV W Trifasica 380 a 480V 50/60 Hz

CLCDICT CTCTICT)

de entrada: Los inverters de frecuencia variable con filtros CE (filtros RFI) y cables apantalla-
dos al motor tienen altas corrientes de derivacion a tierra (GND), especialmente en el momento
en que los transistores de potencia conmutan a ON. Esto puede causar disparos en los interrup-
tores debido a la suma de pequefias corrientes continuas del lado del rectificador. Por favor
tener en cuenta lo siguiente: « Usar s6lo interruptores que no disparen ante las condiciones
mencionadas, que admitan elevadas corrientes de derivacidn. « Otros componentes deberan ser
protegidos en forma separada con otros interruptores diferenciales « Los interruptores diferen-
ciales conectados a la entrada del inverter no proporcionan una absoluta proteccién contra
descargas eléctrica.

f’i PRECAUCION: Notas relativas al uso de un interruptor diferencial conectado a los terminales

PRECAUCION: Asegurarse de instalar un fusible en cada fase del circuito de alimentacion al
inverter. De otra forma, hay peligro de fuego.

PRECAUCION: Asegurarse que los motores, interruptores, contactores sean del tamafio
adecuado a la instalacion requerida (cada uno debe tener la adecuada capacidad de corriente y
tension). De otra forma, hay peligro de fuego.

> >
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Paso 7: El proceso de seleccion del motor esta mas alla de lo cubierto por este manual. De
G@ todas formas, debe ser un motor a induccién de CA. También deberia contar con conexion a
tierra. Si el motor no cuenta con alimentacion trifasica, detenga la instalacion y verifiquelo.
Cableado entre el oyras indicaciones para el cableado, incluyen:

Inverter y el . .
y » Usar un grado de aislacién de 1600 V para mayor vida del motor.

Motor
» Para motores comunes, usar un reactor de CA a la salida si la distancia entre el inverter y el
motor es superior a los 10 m.

Solamente conectar el motor a los termina-
les[U/T1], [V/T2], y [W/T3] como se ve a
la derecha. Este es un buen momento para
conectar el chasis a tierra. La carcasa del
motor también debe ser conectada a tierra
en el mismo punto. Usar un solo punto de
conexion a tierra y nunca hacer cadena de
conexién (punto a punto).

[
®.G
OS]
[ ]
T @
=

(7))
= c

Usar el mismo calibre de cable que el que
se emplea para la alimentacion. Después de
completar el cableado:

 \Verificar la integridad mecénica de cada
conector y terminal de conexion.

» Reubicar la cubierta frontal y asegurarla
con los tornillos destinados al afecto..

Ala A tierra Al motor
alimentacion

Cableado de la Luego de completar la instalacion inicial y cumplir con el test de arranque indicado en este

Logica de Control capitulo, puede ser necesario conectar las sefiales l6gicas para su aplicacion. Para nuevos
usuarios de inverters, recomendamos firmemente que primero complete el test de arranque sin
agregar cableado adicional. Luego estara listo para ajustar los parametros requeridos para
operar con las entradas logicas cubiertas en el Capitulo 4, Operaciones y Visualizacion.

Paso 8: Luego de montar y cablear el inverter, Destapar las ventanas

G quitar cualquier elemento que tape el mismo

mencionado en el Paso 3. Esto incluye el

Destapar las material usado para tapar la ventilacion. y SN
Ventilaciones —R—
aD
PRECAUCION: Olvidarse de quitar todas las
coberturas de ventilacion antes de operar

eléctricamente el inverter, puede resultar en
dafios al mismo.

estapar las ventanas de
ventilacion
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Test de Arranque

Paso 9: Luego de cablear el inverter y el motor, Ud. esta listo para realizar el test de arranque.
G@ El procedimiento siguiente esta disefiado para aquellos que usan un inverter por primera vez.
Por favor, verificar lo siguiente, antes de comenzar con el test:
Test de

Alimentacion Ud, ha seguido hasta aqui todos los pasos recomendados en este capitulo.

 Elinverter es nuevo y esta adecuadamente montado sobre una superficie vertical y no
inflamable.

» Elinverter esta conectado a la fuente y al motor.
» No han sido hechos cableados adicionales a conectores o terminales del inverter.

 Laalimentacion esta disponible, el motor es conocido y coincide con la potencia del
inverter.

» El motor estd adecuadamente montado y no tiene acoplada la carga.

> =Z
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Objetivos del Test Si hay algunas excepciones en las condiciones mencionadas en el paso anterior, por favor
de Arranque tomese un momento y cumpla con las medidas necesarias para llegar al punto de arranque. Los
objetivos del test de arranque son:

1. Verificar que el cableado de alimentacion y al motor son correctos.
2. Comprobar que le inverter y el motor son compatibles.
3. Tomar una introduccién al uso del teclado incorporado.

El test de arranque le dara la tranquilidad de operar el inverter Hitachi en forma correcta en su
aplicacion. Recomendamos firmemente cumplir con este test antes de pasar a otros capitulos

del manual.
Pre-test Las siguientes instrucciones se aplican al test de arranque o a toda vez que el inverter es
Precauciones alimentado y operado. Por favor, estudiar las siguientes instrucciones y mensajes antes de

Operacionales proceder al test de arranque.

1. Laalimentacion debe tener fusibles acordes con la carga. Controlar que el calibre de
fusibles estén de acuerdo a la tabla presentada en el paso 5, de ser necesario.

2. Asegurarse de tener acceso al interruptor de alimentacién al inverter para desconectarlo en
caso de ser necesario. No obstante, no corte la alimentacion del inverter durante la
operacion, a no ser por una emergencia.

3. Poner el potenciémetro (si existiera) al minimo. (todo en sentido contrario a las agujas del
reloj)

PRECAUCION: El disipador tiene alta temperatura. No tocarlo. De otra forma, existe peligro
de quemaduras.

PRECAUCION: A través del inverter la velocidad puede ser facilmente cambiada de baja a
alta. Verificar la capacidad del motor y de la maquina antes de hacerlo. De otra forma, existe
peligro de lesiones.
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Test de Arranque
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PRECAUCION: Si va a operar el motor a una frecuencia mayor a la nominal del inverter
(50Hz/60Hz), verificar la posibilidad de soportarlo por parte del motor y la maquina con los
respectivos fabricantes. Sélo operar el motor a frecuencias altas si se cuenta con su aprobacion.
De otra forma, existe peligro de dafios al equipo y/o lesiones.

A
A

Energizando el
Inverter

PRECAUCION: Controlar lo siguiente, antes y durante el test de arranque. De otra forma,
existe peligro de dafar el equipo:

» Esta colocado el puente entre [P]y [PD] ? NO alimentar u operar el inverter sin este puente.
» Es correcto el sentido de giro del motor?

» Elinverter ha salido de servicio durante la aceleracion o desaceleraciéon?

» Las lecturas de la frecuencia y las rpm del motor fueron las esperadas?

» Hubo vibraciones anormales en el motor?

Si se han seguido todos los pasos, precauciones y advertencias hasta este punto, se esta en
condiciones de energizar el inverter con confianza. Luego, ocurrira lo siguiente:

+ EILED de POWER se iluminara.
« El display (7-segmentos) mostrara con el inverter detenido el valor 0.0.
* EI LED de Hz estara encendido.

Si el motor arrancara inesperadamente u ocurriera algun otro problema, presionar la tecla
STOP. S6lo ante una emergencia quitar la alimentacion al inverter.

NOTA: Si el inverter ha sido previamente alimentado y programado, los LEDs (otros ademas
del de POWER) pueden presentar diferentes indicaciones de las mencionadas. Si es necesario
se pueden inicializar los parametros a los ajustes de fabrica. \er “Retornando a los Ajustes por
Defecto” en pag. 6-13.
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Uso del Panel Frontal

Introduccidén

Edicion de
Parametros y
Control

Por favor, tdmese unos momentos para familiarizarse con la distribucién del teclado mostrado
en la figura abajo..

Pantalla de parametros LED de alimentacién

LED Alarma
LED Run/Sto
p\ HITACHI  ¢/Car LED de unidades

, ™~ RUNO oHz Hertz
LED Program/Visual. —_ | PRGO ;X Jw [——=—Volts o Amperes
" (kW = ambos ON)
[ Porciento

Tecla Run habilitada L — O

®% ]
0~
T MINQMA)( | LED Potenciometro habilitadc

Q / O ™ Potenciémetro

I
Stop/Reset

> =Z
® o
o S
— —+
D Q©
5 ®

Tecla Run

La pantalla se usa tanto en la programacion como en la visualizacién de pardmetros durante la
operacion. Muchas funciones son so6lo aplicables durante la instalacién inicial, mientras que
otras son mas Utiles para mantenimiento o visualizacion.

Las indicaciones y controles del panel operador son los siguientes:

e LED de Run/Stop - ON cuando la salida del inverter esta en ON y el motor esta desarrol-
lando torque (Modo Run) y OFF cuando el inverter esta parado (Modo Stop).

» LED Programa/Visualizacién - Este LED esta en ON cuando el inverter esta listo para
editar parametros (Modo Programa). Esta en OFF cuando la pantalla esta visualizando
parametros (Modo Visualizacidn). Ademas el LED PRG estara en ON mientras se esté
visualizando los valores del parametro D001. (Cuando el teclado esta habilitado para ajustar
la frecuencia via A001=02, se puede editar la frecuencia de salida del inverter directamente
desde D001 usando las teclas Up/Down.)

» LED de tecla Run habilitada - esta en ON cuando el inverter esta listo para responder a la
tecla Run, estd en OFF cuando la tecla esté inhabilitada.

» Tecla Run - Presionar esta tecla para arrancar el motor (EI LED de tecla Run habilitada debe
estar previamente encendido). El pardmetro F004, Eleccion del Sentido de Giro, determina
como girara el motor al pulsar esta tecla (Run FWD o Run REV).

» Tecla Stop/Reset - Presionar esta tecla para detener el inverter cuando est4 operando
(desacelera seglin su programacion). Esta tecla también repone la alarma.

» Potenciémetro (S6lo en el OPE-SRE) — Selecciona la velocidad del motor cuando se
encuentra habilitado.

» LED de potenciometro habilitado - ON cuando el potenciometro esta habilitado
(S6lo en el OPE-SRE).

» Pantalla — De 4-digitos, 7-segmentos, presenta los cédigos de los parametros.

» Unidades: Hertz/Volts/Amperes/kW/% — Uno de estos LEDs estara en ON indicando la
unidad asociada al pardmetro mostrado. En el caso de unidades de kW, ambos Leds, Volts y
Amperes estaran en ON. Una forma facil de recordarlo es que kW = (V x A)/1000.

e LED de Power - Esta en ON cuando el equipo esta alimentado.

» LED de Alarma - estad en ON cuando el inverter esta fuera de servicio. Al reponer la alarma,
este LED pasa a OFF nuevamente. \Ver el Capitulo 6 para mas detalles.
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» Tecla Funcion - Esta tecla permite navegar
por el listado de parametros y funciones para
la carga de valores y su visualizacion. HITACHI

+ Teclas Up/Down ( A\, \& ) - Se usan RUNO

@ HZ
para moverse alternativamente hacia arriba oV 1
PRGQO OA

0 abajo en el listado de pardmetros y funci-
ones aumentando o reduciendo sus valores. o

® %
o
» Tecla( ) Grabar — Cuando la unidad @ O
MIN MAX

esta en Modo Programa y el operador esta

editando parametros, al presionar la tecla @ Q
Store, los valores se graban en la EEPROM.
Y

@ POWER
@ ALARM

El altimo parametro editado es el que apare-
cerd al volver a encender el equipo. Tecla de Teclas de Tecla de
Funcién Subir/Bajar grabar

[
®.G
OS]
[ ]
T @
=

(7))
= c

Teclas, Modos y  El propésito del teclado es proporcionar el camino para cambiar modos y parametros. El

Parametros término funcion se aplica a ambos modos: visualizacion y pardmetros. Son todos accesibles a
través de los cédigos de funcién, primariamente de 3 o 4 caracteres. Estas funciones estan
separadas en grupos identificados por la primera letra a la izquierda, como muestra la tabla.

Fg lr’]S[i:)%n Tipo (Categoria) de Funcion Modo de Acceso FI)S d'\i/(lzzla_di?
“D” Funciones de visualizacion Visualizacién O 0 ’
“F Perfil de parametros principales Programacion .
“A” Funciones normales Programacion .
“B” Funciones de ajuste fino Programacion .
“C” Terminales inteligentes Programacion .
“H” Constantes del motor Programacion .
“p~ Tarjetas de expansion Programacion .
“u” Funci_ones seleccionadas por el Visualizacién O

usuario
“E” Cadigos de error — —

Por ejemplo, la funcion “A004” es el ajuste de la frecuencia maxima para el motor, tipicamente
50Hz o 60Hz. Para editar el pardmetro, el inverter debe estar en Modo Programa (PRG LED en
ON). A través de las teclas del panel se selecciona primero la funcion cédigo “A004”. Luego de
mostrar el valor de “A004”, usar las teclas Up/Down ( A\ 0 &) para la edicion.

""" NOTA: El display de 7-segmentos muestra las letras “b” y “d”, significando lo mismo que las
letras “B” y “D” usadas en el manual (por uniformidad con “A a F”)
El ir}verter automaticamente conmuta al Modo Visualizacién Programacion
Monitor al acceder al Grupo de funciones “D”.
Cambia al Modo Programa cuando se accede a Grupo “A”
cualquier otro grupo, ya que todos ellos editan Grupo “B”
pardmetros. Los codigo de Error estan en el Grupo ‘D" —» Grupo “C”
grupo “E” y se presentan ante un evento de Grupo “H”
disparo. Para detalles referirse a “Visualizacion Grupo “P”
de Eventos de Disparo, Historia, & Condiciones” Grupo “U”

en pag. 6-5. Grupo “F”
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Mapa de La serie SJ7002 tiene muchas funciones y parametros programables. El Capitulo 3 cubrira esto
Navegacion del en detalle, pero ahora Ud. necesita acceder a unos pocos items para poder hacer el test de
Teclado arranque. La estructura del men( usa cédigos de funcion y codigos de parametros para progra-

macioén y monitoreo con un display de sélo 4 digitos y unos pocos LEDs. Por eso es importante
familiarizarse con el mapa de navegacion de parametros y funciones dado abajo. Uselo como
referencia.

Modo Visualizacion Modo Programacién

Seleccion de Edicion de
Datos Funciones Parametros Parametros

> =Z
® o
o S
— —+
D Q©
5 ®

D002-D104

A

QIO

Edicion

@ PRG LED
D001

Escribe
datos en
FO0O01,
guarda
D001 como
defecto

q®
@@

®

O
g@gOE_
~eEalk

=S
QD@

>
o
o
=

i

Guardado Aumento/
como reduccion
defecto de valores
Aumento/ QIQ
reduccién : O Sk
de valores -H OO 1 icion
@ PRG LED

1234

Escribe
datos en la
EEPROM,

guarda

como
defecto

Regreso al
listado de
parametros
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Seleccion de
Funciones y
Edicion de
Parametros

A

N
zg\
> A

Esta seccion lo ayudaréa a realizar el test de arranque:

» seleccionar la frecuencia maxima de salida del inverter coincidente con la frecuencia
nominal del motor.

« seleccionar el potenciometro del teclado como fuente de comando de velocidad.
* seleccionar el teclado como fuente de comando de RUN.

* ajustar el nimero de polos del motor.

* habilitar el comando de RUN.

Las siguientes tablas de programacion estan disefiadas para usos sucesivos. Cada tabla usa el
final de la tabla previa como punto de comienzo. Por lo tanto, arrancar con la primera y contin-
uar programando hasta la Gltima. Si Ud. se pierde o cree que alguno de los parametros ajusta-
dos son incorrectos, referirse “Retornando a los Ajustes por Defecto” en pag. 6-13.

PRECAUCION: Si va a operar el motor a frecuencias mayores a las ajustadas por defecto en
el inverter (50Hz/60Hz), debera verificar con el fabricante del motor y la maquina que puedan
operar a esos valores. S6lo operar el motor a frecuencias mayores con sus aprobaciones. De
otra forma, existe peligro de dafiar el equipo.

Ajuste de la frecuencia base del motor -El motor esté disefiado para operar a una frecuencia
especifica. Muchos motores comerciales estan disefiados para operar a 50/60Hz. Primero,
controlar la especificacién del motor. Luego seguir los pasos dados abajo para verificar o
corregir el valor de acuerdo a su motor. NO ajustar valores mayores a 50/60Hz a menos que el
fabricante del motor lo apruebe.

Accion Pantalla Funciones/Parametro

Presionar .
Presionar O 0 O hasta ->
Presionar .

Presionar O dos veces.

Presionar .

Funciones de visualizacion

Grupo “A” seleccionado

Primer pardmetro de “A”

P> Q.
= || -

Ajuste de la frecuencia base

>
o
-
w

Valores por defecto de la
frecuencia base:
USA =60 Hz, Europa = 50 Hz

Ajustar de acuerdo a su motor
(podria ser diferente)

o1l °
o

Presionar Q 0 Q segun sea.
Presionar .

Almacena los pardmetros y
regresa al Grupo “A”

>
o
O
W

IDEA: Si Ud. necesita pasar varios parametros seguidos mantenga presionada la tecla A\ o la
tecla \&/ para viajar rapidamente por la lista.
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Seleccién del Potenciémetro para Comando de Velocidad - La velocidad del motor puede
ser controlada a través de las siguientes fuentes:

» Potenciometro sobre el panel (si lo tiene).
» Terminales de control.
» Panel remoto.

Luego seguir los pasos dados en la tabla debajo para elegir el potenciémetro como fuente de
comando de velocidad (la tabla reasume la accién desde la Gltima de la tabla previa).

Accién Pantalla Funciones/Parametro

m Seleccién de la fuente de ajuste
de frecuencia

. 0 = potencidmetro
Presionar @ . 1 = terminales (defecto)

Presionar O dos veces.

=
o
-]
—
S
@
®

=
0
@
)
®
Q.
o
=]

2 =teclado

0 = potenciémetro (seleccionado)

i Al Ametros, I
Presionar @ ) AOO 1 GrrlP;(():?‘rE”parame ros, regresa a

Seleccién del Teclado para el Comando de RUN - EI comando de RUN hace que el inverter
acelere hasta la velocidad seleccionada. Ud. puede programar el inverter para responder a
sefiales de los terminales de control o a las teclas del operador. Seguir los pasos dados en la
siguiente tabla y elegir la tecla RUN del panel operador como fuente de comando de marcha (la
tabla reasume la accion desde la dltima de la tabla previa).

Accion Pantalla Funciones/Parametro

Presionar O _ AOO Fuente de comando de Run

1 = terminales (defecto)
2 =teclado

2 = teclado (seleccionado)

E

(é

2

®
N [ [N

Almacena parametros, regresa al
Grupo “A”

E

-

2
®
>
()
o
N

NOTA: Cuando se presiona la tecla STR en el Gltimo paso dado arriba (pantalla = 02), el LED
de tecla RUN habilitada se encendera. Esto es normal y no significa que el motor arrancara,
sino que la tecla RUN esta habilitada para que al presionarla lo haga.

NO presionar la tecla RUN hasta finalizar el ejercicio de programacion.
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Configuracion del Numero de Polos- La distribucion de los bobinados internos del motor
determina el ndmero de polos. En la etiqueta del motor generalmente se especifica el nimero
de polos. Para una adecuada operacion, verificar que el parametro ajustado coincida con los
polos de su motor. Muchos motores industriales son de 4 polos, correspondiendo al ajuste por
defecto en el inverter.

Seguir los pasos dados en la tabla de abajo para verificar o cambiar, de ser necesario, el nimero
de polos (la tabla reasume la accion desde la dltima de la tabla previa.)

Accion Pantalla Funciones/Parametro

Grupo “A” seleccionado

Presionar (UNC) . E

Presionar (Zb) tres veces. Grupo “H” seleccionado
Presionar (U\c) . HOOT Primer parametro “H”
Presionar (Zb) cinco veces, HOO4 Polos del Motor

6 = 6 polos
8 = 8 polos

Seleccione el que corresponda a
su motor (puede ser otro)

. 2 =2 polos
Presionar @ : 4 = 4 polos (defecto)
Presionar Q o} Q segun sea.

i Al Ametros, |
Presionar , H OO 4 er;gg‘r:j”parame ros, regresa a

Con este paso se concluyen los ajustes del inverter. Ud. esta casi listo para arrancar el motor por
primera vez!

IDEA: Si se ha perdido en la ejecucion de estos pasos, primero observe el estado del LED
PRG. Luego estudie el “Mapa de Navegacién del Teclado” en pag. 2-23 para determinar el
estado actual de la pantalla. Mientras que no se presione la tecla STR, los cambios no seran
grabados. Notar que el corte de alimentacion no producird el reset a ningln estado particular de
programacion.

La proxima seccién le mostrara como visualizar un parametro en particular. Luego Ud. estara
listo para arrancar el motor.
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Visualizacion de  Luego de usar el teclado para la edicion de

Parametros con parametros, es una buena idea, cambiar el HITACH| o

la Pantalla Modo Programa por el Modo Visualizacion. O ALARM
El LED PRG se apagara y se encendera el RUNO oz
LED indicador de Hertz 0 Amperes., 0 %. PRGO ;X Jww

O

® %
@)
@ MII\QMAX
Para el test de arranque, la velocidad del

motor se vera indirectamente a través de la visualizacion de la frecuencia de salida. No debe
confundirse la frecuencia de salida con la frecuencia base (50/60Hz) del motor, o la frecuencia
portadora (frecuencia de conmutacion del inverter en kHz). Las funciones de visualizacion
estan en el listado “D”, ubicadas arriba a la izquierda del “Mapa de Navegacion del Teclado” en
pag. 2-23.

Visualizacion de la frecuencia de salida (velocidad) - Reasumiendo la operacion del teclado
desde la tabla previa, seguir los pasos dados abajo.

> =Z
® o
o S
— —+
D Q©
5 ®

Accibén Pantalla Funciones/Parametro

. Grupo “H” seleccionado
Presionar @ . P

. Frecuencia de salida
Presionar Q ) d O O 1 seleccionada

. Visualizacién de la frecuencia de
Presionar . m salida

Cuando la funcion d001 aparezca, el LED PRG estara en OFF. Esto confirma que el inverter
no estd en Modo Programacion mientras se esta seleccionando un parametro de visualizacion.
Después de presionar la tecla FUNC. la pantalla mostrara la velocidad (en este caso cero).

Arranque del Si ha programado todos los pardmetros hasta aqui, ya puede arrancar el motor! Primero, revise
Motor la siguiente lista:

1. Verificar que el LED de Power esté en ON. Si no, controlar las conexiones.

2. Verificar que el LED de tecla RUN esté en ON. Si no, revisar los pasos de programacion a
fin de corregir el problema.

Verificar que el LED PRG esté en OFF. Si estd en ON, revisar las instrucciones dadas.
Asegurarse que la carga esta desacoplada del motor.

Girar el potenciometro al minimo (todo en sentido contrario a las agujas del reloj).
Ahora, presione la tecla RUN. El LED de RUN se encendera.

Lentamente girar el potenciémetro en sentido horario. El motor deberia arrancar cuando la
pantalla presente el valor 9:00 0 mas.

8. Presionar la tecla STOP para detener el giro del motor.

N o g ks~ ow
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do

Test de Arranque
Observaciones y
Sumario

Paso 10: Leer esta seccion lo ayudard a realizar algunas observaciones cuando el motor gire
por primera vez.

Codigos de Error --Si la pantalla presenta un codigo de error (su formato es“E--"), ver
“Visualizacion de Eventos de Disparo, Historia, & Condiciones” en pag. 6-5 para su interpret-
acion.

Aceleracién y Desaceleracion - El inverter SJ7002 tiene valores programables de aceleracién
y desaceleracion. El test de procedimiento deja estos valores en 10 segundos. Este efecto se
puede observar dejando el potenciometro a mitad de escala antes de arrancar el motor. Luego
presionar la tecla RUN, al motor le tomara 5 segundos en alcanzar la velocidad deseada.
Presionar STOP, el motor parara en 5 segundos.

Estado del Inverter al Parar - Si se ajusta el motor a velocidad cero, éste girara hasta alcanzar
esta velocidad. La salida se cortara. La notable caracteristica que presenta el SJ7002, permitira
que el motor gire a muy bajas velocidades con alto torque de control, pero éste no se desarrol-
lard a cero Hz. Para esta aplicacion se deberd usar un servo motor. Esto significa que Ud. debe
usar un freno mecéanico para lograr esta caracteristica.

Interpretacién de la Pantalla - Primero, referirse al display de la frecuencia de salida. La
frecuencia maxima ajustada (parametro A004) por defecto es 50Hz o0 60Hz (Europa y USA
respectivamente).

Ejemplo: Supongamos un motor de 4-polos y frecuencia nominal 60Hz. El inverter ser config-
urado para 60Hz a fondo de escala. La siguiente férmula calcula las RPM.
_ Frecuenciax 60 _ Frecuenciax 120 _ 60 x 120

RPM = —pares de polos # de polos = =7 - 1800RPM

La velocidad teérica del motor es 1800 RPM (velocidad de rotacién del vector torque). Pero, el
motor no puede generar torque a menos que su eje gire a una velocidad ligera-mente diferente.
Esta diferencia es llamada resbalamiento. Por lo tanto es comun ver como velocidad nominal
1750 RPM para 60Hz, en un motor de 4-polos. Usando un tacémetro para medir la velocidad
en el eje, se podra verificar la diferencia mencionada. El resbalamiento se incrementa ligera-
mente si se incrementa la carga. Este es el porque de llamar a la salida del inverter “frecuen-
cia”, ya que no es exactamente igual a la velocidad del motor. Se puede programar el display
del inverter para ver unidades mas relacionadas con la carga a través del uso de una constante
de conversién (ver pag 3-44).

Modo Run/Stop Versus Visualizacion/Programa

ElI LED de Run en ON indica que el inverter esta en

Modo Run y en OFF en Modo Stop. EI LED de @ @ @
Programa en ON, indica que el inverter esta en

Modo Programay en OFF en Modo Visualizacion.

Cualquier combinacion es posible. El diagrama de

la derecha muestra lo expresado.
Program.

NOTA: Algunos dispositivos industriales como PLCs, alternativamente pasan del Modo Run
al Modo Programa; o sea operan en uno u otro modo. En los inverters Hitachi, no obstante, el
Modo Run alterna con el Modo Stop y el Modo Programa lo hace con el Modo Visualizacion.
Esto permite programar algunos parametros mientras el inverter esta trabajando proporciona-
ndo mas flexibilidad en el manejo.
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Funcion Parada de Emergencia

Introduccién La serie SJ700 trae la funcidn de “parada sin control por medio del retiro de la alimentacién al
motor” de acuerdo con la Categoria 0 de Parada definida por la EN60204-1. El inverter esta
también disefiado para cumplir con la Categoria 3 de Seguridad dada por la EN954-1. Esta
funcion se Ilama generalmente Funcidn de Parada Segura. La funcién de parada de emergencia
corta la salida del inverter (ej. detiene la operacidn de conmutacion de los circuitos de potencia)
en respuesta a un comando del circuito de hardware via terminales inteligentes de entrada sin
intervencion del software de la CPU.

Considerar cuidadosamente los siguientes puntos al usar la Funcion de Parada de Emergencia:

 La funcién parada de emergencia, no es un corte eléctrico, sino que detiene la operacion de
conmutacion de los elementos de potencia. No tocar los terminales del inverter o de las
lineas de potencia, ej. cables del motor. Existe riesgo de shock eléctrico o fallas a tierra.

» Todos los sistemas que incluyan un inverter deben cumplir con los requerimientos de la
EN60204-1 (seguridad de maquinas) y otras normas aplicables. Usted debe confirmar otras
normas aplicables al sistema.

» Antes de usar un sistema de Parada Segura, se debe examinar completamente la Funcion de
Parada y la categoria de seguridad aplicable a su sistema. Para mas detalles, referirse a las
normas requeridas para cada sistema.

» Cada sistema debe ser configurado con un inverter, un motor y un dispositivo externo de
corte. Este dispositivo debe cumplir con la Categoria 3 de Seguridad de la EN954-1.

» La funcién de Parada Segura no proporciona aislacion eléctrica entre el inverter y el motor.
Si fuera necesario, conectar un dispositivo de corte (ej. contactor) en los cables de aliment-
acion al motor.

 Lafuncion Parada Segura no esta disefiada para prevenir mal funcionamiento en procesos de
control u otras aplicaciones.

» Tener cuidado en notar que las salidas digitales (ej. colector abierto, relés) no estan dentro de
los niveles de seguridad aqui descriptos. Las condiciones de seguridad, las deben proporcio-
nar los circuitos instalados en su sistema.

> =Z
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Configuracién del Para habilitar la funcion de parada de emergencia, colocar el SW1 en ON. Por defecto, de

Inverter fabrica este contacto SW1 esta en OFF (Parada de Emergencia deshabilitada).
‘% NOTA: Antes de actuar sobre el contacto SW1, verificar que la alimentacion esta cortada.
NOTA: No cambiar inconscientemente la posicién del SW1 a ON u OFF, ya que esto
cambiard automéaticamente la asignacion de los terminales del inverter.

Slide switch SW1

Slide lever (factory setting: OFF)

OFF<{JC> ON
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Cuando se habilita la funcion de parada de emergencia, los terminales inteligentes [1] y [3] son
usados exclusivamente para esta funcién y no pueden recibir otra asignacion. Si hubiera sido
asignada otra funcion a estos terminales, automaticamente se deshabilitaran y se les asignaran
exclusivamente las correspondientes a la parada de emergencia.

Terminal [1], funcién — Este terminal siempre sirve como “a” (N.A.) para la sefial de reset
[RS]. Esta sefial repone el inverter del disparo producido por la parada de emergencia (codigo
de error E37).

Terminal [3], funcion — Este terminal siempre sirve como “b” (N.C.) para la sefial de parada
de emergencia [EMR]. Esta sefial corta la salida del inverter sin intervencién de la CPU. Esta
sefial dispara al inverter debido a la parada de emergencia (error cddigo E37).

NOTA: Si el terminal [3] no se conectara, si el cable se desconecta, o la sefial logica es impro-
pia, el inverter dispara por parada de emergencia (E37). Si esto ocurriera, controlar y corregir el
cableado y la sefial ldgica, luego implementar la sefial de reset [RS]. Solo la sefial de reset [RS]
proveniente del terminal [1] puede provocar la reposicion del inverter luego del disparo produ-
cido por la parada de emergencia (E37). El inverter no puede ser repuesto luego de un error E37
desde el operador digital.

Estado de SW1

Terminal inteligente [1] Terminal inteligente [3]

a/b (N.A/N.C.)
(use de C013) *1, *2

Funcioén
(normalmente C003)

a/b (N.A/N.C.)
(uso de C011) *1

Funcion
(normalmente C001)

OFF — Parada de
emergencia
deshabilitada
(ajuste de fabrica)

Seleccionable *4 Seleccionable *4 Seleccionable *4 Seleccionable *4

Ajuste de [RS],
fabrica cddigo 18

Ajuste de N.A,,
fabrica codigo 00

Ajuste de [JG],
fabrica cadigo 06

Ajuste de N.A.,
fabrica cddigo 00

ON - Parada de
emergencia
habilitada

Asignacion automatica de funciones a los terminales [1] y [3] y el terminal asignado [RS] (cédigo 18) *3

Fijo (no [RS], Fijo (no N.A,, Fijo (no [EMR], Fijo (no N.C.,
puede ser | cddigo 18 | puede ser | c6digo 00 | puede ser | cddigo 64 | puede ser | cédigo 01
cambiado) cambiado) cambiado) cambiado)

ON (luego de un
ajuste de OFF) —
Parada de
emergencia
deshabilitada *3,
*5

Seleccionable *4 Seleccionable *4 Seleccionable *4 Seleccionable *4

Ajuste [RS], Ajuste N.A,, Efectuado (Sin Ajuste N.C.,
retenido cédigo 18 | retenido | cddigo 00 | desde la funcioén retenido | codigo 01
cuando cuando funcién asignada) cuando
SW1 esta SW1 esta parada de SW1 esta
en ON en ON emergen- en ON
cia

Nota 1: Cuando la funcion [RS] (codigo 18) es asignada a un terminal de entrada, “a/b (N.A./
N.C.)” la seleccién es siempre 00 (N.A.).

Nota 2: Cuando el terminal C003 es [EMR] (codigo 64), el ajuste C013 es siempre
01 (N.C.).

Nota 3: Si la funcidén [RS] (cédigo 18) ha sido asignada a un terminal inteligente de entrada
distinto a los terminales [1] y [3] antes que el SW1 se pasa a ON, el terminal mencio-
nado pasa automaticamente a NO (sin asignacion) cuando SW1 pasa a ON. Esto es
para prevenir la duplicacidn de funciones. Aln cuando se vuelva a pasar SW1 a OFF,
la funcion original que traia el terminal no es restituida. Si es necesario, la funcion
original debe ser reasignada al terminal en cuestién.

Ejemplo - Si SW1 pasa a ON cuando la funcion [RS] (cédigo 18) ha sido asignada al
terminal 2 (a través de C002), el ajuste de C002 se cambia a NO (sin asignacién) y la
funcién [RS] (codigo 18) es asignada al terminal 1 (a través de C001). Adn cuando
SW1 pase a OFF, el terminal [2] funcién C002 y el terminal [1] funcién C001
permaneceran en NO (sin asignacion) y [RS] (codigo 18), respectivamente.

La funcion [EMR] (codigo 64) no puede ser asignada al terminal 3 desde el operador
digital. Esta funcién es automaticamente asignada por medio de SW1 pasando a ON.

Nota 4:




Inverter SJ7002

Nota 5: Luego de que SW1 pasa a ON una vez, las funciones asignadas a los terminales
inteligentes [1] y [3] no regresan a sus asignaciones originales. De ser necesario,
reasignar las funciones a los terminales inteligentes.

Copiado de Datos Notar que los datos provenientes de un inverter configurado para parada de emergencia puede
del Inverter afectar la operacion de copiado cuando se usa el operador opcional (SRW 0 SRW-EX).

Si los datos copiados de un inverter serie SJ700 que tiene el SW1 en ON a otro inverter SJ700
que tiene el SW1 en OFF o a un inverter SJ300, el operador digital de su SJ700 puede mostrar
la leyenda [R-ERROR COPY ROM] por un momento. Este evento puede ocurrir porque los
terminales inteligentes [1] y [3] no pueden ser copiados a un inverter cuyas funciones han ya
sido asignadas a estos terminales por medio del SW1 en ON. Notar que los otros datos son
copiados, controlar los ajustes de ambos inverters (el que hace las veces de fuente y el que hace

las veces de receptor).

"""" NOTA: Para hacer la operacién de copiado, quitar la alimentacion y reponerla otra vez para
completarla.
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Eleccién de un Dispositivo de Programacion
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Eleccion de un Dispositivo de Programacion

Introduccidén

Teclados de

Programacién del

Inverter

Los variadores de frecuencia Hitachi (inverters) usan la Gltima tecnologia en electronica para
lograr que el motor reciba la correcta forma de onda de CA en el tiempo correcto. Los benefi-
cios son muchos, incluyendo ahorro de energia y mayor productividad. La flexibilidad
necesaria para manejar un amplio rango de aplicaciones, ha requerido mas opciones y
parametros configurables - los inverters son ahora, un componente complejo de la automatiza-
cién industrial. Esto puede hacer parecer que el producto sea dificil de usar, pero el objetivo de
este capitulo, es hacer que ésto sea més fécil para Ud.

Como lo demostro el test de arranque del capitulo 2, Ud. no tiene que programar muchos
parametros para arrancar el motor. En efecto, muchas aplicaciones, se beneficiarian sélo
programando unos pocos y especificos parametros. Este capitulo explicara el propésito de cada
parametro y ayudara a elegir el apropiado para cada aplicacién.

Si Ud. esta desarrollando una nueva aplicacién para el conjunto motor-inverter vera que los
parametros a cambiar no son mas que un ejercicio de optimizacion. Por eso, esta bien comenzar
con una aproximacién al funcionamiento deseado, para luego hacer los cambios especificos
que Ud. note que mejoran el comportamiento de su sistema. La serie de inverters SJ7002 tiene
un algoritmo de auto ajuste de ciertos parametros del motor.

La primera y mejor manera de conocer la capacidad del inverter es a través de su panel frontal.
Cada funcion o parametro programable es accesible desde el teclado. Todos los teclados tienen
la misma distribucion basica con diferentes caracteristicas. EI OPE-SRE tiene incorporado un
potenciometro para el ajuste de frecuencia. EI SRW-0EX Unidad de Lectura/Escritura 'y
Copiado tiene la capacidad de copiar los pardmetros de un inverter y escribirlos en otro igual.
Esta unidad es especialmente apta para transferir programaciones entre inverters.

La tabla siguiente muestra varias opciones de programacién, las caracteristicas Unicas de cada
dispositivo y los cables requeridos.

Cables (para montaje
o NGmero de | Parametros de | arametros externo)
Dispositivo de Ajuste y
Parte Acceso p
Grabado Numero Ler
de Parte g
Teclado del OPE-SRE | Visualizaciony | EEPROM en ICS-1 1 metro
Inverter, programacion el inverter
Version U.S.A. ICS-3 | 3metros
Teclado del OPE-S Visualizaciény | EEPROM en Usa los mismos dos
Inverter, Programacién el inverter cables que arriba
Versién Europea
Unidad de Lect./ | SRW-0EX | Visualizaciébny | EEPROM en Usa los mismos dos
Escritura. Unidad Programacién, el inverter o cables que arriba
de Copiado lee 0 escribe en la unidad
todos los datos | de copiado

IDEA: Se encuentran disponibles otros teclados acordes a necesidades especificas como es el
usado para el mercado de Aire Acondicionado. Por favor contéactese con su distribuidor Hitachi
para mas informacién.
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Uso del Teclado

Panel Frontal El panel frontal del inverter Serie SJ7002 tiene todos los elementos para visualizacion y
programacion de parametros. El teclado mostrado es el OPE-SRE. Todos los otros dispositivos
de programacion tienen similar distribucion de teclas y funcionalidad..

Pantalla LED de alimentacién

LED de alarma
LED Run/Stop
\ HITACHI g LEDs de Unidades

. . N RUNO oHz _| Hertz

LED Prog /Visualiz. T~ o ;X Jw [—=— Volts o Amperes
" (kW = ambos ON)

| T Porcentaje

LED tecla Run habilitada —

® % —]
L O o
B O~ |
Tecla Run /@ N LED de Potenc. habilitado

editar parametros (Modo Programa). Esta en OFF cuando la pantalla esta visualizando
parametros (Modo Visualizacién). Ademas el LED PRG estara en ON mientras se esté
visualizando los valores del parametro D001. (Cuando el teclado esta habilitado para ajustar
la frecuencia via A001=02, se puede editar la frecuencia de salida del inverter directamente
desde D001 usando las teclas Up/Down.)

» Tecla Run - Presionar esta tecla para arrancar el motor (EI LED de tecla Run habilitada
debe estar previamente encendido). El pardmetro F004, Eleccidn del Sentido de Giro, deter-
mina como girara el motor al pulsar esta tecla (Run FWD o Run REV).

e LED de tecla Run Habilitada — esta en ON cuando el inverter esta listo para responder a la
tecla Run, estd en OFF cuando la tecla esta inhabilitada.

Potenciémetro
Tecla Stop/Reset — Q O

Q)

o

S =

Teclas y e LED Run/Stop — ON cuando la salida del inverter estd en ON y el motor esta desarrollando o €
Leyendas torque (Modo Run) y OFF cuando el inverter esta parado (Modo Stop). ?D §
Indicadora » LED Programa/Visualizacion — Este LED esta en ON cuando el inverter est listo para § g:
Q.

(0]

» Tecla Stop/Reset — Presionar esta tecla para detener el inverter cuando esta operando
(desacelera seglin su programacion). Esta tecla también repone la alarma.

» Potenciémetro (s6lo en OPE-SRE) — Selecciona la velocidad del motor cuando se encuen-
tra habilitado.

» LED de Potenciémetro Habilitado — ON cuando el potencidmetro esta habilitado
(S6lo en el OPE-SRE).

» Pantalla - De 4-digitos, 7-segmentos, presenta los cédigos de los parametros.

» Unidades: Hertz/Volts/Amperes/kW/% — Uno de estos LEDs estara en ON indicando la
unidad asociada al pardmetro mostrado. En el caso de unidades de kW, ambos Leds, Volts y
Amperes estaran en ON. Una forma facil de recordarlo es que kW = (V x A)/1000.

e LED de Power - Esta en ON cuando el equipo esta alimentado.

» LED de Alarma - estad en ON cuando el inverter esta fuera de servicio. Al reponer la alarma,
este LED pasa a OFF nuevamente. \Ver el Capitulo 6 para mas detalles.

» Tecla Funcidn - Esta tecla permite navegar por el listado de parametros y funciones para la
carga de valores y su visualizacion.

» Teclas Up/Down ( A\, \&/) — Se usan para moverse alternativamente hacia arriba o abajo
en el listado de parametros y funciones aumentando o reduciendo sus valores.

* Tecla ( @ ) Grabar — Cuando la unidad esta en Modo Programa y el operador esta
editando parametros, al presionar la tecla Store, los valores se graban en la EEPROM. El
Gltimo parametro editado es el que aparecera al volver a encender el equipo.




Uso del Teclado

Mapa de Con el panel frontal del inverter se puede navegar por cualquier parametro o funcioén. El
Navegacion siguiente diagrama muestra el mapa de navegacion y el acceso a cada item.
Modo Visualizacién Modo Programacion
Seleccion de Edicion de
Datos Seleccién de Funciones Parametros Parametros

D002-D104

S
58
o Sl e
%’ 5_? defecto P OO 1 de valores
S @1®
HO73 QIQ
Aumento/
reduccién O . Q STt
de valores H O O 1

@ PRG LED

OIO 1234
Edicién
@ PRGLED
D001

Escribe
datos en la
EEPROM,

guarda

como

4

®

1

O defecto
3

@

Escribe 5
dia:tg&en Regreso al
guard,a listado de
D001 como AOO l parametros
defecto \: /

"""" NOTA: El display de 7-segmentos muestra las letras “b” y “d”, pero su significado es el mismo
que el de las letras “B” y “D” del manual (para uniformidad con “A a F”).




Inverters SJ7002 -
Modos de Los LEDs RUN y PRG nos muestran el concepto;
Operacion el Modo Run y el Modo Programa son modos
independientes, no modos opuestos. En el @
diagrama de estado de la derecha, Run alterna con

Stop, y el Modo Programa alterna con el Modo

Visualizacién. Esta capacidad es importante para

permitir que un técnico pueda aproximar el funcio- @

namiento y cambiar algunos parametros sin detener @ Program.
la maquina.

La ocurrencia de una falla durante la operacién
causara que el inverter entre en Modo Disparo. Un
evento como una sobre carga, causara que el
inverter salga del Modo Run y corte la salida al
motor. En el Modo Disparo, cualquier requisitoria
de marcha es ignorada. Se debe cancelar el error
presionando la tecla Stop/Reset. Ver “Visualiza-
cién de Eventos de Disparo, Historia, & Condi-
ciones” en pag 6-5.

Falla

o8
Edicién en Modo El inverter puede estar en Modo Run (controlando la salida al motor) y ademés editar ciertos LS
Run parametros. Esto es muy Util en aplicaciones donde se deben ajustar ciertos parametros en %‘ E
operacion. 2
Las tablas de parametros de este capitulo tienen una columna Ilamada o 3_
“Edicion en Modo Run”. Una marca “x” significa que el parametro no Edic. ®

puede ser editado; una marca “v” significa que el pardmetro puede ser Modo

editado. Como se ve en el ejemplo, se presentan ambas marcas: “x v”. Run

Las dos marcas, (que también pueden ser “x x” 0 “v v”) corresponden BA

a estos niveles de acceso para la edicion:
XV

* B: nivel bajo de acceso en Run (indicado por la marca izquierda)
< A: nivel alto de acceso en Run (indicado por la marca derecha)

El Bloqueo de Software (parametro B031) determina cuando el acceso a parametros en Modo
Run esta permitido y cuando el acceso a otros parametros, también. Es responsabilidad del
usuario determinar que pardmetros seran bloqueados o no a fin de que el personal opere el
inverter. Para mas informacion referirse a “Modo Bloqueo de Software” en pag 3-37.

Algoritmos de El programa de control del motor en el Algoritmos de Control
Control inverter SJ7002 tiene tres algoritmos
sinusoidales PWM conmutables. Se Control V/A,
pretende que Ud. seleccione el més Torque constante
adecuado a su aplicacion. Estos algoritmos
generan la frecuencia de salida por una
Unica via. Una vez configurado, es la base Control VA,
para el ajuste de otros parametros (ver Torque variable
“Algoritmos de Control de Torque” en
pag 3-14). Por eso, elegir primero el mas Ajuste libre V/f
adecuado a su aplicacion. de Torque

Salida

:

Control Vectorial sin
Sensor (SVLV)

L

Control SLV,
con Dominio de OHz |

Control Vectorial
con Sensor
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Grupo “D”: Funciones de Visualizacion

Funciones de Se puede acceder a un importante grupo de parametros y sus valores a través de las funciones
Visualizacidn de de visualizacion “D”, aunque el inverter esté en Modo Run o Modo Stop. Luego de seleccionar
Parametros el nimero de cédigo del parametro a visualizar, presionar la tecla Funcién una vez para ver el

valor en la pantalla. Las funciones D005 y D006, muestran el estado de los terminales
inteligentes ON/OFF por medio de segmentos individuales.

Func. L .
Cod. Nombre Descripcion Unidad
D001 | Frecuencia de salida Muestra la frecuencia de salida al motor en 0.0a400.0
tiempo real, desde 0.0 a 400.0 Hz Hz
D002 | Corriente de salida Muestra la corriente filtrada de salida al motor A
(cte. de tiempo interna de filtrado100 ms)
D003 | Sentido de giro Tres indicaciones diferentes:: —
2 . ’-
S O ’- ’-’ ’-
o e
© qé -
3 @
2 Directa Parado  Reversa
5o
© D004 | Variable de proceso (PV), Muestra la variable de proceso por un factor —
para del lazo PID de escala del lazo PID (A75 es el factor)
D005 | Estado de los terminales Muestra el estado de los terminales —
inteligentes de entrada inteligentes de entrada:
[ R
! 0§ o
-
8 76 54 3 2 1
FW ) .
— Nudmero del terminal
D006 | Estado de los terminales Muestra el estado de los terminales —
inteligentes de salida inteligentes de salida:
I 1) o
’ ’ OFF

AL 15 14 13 12 11
Numero del terminal

D007 | Frecuenciade salida afectada | Muestra la frecuencia de salida afectada por el Definido
por un factor de escala valor cargado en B0086. El punto decimal por el
indica el rango: usuario
XX. XX 0.00a99.99
XXX.X 100.0a2999.9
XXXX. 1000 a 9999
XXXX 10000 a 99990

D008 | Velocidad del motor en Hz. | Muestra la velocidad del motor convertida a Hz
(S6lo valida con encoder) frecuencia
D009 | Comando de torque Muestra el nivel de comando de torque cuando %

se selecciona control de torque

D010 | Visualizacion de torque Si esta habilitado, muestra el nivel de torque %
cuando se trabaja con realimentacion
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Func. L .

a Nombr Descripcion ni
Cod. ombre escripcio Unidad
D012 | Torque Estima el valor del torque a la salida. %

Rango: -300.0 a +300.0%
D013 | Tensidn de salida Muestra la tension de salida al motor. VCA
Rango: 0.0 a 600.0V
D014 | Potencia Muestra la potencia a la entrada kw
Rango: 0.0 2 999.9
D015 | Potencia acumulada Muestra la potencia de entrada acumulada. kW/h
B079 selecciona el multiplicador p/unidad.
Rango: 0.0 a 999.9, 1000 a 9999, o 100 a 999
D016 | Tiempo acumulado de RUN | Muestra el tiempo total en que el inverter ha horas
estado en RUN en horas.
Rango: 0 a 9999 / 1000 a 9999/
100 a 999 (10,000 a 99,900) hrs.
D017 | Tiempo acumulado de Muestra el tiempo total en que el inverter horas
alimentacion estuvo alimentado en horas.
Rango: 029999 /100.0 2 999.9 /
1000 a 9999 / 100 a 999 hrs.
D018 | Temperatura del disipador Muestra la temperatura del disipador del °C
inverter
D019 | Temperatura del motor Muestra la temperatura del motor (requiere un °C
termistor NTC instalado en el motor y
conectado a [TH] y [CM1]).
D022 | Estado de los capacitoresy | Muestra el estado aproximado de vida de los —
ventiladores capacitores de CC y el de los ventiladores
D023 | Pasos de programa muestra el paso del programa que se esta Programa
ejecutado, cuando se ha usado el programa
EZ Sequence
D024 | NUmero de identificacion de | Muestra el nimero de identificacion de Programa
programa programa de EZ Sequence, si ha sido definido,
cuando el programa esta cargado en el inverter
D025 | Visualizacion del usuario 0 | Muestra el estado del registro interno 0 del EZ —
Sequence para el Usuario
D026 | Visualizacion del usuario 1 | Muestra el estado del registro interno 1 del EZ —
Sequence para el Usuario
D027 | Visualizacion del usuario 2 Muestra el estado del registro interno 2 del EZ —
Sequence para el Usuario
D028 | Contador de pulsos Muestra los pulsos acumulados de la entrada Pulsos
inteligente [PCNT] (opcién codigo 74)
D029 | Ajuste de la posicion Muestra la posicion absoluta del eje del motor Pulsos
D030 | Posicion realimentada Muestra la posicion absoluta del eje del motor Pulsos
cuando se usa el modo de control absoluto
D102 | Tensi6n de CC Muestra la tensién en el bus de CC \
D103 | Factor de carga del frenado | Muestra el promedio de la relacion de uso del %
BRD Frenado Dinamico (%ED)
D104 | Nivel térmico electrénico Muestra el nivel térmico electrénico aproxi- %

mado del motor. Si el valor supera el 100%, el
inverter disparara (E05).

U
Q
=
[ON
3
]
—
=
]
(%]

ap uoloeinbiuon
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Visualizacion de  La visualizacion de los eventos de disparo y su historia se hace en forma ciclica usando el
los Eventos de teclado. Ver “Visualizacién de Eventos de Disparo, Historia, & Condiciones” en pag 6-5 para

Dlsparo y su mas detalles.
Historia Los errores de programacion empiezan con el caracter especial & . Ver “Codigos de Errores de
Programacién” en pag 3-74 para méas informacion.

Func. L .
cod. Nombre Descripcion Unidad
D080 | Conteo de disparos Numero de eventos —
D081 | Visualizacién de errores | Muestra la informacion de los eventos de —

a laé disparo

D086

D090 | Visualizacién de los Muestra los errores en la programacion —

errores de programacion

()
-O(IJ
[
o 2
O o
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\(©
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Grupo “F”: Perfil de los Parametros Principales

El perfil basico de frecuencia
(velocidad) esta definido por los '
parametros contenidos en el Grupo “F”  Frecuencia | | '

como se ve a la derecha. La frecuencia ~ de salida  [«=[F002 _’: :‘_ FOO3|—»
esta en Hz, pero la aceleracion y | |
desaceleracién estan especificando el FOO1|—»r - - - -~

tiempo de duracién de la rampa (desde
cero a frecuencia maxima, o desde
frecuencia méxima a cero). El sentido , ,
de giro del motor al presionar la tecla t
Run esta determinado por uno de los

pardmetros. Este pardmetro no afecta la operacion de los terminales inteligentes [FWD] y
[REV], los que se configuran separadamente.

Aceleracion 1 y Desaceleracion 1 son los valores por defecto de acel y desacel para el perfil
principal. Los valores de acel y desacel para un perfil alternativo se especifican usando los
parametros Ax92 y Ax93. La seleccidn del sentido de giro del motor a presionar la tecla Run

estd dado por la funcién (FO04). Este ajuste se aplica a cualquier perfil de motor (1ro, 2do, 0 o §
3er). 3 (é".
Func Nombre/ Teclade pefecte I\Elglgo g g:
Céd. Descripcion srw | opE REMg7 /S XFE2 | xFU2 | xFF2 | Run &
(EV) | (USA) | @pn) | BA
FO01 | Ajuste de la frecuencia de salida — — | 0a400 (Hz) 0.00 | 0.00 | 0.00 | vv
Es la frecuencia que determina la velocidad
del motor
F002 | Tiempo de aceleracion (1) — — | 0.01 a 3600 (segundos) 30.0 | 30.0 | 300 | vv
Valor por defecto
F202 | Tiempo de aceleracién (1), 2do motor — — | 0.01 a3600 (segundos) 30.0 | 30.0 | 30.0 AY;
Valor por defecto, 2do motor
F302 | Tiempo de aceleracién (1), 3er motor — — 1 0.01a3600 (segundos) 30.0 | 30.0 | 30.0 AY;
Valor por defecto, 3er motor
FO03 | Tiempo de desaceleracion (1) — — |1 0.01 a3600 (segundos) 30.0 | 30.0 | 30.0 A%
Valor por defecto
F203 | Tiempo de desaceleracion (1), 2do motor — — 1 0.01a3600 (segundos) 30.0 | 30.0 | 30.0 | vv
Valor por defecto, 20d motor
F303 | Tiempo de desaceleracion (1), 3er motor — — | 0.01a3600 (segundos) 30.0 | 30.0 | 30.0 | vv
Valor por defecto, 3er motor
FO04 | Sentido de giro en tecla Run Fli 00 | Directa 00 00 00 X X
R 01 | Reversa
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Ajuste de los Estos pardmetros afectan las caracteristicas fundamentales del inverter—Ias salidas al motor.
Pardmetros La frecuencia de salida del inverter determina la velocidad del motor. Se pueden seleccionar
Basicos tres fuentes distintas de referencia de velocidad. Durante el desarrollo de su aplicacion, Ud.

puede optar por controlar la velocidad a través del potenciémetro, pero una vez finalizada,
puede transferir la referencia a una fuente externa, por ejemplo.

La frecuencia base y la maxima interactdan de acuerdo al grafico mostrado abajo izquierda. La
salida del inverter sigue una relacion V/f constante hasta alcanzar la tensién de fondo de escala
a la frecuencia base. Esta linea recta inicial es la parte en que el inverter opera con caracteristica
de par constante. En la linea horizontal luego de la frecuencia maxima, el motor gira mas
rapido, pero a par reducido. Este es el rango de operacién a potencia constante. Si se desea que
el motor opere a par constante durante todo el rango de frecuencias (limitado por la tension y
frecuencia nominal del motor), ajustar ambos valores de frecuencia (base y maxima) a un
mismo valor (derecha).

o v [A003  [A004] g 2882
o 100%} - - - - - - - = 100% | _ _ _ _ _ _ _____1=
c 3 I I |
S & ! ! Torque constante |
©
5 % I I \ :
O = 1 1 1
= ©
c o I I |
@] | | 1
&} I I I
0 t 0 ' t
Frecuencia Frecuencia Frecuencia base =
Base Maxima frecuencia maxima
""" NOTA: El ajuste del “2do y 3er motor” presentado en las tablas de este capitulo, almacenan un
segundo y tercer juego de parametros para otros motores. El inverter puede usar el 1ro, 2do o

3er juego de parametros para generar la frecuencia de salida al motor. Ver “Configuracion del
Inverter para Mdltiples Motores” en pag 4-76.

Teclado Defecto Edic.
T:uéndc.' D?s%rﬂzifén sew | ope RETR7 4 IS XFE2 | xFU2 | xFF2 I\ge?]io
(EV) | (USA) | (Jpn) | BA
A001 | Eleccién de la fuente de | ¥R 00 | Potenciémetro del teclado 01 01 02 X X
ajuste de frecuencia — 01 | Terminales
REM 02 | Funcién FO01

5485 03 | Puerto serie RS485

aFl 04 | Placa de expansion 1
oFz 05 | Placa de expansion 2
PLS 06 | Tren de pulsos
FRE 07 | Software Easy Sequence
FATH 10 | Funcién de céalculo
A002 | Eleccion de la fuente de TREHM 01 | Terminales [FW] o [RV] (asignable) 01 01 02 X X
comando de Run REM 02 | Tecla Run del operador digital

RE4E5 03 | Puerto serie RS485

aF1 04 | Placa de expansion 1

aFz 05 | Placa de expansion 2
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Teclado Defecto Edic.

Fcuorzjc.' D?siﬂgifén sew | opE RETR A XFE2 | xFU2 | xFF2 '\g%io
(EVU) | (USA) | (Ipn) B A
A003 | Ajuste de la frecuencia base 30. a la frecuencia maxima (Hz) 50. 60. 60. X X
A203 | Ajuste de la frecuencia base, 2do motor 30. a la frecuencia maxima (Hz) 50. 60. 60. X X
A303 | Ajuste de la frecuencia base, 3er motor 30. a la frecuencia maxima (Hz) 50. 60. 60. X X
A004 | Ajuste de la frecuencia maxima 30. a400. (Hz) 50. 60. 60. X X
A204 | Ajuste de la frecuencia méaxima, 2do motor 30. a400. (Hz) 50. 60. 60. X X
A304 | Ajuste de la frecuencia maxima, 3er motor 30. a400. (Hz) 50. 60. 60. X X

NOTA: Los terminales [OPE] (opcién cédigo 31) o [F-TM] (opcidn cddigo 51) tienen prior-
idad frente a los ajustes seleccionados en A001 y A002 cuando se ponen en ON.

NOTA: Cuando se usa el operador remoto (SRW) para comandar el inverter, la tecla REMT
(remoto) permite ajustar la frecuencia y operar los comandos remotamente.

NOTE: Cuando la placa opcional DeviceNet (SJ-DN) estéa instalada, el ajuste por defecto en
A002 se hace automéaticamente via DeviceNet. De otra forma, usar los ajustes indicados para
A002 =01, 02, 0 03.
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NOTA: La frecuencia base debe ser menor o igual a la frecuencia méxima (asegurarse que
A003 < AQ04).

Ajuste de las El inverter tiene la posibilidad de aceptar sefiales externas para ajuste de la frecuencia de salida

Entradas al motor. Estas sefiales incluyen: tension (0 a +10V) en el terminal [O], bipolares (-10 a +10V)

Analégicas y en~el terminal [02] y de corriente (4 a,ZO_mA) enel t.erminal.[OI]. El terminal [L] sirve como

Miscelaneos sefial de tlerrg de las tres entra_dag analdgicas. Es posible e;l ajuste de las curvas entre las sefiales
y la frecuencia en base a las siguientes curvas caracteristicas.

Ajuste de la caracteristica [O-L] - En ¢
el gréfico de la derecha, A013 y A014 Frecuencia maxima
seleccionan la porcion activa del rango de [~ Tt Tt T TRt
la tension de entrada. Los parametros ~ [ag12|l - - - - - — _ _ _ . s
A011y A012 seleccionan la frecuencia de
inicio y finalizacion del rango de salida A
convertido, respectivamente. Juntos, estos ’
cuatro parametros definen el mejor

segmento de uso. Cuando la linea no \ 7
A011

comienza en el origen (A011y A013 > 0), s A015=1 % dedla
AO015 define si la salida del inverter es a . / ! 1 entrada
OHz o al valor especificado en A011 0% A 100%

Y 013 A014 °
cuando el valor de entrada analdgica es oV 10V

menor a lo especificado en A013. Cuando
la tension de entrada es mayor al valor
dado en A014, la salida del inverter
finaliza en el valor de A012
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Ajuste da la caracteristica [Ol-L] - En
el grafico de la derecha, A103 y A104
seleccionan la porcidn activa del rango de
la corriente de entrada. Los parametros
A101y Al102 seleccionan la frecuencia de
inicio y finalizacion del rango de salida
convertido, respectivamente. Juntos, estos

Frecuencia ma

xima

cuatro parametros definen el mejor Al (\)5=0 i’
segmento de uso. Cuando la linea no -7
comienza en el origen (A101y A103 > 0), A10f PEg A105=1 7o dedla
A105 define si la salida del inverter es a .’ !  entrada
OHz o al valor especificado en A101, 0% 100%
A |[A103]  [A104]
cuando el valor de entrada analégica es 4mA 20mA
menor a lo especificado en A103. Cuando
la corriente de entrada es mayor al valor
dado en A104, la salida del inverter
finaliza en el valor de A102.
Ajuste de la caracteristica [O2-L] - En o
e Frecuencia max. directa
el gréfico de la derecha, A113 y A114 f | Trecuenciam _f, !
seleccionan la porcidn activa del rango de e :
tension de entrada. Los parametros A111 L7 |
y A112 seleccionan la frecuencia de inicio Al12|t - - - 5%
y finalizacion del rango de salida —100% o7 (% dela
convertido, respectivamente. Juntos, estos _1gy S , entrada
cuatro parametros definen el mejor T ; 0 : 1009
segmento de uso. Cuando la linea no : : -7 . Al14 +10V°
comienza en el origen A113, valor de I L e
inicio, la salida del inverter comienza en | T T T A111
el valor especificado en A111. Cuando la L
tension de entrada es mayor al valor de 1,7
Al114, la salida del inverter termina en el  Frecuencia max. reversa| f
valor especificado en A112.
Teclado Defecto Edic.
Func. Nombre/ Rando v Aiustes Modo
Cad. Descripcion SRW | OPE goy Al XFE2 | xFU2 | xFF2 | Run
(EU) | (USA) | (3pn) | BA
A005 | Selector [AT] oI 00 | Selecciona entre [0] y [OI] por [AT] 00 00 00 X X
oz 01 | Selecciona entre [0] y [02] por [AT]
R 02 | Selecciona entre [O] y el pot. de teclado
OIVE 03 | Selecciona entre [Ol] y el pot. de teclado
DR 04 | Selecciona entre [02] y el pot. de teclado
A006 | Selector [02] oz 00 | No suma, [02]y [OI] 03 03 03 X X
oyaI-F 01 | Suma de [02] y [OI], suma negativa
(referencia en reversa) inhibida
f0I-Fr | 02 | Suma de [02] y [Ol], suma negativa
(referencia en reversa) permitida
OFF 03 | Entrada [02] deshabilitada
A011 | [O]-[L] inicio del rango activo de frecuencia 0.00 a 99.99, 100.0 a 400.00 (Hz) 0.00 | 0.00 | 0.00 V X
Frecuencia de salida correspondiente al inicio
del rango de tension
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Teclado Defecto Edic.
Func. Nombre/ . Modo
Cad. Descripcion SRW | oPE Rangoy Ajustes XFE2 | xFU2 | xFF2 | Run
(EV) | (USA) | @pn) | BA
A012 | [O]-[L] final del rango activo de frecuencia | 0.00 a 99.99, 100.0 a 400.00 (Hz) 0.00 | 0.00 | 0.00 | vx
Frecuencia de salida correspondiente al final del
rango de tension
A013 | [O]-[L] inicio del rango activo de tensién 0. a [O]-[L] final del rango activo de la 0 0. 0 VX
— - - tension (%)
Punto de inicio del rango activo de la tension
A014 | [O]-[L] final del rango activo de tension [O]-[L] inicio del rango activo de tensién | 100. | 100. | 100. | vXx
al 100. (%)
Punto de fin del rango activo de tensién
A015 | [O]-[L] habilitacién de la | B-ExE 00 | Usa A011 como valor de inicio 01 01 01 XV
frecuencia de inicio OHz 01 | Usa 0 Hz
A016 | Cte. de tiempo del filtro exterior de frec. n =1 a 30 (donde n = nimero promedio 8 8. 8 XV
de muestras); 31=500ms -
A017 | Habilitacién de la funcion OFF 00 | Deshabilitada 00 00 00 | vv 3
Easy sequence
Y€ aH 01 | Habilitada 3
o
w

Ajuste de Multi
Velocidades y
Frecuencia de

El inverter SJ7002 puede almacenar hasta 16 velocidades fijas para el motor (A020 a A035).
Como en la terminologia tradicional de movimiento, podemos Ilamar a esta capacidad perfil de
multi-velocidad. Estas frecuencias precargadas son seleccionadas a través de las entradas
digitales del inverter. El inverter aplica los tiempos de aceleracion y desaceleracion corrientes

Impulso aun cuando se pase de una velocidad a otra. La primera multi velocidad esta duplicada para el
segundo motor, mientras que las otras 15 solo son aplicadas al primer motor.
La velocidad de impulso (jogging) se emplea cuando el comando Jog esta activo. La velocidad
de impulso esta arbitrariamente limitada a 10Hz, para proporcionar seguridad durante la
operacion manual. La aceleracién en la operacidn de “jogging” es instantanea, pero se pueden
elegir tres modos para la desaceleracion y parada a fin de lograr la mejor prestacion para su
aplicacion.
Teclado Defecto Edic.
Func. Nombre/ - Modo
Cad. Descripcion SRW | oPE RGO SIS XFE2 | xFU2 | xFF2 | Run
(EU) | (USA) | (3pn) | BA
A019 | Seleccién de la operacion | EIMARY 00 | Binario; hasta 16-estados usando 4 00 00 00 X X
de Multi-velocidad terminales inteligentes
EIT 01 | un sélo hit; hasta 8 estados usando 7
terminales inteligentes
A020 | Ajuste de la primera velocidad 0a 360 (Hz) 0.00 | 0.00 | 0.00 | vv
- - - — A020 = Velocidad 0 (1er motor)
Define la primera velocidad multiple
A220 | Ajuste de la primera velocidad, 2do motor | 0a 360 (Hz) 0.00 | 0.00 | 0.00 | vv
- - - — A220 = Velocidad 0 (2do motor)
Define la primera velocidad multiple parael
2do motor
A320 | Ajuste de la primera velocidad, 3er motor 0a 360 (Hz) 0.00 | 0.00 | 0.00 | vv
- - - — A320 = Velocidad 0 (3er motor)
Define la primera velocidad multiple parael
3er motor

ap uoloeinbiuon
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Teclado Defecto Edic.
Func. Nombre/ . Modo
Cad. Descripcion SRW | oPE Rangoy Ajustes XFE2 | xFU2 | xFF2 | Run
(EU) | (USA) | (dpn) | BA
A021 | Ajuste de las multi velocidades 0a360 (Hz) 0.00 | 0.00 | 0.00 A
a (para dos motores) A021 = Velocidad 1...
A035 A035 = Velocidad 15

Define 15 velocidades mas

A038 | Ajuste de la frecuencia de impulso 0.529.99 (Hz) 1.00 | 1.00 | 1.00 | vv

Define velocidad impulso

A039 | Modo de parada del FRES 00 | Giro libre del motor, “jogging” deshabil- | 00 00 00 V X
“jogging” itado durante el giro del motor
Define como el motor parara | DEC 01 | Desaceleracion controlada, “jogging”
luego de la operacion de deshabilitado durante el giro del motor
impulso T -
DE 02 | Frenado por CC,“jogging” deshabilitado
o durante el giro del motor
°
s @ R-FRS 03 | Giro libre del motor, “jogging” siempre
o ﬁé R-TEC 04 | Desaceleracion controlada, “jogging”
5. siempre disponible
2=
EL R-DE 05 | Frenado por CC, “jogging” siempre
8 disponible
Algoritmos de El inverter genera la salida al motor de Algoritmos de Control de Torque
Control de acuerdo al algoritmo V/f seleccionado o del
Torque control vectorial sin sensor. El parametro Control V/f, 00 A044
A044 selecciona el algoritmo que genera la torque constante

frecuencia de salida, como se aprecia en el
diagrama de la derecha (A244 y A344

T
I
I
I
I
I
I
I
I
I
!

corresponden al 2do y 3er motor, respectiv- Control V/f, 01

amente). El valor por defecto es 00 (control torque variable

V/f de torque constante).

Revisar las descripciones siguientes, lo Control V/, curva | 02 S

ayudara a elegir el mejor algoritmo de de ajuste libre ' Salida
/

control para su aplicacion.

torque constante o variable (ver graficos
debajo).
» Lacurva de ajuste libre proporciona

mayor flexibilidad, pero requiere ajustar
parametros.

Control SLV,

* Las curvas V/f incorporadas estan desti- Control vectorial sin | g3
nadas a desarrollar caracteristicas de sensor (SLV) o
rel 04
con dominio de 0Hz

Control vectorial | g5
con sensor

 El control vectorial sin sensor calcula el
vector par ideal basado en la posicion del
rotor, la corriente en los bobinados y
otros items. Es mas robusto y preciso que el control V/f. No obstante, depende mas de los
parametros del motor y requerira del ajuste de estos valores en forma cuidadosa o de realizar
el proceso de auto ajuste (ver “Auto-Ajuste de las Constantes” en pag 4-71) para obtener la
prestacion optima.

 El control SLV con dominio de OHz incrementa la caracteristica de par a baja velocidad (0—
2.5Hz) via un avanzado algoritmo desarrollado por Hitachi. No obstante, sera necesario
emplear un inverter un tamafio mayor al motor usado para desarrollar esta funcion.

 El control SLV con sensor requiere la tarjeta de expansién SJ-FB y realimentacién por
encoder en el eje del motor. Se emplea cuando se requiere precisién en velocidad/posicion.
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Par Constante y Variable — El grafico debajo (izquierda) muestra la caracteristica de torque
constante desde OHz a la frecuencia base A003. La tension permanece constante para
frecuencias superiores a la frecuencia base.

Tensién Torque Constante Tensién Torque Variable
de Salida de Salida
100% o ooy 100% |- -----~ by |
| I 7 [ |
I I A |
| I , | |
| I ’ I I
| I / | 1
| | | |
| | | |
: : a0 b c. .
0 , — 0 : — .
Frecuencia Frecuencia 10% de Frecuencia Frecuencia
Base maxima la frecuencia base maxima
base

El grafico arriba a la derecha, muestra la caracteristica general del torque variable. La curva
puede ser mejor descripta en tres secciones, como sigue:

a. Elrango de OHz a 10% de la frecuencia base es la caracteristica de torque constante. Por
ejemplo, a frecuencia base de 60Hz la caracteristica de torque constante es hasta 6Hz.

b. Elrango de 10% a la frecuencia base es la caracteristica de torque reducido. La tensién
es reducida en la curva de frecuencia a 1.7 de la potencia.

c. Luego de alcanzar la frecuencia base, la caracteristica mantiene constante la tension de
salida a valores mayores de frecuencia.
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Por medio del parametro A045 se puede ajustar la ganancia de tension del inverter. Esta se
especifica como un porcentaje del valor a fondo de escala de la regulacion automética de
tension AVR dada en el parametro A082. Esta ganancia se puede ajustar entre 20% y 100%.
Debe ser ajustada de acuerdo a las especificaciones del motor.

Ajuste Manual del Torque “Boost” — vV

Los algoritmos de torque Constante y 000 | o=
Variable admiten un ajuste “boost™. ° / Torque “boost” ,
Cuando la carga del motor tiene mucha / |
inercia o friccién, puede ser necesario A :
incrementar la caracteristica de torquea 9% [~ = 7 o .
baja frecuencia aumentando la tension : o7 :

de ““boost” encima del valor normal que a7 ! I

da la relacion V/f (mostrado a la o KL ! 1 frecuencia
derecha). Esta funcién tiende a compen- 6.0Hz  30.0Hz f base =
sar la caida de tensién en el bobinado al 60Hz
del motor a bajas velocidades. Esta

funcion se aplica desde cero a 1/2 de la
frecuencia base. Ud. ajusta el punto de quiebre (A en el grafico) por medio de A042 y A043. El
ajuste manual se calcula como una adicion al valor normal de la curva V/f (torque constante).

Tener en cuenta que si el motor gira a baja velocidad por largo tiempo, puede sobre calentar.
Esto es particularmente cierto cuando el ajuste manual de par esta en ON, o si el motor se
refrigera con su propio ventilador.

‘% NOTA: El ajuste manual de torque se puede aplicar tanto a la caracteristica de torque constante

(A044=00) como a la de torque variable (A044=01).

“““ NOTA: El pardmetro de estabilizacion del motor HO06 es efectivo a torque constante
(A044=00) y a torque variable (A044=01).
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Ajuste Libre de V/f — En el ajuste libre de V/f el inverter usa los pardmetros de tension y
frecuencia definidos de a pares para lograr 7 puntos en le grafico V/f. Esto proporciona un
camino para definir multi segmentos de la curva V/f que mejoran su aplicacion.

Las frecuencias ajustadas requieren ser  Tgnsign salida
F1<F2<F3<F4<F5<F6<F7;sus V7 b oo

valores deben tener este orden ascen- |
dente. No obstante las tensiones V1 a il d
V7 pueden incrementarse o decremen- | :
tarse unas a otras. El ejemplo a la T '
derecha muestra una definicion | :

|

|
completa de una curva de acuerdo a los z;‘ Y Lo
ajustes requeridos. V2. V3 | L Brec. de
s - —/—1- — | | i
En el ajuste libre f7 (B112) se trans- 5101 a I [ o Salida
forma en la frecuencia méaxima del B113 Lo L
inverter. Por esta razon se recomienda impar 0 f1 f2 f3 f4 5 f6 7 Hz
ajustar primero f7, ya que inicialmente unif.
todas las frecuencias f1-f7 son OHz. Bi00aBt12 | (unit)
(]
:§ S = NOTA: El uso del ajuste libre V/f especifica parametros que pueden ser sobre escritos (e
© “E’ invalidos) sobre otros pardmetros. Los pardmetros que se invalidan son: el ajuste de la tension
>'© de par (A041/A241), la frecuencia base (A003/A203/A303) y la frecuencia méaxima (A004/
= A204/A304). En este caso se recomienda dejar los valores de fabrica.
o
(@)

El punto final de ajuste de V/f libre, los
parametros f7/V7 deben estar dentro de
los limites especificados del inverter. V7
Por ejemplo, la tension de salida del

inverter no puede ser mayor a la tension

de entrada o al valor ajustado en AVR

(Regulacion Automatica de Tensién), en

el parametro A082. El grafico a la

Tensién salida

derecha muestra como la tensién de Ve |
entrada del inverter acorta (limita) la L Frec. de
curva caracteristica si el valor fue Biota | | - | salida
excedido. B113 y

impar  ° f6 f7 Hz

B100aBi112 | (Unif)

Control Vectorial sin Sensor y Control Vectorial sin Sensor con Dominio de OHz — Este
avanzado algoritmo de control de par lo mejora sensiblemente a muy bajas velocidades:

« Control Vectorial sin Sensor — mejora la caracteristica de par a frecuencias debajo de 0.5 Hz

« Control Vectorial sin Sensor con Dominio de OHz — mejora el control de par a frecuencias
de salida desde 0 a 2.5 Hz.

Este algoritmo de control de par a bajas velocidades debe ser ajustado a las caracteristicas
particulares de cada motor conectado al inverter. Si se usaran simplemente los valores cargados
por defecto, el inverter no trabajaré satisfactoriamente con estos métodos de control. En el
Capitulo 4 se discute la seleccidn del conjunto motor/inverter y como ajustar los parametros, ya
sea manualmente o a través del auto ajuste. Antes de usar los métodos de Control Vectorial sin
Sensor, por favor referirse a “Ajustes de las Constantes para Control Vectorial” en pag 4-69.

“““ NOTA: Cuando el inverter estd en modo SLV (control vectorial sin sensor), usar B083 para
ajustar la frecuencia de portadora a valores mayores a 2.1 kHz para una adecuada operacion.

"""" NOTA: La operacion de Control Vectorial sin Sensor se debe deshabilitar si se va a trabajar
con dos 0 mas motores en paralelo conectados a un mismo inverter.
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Control Vectorial con Sensor — Este método de control de par usa un encoder como sensor de
posicién del eje del motor. La realimentacion de la posicion del eje del motor, proporciona un
muy preciso control de la velocidad, adn en aquellos casos de gran variacion de carga. Para
usar un encoder, es necesario emplear una tarjeta adicional de expansion llamada SJ-FB
conectada en la bahia de alojamiento de expansiones. Por favor referirse a “Tarjetas de Expan-
sién” en pag 5-5 en este manual o al manual propio de la tarjeta SJ-FB para mas detalles.

La siguiente tabla muestra la seleccion de los distintos métodos de control de torque.

Teclado Defecto Edic.
Func. Nombre/ - Modo
Cad. Descripcion SRW OPE RETYDL AL XFE2 | xFU2 | xFF2 | Run
(EV) | (USA) | @pn) | BA
A041 | Seleccion del método de ajuste de FEtIEL 00 | Ajuste manual de torque 00 00 00 XX
torque . - "
ALTO 01 | Ajuste automatico de torque
A241 | Seleccion del método de ajuste de MaLIAL 00 | Ajuste manual de torque 00 00 00 XX
torque, 2do motor R - "
AUTO 01 | Ajuste automatico de torque
A042 | Valor del ajuste manual de torque 0.0a20.0 (%) 1.0 1.0 1.0 vV

El ajuste del torque de arranque puede ser hecho
entre 0y 20% de la curva normal V/f

U
Q
=
[ON
3
]
—
=
]
(%]

A242 | Valor del ajuste manual de torque, 2do motor 0.0a20.0 (%) 1.0 1.0 1.0 A%

ap uoloeinbiuon

El ajuste del torque de arranque puede ser hecho entre 0 y
20% de la curva normal V/f

A342 | Valor del ajuste manual de torque, 3er motor 0.0a20.0 (%) 1.0 1.0 1.0 A%

El ajuste del torque de arranque puede ser hecho entre 0 y
20% de la curva normal V/f

A043 | Ajuste manual de la frecuencia de aplicacion 0.0 a50.0 (%) 5.0 5.0 5.0 A%

Ajusta la frecuencia de quiebre V/f (punto A de gréfico del
gréfico de la pagina anterior)

A243 | Ajuste manual de la frecuencia de aplicacién, 2do motor | 0.0 a 50.0 (%) 5.0 5.0 5.0 A%

Ajusta la frecuencia de quiebre V/f (punto A de gréafico del
grafico de la pagina anterior)t

A343 | Ajuste manual de la frecuencia de aplicacién, 3er motor 0.0 a50.0 (%) 5.0 5.0 5.0 A%

Ajusta la frecuencia de quiebre V/f (punto A de gréafico del
grafico de la pagina anterior)

A044 | Seleccion de la curva caracteristica Wi 00 | V/f, torque constante 00 00 00 X X
V/f, 1er motor

Modos de control de torque WP 01 | VI, torque variable
FREE-WIF 02 | VI, curva de ajuste libre

SLW 03 | Control vectorial sin sensor
sy 04 | SLV con dominio de OHz
W2 05 | Control vectorial con sensor
A244 | Seleccion de la curva caracteristica | ¥ 00 | V/f, torque constante 00 00 00 X X
V/f, 2do motor
Modos de control de torque WF 01 | V/f, torque variable

FREE-\F 02 | VI, curva de ajuste libre

SLY 03 | Control vectorial sin sensor

AsLy 04 | SLV con dominio de OHz
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Teclado Defecto Edic.
Func. Nombre/ . Modo
Cad. Descripcion SRW OPE REYDI AL XFE2 | xFU2 | xFF2 | Run
(EU) | (USA) | (dpn) | BA
A344 | Seleccidn de la curva caracteristica M 00 | V/f, torque constante 00 00 00 X X
VIf, 3er motor
Modos de control de torque VP 01 | V/f, torque variable
A045 | Ajuste de la ganancia V/f 0. a 255. 100. | 100. | 100. | vv

Ajuste de la ganancia de tension del inverter

A046 | Ajuste de la ganancia de tension de torque 0. a 255. 100. | 100. | 100. | vv

Compensa automaticamente la ganancia de tension

A246 | Ajuste de la ganancia de tension de torque, 2do motor 0. a 255. 100. | 100. | 100. | vv

Compensa automaticamente la ganancia de tensién

° A047 | Ajuste automatico de la ganancia de deslizamiento 0. a 255. 100. | 100. | 100. | vv
c» Compensa la ganancia de deslizamiento
o o
'g ‘GE'S A247 | Ajuste autom. de la ganancia de deslizamiento, 2do motor | 0. a 255. 100. | 100. | 100. | vv
57 ‘g Compensa la ganancia de deslizamiento
"'g o
o Ajuste del La caracteristica de frenado por CC proporciona un par de parada adicional comparado con la
Frenado por CC desaceleracion y parada normal. También puede hacer que el motor esté detenido antes de
acelerar.
Cuando desacelera — El frenado por Tension
CC es particularmente til cuando a de salida

bajas velocidades el par requerido es o ¥ .
minimo. Cuando se habilita el frenado SO : Giro libre : Frenado CC :
por CC, el inverter inyecta CC a los i |
bobinados del motor durante la desacel- m /|

eracion a la frecuencia especificadaen 0 T n
A052. La potencia de frenado se selec- ' '

ciona en A054 y la duracién en A055. ' ' '
También opcionalmente se puede -
especificar un tiempo de espera antes de
aplicar CC en A053, durante el cual el motor girara libre.

Cuando arranca — También se puede Tension

aplicar CC con el comando de Run, de salida

especificando la fuerza de frenado en .

(A057) y la duracion en (A058). Esto Frenado CC : Run

I
servira para detener la rotacion del A057 | !
motor y la carga cuando ésta pueda /\ [\ :
influir sobre el motor. Este efecto 0 -
llamado a veces de “contra viento” es ! U Q
comun en aplicaciones de ventiladores. ' !
Muchas veces el aire en un conducto
hace que el ventilador gire al revés. Si
un inverter es arrancado en esta condicion, se podria producir una sobre corriente. Usar frenado

por CC “contra viento” para detener al motor y la carga antes de arrancar en el sentido correcto
de giro. Ver también “Funcidn de Pausa en Aceleracion” en pag 3-21.

A
A 4

Se puede programar la aplicacién de CC sélo en la parada, sélo en el arranque o en ambos
casos. La potencia de frenado (0-100%) se puede ajustar separadamente para cada caso.
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Se puede configurar la inyeccion de CC por dos vias distintas:

1. Frenado interno de CC — Ajustar A051=01. El inverter automaticamente aplica CC segun
se haya configurado (durante la parada, el arranque 0 ambos).

2. Frenado externo de CC — Configurar uno de los terminales de entrada con el c6digo 7
[DB] (ver “Sefial Externa de Inyeccion de CC” en pag 4-19 para mas detalles). Dejando
A051=00, los ajustes seleccionados se ignoran aun cuando la entrada [DB] esté config-
urada. La fuerza de frenado de CC (A054 y A057) aun se aplica. No obstante, los tiempos
(A055 y A058) no se aplican (ver descripcién de disparo por nivel o flanco dado abajo).
Usar A056 para seleccionar la deteccion de la entrada por nivel o flanco.

a. Disparo por nivel — Cuando la sefial [DB] esta en ON, el inverter inmediatamente aplica
CC para el frenado, ya sea que esté en Modo Run o Modo Stop. El tiempo de aplicacion
de CC depende de la duracién del pulso [DB].

b. Disparo por flanco — Cuando la sefial [DB] pasa de OFF-a-ON y el inverter esta en
Modo Run, se aplicard CC hasta que el motor pare, luego la CC se cortara. Durante el
Modo Stop el inverter ignora la transicién de OFF-a-ON. No usar el disparo por flanco
si se necesita aplicar CC antes de la aceleracion.

sobre temperatura en el motor. Si se va a emplear frenado por CC, se recomienda usar motores
con termistores incorporados a los bobinados y conectarlos a la entrada correspondiente del
inverter (ver “Proteccidn Térmica por Termistor” en pag 4-25). También consultar con el fabri-
cante del motor acerca del ciclo de actividad al aplicar CC.

fﬁ PRECAUCION: Asegurarse de no especificar un tiempo de frenado muy largo para no causar

U
Q
=
[ON
3
]
—
=
]
(%]

ap uoloeinbiuon

Teclado Defecto Edic.

Fcuond?' DI:sc::Tigcr:?c{m sew | ope ALY/ XFE2 | xFU2 | xFF2 '\g?ﬂo
(EU) | (USA) | (Jpn) | BA
A051 | Habilitacion de Frenado por CC | OFF 00 | Deshabilitado 00 00 00 VX
it 01 | Habilitado v X
Jiluls| 02 | Ajuste a sdlo la frecuencia deseada VX
A052 | Frecuencia de aplicacién 0.00 a2 60.00 (Hz) 050 | 050 | 050 | vx
Frecuencia a la que se activa el frenado por CC V X
A053 | Tiempo de espera a la aplicacion de CC 0.0 a 5.0 (segundos) 0.0 0.0 0.0 V X
Tiempo de espera a la aplicacion de CC ya sea v X

por frecuencia interna o por sefial [DB]

A054 | Nivel de CC aplicado en desaceleracion 0. a 100. (%) 0. 0. 0. V X
Fuerza de CC aplicada VX
AO055 | Tiempo de aplicacién de CC 0.0 a 60.0 (segundos) 0.0 0.0 0.0 V X
Ajusta el tiempo de aplicacion de CC V X
A056 | Seleccion de nivel o flanco al EDGE 00 | Deteccion de Flanco 01 01 01 v X

activar el terminal [DE] LEVYEL 01 | Deteccion por Nivel

AQ57 | Tension de CC en el arranque 0.a100. (%) 0. 0. 0. V X

Fuerza en el inicio

AO058 | Tiempo de aplicacion de CC para el arranque 0.0 a 60.0 (segundos) 0.0 0.0 0.0 V X

Ajusta el tiempo de aplicacion de CC para el arranque

A059 | Ajuste de la frecuencia de portadora para la CC 0.5 a 15 (kHz) para los modelos 3.0 3.0 3.0 X X
hasta —-550xxx, 0.5 a 10 (kHz) para
los modelos 750xxx a 1500xxx
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Degradacion del Frenado por CC — El inverter usa una frecuencia interna de portadora
(A059) para generar la tension de frenado de CC (no confundir con la frecuencia de portadora
principal B083). La maxima fuerza de frenado disponible esta limitada por la frecuencia de
portadora dada en A059 de acuerdo al grafico mostrado abajo.

Max. relacion 100 Modelos 1= 55kW Max. relacion 1go. MOdelos 75 - 132kW
de freno (%) 90 de freno (%) 9l
80|~ 80
70 70
60 60
50 50
401 40
30F 77777 oo 30
20F~ """~ = 20
10f------ ! 10
| | | | 1 1
3 3 5 7 9 11 13 15 kHz 3 5 7 910 kHz
c 8 Frecuencia de portadora de CC Frecuencia de portadora de CC
O Past
>'© Funciones Limites de Frecuencia — Se pueden fijar
"g o Relacionadas con los Iimltgs superior e |nfer|o,r d_e la Frecuencia de Salida
%) la Frecuencia frecuencia de salida. Estos limites se

aplicaran a las fuentes de referencia de Limite
ajuste de velocidad. Se puede configurar Sup.
el limite inferior a un valor superior a

cero como se ve en el gréfico. El limite

superior no debe exceder el valor nominal

del motor o la capacidad de la maquina. Limite
A062 Inf.

Comando de Frecuencia

Teclado Defecto Edic.

Func. Nombre/ . Modo

Cad. Descripcion SRW OPE REULD AT XFE2 | xFU2 | xFF2 | Run

(EU) | (USA) | (pn) | BA

A061 | Limite superior de frecuencia @EEE.EE | 0.00 | Ajuste deshabilitado 0.00 | 0.00 | 0.00 | vx
Ajusta el limite superior de BE6E.58 | >0.50 | Ajuste habilitado, V X
frecuencia, menor a la frecuencia 0.50 a2 400.0 (Hz)
maxima (A004)

A261 | Limite superior de frecuencia, BEEE.BE | 0.00 | Ajuste deshabilitado 0.00 | 0.00 | 0.00 | vx
2do motor
Ajusta el limite superior de BEEE. 58 | >0.50 | Ajuste habilitado, VX
frecuencia, menor a la frecuencia 0.50 a 400.0 (Hz)
méaxima (A004)

A062 | Limite inferior de frecuencia BEEE.88 | 0.00 | Ajuste deshabilitado 0.00 | 0.00 | 0.00 | vx
Ajusta el limite inferior de BE6E.58 | >0.50 | Ajuste habilitado, V X
frecuencia a un valor > 0 0.50 a2 400.0 (Hz)

A262 | Limite inferior de frecuencia, 2do | B@&E.88 | 0.00 | Ajuste deshabilitado 0.00 | 0.00 | 0.00 | vx
motor
Ajusta el limite inferior de BEEE. 58 | >0.50 | Ajuste habilitado, V X
frecuencia a un valor >0 0.50 2 400.0 (Hz)
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Frecuencias de Salto — Algunos motores 0 maquinas presentan efectos de resonancia a
velocidades particulares, que pueden ser destructivas en funcionamientos prolongados. El
inverter tiene hasta tres frecuencias de salto, como se ve en el grafico. La histéresis cerca de
estos valores de frecuencia, causa un salto en la frecuencia de salida del inverter.

Frecuencia
Salida -
Frecuencias de Salto 1% A06S
AOB7|[ - - ----------------- Y- - 7‘_% [A0G8)
ER _v [A068
AOBS| | - - - — - - — == = 2 Y _/_;/_/_/“ % [A06s] Histéresi
S _Q 7066 istéresis
eI
A063|[ - - Y- --+"--% —% (A0e4
7 _v |[A064
Comando de frecuencia
@)
Defecto Edic. T S
Func. Nombre/ . Modo LaE
Cad. Descripcion Rango y Ajustes XFE2 | XFU2 | xFF2 | Run 3‘ E
(EV) | (USA) | @pn) | BA @ o
3 S
A063 | Frecuencias centrales de salto 0.00 a 400.0 (Hz) 0.00 | 000 | 0.00 | vx a
A065 ®
A067 | Se pueden definir hasta tres frecuencias centrales de salto diferentes V X
para evitar la resonancia.
A064 | Histéresis del salto de frecuencia | Rango: 0.0 a 10.0 Hz 0.50 | 0.50 | 0.50 V X
A066
Ao068 | Define el ancho del salto de frecuencia. VX

Funcién de Pausa Lafuncién de pausa en desaceleracion

., . Frecuencia
en Aceleracion puede ser usada para minimizar los de Salida
disparos por sobre corriente cuando se .
arrancar cargas con alto momento de | Frecuencia deseada
inercia. Esta funcion introduce una ' . '
. , Periodo de |
pausa en la rampa de aceleracion. Se | pausa
puede controlar la frecuencia a la que 2069l L _ _ )
esta pausa se produce (A069) y la ! !
duracién de la misma (A070). Esta 0 : : :
funcion también puede ser usada como l4— |A070|

herramienta anti giro inverso cuando la

carga podria tener tendencia a hacer girar el motor en reversa en el Modo Stop. En condiciones
normales este efecto podria causar salidas de servicio por sobre corriente. Esta funcién
mantiene la frecuencia y la tension de salida a niveles bajos hasta que el motor se haya detenido
de su giro inverso para luego acelerar en el sentido correcto de operacion al reasumir la rampa.
Ver también “Ajuste del Frenado por CC” en pag 3-18.

Defecto Edic.
Func. Nombre/ Rando v Aiustes Modo
Cad. Descripcion goyAl XFE2 | xFU2 | xFF2 | Run
(EV) | (USA) | @pn) | BA
A069 | Ajuste de la frecuencia de pausa | 0.00 a 400.0 (Hz) 0.00 | 0.00 | 0.00 VX
en aceleracion
A070 | Ajuste del tiempo de pausa en 0.0 a 60.0 (segundos) 0.0 0.0 0.0 VX
aceleracion
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Control PID Cuando se habilita el lazo PID, el inverter calcula el valor de frecuencia de salida ideal para

mantener la variable de proceso (PV) lo mas cercana posible al valor deseado (SP). EI comando
de frecuencia sirve para cargar el valor SP. El algoritmo del lazo PID leera la entrada analdgica
de la variable de proceso (Ud. decide si sera de tension o corriente) y calculara la salida.

 El factor de escala en A075 multiplica la variable PV por un factor, convirtiéndola a la
unidad de proceso.

« Todas las ganancias son ajustables (Proporcional, integral y derivativa).

» Opcional — Se puede asignar un terminal de entrada con el cddigo 23, PID desactivado.
Cuando este terminal se activa, la operacion PID se desactiva. Ver “Terminales Inteligentes
de Entrada, Valores” en pag 3-50.

* Ver “Operacion del Lazo PID” en pag 4-75 para mas informacién.

Teclado Defecto Edic.

Fcuond?' D':sc::r:]iz;eén srw | ope RS IS XFE2 | xFU2 | xFF2 '\ge?ﬂo
(EV) | (USA) | (pn) | BA
AQ71 | Habilitacion del PID OFF 00 | Funcién PID en OFF 00 00 00 V X
(i 01 | Funcién PID en ON VX
Fe-0H 02 | Funcién PID en ON con salida invertida VX
A072 | Ganancia proporcional 0.2a5.0 1.0 1.0 1.0 vV
A073 | Cte. de tiempo, ganancia integral 0.0 2999.9, 1000. a 3600. (segundos) 1.0 1.0 1.0 vV
A074 | Cte. de tiempo, ganancia derivativa 0.0 299.99, 100.0 (segundos) 0.0 0.0 0.0 A%
A075 | Conversor de escala (PV) 0.01 a99.99, 100.0 1.00 | 1.00 | 1.00 | vx
Factor multiplicador de la variable (PV) VX
A076 | Ajuste de la fuente (PV) | 0I 00 | [O1] terminal corriente 00 00 00 v X
Selecciona lafuentede la | 01 | [O] terminal tension VX
variable de proceso (PV) COM 02 | Comunicacién VX
FLS 03 | Tren de pulsos VX
MATH 10 | Funcién de CALCULO VX
AQ77 | Accion reversa del PID OFF 00 | PID = SP - PV (normal) 00 00 00 V X
Cambio de la respuesta Ik 01 | PID =—(SP - PV) (reversa) V X
AQ78 | Limite de la salida PID Rango: 0.0 a 100.0 0.00 | 0.00 | 0.00 V X
A079 | Selector de alimentacion PID | riz 00 | Deshabilitado 00 00 00 V X
0 01 | Terminal [O] (tensidn) VX
01 02 | Terminal [O1] (corriente) VX
0z 03 | Terminal [O2] (tensidn) VX

""" NOTA: El ajuste del integrador A073 de la cte. de tiempo Ti, no es la ganancia. La ganancia
integrativa es Ki = 1/Ti. Cuando se ajusta A073 =0, el integrador est& desactivado.
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Funcion La regulacién automatica de tension (AVR) mantiene amplitud de la forma de onda a la salida
Regulacion del inverter relativamente constante ante fluctuaciones de la tension de entrada. Es muy Util en
Automatica de instalaciones sujetas a vari_aciones en la tension de entra_da. No ops.tante, el inverter no puede
Tensién (AVR) entregar al motor una tension superior a la de entrada. Si Ud. habilita esta caracteristica,

asegurese de seleccionar la clase adecuada a la tensién de su motor.

Teclado Defecto Edic.
Func. Nombre/ . Modo
Cad. Descripcion SRW | oPE REYOPAINSES XFE2 | xFU2 | xFF2 | Run
(EU) | (USA) | (3pn) | BA
A081 | Seleccién funcién AVR 0 00 | AVR habilitada 00 00 02 X X
Regulacién automatica de | OFF 01 | AVR deshabilitada
la tension de salida noFF | 02 | AVR habilitada excepto en la desac.
A082 | Seleccion de la tension de AVR Inverter clase 200V: 230/ | 230/ | 200/ | xx
200/215/220/230/240 (V) 400 460 400
Inverter clase 400V:
380/400/415/440/460/480 (V) g
S 2
s €
Q
Ahorro de Modo Ahorro de Energia — Esta funcion le permite al inverter desarrollar la minima potencia 2 8:
Energia, Modo necesaria para mantener la velocidad a una frecuencia dada. Esta funcién opera mejor cuando 83
Acel/Desacel se trabaja con caracteristicas de par variable, tales como ventiladores y bombas. EI parametro 3
. A085=01 habilita la funcion y el A086 controla el grado de efecto. Un ajuste a 0.0 provoca una
Optimas . ; : . -
respuesta lenta pero precisa, mientras que un ajuste a 100 dara una respuesta rapida pero de
baja precision.
Teclado Defecto Edic.
Func. Nombre/ . Modo
Caéd. Descripcion SRW | OPE Rango y Ajustes XFE2 | xFU2 | xFF2 | Run
(EU) | (USA) | 3pn) | BA
A085 | Seleccion del modo de HOR 00 | Operacion normal 00 00 00 X X
operacion ECO 01 | Operacion ahorro de energia X X
FUZZY 02 | Operacion acel/desacel 6ptima X X
A086 | Velocidad de respuesta en el ajuste 0.0 a 100 (segundos) 50.0 | 50.0 | 50.0 YAY,
Operacién Aceleracion/Desaceleracion éptima — Esta caracteristica usa la l6gica “fuzzy”
para optimizar las curvas de aceleracién y desaceleracion en tiempo real. Se habilita con
A085=02. Esta funcién ajusta automaticamente el tiempo de aceleracion y desaceleracion a
valores dptimos de acuerdo a las condiciones de la carga manteniendo la maxima capacidad de
salida del inverter. Los tiempos 6ptimos seran los menores posibles. La funcién lee continua-
mente la corriente y la tensidn de CC evitando llegar a los valores de disparo.
""" NOTA: En este modo, no se tienen en cuenta los valores de tiempos de aceleracién y desacel-
eracion ajustados en (FO02 y F003).

El tiempo de aceleracion se modifica para mantener la corriente de salida debajo del nivel
cargado en la funcidn de Restriccion de Sobre carga si esta habilitada (Parametros B021/B024,
B022/B025 y B023/B026). Si la Restriccion de Sobre carga no esta habilitada, el limite usado
es 150% de la corriente nominal de salida del inverter.

El tiempo de desaceleracion se modifica para lograr que la corriente de salida se mantenga
debajo del 150% de la corriente nominal del inverter y que la tensién de CC esté por debajo del
nivel de disparo (358V o0 770V).
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* requiere aceleracion o desaceleracién constantes

« tiene un momento de inercia superior a 20 veces la inercia del motor

« usa frenado regenerativo interno o externo

» usa alguno de los modos de control vectorial (A044 = 03, 04, o 05). Esta funcion es SOLO
compatible con controles V/F.

‘% NOTA: NO USAR aceleracién/desaceleracion 6ptima (A085 = 02) cuando la aplicacidn...

‘% NOTA: Si la carga excede el rango del inverter, el tiempo de aceleracion se incrementara.
‘‘‘‘‘‘‘‘‘ NOTA: Si se usa n motor un rango menor que la capacidad del inverter, habilitar la funcién de
Restriccion de Sobre Carga (B021/B024) y el Nivel de Restriccién de Sobre Carga (B022/

B025) a 1.5 veces la corriente de etiqueta del motor.

“““ NOTA: Tener en cuenta que los tiempos de aceleracion y desaceleracion variaran en funcion de
las condiciones de carga durante cada operacidn individual del inverter.
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Segunda Funcidn El inverter SJ7002 acepta dos rampas de aceleracion y desaceleracion. Esto proporciona flexi-
de Aceleracién y bilidad en el perfil de las curvas. Ud. puede especificar el punto de transicion en el que la
Desaceleracidon aceleracién normal (FO02) o desaceleracion normal (FO03) cambia a segunda aceleracion
(A092) o desaceleracion (A093). Estas opciones también estan disponibles para el 2do y 3er
motor. Los tiempos de aceleracion y desaceleracidn son siempre partiendo de cero a velocidad
méaxima y viceversa. EI método de transicién se selecciona via A094 como se explica abajo. No
confundir segunda aceleracién/desaceleracion con los parametros del segundo motor!

frecuencia A094=00 frecuencia A094=01
Acel 2
Acel 2

Acel1 ! .
Punto de transicion

t AQ95S|f - - - -~ - - — -~ de frecuencia

Entrada 1

°CH ol | 0
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Teclado Defecto Edic.

Func. Nombre/ . Modo
Cad. Descripcion srRwW | opE RETYD /AL XFE2 | xFU2 | xFF2 | Run
(EU) | (USA) | (dpn) | BA
A092 | Tiempo de aceleracion 2 0.01 2 99.99, 100.0 a 999.9, 15.0 15.0 15.0 VvV

— — 1000. a 3600. (segundos)
Duracion del 2do segmento de aceleracion

A292 | Tiempo de aceleracion (2), 2do motor 0.01 2 99.99, 100.0 a 999.9, 150 | 150 | 150 | vv
1000. a 3600. (segundos)

Duracién del 2do segmento de aceleracion

A392 | Tiempo de aceleracion (2), 3er motor 0.01 a99.99, 100.0 a 999.9, 150 | 150 | 150 | vv
1000. a 3600. (segundos)

Duracién del 2do segmento de aceleracion

A093 | Tiempo de desacel. (2) — — 10.01a99.99, 100.0 2 999.9, 150 | 150 | 150 | vv
1000. a 3600. (segundos)

Duracion del 2do segmento de desac.

A293 | Tiempo de desacel. (2), 2do motor — — 10.01a99.99, 100.0 2 999.9, 150 | 150 | 150 | vv

— 1000. a 3600. (segundos) g
Duracion del 2do segmento de desac., ]
2do motor o=
Oy =
A393 | Tiempo de desacel. (2), 3er motor — — 10.01299.99, 100.0 a 999.9, 150 | 150 | 150 | vv ?D g
= 1000. a 3600. (segundos) g o
Duracién del 2do segmento de desac., vV o 3
3er motor S
A094 | Seleccién del método de transicién | TH 00 | Terminal de entrada [2CH] 00 00 00 X X

(Acel 12 Acel 2) FREE 01 | Transicion por frecuencia

F-F 02 | Para reversa

A294 | Seleccidn del método de transicion | Tr 00 | Terminal de entrada [2CH] 00 00 00 X X
(Acel 1 a Acel 2), 2do motor

FREE 01 | Transicion por frecuencia

F-F 02 | Para reversa

A095 | Seleccidn de la frec. de transicion (Acel 1 a 2) 0.00 a 400.0 (Hz) 0.0 0.0 0.0 X X
Frecuencia de cambio.

A295 | Seleccion de la frec. de transicion (Acel 1 a 2), 2do | 0.00 a 400.0 (Hz) 0.0 0.0 0.0 X X
motor
Frecuencia de cambio.

A096 | Seleccion de la frec. de transicion (Desacel 1a2) | 0.00 a400.0 (Hz) 0.0 0.0 0.0 X X
Frecuencia de cambio.

A296 | Seleccion de la frec. de transicion (Desacel 1 a 2), | 0.00 a400.0 (Hz) 0.0 0.0 0.0 X X
2do motor
Frecuencia de cambio.

‘% NOTA: Si para A095 y A096 (y para el 2do motor), se cambia muy rapido de tiempo de Ace 1
a tiempo de Ace 2 (menos de 1.0 segundo), el inverter puede no ser capaz de cambiar a los

valores de Ace 2 o Desace 2 antes de alcanzar la frecuencia deseada. En este caso, el inverter
decrece la relacion de Ace 1 o Desace 1 a la segunda rampa para alcanzar la frecuencia
deseada.
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Caracteristicas En forma normal la aceleracion y desaceleracion son lineales (defecto). La CPU del inverter

Acel/Desacel puede también calcular otras curvas, tal como se muestra abajo. Las curvas S, U y U invertida
son muy Utiles para aplicaciones particulares. La seleccién es independiente para la aceleracion
y desaceleracion y se seleccionan via A097 y A098, respectivamente. También se puede usar la
misma o diferente curva para aceleracion y desaceleracion.

Valor 00 01 02 03
Curva Lineal Tipo S Tipo U Tipo U invertida
Frecuencia Frecuencia Frecuencia Frecuencia
________ I _______/_/I _______/_/I _______/_/I
Acel | A A s
7/ e e
I , I L I , I
A97 | . | . 7’ | , / |
I P I P I , I
| v’ | s | s |
7 7 7
I , I , I , I
tiempo tiempo tiempo tiempo
) Frecuencia Frecuencia Frecuencia Frecuencia
©
c 0 |
S 8 |
ST Desacel
5 I
'8 A98 |
= @©
c I
o |
o I
tiempo tiempo tiempo tiempo
Aceleracién y Evita arranques y Aplicaciones de fuerza controlada, como ser

Aplicacion | desaceleracion lineal | paradas bruscas. Muy | bobinadoras
tipica para aplicaciones gen- | util en elevadores y

erales cintas transportadoras
Teclado Defecto Edic.
Func. Nombre/ . Modo
Cad. Descripcion SRW OPE Rango y Ajustes XFE2 | xFU2 | xFF2 | Run
(EU) | (USA) | (Jpn) | BA
A097 | Seleccién de la curva de Lirear 00 | Lineal 00 00 00 X X
aceleracion
Determina la curva de S-ourue 01 | Curva-S
aceleracion 1y 2 a usar Umcurue 02 | Curva-u
RlU-curue 03 | Curva-U invertida

EL-curue 04 | CurvaEL-S

A098 | Seleccidn de la curva de Lirngar 00 | Lineal 00 00 00 X X
desaceleracion
Determina la curva de S-cuprue 01 | Curva-S
desaceleracion 1y 2 a usar ot 02 | curva-u
RU-curue 03 | Curva-U invertida

EL-curue 04 | Curva EL-S

Las curvas de aceleracion y desaceleraciéon pueden variar su flecha para lograr la mejor
caracteristica de acuerdo a la aplicacion. Los parametros A131y A132 controlan las flechas de
la aceleracién y desaceleracion en forma independiente. Los gréaficos siguientes muestran las
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frecuencias y los porcentajes de curvatura de acuerdo a cada punto, para 25%, 50% y 75% de
intervalos de aceleracion. Las curvas de aceleracion y desaceleracion pueden variar su flecha
para lograr la mejor caracteristica de acuerdo a la aplicacion. Los parametros A131y A132
controlan las flechas de la aceleracion y desaceleracion en forma independiente. Los graficos
siguientes muestran las frecuencias y los porcentajes de curvatura de acuerdo a cada punto,
para 25%, 50% y 75% de intervalos de aceleracién.

Frecuencia Frecuencia Frecuencia
% del objetivo % del objetivo % del objetivo
100 B 100
96.9 I 7
98| - - - - — | '
82.4 875 =~~~ T ./// I
S i !
el A0 1 eso
| I// | |
| al | !
3s0FL -/ 7 | [ 35.4
L7 | | 31.6
/1 ! ! ! 125
17.6 AN I I : 6.25|- =
3.1 2 i | i , 0.39
25 50 75 @t
Q)
o
S 2
12
8
Teclado Defecto Edic. g o
Func. Nombre/ . Modo Q
Cad. Descripcion SRW | OPE RETYDL AL XFE2 | xFU2 | xFF2 | Run ®
(EU) | (USA) | (3pn) | BA
A131 | Flecha de la curva de a1 01 | Menor desviacion 02 02 02 v X
aceleracion wan
Ajusta el valor de la 18 10 | Mayor desviacion V X
flecha para la curva de
aceleracion en 10 niveles
A132 | Flecha de la curva de a1 01 | Menor desviacién 02 02 02 VX
desaceleracion e
Ajusta el valor de la 18 10 | Mayor desviacion V X
flecha para la curva de
aceleracion en 10 niveles
Ajustes Los parametros siguientes ajustan las caracteristicas de las entradas analdgicas. Estos
Adicionales de parametros ajustan los valores de inicio y finalizacion de la frecuencia de salida del inverter al

usar la entrada analdgica de tension o corriente asi como los rangos de frecuencia de salida. Los

las Entradas > . o W
diagramas relacionados con estas caracteristicas se encuentran en “Ajuste de las Entradas

Analogicas Analdgicas y Miscelaneos” en pag 3-11.
Teclado Defecto Edic.
Func. Nombre/ Rando v Aiustes Modo
Caéd. Descripcioén SRW | OPE goyA XFE2 | xFU2 | xFF2 | Run
(EU) | (USA) | Opn) | BA
A101 | [OI]-[L] inicio del rango activo de frec. — — | 0.00a400.0 (Hz) 00.0 | 00.0 | 00.0 | vx

Punto de inicio de la frecuencia de salida
correspondiente a la sefial de entrada

A102 | [OI]-[L] fin del rango activo de frec. — — | 0.00a400.0 (Hz) 00.0 | 00.0 | 00.0 | vx

Punto final de la frecuencia de salida
correspondiente a la sefial de entrada
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Teclado Defecto Edic.
Func. Nombre/ . Modo
Cod. Descripcion saw | ope Rangoy Ajustes | s | wru2 | xFF2 | Run
(EU) | (USA) | (3pn) | BA
A103 | [OI]-[L] inicio del rango activo de — — | 0a100% 20. 20. 20. V X
corriente

Punto de inicio para el rango activo de la
sefial de entrada

A104 | [OI]-[L] fin del rango activo de corriente — — | 0a100% 100. | 100. | 100. | vx
Punto final para el rango activo de la sefial
de entrada
A105 | [OI]-[L] habilitacidn de la frecuenciade | QI-ExS 00 | A101 como inicio 01 01 01 V X
inicio BHz 01 | Usa OHz
Al1l | [O2]-[L] inicio rango activo de frecuencia | — — | -400. a 400. (Hz) 0.00 | 0.00 | 0.00 | vx
5 Inicio de la frecuencia de salida correspon-
c [72] - - -z
S 9 diente a la entrada bipolar de tension
S ) - -
g = Al12 | [O2]-[L] fin rango activo de la frecuencia — — | -400. a 400. (Hz) 0.00 | 0.00 | 0.00 | vx
©
hg K Es el final de la frecuencia de salida corre-
8 spondiente a la entrada bipolar de tension
Al13 | [O2]-[L] inicio rango activo de tension — — | -100a 100 (%) -100. | -100. | -100. | vx
Punto de inicio para el rango activo de la
sefial de entrada
Al14 | [O2]-[L] fin rango activo de la tension — — | -100 a 100 (%) 100. | 100. | 100. | vx

Punto final del rango activo de la sefial de
entrada

Operaciones con Funcion de Calculo para la Entrada Analdgica — El inverter puede matematicamente

la Frecuencia combinar dos fuentes de entrada en un solo valor. La Funcién de Calculo puede sumar, restar o
multiplicar dos fuentes seleccionadas. Esto proporciona la flexibilidad necesaria para varias
aplicaciones. Se puede usar el resultado para ajustar la frecuencia deseada (usar A001=10) o la
entrada de la variable de proceso del PID, (PV) (usar A075=03).

Teclado Defecto Edic.
Func. Nombre/ . Modo
Céd. Descripcion SRW | oPE Rango y Ajustes XFE2 | xFU2 | xFF2 | Run
(EV) | (USA) | @pn) | BA
A141 | Seleccion de la Entrada A REM 00 | Operador digital (A020/A220/A320) 02 02 02 VX
para la funcién de Calculo =
VE 01 | Potenciémetro del teclado
0 02 | Entrada [O]
a1 03 | Entrada [OI]
oM 04 | Puerto de comunicacion
oF1 05 | Tarjeta de expansion 1
opz 06 | Tarjeta de expansion 2

FLS 07 | Tren de pulsos
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Teclado Defecto Edic.
Func. Nombre/ . Modo
Cad. Descripcion SrRW | opE REYOPAINSES XFE2 | xFU2 | xFF2 | Run
(EU) | (USA) | (Ipn) | BA
A142 | Seleccion de la Entrada B REM 00 | Operador digital (A020/A220/A320) 03 03 03 V X
para la funcion de Calculo -
VR 01 | Potencidémetro del teclado
0 02 | Entrada [O]
01 03 | Entrada [OI]
ComM 04 | Puerto de comunicacion
OF1 05 | Tarjeta de expansion 1
oFz 06 | Tarjeta de expansion 2
FLS 07 | Tren de pulsos
A143 | Operador Y] 00 | ADD (entrada A + entrada B) 00 00 00 VX
Calcula el valor basado en la | SUE 01 | SUB (entrada A — entrada B) Q)
entrada A (A141) y la -8
entrada B (A142) FLIL 02 | MUL (entrada A x entrada B) L =
Oy =
A145 | Frecuencia ADD — — | 0.00a99.99, 100.0 a 400.0 (Hz) 0.00 0.00 0.00 V X ('BD g
A146 | Selecciona la direccién ADD | Fli 00 | Plus (suma el valor de Al45 ala 00 00 00 VX § =
frecuencia de salida) o
R 01 | Menos (resta el valor de Al45ala
frecuencia de salida)

Curvas de Acel/  Los parametros A150 a A153 afectan las pendientes de aceleracion y desaceleracion para las

Desacel para curvas S relacionadas con el ascensor.
Ascensores
Teclado Rango Defecto
Func. Nombre/ y
Cad. Descripcion Ajuste | xFE2 | xFU2
SRW OPE . (EU) | (USA)

A150 | EL-Scurvade acel.radiol | Rango: 0.a 50. (%) 25. 25. 25. X X
Al151 | EL-S curvade acel.radio2 | Rango: 0. a 50. 25. 25. 25. X X
A152 | EL-S curvadesacel. radio1 | Rango: 0. a 50. 25. 25. 25. X X
A153 | EL-S curva desacel. radio 3 | Rango: 0. a 50. 25. 25. 25. X X
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Grupo “B”: Funciones de Ajuste Fino

El Grupo “B” de funciones y pardmetros ajusta algunos de los mas sutiles pero Utiles aspectos
para el control del motor y del sistema.

Modo Re El modo re arranque automatico determina como el inverter reasumiré la operacién luego de un
arranque evento de disparo. Las cuatro opciones posibles proporcionan ventajas en varias situaciones. El
Automatico inverter puede leer la velocidad a que gira el motor por medio del flujo residual y re arrancarlo

a partir de ese valor de frecuencia. El inverter puede re arrancar el motor un cierto nimero de
veces dependiendo del tipo de evento:

» Sobre corriente, re arranca tres veces
» Sobre tension, re arranca tres veces
« Baja tension, re arranca 16 veces

Para poder reiniciar la operacion luego que el inverter alcanzé el maximo ndmero de re
arranques (3 o0 16), se debe cortar la alimentacion y volver a reponerla o presionar el reset.

Se pueden especificar los parametros de baja tension y tiempo de demora al re arranque. El

3 apropiado ajuste dependera de las condiciones de su aplicacion, la necesidad de re arrancar o no
S g determinados procesos y de las condiciones de seguridad.
'g ) Falta de tension < al tiempo de falla Falta de tensién > al tiempo de
5 \% (B002), el inverter reasume falla (B002), el inverter dispara
O = . o
= 0“_5 Tension Tension
o
(@]
| |
Salida | Salida ' : |
inverter [ inverter I l
| |
: | |
I | X | | | ]
Motor [ , giro libre Motor | I giro libre
' 1 | '
I I | | ! |
W | | |
! : I | : ' [
v 1 1 ., |
0 — «— Faltadetension 1 0 —»Falta de tensione— t
Tiempo de | ' l | [ | Tiempo de
falla ~ 4[BO02 —[B002| ¢— gy

\ |
Tiempo de espera ‘4 |B003| -’

Teclado Defecto Edic.
Func. Nombre/ . Modo
Cad. Descripcion SRW | oPE REMYDY S XFE2 | xFU2 | xFF2 | Run
(EU) | (USA) | (Gpn) | BA
B001 | Seleccién del modo re ALM 00 | Alarma después del disparo, no re 00 00 00 VX
arranque automatico arranca
ZET 01 | Re arranca a OHz
RET 02 | Reasume la operacién luego de igualar
frecuencia
FTF 03 | Reasume previa igualacion de frecuen-
cia, desacelera, para y dispara
FIx 04 | Re arranca con igualacion activa de la frec.
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Teclado Defecto Edic.

Func. Nombre/ - Modo
Cad. Descripcion SRW | OPE Rangoy Ajustes XFE2 | xFU2 | xFF2 | Run
(EU) | (USA) | (Jpn) | BA
B002 | Tiempo considerado para la baja tensién | 0.3 a 25.0 (segundos) 1.0 1.0 1.0 VX

Tiempo total que puede pasar sin que el inverter salga de servicio ante una baja
tension de entrada. Si la baja tension se prolonga por un tiempo mayor al establec-
ido, el inverter sale de servicio. Si el tiempo es menor re arranca.

B003 | Tiempo de espera antes de re arrancar el | 0.3 a 100 (segundos) 1.0 1.0 1.0 VX
motor

Tiempo de espera antes de reasumir el
arranque luego de recuperada la tensién.

B004 | Habilitacion del re OFF 00 | Deshabilitada 00 00 00 VX

arranque por falta de oM 01 | Habilitada
tension o baja tension

noFF | 02 | Habilitado en stop y rampa hasta parar o
o
B005 | NGmero de re arranques | 1& 00 | Re arranca 16 veces 00 00 0 | vx N é‘
por p,aja tension, falta de FREE 01 | Re arranca siempre 5\ S
tensién Sl
e _ . - 3 S
B006 | Habilitacion de la OFF 00 | Deshabilitado — no dispara por falta de 00 00 00 VX 83>
deteccidn de falta de fase fase S
[ 01 | Habilitado — dispara por falta de fase
B007 | Seleccion de la frecuencia de re arranque | 0.00 a 400.0 (Hz) 0.00 | 0.00 | 0.00 | vx

Cuando la frecuencia (velocidad) del
motor es menor a este valor, el inverter re
arrancara de 0 Hz

B008 | Seleccion del re arranque ALk 00 | Re arranca siempre 00 00 00 V X
luego de disparar
25 01 | Arrancaa 0 Hz
RET 02 | Arranca luego de igualar frecuencia
FTF 03 | Re arranca luego de desacelerar y parar
habiendo igualado frecuencia
FIx 04 | Re arranca con igualacion activa de la frec.
B009 | Seleccion del re arranque por | 1& 00 | 16 veces 00 00 00 V X

baja tensién
J FREE 01 | lHimitada

B010 | Cantidad de re arranques luego de baja 1 a 3 (veces) 3 3 3 V X
tension o sobre corriente

B011 | Tiempo de espera al re arranque 0.3 2 100.0 (segundos) 1.0 1.0 1.0 V X

PRECAUCION: Si hay una pérdida de fase la corriente de “ripple” se incrementa y reduce la
vida de los capacitores. También puede resultar en una falla en el rectificador. Si hay una
pérdida de fase bajo carga, el inverter podria dafiarse. Prestar especial atencion a la BOO6.
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Ajuste del Nivel  El nivel térmico electronico, protege al Factor de

Térmico inverter y al motor contra sobre temper- reduccion

Electrénico aturas debido al exceso de carga. Emplea  de corrienfeTorque constante
una curva de tiempo inverso para deter- x 1.0 -
minar el punto de disparo. La alarma de : :
sobre carga [THM] se puede enviar a un x0.8 | Torque |
terminal inteligente de salida. % 0.6 , reducido !
Primero usar B013 para elegir la : : | :
caracteristica de par que se ajusta a su ! ! ! [
carga. De esta forma el inverter siempre o ,  Hy
usa la mejor caracteristica para su 0 5 20 60 120
aplicacion. Frecuencia de salida

El torque desarrollado en el motor es

directamente proporcional a la corriente que circula por los bobinados, la que es proporcional a
la temperatura generada. Por esta razon, se debe ajustar la sobre carga térmica en valores de
corriente (amperes) en el pardmetro B012. El rango es de 50% a 120% de la corriente nominal
de cada modelo de inverter. Si la corriente excede el nivel especificado por Ud. el inverter
disparara indicando el evento (error EO5) en la tabla de su historia. La salida al motor se corta

(]
2 » ante esta situacion. Se dispone de ajustes separados para el segundo y tercer motor (si fuera
o 2 aplicable), como se ve en la tabla siguiente.
g 2
5% Funcion
= @© s ..,
o codigo Funcién/Descripcion Dato o Rango
(@]
B012/B212 | Ajuste del nivel térmico electronico Rango: 0.2 a 1.2 veces la corriente
/ B312 (calculado por el inverter en base a su nominal
corriente de salida)

Por ejemplo, supongamos que Ud. tiene un

inverter modelo SJ700-110LFE. La corriente Tiempo

nominal del motor es 46A. El rango de ajuste es ) de

(0.2 * 46) a (1.2 *46), 0 9.2A a 55.2A. Paraun  disparo

ajuste de B012 = 46A (100%), la respuesta se 60

aprecia en la curva de la derecha.

La caracteristica térmica electronica ajusta la 05

forma en la que el inverter calculard el calentam- '

iento térmico basado en el tipo de carga 0

conectada al motor a través del parametro B013.

PRECAUCION: Cuando el motor gira a bajas 116% 150%  200%
velocidades, el efecto de ventilacion interna Corriente de disparo a 60 Hz

decrece.

La tabla debajo presenta los perfiles de par ajustables. Usar el que mas se acerque a su carga.

Funcién/Cédigo Dato Funcién/Descripcion

00 | Torque reducido

B013/B213/B313 01 | Torque constante

02 | Ajuste libre
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Caracteristica de Torque Reducido — El ejemplo mostrado debajo, presenta la curva
caracteristica de torque reducido (por ejemplo motor y corriente nominal). A 20Hz, la corriente
de salida se afecta por el valor 0.8 para dar mas tiempo de disparo:

Factor de
reduccién Tiempode
disparo
x1.0
60 |- _ _ _
x 0.8
x 0.6
05 |-----
0 .  Hz 0 — — A
5 20 60 427 55.2 73.6
92.8% 120% 160%

Corriente de disparo a 20 Hz

Caracteristica de Torque Constante — En la caracteristica de par constante para el ejemplo de

motor dado en la curva abajo, a 2.5 Hz, la corriente de salida del motor se debe afectar por el

factor 0.9.

Factor de
reducciénde
corriente

x 1.0
x 0.9
x 0.8

Tiempo

60

0.5

Hz 0

A

47.8 621
104%

135%

82.8
180%

Corriente reducida a 2.5 Hz

Caracteristica Térmica de Ajuste Libre - Se puede ajustar la caracteristica térmica
electrénica por medio de una curva de construccion libre definida por tres puntos, segun la

siguiente tabla:.

Funcion N
Cédigo Nombre Descripcion Rango
B015/B017/ | Frecuencias de ajuste 1, | Puntos de coordenadas para el eje x 0 a 400Hz
B019 2y3 (horizontal) en la curva de ajuste libre
B016/B018/ | Corrientes de ajuste 1, 2 | Puntos de coordenadas para el eje y 0.0 = (deshab.)
B020 y3 (vertical) en la curva de ajuste libre 0.1 a1000.

]
Q
—
QO
=
[¢]
—
=
o
w

ap uoloeinbiuon
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El grafico a la izquierda presenta la region posible de ajuste de la curva de ajuste libre. El
grafico de la derecha muestra un ejemplo dado, donde estan definidos los tres puntos por medio
de B015 — B020.

Factor de Corriente
reduccion
Hee! salida (A)
x 1.0 7 - BO2O|}F - - - - - = = = = - -
l | |
x 0.8 ! : BO18||- - - - — - . |
| Rango ajuste 1 | ! |
|
' I I |
| : B016 | \ ' \
! I | | | I
0 ! A 0 f f f f Hz.
5 Frecuencia 400 [B015||B017|[B019|| Ax04|-recuencia
de salida maxima

Supongamos que el ajuste térmico electrdnico cargado en (B012) es 44 Amperes. El grafico
abajo a la izquierda muestra los efectos del ajuste libre en la curva de torque. Por ejemplo, a
(BO17) Hz, el nivel de corriente de salida causa sobre temperatura en el factor (B018). El
grafico presenta los niveles reducidos de corriente en las condiciones dadas.

Tiempo

()
-O(IJ
[
o 2
O o
S e
\(©
25
c o
(@]
(@]

60 (x) =B018 valor x 116%
(y) = B018 valor x 120%
z

(z) = B0O18 valor x 150%

0.5

x) (v (@)
Corriente reducida a (B017) Hz

Cualquier terminal inteligente de salida, se puede programar para dar una advertencia térmica
[THM]. El parametro C061 determina el umbral. Por favor referirse a “Sefiales de Advertencia
Térmica” en pag 4-51 para mas detalles.

Teclado Defecto Edic.
Func. Nombre/ Rando v Aiustes Modo
Cad. Descripcion srRw | opE goyA XFE2 | xFU2 | xFF2 | Run
(EV) | (USA) | @pn) | BA
B012 | Ajuste del nivel térmico electrénico 0.20 x I nominal) a I nominal del inverter | vx
(2.00 x I nominal) (A)
B212 | Ajuste del nivel térmico electrénico, 2do motor | 0.20 X | nominal) a I nominal del inverter VX
(2.00 x I nominal) (A)
B312 | Ajuste del nivel térmico electrdnico, 3er motor | 0.20 x | nominal) a I nominal del inverter VX
(2.00 x I nominal) (A)
B013 | Caracteristica térmica SUE 00 | Torque reducido 01 01 00 VX
electronica CRT 01 | Torque constante
FREE 02 | Ajuste V/f libre
B213 | Caracteristica térmica SUE 00 | Torque reducido 01 01 00 VX
electronica, 2do motor CRT 01 | Torque constante
FREE 02 | Ajuste V/f libre
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aceleracion o en velocidad constante, la
restriccion de sobre carga reduce la
velocidad automaticamente. Esta
caracteristica no genera una salida de
servicio. Se puede elegir la aplicacion Frecuencia

0

Teclado Defecto Edic.
Func. Nombre/ . Modo
Cad. Descripcion SRW | oPE Rangoy Ajustes XFE2 | xFU2 | xFF2 | Run
(EU) | (USA) | pn) | BA
B313 | Caracteristica térmica SUE 00 | Torque reducido 01 01 00 V X
electronica, 3er motor CRT 01 | Torque constante
FREE 02 | Ajuste V/f libre
B015 | Frecuencia (1) del ajuste térmico libre 0.0 a400.0 (Hz) 0. 0. 0. v X
B016 | Corriente (1) del ajuste térmico libre 0.0 a 1000. (A) 0.0 0.0 0.0 VX
B017 | Frecuencia (2) del ajuste térmico libre 0.0 a400.0 (Hz) 0. 0. 0. v X
B018 | Corriente (2) del ajuste térmico libre 0.0 a2 1000. (A) 0.0 0.0 0.0 VX
B019 | Frecuencia (3) del ajuste térmico libre 0.0 a400.0 (Hz) 0. 0. 0. V X
B020 | Corriente (3) del ajuste térmico libre 0.0 a2 1000. (A) 0.0 0.0 0.0 VX
&
Restriccién de Si la corriente de salida del inverter rea d triccis S 2
Sobre Carga excede el valor deseado, especificado Corriente area de restriccion o “_:C:
por el usuario, ya sea durante la delmotor [~ /7 N~/ r=="(Bo22 3 o
5 g
n 3
Q.
(0]

de la restriccion de sobre carga sélo de salida | !

durante la velocidad cte., o para detectar | I

altas corrientes durante la aceleracion. / — :
O puede usar el mismo umbral para B023 /

ambos casos, aceleracién y velocidad

constante. En el caso de desaceleracion controlada, el inverter lee la corriente de salida y la
tension de CC. El inverter tratara de incrementar la frecuencia de salida para evitar el disparo
por sobre corriente o sobre tension (debida a la regeneracion).

Cuando el inverter detecta una sobre carga, desacelera el motor a fin de reducir el valor de
corriente debajo del umbral elegido. También se puede elegir la relacidn de desaceleracion.

Teclado Defecto Edic.
Func. Nombre/ . Modo
Cad. Descripcion SRW | OPE Rangoy Ajustes XFE2 | xFU2 | xFF2 | Run
(EU) | (USA) | pn) | BA
B021 | Modo de restriccion | OFF 00 | Deshabilitado 01 01 01 VX
de sobre carga
Selecciona el modo (i 01 | Habilitada para aceleracion y
de operacién en sobre velocidad constante
carga . - - -
g CRT 02 | Habilitada sélo para velocidad
constante
H-F 03 | Habilitada para desaceleracién y
velocidad constante
B022 | Nivel de sobre carga (0.20 2 2.00) x I nominal (A) 1.5 veces I nominal | vx
B023 | Relacion para la desaceleracion 0.10 a 30.00 (segundos) 1.00 | 1.00 | 1.00 VX
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Teclado Defecto Edic.
Func. Nombre/ . Modo
Cad. Descripcion SRW | OPE Rangoy Ajustes XFE2 | xFU2 | xFF2 | Run
(EU) | (USA) | (Jpn) | BA
B024 | Modo de restriccién | OFF 00 | Deshabilitado 01 01 01 VX
de sobre carga (2)
Selecciona el modo (i 01 | Habilitada para aceleracion y
de operacidn en sobre velocidad constante
carga - Y - -
g CRT 02 | Habilitada sélo para velocidad
constante
H-F: 03 | Habilitada para desaceleracién y
velocidad constante
B025 | Nivel de sobre carga (2) (0.20 a 2.00) x I nominal (A) 1.5 veces | nominal | vx
B026 | Relacion para la desaceleracion (2) 0.10 a 30.00 (segundos) 1.00 | 1.00 | 1.00 VX
B027 | Habilitacion de la aOFF 00 | Deshabilitada 01 01 01 VX
supresion de sobre —
corriente Y 01 | Habilitada
B028 | Limite de corriente para la igualacion de (0.20 2 2.00) x I nominal (A) 1 vez | nominal V X
frecuencia de re arranque
B029 | Cte. de tiempo p/igualacion de frecuencia 0.10 a 30.00 (segundos) 0.50 | 0.50 | 0.50 V X
B030 | Seleccion de la CUTOFF 00 | Ultima frecuencia de corte 00 00 00 VX
frecuencia de re — —
arranque M 01 | Frecuencia maxima
SET 02 | Frecuencia ajustada

NOTA: Se dispone de dos conjuntos de parametros de ajuste de la restriccién de sobre carga.
El conjunto a ser usado, se selecciona a través de uno de los terminales inteligentes de entrada
(ver “Restriccion de Sobre Carga” en pag 4-29).
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Modo Bloqueo de La funcién de bloqueo de software, impide la modificacion accidental de parametros por parte
Software del usuario. Por medio de B0O31 se pueden seleccionar los niveles.

La tabla dada abajo, muestra las combinaciones posibles de B031 a
través de cédigos o del estado del terminal [SFT]. Cada signo “v” o M
eyt s - . . . odo
X" indica si el correspondiente parametro puede o no ser editado. La RUN
columna de Pardmetros Comunes dada abajo muestra los niveles de B A
acceso Bajo y Alto. Estos se refieren a las tablas dadas en este
capitulo y esta mencionado en la columna Edic. Modo Run como se
muestra a la derecha. Las dos marcas (v 0 Xx) bajo las columnas “B y
A’ indican los niveles Bajo y Alto de acceso a parametros como se
define en la tabla siguiente. En algunos casos de blogqueo, se puede acceder so6lo a la edicién del
parametro FOO01 y al grupo de multi velocidades A020, A220, A021-A035, y A038 (Jog). No
obstante, no se incluye el parametro A019, seleccidn de la operacion de multi velocidad. El
acceso a la edicidn de B031 es Unica y esta especificada en las dos columnas a la derecha.

Edic.

XV

Modo de Entrada Parametros Normales FO\?ellg:::\él:(;t" B031
bloqueo Inteligente
B031 [SFT] Parado Run Parado o Run Parado Run - Cg)
A . Q =
00 OFF v Bajo nivel v v X s.Q
3 3
ON X X X \Y X @ o
o<
01 OFF v Bajo nivel v v X @ =2
(0]
ON X X v v X
02 (ignorado) X X X v X
03 (ignorado) X X v v X
10 (ignorado) v Alto nivel v v v
"""" NOTA: Debido a que la funcion B0O31 esta siempre accesible cuando el motor esta parado, no
presenta la caracteristica de contrasefia (password) como puede ser en otros dispositivos.

Teclado Defecto Edic.
Func. Nombre/ . Modo
Cad. Descripcion SRW | OPE Rangoy Ajustes XFE2 | xFU2 | xFF2 | Run
(EU) | (USA) | (Jpn) | BA
B031 | Seleccion del modo de | MD@ 00 | Acceso de bajo nivel, [SFT] bloquea la 01 01 01 VX
bloqueo de software edicion

Pl 01 | Acceso de bajo nivel [SFT] bloquea la
edicion excepto FO01 y Multi velocidad

MDZ 02 | No hay acceso a edicion

MIE 03 | No hay edicion excepto FO01 y Multi
velocidad

MDiG 10 | Acceso de alto nivel, incluyendo B031

“““ NOTA: Para inhabilitar la edicién cuando se selecciona 00 y 01 en B031, se debe asignar a uno
de los terminales de entrada la funcién [SFT]. Ver “Bloqueo de Software” en pag 4-23.
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Ajustes Los ajustes miscelaneos incluyen factores de escala, cédigos de inicializacion y otros. Esta
Misceldneos seccidn cubre el ajuste de algunos importantes parametros necesarios para la configuracion.
Teclado Defecto Edic.
Func. Nombre/ . Modo
Cad. Descripcién srRw | opPE Rango y Ajustes XFE2 | xFU2 | xFF2 | Run
(EU) | (USA) | (3pn) | BA
B034 | Advertencia de tiempo de — — 1 0a9999. (0 a99990), 1000 a 0. 0. 0. VX
Run/alimentacioén 6553 (10000 a 655300) (horas)
B035 | Restriccion en el sentido de |FREE | 00 | Ambas direcciones 00 00 00 X X
iro -
g Fl 01 | Sélo directa X X
Ry 02 | sélo inversa X X
B036 | Seleccion de la tensién — — | 000 (corto) a 255 (largo) 06 06 06 V X
reducida de arranque
3 Ajustes de las El inverter tiene la capacidad (opcional) de suprimir la edicion y presentacion de ciertos
:5 6 Funciones de parametros. Con 8037 se seleccionan I_as opciones. El proposito de esta funcién es pc_ultar
S® Pantalla parametros secundarios que no son aplicables frente a otros fundamentales en la edicion. Por
5 \% ejemplo, el parametro A001 = 02 configura el comando de frecuencia del inverter para el
2 potencidmetro incorporado. En este caso no se usaran las entradas analégicas para el ajuste de
o frecuencia.
(@]
Teclado Defecto Edic.
Func. Nombre/ . Modo
Cad. Descripcién SRW OPE Rango y Ajustes XFE2 | xFU2 | xFF2 | Run
(EU) | (USA) | 3pn) | BA
B037 | Restriccidn de las AlLL 00 | Todas 00 00 00 VX

funciones en pantalla R ) : -
P FUMCTION 01 | Solo las funciones utilizadas (ver

tabla abajo)

LUSER 02 | Sélo funciones seleccionadas por
el usuario (configurar con UO1 a
u12)
COMFPERE 03 | Comparacion de datos
EASIC 04 | Pantalla basica
B038 | Seleccion de pantalla STR 00 | Ultimo valor grabado (STR) 01 01 01 VX
inicial
Fr 01 | DoO1
Tout 02 | D002
Tiir 03 | D003
F-CHY 04 | D007
F-SET 05 | Foo1
B039 | Habilitacion de la OFF 00 | Deshabilitado 00 00 00 VX

funcién automatica del —
usuario 0k 01 | Habilitado
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Por ejemplo, se puede ajustar BO37=01 para suprimir la presentacién de todas las entradas
analdgicas cuando el parametro A001=02, como se ve en la primera fila de la siguiente tabla.

Funcién Dato Funciones no Presentadas Notas
Cadigo (cuando B37 = 01)
A001 01 A005, A006, A011 — A016, A101— | [O], [OI], [O2] terminales
All4, C081 - C083, C121 - C123
A002 01, 03, 04, | BO87 Tecla Stop
05
A019 00 A028 — A035 Funcién Multi-velocidad
C001 - C008 02, 03, 04,
05
Funcion Dato Funciones no Presentadas Notas
Codigo (cuando B37 = 01)
A044, A244 02 B100 - B113 Métodos de Control
A051 01 A052 — A059 Freno por CC
A071 01 A072 — A076, C044 Funcion PID
A094 01 A095 — A096 Ajuste de frecuencia para el
A294 01 | A0295— A296 segundo estado
B013, B213, 02 B015 - B020 Caracteristica térmica
B313 electronica
B021 01,02 |B022,B023 Restriccion de sobre carga
B024 01,02 | B025, B026 Restriccion de sobre carga 2
B095 01, 02 B090 — B096 Frenado dindmico
06 A038, A039 Impulso “Jogging”
F202, F203, A203, A204, A220, | Control del 2do motor
A241 — A244, A261, A262,
08 A292 - A296,B212, B213, H202
—H206, H220 — H224, H230 -
H234, H250 — H252, H260
C001 - C008 11 B088 Giro libre
17 F302, F303, A303, A304, A320, | Control del 3er motor
A342 — A344, A392, A393,
B312, B313, H306
18 C102 Reset
27,28,29 | C101 UP/DWN
00,01 |A041-A043 Ajuste de torque
A044 04 HO060 Limitador SLV c/dominio de
OHz
00,01 |A241-A243 Ajuste de torque
A244 04 H260 Limitador SLV c/dominio de
OHz
03, 04, 05 | B0O40 — B046, HO01, HO70 — Control Vectorial
AO44 HO072, H002, H005, H020 -

H024, HO30 — H034, H050 —
H052, H060
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Funcion Dato Funciones no Presentadas Notas
Cédigo (cuando B37 = 01)
03, 04 B040 - B046, H001, HO70 — Control Vectorial
A244 HO072, H202, H205, H220 —
H224, H230 — H234, H250 -
H252, H260
A097 01, 02,03 | A131 Patrones de acel. cte-
A098 01, 02,03 | A132 Patrones de desacel. cte.
B098 01, 02 B099, C085 Termistor
B050 01 B051 - B054 Falta instantanea de tensién
B120 01 B121 - B126 Control de freno externo
Funcién Dato Funciones no Presentadas Notas
Codigo (cuando B37 = 01)
02, 06 C042, C043 Sefial de arribo a frecuencia
03 C040, C041 Aviso de sobre carga
C021-C025, 07 C055 - C058 Sobre torque
C026 21 C063 Deteccién de velocidad cero
24,25 C045, C046 Arribo a frecuencia
26 Cco11 Aviso de sobre carga 2
H002 00 HO020 — H024 Ctes. del Motor
01,02 | HO30 - HO34 Ctes del Motor (auto-ajuste)
H202 00 H220 - H224 Ctes. del Motor
01,02 | HO023-H0234 Ctes del Motor (auto-ajuste)
P010 01 P011 - P023, P025 — P027 Tarjetas de Expansion
Teclado Defecto Edic.
Func. Nombre/ . Modo
Cad. Descripcion SRW | oPE Rangoy Ajustes XFE2 | xFU2 | xFF2 | Run
(EV) | (USA) | @pn) | BA
B040 | Seleccion de la limitacion de 4-5ET | 00 | 4-cuadrantes 00 00 00 V X
torque TH 01 | Seleccionado por dos entradas
(ver p. 4-30)
oz 02 | Por entrada analégica [02]
(0 a 10V =0 a 200%)
oF1 03 | Desde la tarjeta de expansion 1
opz 04 | Desde la tarjeta de expansion 2
B041 | Limitacion de par (1) (directaen | 156 150 | 0. a 200. (%) 150. | 150. | 150. | vx
traccion modo 4 cuadrantes) o N0 | Deshabilitado
B042 | Limitacion de par (2) (reversaen | 158 150 | 0. a 200. (%) 150. | 150. | 150. | vx
regeneracion modo 4 cuadrantes) | -
i No | Deshabilitado
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Teclado Defecto Edic.
Func. Nombre/ . Modo
Cad. Descripcion SRW | oPE Rangoy Ajustes XFE2 | xFU2 | xFF2 | Run
(EU) | (USA) | pn) | BA
B043 | Limitacion de par (3) (reversaen | 15@ 150 | 0. a 200. (%) 150. | 150. | 150. | wvXx
traccién modo 4 cuadrantes) o N0 | Deshabilitado
B044 | Limitacion de par (4) (directaen | 15E 150 | 0. a 200. (%) 150. | 150. | 150. | vx
regeneracion modo 4 cuadrantes) o no | Deshabilitado
B045 | Habilitacion de la limitacién de | OFF 00 | Deshabilitado 00 00 00 VX
torque LADSTOP
Temporariamente para la rampa | Ot 01 | Habilitado V X
de acel/desacel en la limitacion
de par. Disponible para SLV,
dominio de 0 Hz, o control vecto-
rial con sensor
B046 | Habilitacion de run en reversa aFF 00 | Deshabilitado 00 00 00 v X
Prohibe el giro en reversa Ik 01 | Habilitado

U
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Desaceleracion Controlada al Faltar Alimentacioén — Cuando esta habilitada, esta caracteris-
tica permite al inverter controlar la desaceleracién del motor ante una pérdida de alimentacion
Primero, se debe hacer un cambio en el cableado del inverter. Ver “Desacel. Controlada y
Alarma p/Pérdida de Alim.” en pag 4-4 para completar las instrucciones incluyendo cableados
y diagramas de tiempo para el uso de la desaceleracion controlada ante una pérdida de
energia.

ap uoloeinbiuon

Luego de hacer el cambio de cableado, usar la funcién B0O50 para habilitar la caracteristica.
Usar B051 para determinar el punto en el que la caida de CC disparara la desaceleracion
controlada. Usar el parametro B054 para especificar el valor de velocidad a que ira al perder la
alimentacién y B053 para especificar la duracion de la desaceleracion lineal.

Durante la desaceleracion controlada, el inverter por él mismo acta como carga para desacel-
erar el motor. Ya sea con cargas de alta inercia o tiempos muy cortos de desaceleracion (o
ambos), el inverter podria no presentar una impedancia como para evitar la salida de servicio
por sobre tension de CC. Usar B052 para especificar el umbral de sobre tensidn. En este caso,
el inverter pausa la desaceleracion (girando a velocidad cte). Cuando la tension de CC cae
debajo del umbral, se reasume la desaceleracion. El proceso pausa/reasumir se repetira tantas
veces como sea necesario hasta que la energia de CC sea consumida (alarma por baja tension).

En al caso en que B052 sea menor que la tension de alimentacion del inverter se deben hacer
consideraciones especiales:

* Si B052 Umbral de Sobre Tension ante Pérdida de Alimentacion es menor que BO51 Nivel
de Disparo de la Tension de CC ante una Pérdida de Alimentacion, el umbral de sobre
tension ante pérdida de alimentacidn incrementard el nivel de disparo de la tension de CC
con la parada aplicada. No obstante, al parametro ajustado no se modificara.

« Cuando B052 es menor que la tension de alimentacion (tension rectificada de CC o dos
veces la raiz cuadrada de la tensién de CA), al recuperar la alimentacion el inverter entrara
en el estado LAD-stop y no puede desacelerar. (EI comando de Stop y el comando de
cambio de frecuencia serén ignorados hasta que la desaceleracion se complete). Asegurarse
de ajustar B052 a un valor mayor que el de la alimentacion.

 Lafuncion de no parada en desaceleracion no se puede cancelar hasta que no se complete. El
re arranque luego de recuperar la alimentacion, esperara hasta que el inverter pare. Luego
pulsar Stop y después los comandos (FW, RV).

» Ajustar a un valor alto B054 Reduccién de la Frecuencia Inicial de Salida ante una Pérdida
de Alimentacién resulta en un disparo por sobre corriente por desaceleracién rapida. Ajustar
un valor bajo en B054 o alto en B0O53 resulta en un disparo por baja tensién debido a energia
regenerativa reducida.




3-42 | .
Grupo “B”: Funciones de Ajuste Fino

(]
©
c
0
O
©
S
=]
2
=
c
o
&}

[0}
e)
=
[}
=
©
S
©
o

Teclado Defecto Edic.
Func. Nombre/ . Modo
Cad. Descripcion SRW | oPE Rangoy Ajustes XFE2 | xFU2 | xFF2 | Run
(EU) | (USA) | (pn) | BA
B050 | Desaceleracion OFF 00 | Deshabilitada 00 00 00 X X
controlada y parada
ante una pérdida de
energia
El inverter controla la DEC 01 | Desaceleracion cte. hasta parar X X
:ﬂ:ﬁ%&;lei;a?;on usa?_d O Ihst 02 | Controla la tension de CC X X
€rg generaliva cuando reasume
(requiere cambiar puente)
NSz 03 | Control de CC constante X X
B051 | Nivel de CC en el que comenzaré la 0.02999.9, 1000. (V) 220.0/ | 220.0/ | 220.0/ | xx
desaceleracion ante una pérdida de 440.0 | 440.0 | 440.0
alimentacion
Ajusta el valor de CC a que actuard la
desaceleracion controlada
B052 | Umbral de sobre tension durante la 0.0.a2999.9, 1000. (V) 360.0/ | 360.0/ | 360.0/ | xXx
pérdida de alimentacion 720.0 | 720.0 | 720.0
Ajusta el umbral de sobre tensién en el
gue se suspendera la desaceleracién
B053 | Tiempo de desaceleracion lineal 0.01 2 99.99, 100.0 a 999.9, 1.00 | 1.00 | 1.00 | xX
durante la pérdida de energia 1000 a 3600 (segundos)
B054 | Valor de frecuencia inicial a que 0.00 a 10.00 (Hz) 0.00 | 0.00 | 0.00 | xx
desacelerara
Ajusta el valor inicial a que pasara ante
una pérdida de alimentacion
B055 | Ajuste de la ganancia proporcional ante la | 0.00 a 2.55 0.20 | 0.20 | 0.20 X X
operacion de NO parada por pérdida de
energia
B056 | Ajuste de la ganancia integral ante la 0.0 29.999, 10.00 a 65.55 0.10 | 0.10 | 0.10 X X

operacion de NO parada por pérdida de
energia
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Ventana La funcion de Ventana Compradora controla las salidas digitales basada en la comparacion de
Comparadora los valores de las entradas analdgicas definidas por el usuario como limites superior e inferior.
Teclado Defecto Edic.
Func. Nombre/ . Modo
Céd. Descripcion SRW | oPE Rango y Ajustes XFE2 | xFU2 | xFF2 | Run
(EU) | (USA) | (Jpn) | BA
B060 | Nivel limite maximo de la entrada [O] 0.2a100. (%) 100 100 100 V X
Limite min. = B061 + B062 x 2
B061 | Nivel limite minimo de la entrada [O] 0.2 100. (%) 0 0 0 V X
Limite min. = BO60 — B062 x 2
B062 | Histéresis de la entrada [O] 0.a10. (%) 0 0 0 V X
Limite min. = B0O61 — B062 x 2
B063 | Nivel limite maximo de la entrada [OI] 0.2 100. (%) 100 100 100 V X
Limite min. = B064 + B066 x 2
B064 | Nivel limite minimo de la entrada [Ol] 0.2a100. (%) 0 0 0 V X
Limite min. = B063 — BO66 x 2 Q
=)
B065 | Histéresis de la entrada [O1] 0.a10. (%) 0 0 0 V X o=
Limite min. = B063 — B064 X 2 £} S
]
B066 | Nivel limite maximo de la entrada [02] -100. a 100. (%) 100 100 100 V X g 8;
Limite min. = B067 + B068 x 2 77 g_
B067 | Nivel limite minimo de la entrada [02] -100. a 100. (%) -100 | -100 | -100 V X @
Limite min. = B0O66 — B068 x 2
B068 | Histéresis de la entrada [02] 0.a10. (%) 0 0 0 V X
Limite min. = B066 — BO67 x 2
B070 | Umbral de desconexion de la entrada [O] | — — | 0a100 (%) 255 255 255 V X
Fic 255 | Ignora ajuste VX
BO71 | Umbral de desconexién de la entrada — — | 0a100 (%) 255 255 255 V X
Ol
o1 Fic 255 | Ignora ajuste VX
B072 | Umbral de desconexion de la — — [ 0a100 (%) 127 127 127 V X
entrada[O2] -
Fic 127 | Ignora ajuste VX
Funciones B083: Ajuste de la Frecuencia de Portadora — Es la frecuencia interna de conmutacion del
Miscelaneas inverter (también llamada frecuencia de ““chopper”). Se llama frecuencia portadora, porque la
frecuencia de CA de salida del inverter esta “montada” sobre ella. El sonido que se escucha
cuando el inverter estd en Modo Run es caracteristico de las fuentes “switching” en general. La
frecuencia portadora se puede ajustar entre 500Hz y 15kHz. El sonido audible decrece al
aumentar la frecuencia, pero el ruido de RFIy la corriente de fuga se incrementan. Referirse a
las curvas de “derating” dadas en el Capitulol para determinar la maxima frecuencia de porta-
dora a usar en su aplicacion en particular.
eeeeee NOTA: Cuando el inverter se usa en el modo control vectorial sin sensor, ajustar BO83 a un
valor superior a los 2.1 kHz para una adecuada operacion..
“““ NOTA: La frecuencia portadora debe estar dentro de los limites especificados de operacion del
conjunto motor-inverter y cumplir con las regulaciones particulares de ruido de cada lugar. Por

ejemplo, para cumplir con las regulaciones europeas (CE), la frecuencia portadora debe ser
menor a 5 kHz.
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B084, B085: Cadigos de Inicializacion — Estas funciones permiten volver el inverter a los
valores de fabrica. Por favor referirse a “Retornando a los Ajustes por Defecto” en pag 6-13.

B086: Factor de Escala de la Pantalla — Se puede convertir el valor visualizado de la frecuen-
cia de salida en D001 a un nimero especifico (unidades comunes de ingenieria) y verlo en
D007. Por ejemplo, un motor comandando una cinta que tiene su velocidad en pies por minuto.

Frecuencia de salida convertida (D007) = Frecuencia de salida (D001) x Factor (B086)

Teclado Defecto Edic.
Func. Nombre/ RaNndo v Aiustes Modo
Céd. Descripcion srRw | opE goyA XFE2 | xFU2 | xFF2 | Run
(EU) | (USA) | (Jpn) | BA
B078 | Borrado de la potencia de CHT 00 | No cambia 00 00 00 A%
entrada acumulada
Ajustar = 01, presionar STR CLE 01 | Borra los datos
B079 | Ajuste de la ganancia de la potencia de entrada 1. a 1000. 1. 1. 1. A%
B082 | Ajuste de la frecuencia de inicio 0.10a29.99 (Hz) 0.50 | 0.50 | 0.50 V X
Ajusta la frecuencia de arranque del inverter
B083 | Ajuste de la frecuencia de portadora 0.5a15.0 (kHz), 0 5.0 5.0 5.0 XV
- — 0.5 a 10 (kHz) en derating
Ajusta el PWM (frecuencia interna de conmutac.) XV
B084 | Modo de inicializacion TRF 00 | Borra la historia 00 00 00 X X
(parametros o historia) — .
DATA 01 | Inicializa pardmetros
TRFS 02 | Borra la historia e inicializa
InTa parametros
B085 | Pais de inicializacion JPH 00 | Japodn 01 02 00 X X
Selecciona los parametros por EUR 01 | Europa
defecto de acuerdo al pais
Usa 02 | USA
B086 | Factor de conversion de frecuencia 0.1a99.9 1.0 1.0 1.0 A%
Especifica la constante a multiplicar la frecuencia
para visualizar en D007
B087 | Habilitacion de la tecla STOP 0 00 | Habilitada 00 00 00 VX
Selecciona si la tecla STOP | OFF 01 | Deshabilitada

estd o0 no habilitada (requiere

A002=01, 03, 04, 0 05) 5-0FF | 02 | Deshabilitado solo la funcion STOP

B091/B088: Configuracién del Modo de Parada / Modo Re arranque — Se puede configurar
la manera en que el inverter parara en forma normal (cada vez que FWD y REV pasen a OFF).
A través de B091 se puede elegir si el inverter controlara la parada del motor (tiempo de
desaceleracion) o lo haré por giro libre. Cuando se usa giro libre es imperativo también config-
urar como reasumira el inverter el control del motor. A través de B088 se determina si el
inverter reasume el control del motor siempre desde OHz, o luego de igualar velocidades
(también llamado igualacién de frecuencias). EI comando de Run debe estar en OFF por corto
tiempo, giraréa libre y luego reasumira la operacion normal.

En muchas operaciones, una desaceleracion controlada es aconsejable B091=00. Pero hay otras
como el control de ventiladores de HVAC donde la parada libre del motor es mejor (B091=01).
Esta practica reduce el estrés dindmico de los componentes del sistema prolongando su vida
atil. En este caso se ajustara B088=01 a fin de reasumir la marcha desde la velocidad a que se
encontraba el sistema luego del giro libre (ver diagrama abajo a la derecha). En el ajuste de
B088=00, puede haber salidas de servicio al querer reducir a cero la velocidad en corto tiempo.
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‘% NOTA: Otros eventos pueden causar (o ser ajustados para causar) el giro libre, como ser una

pérdida de alimentacion (ver “Modo Re arranque Automatico” en pag 3—-30) o el disparo
general ante un evento (ver “Funciones Miscelaneas” en pag 3-61). Si el evento de giro libre es
importante para su aplicacion, asegurarse de ajustarlo correctamente.

Un parametro adicional configura todas las instancias de giro libre. EI pardmetro B003, Tiempo
de Espera antes de Re arrancar el Motor, ajusta el tiempo minimo que el inverter estara en giro
libre. Por ejemplo, si B003 = 4 segundos (y B091=01) y la causa del giro libre tarda 10 segun-
dos, el inverter hara un giro libre de 14segundos en total antes de comandar otra vez el motor.
El pardmetro BO07, Umbral de Re arranque de Frecuencia, ajusta la frecuencia a la que el
inverter reasumira el control del motor en lugar de hacerlo de 0 Hz (completamente parado).

B091=01 | Modo Stop = giro libre B091=01| Modo Stop = giro libre
B088=00| Reasume desde OHz B088=01| Reasume desde la velocidad
Velocidad Arranca a frecuencia cero Velocidad _>; ‘«—[B003| t. espera
del Motor , / del Motor I :
| ~ ! /
| /—:\I/ ! O
| | | X o
| I | ' ' | R 9..,
[ | | ! ! | 2 ot
I I | I | | 5\ =
[FW, RV] ] 1 |—| [FW, RV] ® 2
R
) 3
t t Q
)
Teclado Defecto Edic.
Func. Nombre/ Ranao v Aiustes Modo
Cad. Descripcion SRW OPE goy Al XFE2 | xFU2 | xFF2 | Run
(EU) | (USA) | (Jpn) | BA
B088 | Modo de re arranque Z5T 00 | Re arranca desde OHz 00 00 00 V X
luego de FRS
Selecciona como se 5T 01 | Re arranca luego de igualar la velocidad
reasumira la operacion del motor
luego de (FRS) - -
FIs 02 | Re arranca desde la frecuencia activa
B089 | Reduccion automaticade | OFF 00 | Deshabilitada 00 00 00 VX
la frec. de portadora -
Ik 01 | Habilitada V X
B090 | Relacion de uso del frenado dinamico 0.0 a2 100.0 (%) 00 00 00 VX
Ajuste = 0.0 deshabilita el frenado
Selecciona el ciclo de actividad para el resistor de frenado regenerativo V X
(% total en ON por cada 100 segundos)
B091 | Seleccion de Stop DEC 00 | DEC (desacelera y para) 00 00 00 XX
Selecciona como el FRS 01 | FRS (giro libre hasta parar) XX
inverter parara el motor
B092 | Control del ventilador | OFF 00 | Siempre en ON 00 00 00 X X
(ver nota debajo) Y 01 | Onen RUN, OFF durante la parada X X
B095 | Control del frenado aFF 00 | Deshabilitado 00 00 00 v X
dinamico 0 01 | Habilitado sélo en RUN VX
STROFF
0k 02 | Siempre habilitado VX

STROM
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Teclado Defecto Edic.

Fcuéndc.' D?socﬂzﬁén sew | opE RO AIBES XFE2 | xFU2 | xFF2 '\ge?ﬁuo
(EU) | (USA) | (pn) | BA
B096 | Nivel de activacion del frenado dinamico | 330 a 380 (V) (Clase 200V), 360/ | 360/ | 360/ | vx

660 a 760 (V) (Clase 400V) 720 | 720 | 720

B098 | Seleccion del control | OFF 00 | Deshabilitado 00 00 00 V X
térmico por Termistor FTC 01 | Habilitado para PTC V X
MTC 02 | Habilitado para NTC VX
B099 | Ajuste del nivel de proteccion 0.0 2 9999 Ohms 3000 | 3000 | 3000 | vx
Umbral de resistencia al que actuara V X

B090: Relacién de Uso del Frenado Dinamico — Este parametro limita la suma de tiempo que
el inverter usara el frenado dinamico sin pasar al Modo Disparo. Por favor referirse a “Frenado
Dindmico” en pag 5-6 para mas informacion sobre los accesorios.

‘‘‘‘‘ NOTA: Cuando se habilita el control de ventiladores (B092=01) el inverter arrancara los venti-
ladores durante 5 minutos luego de alimentarlo. Esto enfriara el equipo en el caso en que haya
estado en servicio y caliente antes que se cortara la alimentacion.
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Patron Libre de En el modo de ajuste libre del modo de operacion V/f, el inverter usa pares de parametros V/f
Aj uste de V/f definidos por el usuario. Esto permite definir multi segmentos de la curva VV7f que mejor se
adapten a cada aplicacion.

Los ajustes de frecuencia requieren que F1 < F2 < F3 <F4 <F5 <F6 < F7; sus valores deben
mantener un orden ascendente. Para satisfacer este criterio durante la edicion inicial de
parametros, ajustar F7 (B012) y trabajar los valores hacia abajo, ya que por defecto todos estan
en 0 Hz. Por otro lado, las valores de tensién V1 a V7 pueden incrementarse u disminuirse sin
mantener una relacion dada. Por lo tanto estos parametros se pueden ajustar en cualquier orden.

Defecto Edic.

Fcijor::ic.' D?s%ﬂngén RO AIBES XFE2 | xFU2 | xFF2 '\ge?ﬁuo
(EV) | (USA) | @pn) | BA
B100 | Frecuencia (1) de ajuste V/f 0. al ajuste V/f de frecuencia (2) (Hz) 0. 0. 0. X X
B101 | Tension (1) de ajuste V/f 0.0a800.0 (V) 0.0 0.0 0.0 X X
B102 | Frecuencia (2) de ajuste V/f 0. al ajuste V/f de frecuencia (3) (Hz) 0. 0. 0. X X
B103 | Tension (2) de ajuste V/f 0.0a800.0 (V) 0.0 0.0 0.0 X X
B104 | Frecuencia (3) de ajuste V/f 0. al ajuste V/f de frecuencia (4) (Hz) 0. 0. 0. X X
B105 | Tension (3) de ajuste V/f 0.0a800.0 (V) 0.0 0.0 0.0 X X
B106 | Frecuencia (4) de ajuste V/f 0. al ajuste V/f de frecuencia (5) (Hz) 0. 0. 0. X X
B107 | Tension (4) de ajuste V/f 0.0a800.0 (V) 0.0 0.0 0.0 X X
B108 | Frecuencia (5) de ajuste V/f 0. al ajuste V/f de frecuencia (6) (Hz) 0. 0. 0. X X
B109 | Tension (5) de ajuste V/f 0.0a800.0 (V) 0.0 0.0 0.0 X X
B110 | Frecuencia (6) de ajuste V/f 0. al ajuste V/f de frecuencia (7) (Hz) 0. 0. 0. X X
B111 | Tension (6) de ajuste V/f 0.02800.0 (V) 0.0 0.0 0.0 X X
B112 | Frecuencia (7) de ajuste V/f 0.2400.0 (Hz) 0. 0. 0. X X
B113 | Tension (7) de ajuste V/f 0.0a800.0 (V) 0.0 0.0 0.0 X X
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Control de Freno La funcién de control de freno externo, usa una sefial para controlar el freno en aplicaciones de

Externo ascensores. El propdsito de esta funcién es asegurarse que el inverter ha desarrollado par y
controla al motor antes de sacar el freno y permitir que la carga se mueva. Esta funcion requiere
la configuracion de terminales inteligentes de entrada y salida ademas de un cableado adicio-
nal. Ver “Funcion de Control de Freno Externo” en pag 4-32 para mas informacion.

Teclado Defecto Edic.
Func. Nombre/ - Modo
Cad. Descripcion SRW | OPE REMYDY/ABES XFE2 | xFU2 | xFF2 | Run
(EU) | (USA) | (pn) | BA
B120 | Habilitacion del control de OFF |00 Deshabilitado 00 00 00 V X
freno
ON 01 Habilitado
B121 | Tiempo de espera a la operacion del freno 0.00 a 5.00 (segundos) 0.00 |0.00 |0.00 V X

Ajusta el tiempo entre la llegada a la frecuencia de operacion y la sefial de actuacion del freno

B122 | Tiempo de espera para acelerar | 0.00 a 5.00 (segundos) 0.00 |0.00 |0.00 V X

Ajusta el tiempo de demora luego de confirmar que se recibi6 la sefial hasta que el inverter
comienza a acelerar

B123 | Tiempo de espera para parar | 0.00 a 5.00 (segundos) 0.00 |[0.00 |0.00 V X

]
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Ajusta el tiempo de demora desde la confirmacion de OFF hasta que el inverter llega a 0 Hz

ap uoloeinbiuon

B124 | Tiempo de espera a la confirmacion del freno | 0.00 a 5.00 (segundos) 0.00 |[0.00 |0.00 V X

Ajusta el tiempo de espera para la confirmacion del freno de ON/OFF. Si la confirmacién no
se recibe antes de cumplirse el tiempo especificado, el inverter disparara indicando un error

B125 | Frecuencia de actuacion del freno | 0.00 a 99.99, 100.0 a 400.0 (Hz) 0.00 |[0.00 |0.00 V X

Ajusta la frecuencia a la que el inverter actuara luego de pasar la demora ajustada en B121

0% a 200% de la I nominal I nominal del Inverter V X

B126 | Corriente minima a considerar

Ajusta el nivel minimo de corriente permitido desarrollar antes de actuar el freno

B127 | Frecuencia de freno | 0.00 2 99.99, 100.0 a 400.0 (Hz) 0.00 ‘ 0.00 ‘ 000 | vx
[BRK] .
Inverter Sistema externo
[BOK] Confirmacién de freno de frenado
[BER] Error de freno Freno emergencia
(o alarma, etc.)
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Funciones de
Sobre Tension

B130/B131: Sobre-tension LADSTOP Habilitado/ Sobre-tension LADSTOP Nivel — La
funcion de sobre tension LADSTOP monitorea la tensién de CC y activa cambios en la
frecuencia de salida a fin de mantener la tensén de CC dentro de los limites ajustados. De esta
forma, “LAD” se refiere a “aceleracion / desaceleracion lineal” el inverter solo detiene “STOP”
la pendiente de desaceleracion a fin de que la tension regenerada no cause un disparo por sobre
tension de CC. Notar que la aceleracién no se ve afectada.

El grafico debajo muestra el perfil de salida de un inverter que desacelera hasta parar. En dos
puntos diferentes en la desaceleracion, la tension regenerada eleva el nivel del bus de CC,
excediendo el umbral de LADSTOP ajustado en B131. Cuando la caracteristica de sobre
tension de LADSTOP se habilita por B130 = 01, el inverter detiene la desaceleracion hasta que
el nivel del bus de CC pase a un valor menor al ajustado.

B130=01] OVLADSTOP = habilitado Aceleracién detenida
Umbral de proteccion ( /N
de sobre tensién
Umbral de disparo de
sobre tension | \ | |
| |
Nivel de CC I : L
| |
L ! L
| ' I ' ! t
| ! I : :
| | | | |
Frecuencia [ I ! !
de salida ! ! A
. ! | |
| |
Inicio de desaceleracion | :
Reasume desaceleracion —7 \\
t
Teclado Defecto Edic.
Func. Nombre/ . Modo
Cad. Descripcion SRW | OPE RETD A XFE2 | xFU2 | xFF2 | Run
(EU) | (USA) | (Jpn) | BA
B130 | Sobre tension LADSTOP aOFF 00 | Deshabilitada 00 00 00 X X
Pausa la rampa de desaceleracion | 0 01 | Habilitada durante desaceleracion y X X
cuando se alcanza el nivel de velocidad constante
CC, afin de evitar el disparo por [ — —
sobre tension A 02 | Habilitada durante desaceleracion XX
B131 | Nivel de sobre tension LADSTOP 330 a 390 (V) para la Clase 200V, 380/ | 380/ | 380/ V X
660 a 780 (V) para la Clase 400V 760 760 760
Ajusta el nivel de sobre tension LADSTOP. Cuando el valor del bus de CC esta por encima V X
del umbral, detiene la desaceleracion hasta que el valor baja nuevamente.
B132 | Relacidn de la supresion de la aceleracion/ 0.10 a 30.00 (segundos) 1.00 | 1.00 | 1.00 V X
desaceleracion
B133 | Ganancia proporcional de la supresion de 0.00a2.55 0.50 | 0.50 | 0.50 X X
desaceleracion
B134 | Ganancia integral de la supresion de 0.000 a 9.999, 10.00 a 63.53 (segundos) | 0.060 | 0.060 | 0.060 | xXx
desaceleracion




Inverters SJ7002

Grupo “C”: Terminales Inteligentes

Los ocho terminales de entrada [1], [2], [3], [4], [5], [6], [7] y [8] se pueden configurar con
alguna de las 44 funciones disponibles. Las siguientes dos tablas muestran como configurar
estos terminales. Las entradas logicas pueden ser OFF u ON. Estos estados se definen aqui
como OFF=0y ON=L1.

El inverter trae funciones ajustadas por defecto en cada terminal. Estos ajustes por defecto son
inicialmente Unicos, donde cada uno tiene su propio ajuste. Notar que las versiones para Europa
y USA tienen diferentes ajustes por defecto. Se puede usar cualquier opcién en cualquier
terminal y ain usar la misma opcion en dos terminales y crear la l6gica OR (usualmente no
requerido).

Configuraciéon de Funciones y Opciones —Los codigos de funciones dados en la tabla, le permite asignar una de

los Terminales de las 63 opciones a cualquiera de las entradas légicas del inverter serie SJ7002. Las funciones

Entrada C001 a C008 configuran los terminales [1] a [8] respectivamente. El “valor” de estos
pardmetros en particular no es un valor escalar, sino un nimero discreto que selecciona una
opcidn entre las disponibles.

Por ejemplo, si se carga en la funcion C001=01, se ha asignado al terminal [1] la opcién 01 Q

(Reversa). Los cadigos y sus funciones especificas estan en el Capitulo4. S 2

s

. 3 3

Defecto Edic. @ o

Func. Nombre/ ) Modo oS

Cad. Descripcion Rango y Ajustes xFE2 xFU2 XFF2 Run @ 2
(EV) (USA) (Jpn) BA
C001 | Terminal [1], funcién 18[RS] | 18[RS] | 18[RS] V X
C002 | Terminal [2], funcidn 16 [AT] | 16 [AT] | 16 [AT] V X
C003 | Terminal [3], funcién 06 [JG] | 06 [JG] | 06 [JG] V X
C004 | Terminal [4], funcién Dispone de 63 funciones | 11 [FRS] | 11 [FRS] | 11 [FRS] | vx

programables (ver proxima

CO005 | Terminal [5], funcién seccion) 09 [2CH] [ 09 [2CH] | 09 [2CH] | v X
C006 | Terminal [6], funcién 03 [CF2] | 13[USP] | 03[CF2] | vx
C007 | Terminal [7], funcién 02 [CF1] | 02 [CF1] | 02[CF1] | vx
€008 | Terminal [8], funcién 01[RV] | O1[RV] | OL[RV] | vx

La logica de cada entrada es programable. Muchas entradas por defecto son normal abierta
(activada a alto nivel), pero se puede seleccionar como normal cerrada (activada a bajo nivel) a
fin de invertir la l6gica de control.

Teclado Defecto Edic.
Func. Nombre/ Rando v Aiustes Modo
Cad. Descripcion SRW | oPE goyA XFE2 | xFU2 | xFF2 | Run
(EVU) | (USA) | (Jpn) BA
C011 | Terminal [1], estado MO 00 | Normal abierto (N.A.) 00 00 00 VX
M 01 | Normal cerrado (N.C.) VX
C012 | Terminal [2], estado M 00 | Normal abierto (N.A.) 00 00 00 VX
M 01 | Normal cerrado (N.C.) VX
C013 | Terminal [3], estado M 00 | Normal abierto (N.A.) 00 00 00 VX
ML 01 | Normal cerrado (N.C.) VX
C014 | Terminal [4], estado MO 00 | Normal abierto (N.A.) 00 00 00 VX
M 01 | Normal cerrado (N.C.) VX
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Teclado Defecto Edic.
Func. Nombre/ , Modo
Cad. Descripcion SRW | OPE Rangoy Ajustes XFE2 | xFU2 | xFF2 | Run
(EU) | (USA) | (pn) | BA
C015 | Terminal [5], estado HO 00 | Normal abierto (N.A.) 00 00 00 VX
HC 01 | Normal cerrado (N.C.) VX
C016 | Terminal [6], estado HO 00 | Normal abierto (N.A.) 00 00 00 VX
HC 01 | Normal cerrado (N.C.) VX
C017 | Terminal [7], estado MO 00 | Normal abierto (N.A.) 00 00 00 VX
M 01 | Normal cerrado (N.C.) VX
C018 | Terminal [8], estado HO 00 | Normal abierto (N.A.) 00 00 00 VX
HC 01 | Normal cerrado (N.C.) VX
C019 | Terminal [FW], estado HO 00 | Normal abierto (N.A.) 00 00 00 VX
L] HC 01 | Normal cerrado (N.C.) VX
c 9
o 2
O & s - - n
© GE’ NOTA: Un terminal con la opcion 18 ([RS] comando de Reset) no puede ser configurado como
T NC.
= ©
ca
S
(@]
Terminales Cada uno de los 8 terminales inteligentes puede ser asignado con cualquiera de las opciones de
Inteligentes de la siguiente tabla. Cuando Ud. programa uno de los cédigos de asignacién en los terminales

Entrada, Valores CO001 a C008, los terminales asumen el rol programado. Las funciones tienen un simbolo o
abreviatura que usaremos como etiqueta para la funcién. Por ejemplo, el comando “Reversa” se
nombra como [RV]. La etiqueta fisica en el bloque de terminales es simplemente 1, 2, 3, 4, 5, 6,
7 u 8. No obstante en los esquemas de este manual, el terminal usa el simbolo de la opcion
asignada ([RV]). Los cédigos de las opciones C011 a C019 determinan el estado activo del
terminal (NA o NC).

Tabla Sumario - Esta tabla muestra las 63 funciones posibles de ser alojadas en los terminales
de entrada. Descripcion detallada de estas funciones, parametros, ajustes relacionados y
ejemplos de cableado se muestran en “Uso de los Terminales Inteligentes de Entrada” en

pag 4-13.
Tabla Sumario de las Funciones de Entrada
Oncién Simbolo
he del Nombre Descripcion
Cad. .
Terminal
01 RV Reversa Run/Stop Pone al inverter en Modo Run, el motor gira en reversa
02 CF1 Multi-velocidad, Bit 0 Seleccion binaria de velocidad, Bit 0
(LSB)
03 CF2 Multi-velocidad, Bit 1 Seleccion binaria de velocidad, Bit 1
(LSB)
04 CF3 Multi-velocidad, Bit 2 Seleccion binaria de velocidad, Bit 2
(LSB)
05 CF4 Multi-velocidad, Bit 3 Seleccién binaria de velocidad, Bit 3
(LSB)
06 JG Impulso “Jogging” El inverter esta en Modo Run, el motor gira a la velocidad
cargada en JOG, parametro A038
07 DB Frenado Externo por CC | Se aplica CC durante la desaceleracion
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Tabla Sumario de las Funciones de Entrada

Oncioén Simbolo
he del Nombre Descripcion
Cad. .
Terminal
08 SET Habilitacién del ajuste de | El inverter usa los parametros del 2do motor para generar la
los datos del 2do Motor frecuencia al motor cuando esta en ON.
09 2CH 2do estado de Aceleracion | La frecuencia de salida usa el 2do estado de aceleracion y
y Desaceleracién desaceleracion
11 FRS Giro libre del motor Corta la salida al motor, permitiendo que éste gire libre hasta
detenerse
12 EXT Disparo Externo Cuando pasa de OFF a ON, el inverter sale de servicio
mostrando el evento como E12, hasta el reset
13 UsP Proteccion contra Al alimentar el inverter no reasume en comando de Run
arranque intempestivo (mayormente usado en USA)
14 CS Fuente de Al pasar la sefial de OFF-a-ON, el inverter reconoce que el
Alimentacién motor est& operando (via bypass), por lo que suprime la salida
Comercial de potencia en Modo Run; al pasar la sefial de ON-a-OFF, el
inverter, luego del tiempo especificado en (B003), iguala la
velocidad del motor y reasume la operacién en Modo Run
15 SFT Bloqueo de software No se pueden efectuar cambios ni desde el teclado ni desde
otros dispositivos de programacién remota
16 AT Seleccion de la entrada Con el terminal en ON:
analdgica de tension o de | Si A005=00, el terminal [Ol] esta habilitado, si A005=01, el
corriente terminal [O2] esté habilitado. (EI terminal [L] es el comun.)
Con el terminal en OFF:
El terminal [O] esta habilitado. (EI terminal [L] es el comun).
17 SET3 Permite el ajuste de los El inverter usa los parametros del 3er motor para generar su
datos del 3er motor salida
18 RS Reset Se borra la condicion de disparo, se corta la salida al motor
20 STA ARRANQUE Arranca al motor
(interfase por 3 cables)
21 STP PARADA Para al motor
(interfase por 3 cables)
22 F/IR FWD, REV Selecciona el sentido de giro: ON = FWD; OFF =REV.
(interfase por 3 cables) Mientras el motor esté girando, el cambio de F/R activara la
desaceleracion seguida del cambio de direccién
23 PID PID Deshabilitado Temporariamente inhabilita el lazo PID. La salida del inverter
se corta mientras que esté A071=01. (Lazo PID habilitado)
24 PIDC Reset del PID Repone el lazo de control PID. El resultado principal es que el
integrador es forzado a cero
26 CAS Ajuste del Control de Selecciona la fuente interna del lazo de ganancia...
Ganancia OFF: parametros H050 a H052 (0 H250 a H252 para el 2do
motor); ON: pardmetros H070 a HO72
27 UP Control Remoto del Incrementa la frecuencia de salida al motor
Ascenso de Velocidad
(UP)
28 DWN Control Remoto del Decrementa la frecuencia de salida al motor

Descenso de Velocidad
(DWN)
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Tabla Sumario de las Funciones de Entrada

Oncién Simbolo
he del Nombre Descripcion
Cad. .
Terminal
29 ubC Control Remoto de Borra la frecuencia ajustada por el UP/DWN forzando la
Limpieza de Datos salida al valor cargado en FOOL1. El ajuste de C101 debe ser =
00 para que esta funcion trabaje
31 OPE Control por Operador Fuerza la fuente de ajuste de frecuencia (A001) y la de
comando de RUN (A002) a trabajar desde el operador digital.
(FOO01 la tecla Run, respectivamente)
32 SF1 Multi-velocidad, bit 1 Selecciona la velocidad multiple, Bit 1
33 SF2 Multi-velocidad, bit 2 Selecciona la velocidad multiple, Bit 2
34 SF3 Multi-velocidad, bit 3 Selecciona la velocidad multiple, Bit 3
35 SF4 Multi-velocidad, bit 4 Selecciona la velocidad mdltiple, Bit 4
36 SF5 Multi-velocidad, bit 5 Selecciona la velocidad multiple, Bit 5
37 SF6 Multi-velocidad, bit 6 Selecciona la velocidad multiple, Bit 6
38 SF7 Multi-velocidad, bit 7 Selecciona la velocidad multiple, Bit 7
39 OLR Restriccién de sobre carga | ON, selecciona el 2do conjunto de pardmetros (B024, B025,
B026); OFF: selecciona el 1ler conjunto (B021, B022, B023)
40 TL Habilitacion de la ON Habilita la limitacién de torque; OFF deshabilita la
limitacion de torque limitacion y pasa a 200% del torque nominal por defecto
41 TRQ1 Seleccién de la limitacion | Seleccion binaria, Bit 1 (LSB)
de torque, bit 1
42 TRQ2 Seleccion de la limitacion | Seleccion binaria, Bit 2 (MSB)
de torque, bit 2
43 PPI Seleccion del modo ON sélo control proporcional; OFF control Proporcional-
Proporcional / Integral
Proporcional/Integral
44 BOK Sefial de Confirmacion de | Indica que el freno externo actud (usado sélo como funcién
Freno de control del freno externo)
45 ORT Orientacién (busqueda del | El encoder va a la posicion original
origen)
46 LAC Cancelacion LAC: LAD | Deshabilita el modo Acel / Desacel (LAD) lineal
47 PCLR Cancelacion de la Cancela la desviacion actual por la posicion decidida
desviacién
48 STAT Entrada de comando por | Habilita el control del motor por tren de pulsos
tren de pulsos habilitada
50 ADD Habilitacion de la Suma el valor de A145 (Frecuencia Add) a la entrada de
frecuencia Add frecuencia
51 F-TM Forzado a modo terminal | Fuerza al inverter a operar por terminales el ajuste de
frecuencia y la funcién de Run
52 ATR Habilitacién del control El inverter opera controlando el torque en lugar de la
de torque velocidad
53 KHC Borrado del valor acumu- | Limpia el valor acumulado de potencia mostrado en la

lado de potencia

funcion D015
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Tabla Sumario de las Funciones de Entrada

Oncioén Simbolo
he del Nombre Descripcion
Cad. .
Terminal
54 SON ON para servo Habilita al inverter a aceptar FW/REV;, para usar con la curva
V/F control vectorial con sensor (A044=05)
55 FOC Forzado por corriente Fuerza la excitacion por corriente del motor a velocidad 0;
para usar con la curva V/f para A044/A244 = 03, 04, y 05
56 Mil Entrada de prop. grales. 1 | Funcién “Easy sequence”, para la entrada 1
57 MI2 Entrada de prop. grales. 2 | Funcién “Easy sequence”, para la entrada 2
58 MI3 Entrada de prop. grales. 3 | Funcién “Easy sequence”, para la entrada 3
59 Ml4 Entrada de prop. grales. 4 | Funcidén “Easy sequence”, para la entrada 4
60 MI5 Entrada de prop. grales. 5 | Funcidén “Easy sequence”, para la entrada 5
61 MI6 Entrada de prop. grales. 6 | Funcién “Easy sequence”, para la entrada 6
62 MI7 Entrada de prop. grales. 7 | Funcidén “Easy sequence”, para la entrada 7
63 MI8 Entrada de prop. grales. 8 | Funcidén “Easy sequence”, para la entrada 8
65 AHD Comando analdgico El inverter muestrea y mantiene la entrada analdgica,
guardado manteniendo constante la velocidad mientras esta en ON
66 CP1 Posicién de multi estado 1 | Seleccion binaria de la posicion, bit 1 (LSB)
67 CP2 Posicién de multi estado 2 | Seleccion binaria de la posicion, bit 2 (LSB)
68 CP3 Posicién de multi estado | Seleccion binaria de la posicion, bit 3 (MSB)
69 ORL Funcion de limite cero Indica que la carga ha alcanzado la velocidad cero, de forma
tal que el inverter ha llegado a la posicién cero
70 ORG Funcién Zero-return El inverter ser mueve en derredor del punto cero
71 FOT Comando de parada Limita la rotacion directa a un torque del 10%; para usar
directa como final en el modo control de posicién
72 ROT Comando de parada en Limita la rotacion en reversa a un torque del 10%; para usar
reversa como final en el modo control de posicion
73 SPD Seleccién del control de | El inverter sdlo controla la velocidad (ignora los pulsos del
velocidad encoder) en el modo control de posicion
74 PCNT Entrada de pulsos Cuenta los pulsos de entrada
75 PCC Borrado de pulsos Borra los pulsos contados
no — No seleccionar (entrada ignorada)

T
Q
=
[N
3
(]
—
=
o]
(2]

ap uoloeinbiuon




3-54

Grupo “C”: Terminales Inteligentes

Configuracién de El inverter permite configurar las salidas l6gicas (discretas) y las anal6gicas seglin se muestra
los Terminales de en latabla siguiente..

Salida
Defecto Edic.
Func. Nombre/ Rando v Aiustes Modo
Cad. Descripcion goyAl xFE2 xFU2 xFF2 Run
(EV) (USA) (Ipn) BA
C021 | Terminal [11], funcion * 01 [FA1] | 01[FA1] | O1[FA1] V X
C022 | Terminal [12], funci6n * 00 [RUN] | 00 [RUN] | 00 [RUN] | vx
- P 51 funciones
C023 | Terminal [13], funcién programables para las 03[OL] | 03[OL] | 03[OL] V X
C024 | Terminal [14], funcién * | Salidas I6gicas (discretas) | o7 [oTq] | 07 [0TQ] | 07 [0TQ] | vx
[14] (ver proxima seccion) [oTC] [oTe] [oTe]
C025 | Terminal [15], funcion 08 [IP] 08 [IP] 08 [IP] V X
C026 | Funcion del relé de alarma 05[AL] | O5[AL] | 05[AL] V X
3 C027 | Seleccion de [FM] 51 funciones 00 (frecuencia de salida) V X
c @ . programables para las - -
S 9 . e
'8 % C028 | Seleccion de [AM] salidas _emaloglcgs 00 (frecuencia de salida) V X
g £ C029 | Seleccion de [AMI] (ver proxima seccion) 00 (frecuencia de salida) VX
z-g § C030 | Referencia digital de la 0.20 2 2.00 x I nominal del I nominal del Inverter A%
8 corriente Inverter (A)
Monitoreo de la corriente de salida a 1.44 kHz vV
((((( NOTA: *Los terminales [11] — [13] u [11] — [14] estan configurados como ACO — AC2 o
ACO0 — AC3 cuando C62 es configurado con el codigo de la alarma.

La l6gica de los terminales de salida [11] — [15] y de la alarma es programable. Las salidas a
colector abierto de los terminales [11] — [15] por defecto son NA, pero puede ser cambiada por
el usuario a NC a fin de invertir la l6gica de operacién. Lo mismo se puede hacer con el
terminal de alarma.

Teclado Defecto Edic.
Fcuér:f Di’s\lp(::;;/bsrgw sew | ope NG (IS XFE2 | xFU2 | xFF2 I\;ﬁo
(EU) | (USA) | (pn) | BA
C031 | Terminal [11], estado M 00 | Normal abierto (N.A.) 00 00 00 VX
ML 01 | Normal cerrado (N.C.)
C032 | Terminal [12], estado MO 00 | Normal abierto (N.A.) 00 00 00 VX
MC 01 | Normal cerrado (N.C.)
C033 | Terminal [13], estado M 00 | Normal abierto (N.A.) 00 00 00 VX
M 01 | Normal cerrado (N.C.)
C034 | Terminal [14], estado M 00 | Normal abierto (N.A.) 00 00 00 VX
ML 01 | Normal cerrado (N.C.)
C035 | Terminal [15], estado MO 00 | Normal abierto (N.A.) 00 00 00 VX
MC 01 | Normal cerrado (N.C.)
C036 | Relé de alarma, estado M 00 | Normal abierto (N.A.) 01 01 01 VX
M 01 | Normal cerrado (N.C.)
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Tabla Sumario de las Salidas - Esta tabla muestra las 22 funciones posibles para los termina-
les de salida I6gicos ([11] a [15]). Descripcion detallada de estas funciones, parametros, ajustes

y ejemplos se muestran en “Uso de los Terminales Inteligentes de Salida” en pag 4-42.

Tabla Sumario de las Funciones de Salida
Opglon Terminal Nombre Descripcion
Cad.
00 RUN Sefial de Run El inverter estd en modo Run, el motor gira
01 FAL Arribo a Frecuencia Tipo | Cuando la salida al motor alcanz6 el valor ajustado en FO01
1 - velocidad constante
02 FA2 Arribo a Frecuencia Tipo | ON: cuando la salida al motor es igual o mayor al umbral
2 — sobre frecuencia lajustado en (C042) en aceleracion; OFF: cuando la salida
esta por debajo del umbral ajustado.
03 oL Sefial de aviso de sobre Cuando la corriente de salida al motor es mayor que el umbral
carga (1) ajustado en C041 o
04 oD Sefial de desviacion del Cuando el error del lazo PID es mayor que el umbral ajustado T 8.,
control PID %\ =
05 AL Sefial de alarma Condicion de alarma, antes de ser cancelada 5311 g_
= O
06 FA3 Aurribo a Frecuencia Tipo | Pasa a ON cuando la salida al motor esta arriba del umbral 1 & g_
3 — a frecuencia (C042) en aceleracion, o a OFF en C043 en desaceleracién ®
07 oTQ Sefial de sobre torque Cuando la caracteristica de sobre par esta habilitada y el
motor genera excesivo torque
08 IP Sefial de falta instantanea | Cuando la alimentacion al inverter cae debajo del nivel acept-
de tension able en forma instantanea
09 uv Sefial de Baja Tension Cuando la alimentacién al inverter cae debajo del nivel
aceptable
10 TRQ Limitacion de torque cuando el par de salida en operacion excede el nivel ajustado
para un cuadrante particular torque/frecuencia
11 RNT Sobre tiempo en Run El inverter excede el tiempo de Run cargado en la funcion
(B034)
12 ONT Sobre tiempo en alim. El inverter excede el tiempo de alimentacidn fijado
13 THM Alarma térmica Cuando se excede el limite térmico del motor
19 BRK Confirmacion de apertura | ON luego de recibir la orden de abrir el freno externo; OFF
de freno externo cuando el inverter no comandara al motor a la espera de la
sefial de freno para hacerlo
20 BER Error de freno ON cuando la corriente de salida es menor a la ajustada para
el quitado del freno; OFF cuando la funcién de frenado no
esta en uso o cuando la corriente de salida no alcanzé el nivel
ajustado para quitar el freno
21 ZS Deteccion de veloc. cero | Cuando el encoder no envie pulsos
22 DSE Desviacion de velocidad | Cuando el error de velocidad excede el umbral definido para
maxima la entrada por encoder
23 POK Posicionam. completo Cuando la posicion de la carga alcanzo en valor fijado
24 FA4 Aurribo a Frecuencia Tipo | Pasa a ON cuando la salida al motor esta arriba del umbral 2
4 — sobre frecuencia (2) (C045) en aceleracion o a OFF en (C046) en desaceleracion
25 FA5 Aurribo a Frecuencia Tipo | Pasa a ON cuando la salida al motor esta arriba del umbral 2
5 — a frecuencia (2) (C045) en aceleracion o a C046 en desaceleracion
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Tabla Sumario de las Funciones de Salida

Opcidn

Cod. Terminal Nombre Descripcion
26 oL2 Aviso de sobre carga (2) | Cuando la corriente de salida es mayor al umbral 2 ajustada
en C111

27 Odc Deteccion de la entrada El nivel de entrada del terminal [O] esta por debajo del
[O] desconectada umbral fijado en BO70

28 OIDc Deteccidn de la entrada El nivel de entrada del terminal [Ol] esta por debajo del
[Ol] desconectada umbral fijado en B071

29 02Dc Deteccion de la entrada El nivel de entrada del terminal [O2] esta por debajo del
[O2] desconectada umbral fijado en B0O72

31 FBV Realimentacion del Etapa #1 el inverter estd indicando si la Variable de Proceso
segundo estado del PID (PV) esta en saturacion. El sistema necesita una etapa #2 para

estabilizar el sistema de control.

32 NDc Deteccion de la sefial de | Se ha excedido el tiempo de comunicacion del “watchdog
red timer” (especificado en C077)

33 LOG1 Salida l6gica 1 La operacién booleana dada por C144 tiene salida l6gica “1”

34 LOG2 Salida logica 2 La operacién booleana dada por C147 tiene salida l6gica “1”

35 LOG3 Salida logica 3 La operacién booleana dada por C150 tiene salida l6gica “1”

36 LOG4 Salida l6gica 4 La operacién booleana dada por C153 tiene salida l6gica “1”

37 LOG5 Salida logica 5 La operacién booleana dada por C156 tiene salida l6gica “1”

38 LOG6 Salida l6gica 6 La operacién booleana dada por C159 tiene salida l6gica “1”

39 WAC Vida del capacitor El banco de capacitores necesita ser reemplazado

40 WAF Baja veloc. ventiladores | Los ventiladores giran a una velocidad menor a la normal

41 FR Sefial de arranque ON mientras el comando FW o REV esté en ejecucion

42 OHF Sobre temperatura en el La temperatura del disipador supera el umbral ajustado en
disipador C064

43 LOC Sefial de baja corriente La corriente de salida esta debajo del valor ajustado en C039

44 MO1 Salida general 1 Funcién “Easy sequence”, salida general 1

45 MO2 Salida general 2 Funcién “Easy sequence”, salida general 2

46 MO3 Salida general 3 Funcién “Easy sequence”, salida general3

47 MO4 Salida general 4 Funcién “Easy sequence”, salida general 4

48 MO5 Salida general 5 Funcién “Easy sequence”, salida general 5

49 MO6 Salida general 6 Funcién “Easy sequence”, salida general 6

50 IRDY Sefial de inverter listo El inverter esta listo para aceptar (FW, REV, JOG, etc.)

51 FWR Sefial de giro en directa El inverter esta girando en directa

52 RVR Sefial de giro en reversa | El inverter esta girando en reversa

53 MJA Sefial de falla mayor El inverter dispara por una falla en el hardware

54 WCO Ventana de comparacion | La entrada [O] esta dentro de la franja fijada por las funciones
del terminal [O] B060 y B061

55 WCOI | Ventana de comparacion | La entrada [Ol] esta dentro de la franja fijada por las

del terminal [O1]

funciones B063 y B064
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Tabla Sumario de las Funciones de Salida

Opcidn . S
Cod. Terminal Nombre Descripcion
56 WCO2 | Ventana de comparacion | La entrada [O2] esta dentro de la franja fijada por las
del terminal [O2] funciones B066 y B067
Tabla Sumario de las Salidas - La siguiente tabla muestra todas las funciones de salida
disponibles para las tres salidas analdgicas [FM], [AM], [AMI]. Descripciones detalladas de los
parametros, ajustes y ejemplos en “Operacion de las Salidas Analégicas” en pag 4-66.
Ajustes para el Terminal C027, FM
Opgon Nombre de Funcién Descripcion e ol Ia_SenaI
Céd. correspondiente
00 Frecuencia de salida Velocidad del motor, representada por una 0 a frecuencia maxima en Hz
sefial PWM
01 Corriente de salida Corriente del motor (% de la corriente max. | 0 a 200%
de salida), representada por una sefial PWM
02 Torque de salida Torque desarrollado a la salida 0a200%
03 Salida digital de Frecuencia de salida (disponible sélo en FM) | 0 a frecuencia maxima en Hz
frecuencia
04 Tension de salida Tension de salida al motor 0a100%
05 Potencia de entrada Potencia consumida 0 a 200%
06 Sobre carga térmica Porcentaje de la sobre carga fijada 0a100%
electronica
07 Frecuencia LAD Generador de la rampa interna de frecuencia | 0 a frecuencia méxima en Hz
08 Monitoreo digital de Frec. de sefial = 1,440 Hz cuando 0.2a2.0x 1. nominal (A)
corriente la corriente ajustada es = C030
09 Temperatura del Motor | Temperatura de la entrada del termistor leida | 0 a 200°C
en formato PWM
10 Temperatura del disipa- | Temperatura del disipador leida en formato | 0 a 200°C
dor PWM
12 Salida analdgica Valor analégico de la secuencia EZ 0 a 100%
general YA(O)
Ajustes para el Terminal C028, [AM]; Ajustes para el Terminal C029, [AMI]
Opglon Nombre de Funcién Descripcion Rango de Ia_SenaI
Céd. correspondiente
00 Frecuencia de salida Velocidad del motor, representada por una 0 a frecuencia maxima en Hz
sefial PWM
01 Corriente de salida Corriente del motor (% de la corriente max. | 0 a 200%
de salida), representada por una sefial PWM
02 Torque de salida Torque desarrollado a la salida 0a200%
03 Salida digital de Frecuencia de salida (disponible sélo en FM) | 0 a frecuencia maxima en Hz
frecuencia
04 Tension de salida Tension de salida al motor 0a100%
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Ajustes para el Terminal C028, [AM]; Ajustes para el Terminal C029, [AMI]

Op(/:lon Nombre de Funcion Descripcion Rango ae Ia_SenaI
Cad. correspondiente
05 Potencia de entrada Potencia consumida 0 a 200%
06 Sobre carga térmica Porcentaje de la sobre carga fijada 0a 100%
electronica
07 Frecuencia LAD Generador de la rampa interna de frecuencia | 0 a frecuencia maxima en Hz

09 Temperatura del Motor | Temperatura de la entrada del termistor leida | 0 a 200°C
en formato PWM

10 Temperatura del disipa- | Temperatura del disipador leida en formato | 0 a 200°C

dor PWM
13 Salida analdgica Valor analégica de la secuencia EZ 0 a 100% (s6lo salida del
general YA(1) terminal [AM])
3 14 Salida analégica Valor analégica de la secuencia EZ 0 a 100% (s6lo salida del
8 general YA(2) terminal [AMI])
g \g Parametros de Los siguientes parametros trabajan junto
=\ Ajuste de las con los terminales inteligentes de salida, | del
8 Funciones de si asi son configyrados. El p_arémetro Motor
Salida CO041 ajusta el nivel de corriente del

motor al que la sefial de sobre carga
[OL] pasara a ON. El rango de ajuste es

de 0% a 200% de la corriente nominal Sefial de

del inverter. Esta funcion genera una sobre

sefial temprana de aviso de sobre carga carga 1 I—I

sin provocar el disparo del inverter o la 0

actuacion de la restriccion de sobre t

carga (estos efectos estan disponibles en
otras funciones).

La sefial de arribo a frecuencia, [FA1] a
FADB], indica cuando la salida del Frec. de

i[nver][er ha alcanzado el valor especifi- salida R L PN

cado (arrib6 a la frecuencia). Se pueden

ajustar los valores de frecuencia tanto

para la rampa de aceleracion como para  Sefial de
la de desaceleracion a traveés de los arribo

parametros C042 y C043. 1
0

El error para el lazo PID es la magnitud -
(valor absoluto) de la diferenciaentre el Error PID Sl NN
valor deseado y la Variable de Proceso (PV-SP) -h-- 9-\
(valor actual). La sefial de desviacion
[OD] de la salida del PID (opcion 04 en
el terminal) indica cuando la magnitud
del error excede el valor por Ud.
definido.

Sefal de
Desviacién

ol |
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Teclado Defecto Edic.
Zjor::ic.' Dzlsocr;}zcr:?c{m sew | opE RO/ AIIEES XFE2 | xFU2 | xFF2 '\g?ﬂo
(EV) | (USA) | @pn) | BA
C038 | Modo de seleccion de la ON 00 Durante aceleracion/desaceleracion y 01 01 01 V X
indicacion de baja corriente operacion a velocidad constante
CRT |01 Salida solo a velocidad constante
CO039 | Indicacidn del nivel de baja corriente 0.0 a2 2.0 x I nominal del inverter I nominal x 1.0 V X
Umbral de baja corriente, usado para la salida inteligente [LOC] V X
C040 | Modo de sefial de s/carga ON 00 Durante acel / desacel / veloc. constante 01 01 01 V X
Elige cuando se habilita la CRT |01 Sélo a velocidad constante
velocidad constante
C041 | Nivel de Sobre carga 1 0.00 a 2.0 x I nominal del inverter I nominal de cada V X
inverter
C042 | Arribo a frecuencia en aceleracion 0.00 2 99.99, 100.0 a 400.0 (Hz) 0.00 |[0.00 |0.00 V X
Ajusta el umbral de frecuencia a que actuara la salida en aceleracion
C043 | Arribo a frecuencia en desaceleracion | 0.00 2 99.99, 100.0 a 400.0 (Hz) 0.00 |[0.00 |0.00 V X
Ajusta el umbral de frecuencia a que actuara la salida en desaceleracion
C044 | Nivel de desviacion del lazo PID | 0.0 2100.0 (%) 3.0 3.0 3.0 V X
Ajusta el error tolerable en la desviacion del lazo PID (valor absoluto), SP - PV [OD]
C045 | Arribo a frecuencia en aceleracion (2) 0.00 a 99.99, 100.0 a 400.0 (Hz) 0.00 |0.00 |0.00 VX
C046 | Arribo a frecuencia en desaceleracion (2) | 0.00 a 99.99, 100.0 a 400.0 (Hz) 0.00 |0.00 |0.00 VX
C052 | Maxima realimentacion del PID (PV) 0.0 2 100.0 (%) 0.00 |[0.00 |0.00 V X
C053 | Minima realimentacién del PID (PV) 0.0 2100.0 (%) 100.0 | 100.0 | 100.0 V X
C055 | Ajuste del nivel de sobre torque en directa 0. a200. (%) 100. |100. |100. V X
Umbral del terminal inteligente [OTQ], cuadrante |
C056 | Ajuste de_l nivel de sobre torque en reversa 0. a 200. (%) 100. |100. |100. V X
regenerativa
Umbral del terminal inteligente [OTQ], cuadrante Il
C057 | Ajuste del nivel de sobre torque en reversa 0. a200. (%) 100. |100. |100. V X
Umbral del terminal inteligente [OTQ], cuadrante 111
C058 | Ajuste de_l nivel de sobre torque en directa 0. a 200. (%) 100. |100. |100. V X
regenerativa
Umbral del terminal inteligente [OTQ], cuadrante IV
C061 | Umbral del nivel térmico electrénico 0.2 100. (%) 80. 80. 80. V X
Ajusta el umbral de la salida inteligente [THM]
C062 | Codigo de la alarma OFF |00 Deshabilitado 00 00 00 V X
Cadigo binario de salidade | 3BIT | 01 Habilitado — 3-bits
la alarma
4BIT |02 Habilitado — 4-bits
C063 | Nivel de deteccidn de velocidad cero 0.00 2 99.99/100.0 (Hz) 0.00 |[0.00 |0.00 V X
C064 | Nivel de sobre temperatura del disipador 0.a200.0 (°C) 120 120 120 V X
Umbral de alarma para el disipador V X
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Comunicacién La siguiente tabla permite configurar el puerto de comunicacién serie del inverter SJ7002. La

Serie red puede ser integrada hasta con 32 dispositivos de comunicacion serie. Los inverters son
esclavos de un computador maestro. Todos los inverters que integran la red deben tener los
mismos parametros de comunicacion. No obstante cada inverters de la red tendra una Gnica
direccion de nodo. Ver “Comunicacion Serie” en pag B-1 para mas informacion.

Teclado Defecto Edic.

Func. Nombre/ . Modo
Cad. Descripcion SRW OPE REULD AT XFE2 | xFU2 | xFF2 | Run
(EV) | (USA) | (Jpn) BA
CO071 | Velocidad de TEST 02 Test 04 04 04 V X

comunicacion
2400bps 03 2400 (bps)

4800bps 04 4800 (bps)
9600bps 05 9600 (bps)
19200bps | 06 19200 (bps)

[}
2 8 C072 | Direccion 1. a 32. (nodos) 1. 1. 1. V X
‘O =
'g @ Determina la direccion del inverter en la red
c £
% ‘© CO073 | Seleccionde lalongituddela | 7BIT 07 datos de 7-bits 07 07 07 V X
= comunicacion -
8 8BIT 08 datos de 8-bits
C074 | Seleccidn de la paridad NO 00 Sin paridad 00 00 00 V X
EVN 01 Paridad “Even”
OoDD 02 Paridad “Odd”
C075 | Seleccidn del bit de “stop” 1BIT 01 1 Stop bit 1 1 1 V X
2BIT 02 2 Stop bits
CO076 | Accidn a seguir ante un error | TRP 00 Disparo 02 02 02 V X
de comunicacion
DSTP 01 Dispara luego de desacelerar y
parar
NEG 02 Ignora el error
FRS 03 Giro libre hasta parar
DTP 04 Desacelera y para
C077 | Tiempo fuera de comunicacién antes de dispara 0.00 a 99.99 (segundos) 0.00 |0.00 |0.00 V X
C078 | Tiempo de espera a la comunicacion 0.0 a 1000 (milisegundos) 0. 0. 0. V X

Tiempo que el inverter espera luego de recibir el mensaje antes de transmitir

CO079 | Seleccion del protocolo ASCII 00 ASCII 00 00 00 V X

Modbus 01 ModBus RTU
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Calibracion y Las funciones de la siguiente tabla, configuran las sefiales de los terminales analdgicos de
Ajuste de la Sefal salida. Notar que estos ajustes no cambian las caracteristicas corriente/tension o la logica, s6lo
Analdgica el cero y la escala de las sefiales.

eeeeee NOTA: Ver calibracién analégica adicional: Parametro BO80 [AM] Ajuste del terminal
analégico (ganancia), parametro B081 [FM] Ajuste del terminal analégico (ganancia).
Defecto Edic.
Func. Nombre/ . Modo
Cad. Descripcion Rango y Ajustes XFE2 | xFU2 | xFF2 | Run
(EVU) | (USA) | (Opn) | BA
C081 | Calibracion de la entrada [O] 0.a9999., 1000 a 6553 Ajustado en fabrica | vv
(10000 a 65530)
C082 | Calibracion de la entrada [O1] 0.a9999., 1000 a 6553 Ajustado en fabrica | vv
(10000 a 65530) o
o
C083 | Calibracion de la entrada [02] 0.a9999., 1000 a 6553 Ajustado en fabrica | vv S =
(10000 a 65530) S 8
3 =
C085 | Ganancia de la entrada del termistor | 0.0 to 999.9., 1000 105.0 ‘ 105.0 ‘ 105.0 \AY; @ 8_
o<
C121 | Calibracién del cero de [O] 0.29999., 1000 a 6553 Ajustado en fabrica | vv @ 3_
(10000 a 65530) @
C122 | Calibracion del cero de [Ol] 0.a9999., 1000 a 6553 Ajustado en fabrica | vv
(10000 a 65530)
C123 | Calibracion del cero de [02] 0.a9999., 1000 a 6553 Ajustado en fabrica | vv
(10000 a 65530)
((((( = NOTA: Los ajustes de C081, C082, C083, C121, C122, C123 son realizados en fabrica para
cada inverter. No cambiar estos ajustes a menos que sea absolutamente necesario. Notar que si

se regresa a los valores por defecto estos pardmetros no cambiaran.

Funciones La siguiente tabla contiene funciones miscelaneas que no estan en otros grupos.
Miscelaneas

Teclado Defecto Edic.
Func. Nombre/ . Modo
Cad. Descripcion SRwW | opE Rangoy Ajustes XFE2 | xFU2 | xFF2 | Run
(EVU) | (USA) | Gpn) | BA
C091 | Habilitacién del modo MDE 00 | Presentado 00 00 00 X X
Debug M1 01 | No presentado
C101 | Memorizacion del valor | HO-STF: 00 | Pierde el valor cargado (regresa 00 00 00 v X
de Up/Down al valor de FO01)
Memoriza el valor luego | 5T 01 | Guarda la tltima frecuencia
de cortada la tension. ajustada por UP/DWN

C102/C103: Modo Reset / Modo RE arranque — La seleccion del modo Reset, via pardmetro
C102, determina como respondera el inverter a la sefial del terminal inteligente [RS] o a la tecla
Stop/Reset del operador. Se puede seleccionar como se cancelara el disparo, ya sea con
transicion de OFF-a-ON o de ON-a-OFF para [RS], y decidir si la tecla Stop/Reset detendra o
no el inverter. Un evento de disparo causa la salida de servicio del inverter. Si el disparo ha




3—-62

Grupo “C”: Terminales Inteligentes

(]
©
c
0
O
©
S
=]
2
=
c
o
&}

[0}
e)
=
[}
=
©
S
©
o

ocurrido en Modo Run el motor girard libre hasta detenerse. En algunos casos el conjunto
motor-carga estaran girando cuando el inverter regrese al Modo Run. Por esta razén es posible
configurar el inverter para que reasuma la operacion (C103=00) desde 0 Hz y acelerar normal-
mente. O se puede configurar el inverter para que reasuma la operacion (C103=01) desde la
velocidad a que se encontraba el motor en el momento de reasumir (igualacién de frecuencia)
—aplicacion muy util en aire acondicionado HVAC.

Teclado Defecto Edic.
Func. Nombre/ . Modo
Cad. Descripciéon SRW | oPE Rango y Ajustes XFE2 | xFU2 | xFF2 | Run
(EU) | (USA) | (Jpn) | BA
C102 | Seleccion del Reset ON 00 Cancela el disparo, para el inverter, repone la | 00 00 00
CPU; cancela el conteo al pasar a ON
Determina la respuesta OFF |01 Cancela el disparo, para el inverter, repone la
del terminal de Reset CPU; cancela el conteo al pasar a OFF
RST
[RSTI TRP |02 Cancela el disparo y cancela el conteo; no
afecta el disparo si no existe
EXT |03 Cancela el disparo pero no cancela el conteo;
no afecta el disparo si no existe
C103 | Modo de re arranque ZST |00 Re arranca a 0 Hz 00 00 00
luego del reset — -
fST |01 | Reasume la operacién luego de igualar
frecuencia
FIX 02 Re arranca con igualacion activa de
frecuencia
C105 | Ajuste de la ganancia FM 50. a 200. (%) 100. | 100. 100.
C106 | Ajuste de la ganancia AM 50. a 200. (%) 100. | 100. |100.
C107 | Ajuste de la ganancia AMI 50. a 200. (%) 100. | 100. 100.
C109 | Ajuste de la ganancia AM 0. a 100. (%) 0. 0. 0.
C110 | Ajuste de la ganancia AMI 0.a100. (%) 20. 20. 20.
C111 | Ajuste de sobre carga (2) 0.00 a 2.00 x I nominal (A) I nominal de cada
inverter
Terminales de
Salida, Funciones
Teclado Defecto Edic.
Func. Nombre/ - Modo
Cad. Descripcion SRW | oPE RETOY/AEES XFE2 | xFU2 | xFF2 | Run
(EU) | (USA) | (Jpn) | BA
C130 | Terminal [11], demora al ON — — | 0.0a100.0 (segundos) 0.0 0.0 0.0 V X
C131 | Terminal [11], demora al OFF — — | 0.0a100.0 (segundos) 0.0 0.0 0.0 V X
C132 | Terminal [12], demora al ON — — | 0.0a100.0 (segundos) 0.0 0.0 0.0 V X
C133 | Terminal [12], demora al OFF — — 1 0.0a100.0 (segundos) 0.0 0.0 0.0 V X
C134 | Terminal [13], demora al ON — — 1 0.0a100.0 (segundos) 0.0 0.0 0.0 V X
C135 | Terminal [13], demora al OFF — — | 0.0a100.0 (segundos) 0.0 0.0 0.0 V X
C136 | Terminal [14], demora al ON — — | 0.0a100.0 (segundos) 0.0 0.0 0.0 V X
C137 | Terminal [14], demora al OFF — — | 0.0a100.0 (segundos) 0.0 0.0 0.0 V X
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Teclado Defecto Edic.
Func. Nombre/ . Modo
Cad. Descripcion SRW | OPE Rangoy Ajustes XFE2 | xFU2 | xFF2 | Run
(EVU) | (USA) | (Ipn) B A
C138 | Terminal [15], demora al ON — — | 0.0a100.0 (segundos) 0.0 0.0 0.0 V X
C139 | Terminal [15], demora al OFF — — | 0.0a100.0 (segundos) 0.0 0.0 0.0 V X
C140 | Relé, demora al ON — — | 0.0a100.0 (segundos) 0.0 0.0 0.0 V X
C141 | Relé, demora al OFF — — | 0.0a100.0 (segundos) 0.0 0.0 0.0 V X
C142 | Salida logica 1, funcion A — — | Todas las funciones de salida 00 (frecuencia de V X
. » (excepto LOG1 a LOG6) salida)
C143 | Salida logica 1, funcién B — — V X
C144 | Salida l6gica 1, operador aHD 00 | AND 00 00 00 VX
0F: 01 |OR VX
HOR 02 | XOR (OR exclusiva) VX
C145 | Salida logica 2, funcion A — — | Todas las funciones de salida 00 (frecuencia de V X
. » (excepto LOG1 a LOGS6) salida)
C146 | Salida logica 2, funcién B — — V X
C147 | Salida légica 2, operador AHD 00 | AND 00 00 00 VX
0F: 01 |OR VX
HOR 02 | XOR (OR exclusiva) VX
C148 | Salida ldgica 3, funcion A — — | Todas las funciones de salida 00 (frecuencia de V X
- — (excepto LOG1 a LOG6) salida)
C149 | Salida logica 3, funcién B — — V X
C150 | Salida ldgica 3, operador BHD 00 | AND 00 00 00 VX
OF: 01]|0OR VX
HOR 02 | XOR (OR exclusiva) v X
C151 | Salida ldgica 4, funcién A — — | Todas las funciones de salida 00 (frecuencia de V X
. - (excepto LOG1 a LOG6) salida)
C152 | Salida logica 4, funcion B — — V X
C153 | Salida l6gica 4, operador aHD 00 | AND 00 00 00 VX
O 01]|OR VX
HOR 02 | XOR (OR exclusiva) v X
C154 | Salida ldgica 5, funcion A — — | Todas las funciones de salida 00 (frecuencia de V X
— - (excepto LOG1 a LOG6) salida)
C155 | Salida logica 5, funcion B — — V X
C156 | Salida l6gica 5, operador aHD 00 | AND 00 00 00 VX
O 01]|OR VX
HOR 02 | XOR (OR exclusiva) VX
C157 | Salida ldgica 6, funcion A — — | Todas las funciones de salida 00 (frecuencia de V X
— - (excepto LOG1 a LOG6) salida)
C158 | Salida logica 6, funcion B — — V X
C159 | Salida l6gica 6, operador aHD 00 | AND 00 00 00 VX
O 01]|OR VX
HOR 02 | XOR (OR exclusiva) VX
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Funciones de los
Terminales de

Entrada
Defecto Edic.
Func. Nombre/ . Modo
Cad. Descripcion RELDL A XFE2 | xFU2 | xFF2 | Run
(EU) | (USA) | (Jpn) BA

C160 | Terminal [1], tiempo de respuesta | 0. a 200. (x 2 milisegundos) 0.0 0.0 0.0 V X
C161 | Terminal [2], tiempo de respuesta | 0. a 200. (x 2 milisegundos) 0.0 0.0 0.0 V X
C162 | Terminal [3], tiempo de respuesta | 0. a 200. (x 2 milisegundos) 0.0 0.0 0.0 V X
C163 | Terminal [4], tiempo de respuesta | 0. a 200. (x 2 milisegundos) 0.0 0.0 0.0 V X
C164 | Terminal [5], tiempo de respuesta | 0. a 200. (x 2 milisegundos) 0.0 0.0 0.0 V X
C165 | Terminal [6], tiempo de respuesta | 0. a 200. (x 2 milisegundos) 0.0 0.0 0.0 V X

)

S ., C166 | Terminal [7], tiempo de respuesta | 0. a 200. (x 2 milisegundos) 0.0 0.0 0.0 V X

c

S 9O

-§ % C167 | Terminal [8], tiempo de respuesta | 0. a 200. (x 2 milisegundos) 0.0 0.0 0.0 V X

5 \% C168 | Terminal [FW], tiempo de 0. a 200. (x 2 milisegundos) 0.0 0.0 0.0 V X

2 respuesta

cn

8 C169 | Multi etapa veloc/posicion 0. a 200. (x 10 milisegundos) 0.0 0.0 0.0 V X

determinacion de tiempo
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Grupo “H”: Parametros del Motor

Introduccion El grupo H de parametros configura el Algoritmos de Control del Inverter
inverter de acuerdo a las caracteristicas del
motor. Ud. debe ajustar manualmente H003 Control V/f, 00
y H004 de acuerdo a su motor. Muchos de torque constante

los parametros estan relacionados con el
control vectorial y son usados sélo cuando

T
I
I
I
I
I
I
I
I
I
}

la funcién A044 se ajusta a uno de los Control VA, 01

modos de control vectorial mostrados en el torque variable

diagrama. El procedimiento de*“Auto-

Ajuste,d_e las Constantes™ en pég 4-71 Control V/f 02 L,
automaticamente ajusta los parametros ajuste libre

. . ; /
relacionados con el control vectorial. Si se » Salida

configura el inverter para usar control

;

vectorial, se recomienda hacer el proced- Control vectorial sin | g3
imiento de auto ajuste. Si Ud. desea volver sensor (SLV) ?

a los parametros por defecto, use el proced-

imiento dado en “Retornando a los Ajustes i - S
por Defecto” en pag 6-13. Control vectorial, | o4 5 =
con dominio de OHz oS
3 g
Qo
Control Vectorial | g5 S S
con Sensor o
“““ NOTA: El proceso de Auto Ajuste y los mensaje de advertencia relacionados en “Auto-Ajuste
de las Constantes” en pag 4—71 . deberian ser leidos antes de hacer el proceso.
Teclado Defecto Edic.
Func. Nombre/ Ranao v Aiustes Modo
Cad. Descripcion SRW | opPE goy Al XFE2 | xFU2 | xFF2 | Run
(EV) | (USA) | @pn) | BA
HO001 | Auto ajuste MOR 00 | Auto ajuste en OFF 00 00 00 X X
HRT 01 | Medicion de la resistencia e
inductancia del motor, sin girar
AT 02 | Auto ajuste (gira el motor)
HO002 | Seleccion de datos, HOR | 00 | Motor normalizado 00 00 00 | xx
ler motor
auT 01 | Datos del auto ajuste
[k~ 02 | Adaptacidn de datos
AUT
H202 | Seleccion de datos, HOR: 00 | Motor normalizado 00 00 00 X X
2do. motor .
AT 01 | Datos del auto ajuste
[k~ 02 | Adaptacidn de datos
AUT
H003 | Potencia, ler. motor 0.20 a 75.00 (kW) Ajuste de fabrica X X
H203 | Potencia, 2do. motor 0.20 a 75.00 (kW) Ajuste de fabrica X X
HO004 | Polos del motor, 1er. motor 2,4,6,8, 10 (polos) 4 4 4 X X
H204 | Polos del motor, 2do. motor 2,4,6,8, 10 (polos) 4 4 4 X X
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Teclado Defecto Edic.
?or::ic.' Dzlsocr;}zcr:?c{m srw | opE REMg7 /S XFE2 | xFU2 | xFF2 '\ga?ﬂo
(EVU) | (USA) | (Ipn) BA
HO005 Constante de respuesta, ler motor 0.001 2 9.999, 10.00 a 80.00 (10.000 a 1.590 | 1.590 | 1.590 VvV
Cte. de ganancia proporc., ajuste de fabrica 80.000)
H205 Constante de respuesta, 2do. motor 0.001 a 9.999, 10.00 a 80.00 (10.000 a 1.590 | 1.590 | 1.590 VvV
Cte. de ganancia proporc., ajuste de fabrica 80.000)
H006 Cte. de estabilizacion, ler motor 0. a 255. (ajuste de fabrica) 100. | 100. | 100. vV
H206 Cte. de estabilizacion, 2do motor 0. a 255. (ajuste de fabrica) 100. | 100. | 100. A%
H306 Cte. de estabilizacion, 3er motor 0. a 255. (ajuste de fabrica) 100. | 100. | 100. vV
H020 Constante R1, ler motor 0.001 a 9.999, 10.00 a 65.53 (Ohms) De acuerdoal rangode | XX
H220 Constante R1, 2do motor 0.001 a 9.999, 10.00 a 65.53 (Ohms) cada Inverter X X
H021 Constante R2, ler motor 0.001 2 9.999, 10.00 a 65.53 (Ohms) X X
H221 Constante R2, 2do motor 0.001 a2 9.999, 10.00 a 65.53 (Ohms) X X
H022 Constante L, ler motor 0.01a99.99, 100.0 - 655.3 (mH) De acuerdoalrangode | xX
H222 Constante L, 2do motor 0.01 299.99, 100.0 - 655.3 (mH) cada Inverter X X
HO023 Constante g, ler motor 0.01 299.99, 100.0 - 655.3 (A) X X
H223 Constante 1y, 2do motor 0.01 2 99.99, 100.0 - 655.3 (A) X X
H024 Constante J, 1er motor 0.001 a2 9.999, 10.00 2 99.99, 100.0 2 999.9, | De acuerdo al rango de X X
1000 a 9999. cada Inverter
H224 Constante J, 2do motor 0.001 a9.999, 10.00 a 99.99, 100.0 a 999.9, X X
1000 a 9999.
H030 Auto-ajuste de la cte. R1, 1er motor 0.001 a 9.999, 10.00 a 65.53 (Ohms) De acuerdoal rangode | XX
H230 Auto-ajuste de la cte. R1, 2do motor 0.001 a2 9.999, 10.00 a 65.53 (Ohms) cada Inverter X X
HO031 Auto-ajuste de la cte. R2, 1er motor 0.001 a2 9.999, 10.00 a 65.53 (Ohms) De acuerdoalrangode | xX
H231 Auto-ajuste de la cte. R2, 2do motor 0.001 a2 9.999, 10.00 a 65.53 (Ohms) cada Inverter X X
H032 Auto-ajuste de la cte. L, 1ler motor 0.01 a299.99, 100.0 a 655.3 (mH) De acuerdoal rangode | XX
H232 Auto-ajuste de la cte. L, 2do motor 0.01 2 99.99, 100.0 a 655.3 (mH) cada Inverter X X
HO033 Auto-ajuste de la cte. Ip, ler motor 0.01a99.99, 100.0 a 655.3 (mH) De acuerdoal rangode | XX
cada Inverter
H233 Auto-ajuste de la cte. I, 2do motor 0.01 a99.99, 100.0 a 655.3 (mH) X X
HO34 Auto-ajuste de la cte. J, ler motor 0.001 a9.999, 10.00 a 99.99, 100.0 2 999.9, | De acuerdoal rangode | XX
1000 a 9999. cada Inverter
H234 Auto-ajuste de la cte. J, 2do motor 0.001 a9.999, 10.00 a 99.99, 100.0 a 999.9, X X
1000 a 9999.
HO050 Ganancia proporcional Pl, 1er motor 0.0a999.9, 1000. 100.0 | 100.0 | 100.0 \AY;
H250 Ganancia proporcional Pl, 2do motor 0.0a999.9, 1000. 100.0 | 100.0 | 100.0 \AY;
HO51 Ganancia integral P1, 1er motor 0.0a999.9, 1000. 100.0 | 100.0 | 100.0 \AY;
H251 Ganancia integral PI, 2do motor 0.0a999.9, 1000. 100.0 | 100.0 | 100.0 | vv
H052 Ganancia proporcional P, 1er motor 0.01 a10.00 1.00 | 1.00 | 1.00 A%
H252 Ganancia proporcional P, 2do motor 0.01 a10.00 1.00 | 1.00 | 1.00 vV
H060 OHz SLV, limite para el 1er motor 0.0a100.0 100. 100. 100. VvV
H260 OHz SLV, limite para el 2do motor 0.0a100.0 100. 100. 100. VvV
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Teclado Defecto Edic.

Fc”oréc.' D’:sc::r:}g:;?c{)n srw | opE REMEDY7/UEES XFE2 | xFU2 | xFF2 '\g%io
(EV) | (USA) | @pn) | BA
HO061 | OHz SLV corriente de vacio ler motor 0. a50. (%) 100. | 100. | 100. A%
H261 | OHz SLV corriente de vacio 2do motor 0. a50. (%) 100. | 100. | 100. A%
HO070 | Ganancia proporcional Pl, ajuste por terminal | 0.0 a 999.9, 1000 100.0 | 100.0 | 100.0 | vV
HO071 | Ganancia integral PI, ajuste por terminal 0.00 a 999.9, 1000. 100.0 | 100.0 | 100.0 | vv
HO072 | Ganancia proporcional P, ajuste por terminal | 0.00 a 10.00 1.00 | 1.00 | 1.00 vV
HO073 | Tiempo de cambio de ganancia 0. a999. (milisegundos) 100. | 100. | 100. vV
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Grupo “P":

Funciones de |la Tarjeta de Expansion

Las dos tarjetas de expansion (opcionales) tienen asociados datos de configuracion. La tabla
siguiente define las funciones y sus rangos. Mas informacion en los manuales de cada tarjeta.

Teclado Defecto Edic.
Func. Nombre/ Rando v Aiustes Modo
Cad. Descripcion SRW | OPE goy Al XFE2 | xFU2 | xFF2 | Run
(EU) | (USA) | (Jpn) BA
P001 | Modo de operacion de la TRF 00 | Dispara (para el motor) 00 00 00 V X
tarjeta 1, error = -
RLUH 01 | Operacidn continua
P002 | Modo de operacion de la TRF 00 | Dispara (para el motor) 00 00 00 V X
tarjeta 2, error — -
FLH 01 | Operacion continua
P0O11 | Encoder, pulsos por vuelta (PPR) 128 a 65000 (pulsos por vuelta) 1024 | 1024 | 1024 | xx
P012 | Pulso de control AER 00 | Seleccidn entre regulacion automatica (ASR) | 00 00 00 X X
AFE 01 | Regulacién automatica de posicion (APR) X X
BPR2 02 | Control de posicion absoluta X X
HAFR 03 | Control de posicion absoluta, alta resolucién X X
P013 | Modo de entrada de pulsos | ML 00 | Modo cuadratura 00 00 00 X X
Ml 01 | Conteo y direccion
Moz 02 | Tren separado de pulsos para directa/reversa
P014 | Busqueda del origen 0. a 4095. (pulsos) 0. 0. 0. V X
P015 | Velocidad de basqueda del origen Frecuencia de inicio a maxima (hasta 120.0) | 5.00 | 5.00 | 5.00 V X
(Hz)
P016 | Direccion de la busqueda Fld 00 | Directa 00 00 00 X X
del origen
R 0 1 | Reversa X X
P017 | Rango de cumplimiento de la busqueda del 0. a9999., 1000 (10,000) (pulsos) 5 5 5 V X
origen
P018 | Tiempo para completar la busqueda del 0.00 a 9.99 (segundos) 0.00 | 0.00 | 0.00 V X
origen
P019 | Seleccion del ajuste del FE 00 | Realimentacion de posicion 00 00 00 V X
reductor electrénico -
REF 01 | Comando de posicion VX
P020 | Numerador del reductor electrdnico 0.2a9999. 1. 1. 1. V X
P021 | Denominador del reductor electrénico 129999 1. 1. 1. V X
P022 | Ganancia en directa 0.00 a 99.99, 100.0 a 655.3 0.00 0.00 0.00 V X
P023 | Ganancia del lazo de posicion 0.00 a 99.99, 100.0 0.50 0.50 0.50 V X
P024 | Ajuste de la posicion -204 (-2048) / -999. a 2048 0. 0. 0. V X
P025 | Habilitacion de la OFF 00 | Sin compensacion 00 00 00 VX
compensacion de temp. del
termistor
Permite calibrar el termistor | i 01 | Con compensacion
del motor
P026 | Error de sobre velocidad ajuste del nivel 0.0 a 150.0 (%) 135.0 | 135.0 | 135.0 | vXx
P027 | Error de desviacion, nivel de deteccion 0.00 a 99.99, 100.0 a 120.0 (Hz) 7.50 7.50 7.50 V X
P028 | Ajuste del numerador del reductor 0.a9999. 1. 1 1. V X
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Teclado Defecto Edic.
Fcuér:jc.' Dmgzieén sew | opE REMEDY7/UEES XFE2 | xFU2 | xFF2 '\g?ﬂo
(EVU) | (USA) | (Ipn) B A
P029 | Ajuste del denominador del reductor 129999 1. 1. 1. V X
P031 | Seleccion del tiempo de REM 00 | Inverter 00 00 00 X X
Aceleracién/desaceleracion = 01 | Tarjeta 1
opz 02 | Tarjeta 2
P032 | Seleccion del comando de | REHM 00 | Inverter 00 00 00 V X
posicionamiento OF1 01 | Taretad
oFz 02 | Tarjeta 2
P033 | Seleccion de la fuente de 0 00 | Terminal [O] 00 00 00 X X
comando de torque - 01 | Terminal [O1]
oz 02 | Terminal [02]
REM 03 | Teclado del inverter (P034)
P034 | Ajuste del comando de torque 0. a 200. (%) 0. 0. 0. X X
P035 | Seleccion de la polaridad HOR 00 | Indica la polaridad del terminal [02] 00 00 00 X X
IR 01 | Depende de la direccion del motor
P036 | Modo Torque M 00 | Deshabilitado 00 00 00 X X
DIR 01 | Teclado del Inverter (P037)
HOR 02 | Terminal de entrada [02]
P037 | Valor del Torque -200. a 200. (%) 0. 0. 0. X X
P038 | Polaridad del Torque HOR 00 | Indicado por polaridad 00 00 00 VX
IR 01 | Depende de de la direccion del motor
P039 | Control de torque en modo directa 0.00 a la frecuencia méaxima (Hz) 0.00 | 0.00 | 0.00 X X
P040 | Control de torque en modo reversa 0.00 a la frecuencia méaxima (Hz) 0.00 | 0.00 | 0.00 X X
P044 | “Watchdog timer” para la comunicacién 0.00 a 99.99 (segundos) 1.00 | 1.00 | 1.00 X X
DeviceNet
P045 | Error de comunicaciénen | TRF 00 | Dispara 01 01 01 X X
DeviceNet, operacion del -
inverter FTF 01 | Desaceleray dispara
HO 02 | Mantiene la dltima velocidad
FRS 03 | Giro libre del motor
DELC 04 | Desacelera y para
P046 | DeviceNet I/O: instancia nimero 20, 21, 100 21 21 21 X X
P047 | DeviceNet I/O: instancia nimero 70,71, 101 71 71 71 X X
P048 | DeviceNet, modo de TRF 00 | Dispara 01 01 01 X X
accion del inverter FTF 01 | Desaceleray dispara
HO 02 | Mantiene la dltima velocidad
FRS 03 | Giro libre del motor
DELC 04 | Desacelera y para
P049 | Polos del motor, DeviceNet | polos | polos | 00 a 38 (s6lo nimeros pares) 0 0 0 X X
para RPM
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Teclado Defecto Edic.
Func. Nombre/ - Modo
Cad. Descripcion SRW | oPE RETYDL AL XFE2 | xFU2 | xFF2 | Run
(EU) | (USA) | (Jpn) BA
PO55 | Escala de frecuencia del tren de pulsos 1.0 a50.0 (kHz) 250 | 25.0 | 25.0 V X
P056 | Filtro del tren de pulsos 0.01 a 2.00 (segundos) 0.10 | 0.10 | 0.10 V X
P057 | Ganancia del tren de pulsos -100. a 100. (%) 0. 0. 0. V X
P058 | Frecuencia limite del tren de pulsos 0. a100. (%) 100. | 100. | 100. V X
P060 | Multi-etapa, ajuste de la posicién 0 Reversa a directa (hasta 4 digitos incluyendo 0 0 0 A%
a a Multi-etapa, ajuste de la posicion 7 el signo “-”)
P067
P068 | Modo de seleccion del Lok 00 | Baja velocidad 00 00 00 A%
retorno a cero ) -
Hil 01 | Alta velocidad
HiZ 02 | Alta velocidad 2
P069 | Seleccion de ladirecciondel | FlL 00 | Directa 00 00 00 vV
retorno a cero
Rl 01 | Reversa
P0O70 | Frecuencia de retorno a cero de baja 0.00 a 10.00 (Hz) 0.00 | 0.00 | 0.00 A%
velocidad
PO71 | Frecuencia de retorno a cero de alta 0.00 299.99/100.0 a la frecuencia maxima | 0.00 | 0.00 | 0.00 vV
velocidad ajustada, ler motor (Hz)
P072 | Rango de posicion en directa 0 a 268435455 (cuando P012 = 02), 268435455 A%
0 a 1073741823 (cuando P013 = 03) (hasta
cuatro digitos)
P073 | Rango de posicion en reversa -268435455 a 0 (cuando P012 = 02), -268435455 A%
1073741823 a 0 (cuando P013 = 03)
(hasta cuatro digitos)
P074 | Seleccién ARE 00 | X00 00 00 00 vV
HE1 01 |Xxo01
Hez 02 | X02
HEE 03 | x03
HEd 04 | X04
HES 05 | X05
HEIE 06 | X06
HET 07 | Xo7
P100 | Parametros del usuario del “Easy sequence” | 0.a 9999., 1000 a 6553 (10000 a 65535) 0. 0. 0. A%
a U(00) a U(31)
P131

NOTA: Los parametros P044 a P049 estan solo disponibles para los inverters con codigo de
fabricacion x8K xxxxxx xxxxx 0 mayor. El codigo de fabricacion esta impreso en la etiqueta
del producto, localizada al frente y costado del disipador del inverter.
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Modo de Control
de Posicion
Absoluta

Para usar el modo de control de posicion absoluta, ajustar la curva de caracteristica A044 V/F
(1er motor) a | valor “02” (V2) y P012 Ajuste del Control de Pulso a “02” APR — Modo
Automaético del Control de Posicion.

» Si P012 =03 (control absoluto de posicion de alta resolucién, el inverter cuadruplica el
namero de pulsos a ser usado para el posicionamiento. En este caso multiplica la posicion de
multi etapa ajustado y los rangos de posicion por 4.

 Los ajustes de posicion pueden ser secuenciados hasta en 8 etapas en combinacion con el
ajuste de control de pulsos. Se puede seleccionar el modo de retorno a cero desde el modo
uno de baja velocidad al modo dos de alta velocidad. (La funcién de basqueda de cero no
puede ser usada durante el regreso a cero.)

» Enlafuncién “teaching” siempre ajustar (guardar) la posicion mientras la maquina esta
operando (motor girando).

 Sise asigna [SPD] Control de Velocidad/posicion (opcion 73) a un terminal, se puede
cambiar entre control de velocidad y posicién.

» Sdlo se muestran los 4 digitos de orden alto cuando se presenta el dato (ajuste de posicidn).
En el Modo de Control Absoluto de Posicidn, el inverter opera sobre el motor hasta que la

maquina alcanza la posicion deseada de acuerdo a los siguientes ajustes y luego pasa al estado
de servo bloqueo (hasta que ocurre el comando de parada):

1. Ajuste de Posicion
2. Ajuste de velocidad (frecuencia de salida)
3. Tiempo de aceleracién y desaceleracion
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En el modo de control de posicién absoluto, la frecuencia y la acel/desacel ajustadas son aplica-
das. Si el valor de la posicion ajustada es pequefio, el inverter debe desacelerar el motor para
posicionarlo antes de alcanzar la velocidad ajustada. En el modo de control de posicion
absoluta, los comandos de directa e inversa son ignorados. Los comandos de operacion, simple-
mente funcionan como una sefial de marcha o parada del motor. La direccion se determina por
el signo algebraico de la diferencia entre la posicién actual y la deseada.

Comando de operacién |

Frecuencia de

salida
i F - - &
\ge.g)s(t:;%? na posicion pequena, P017| Rango de
! hace que desacelere y busqueda
luego busque la
\ posiciéon
\
0 AY y
| Posicion
1 ' f
I
[POKI | |

e

Tiempo de (Idemora ajustado

Si la operacion de retorno a cero descripta abajo no se realiza, la posicién del motor al alimen-
tar el sistema es asumida como origen (dato = 0). Cuando el comando de operacién pasa a ON
con la posicién cero especificada, el posicionamiento se completa sin giro del motor.

Ajustar C102 Seleccion del Modo Reset = 03 de forma tal que el inverter solo cancele la condi-
cion de disparo (no detiene la salida al motor). De otra forma, en contador de posicion es
borrado cuando el terminal de Reset pasa a ON. Asegurarse de ajustar C102 = 03 si va a usar el
valor de posicién del contador luego de reponer un inverter que salié de servicio a través del
terminal de reset (tecla reset).

Si el terminal inteligente [PCLR] es asignado, cuando esta en ON la posicion actual del
contador es borrada, al igual que la desviacion.
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Funcién
“Teaching”

Cuando el inverter esta en el Modo de Control Absoluto de Posicidn, algunas funciones deben
ser deshabilitadas:

« El terminal [ATR] es ignorado (porque se deshabilita el control de torque)
« El terminal [STAT] es ignorado (porque el control de posicidn por pulsos es deshabilitado)
 Funcién de bisqueda de origen deshabilitada

La funcion “teaching” le permite arrancar y parar el inverter como desee almacenando la
posicion actual en un lugar de memoria seleccionado. Asignar la funcién Orientacién [ORT]
(opcidn cédigo 45) a un terminal inteligente de entrada. El terminal [ORT] funciona como
“teaching” cuando el terminal de entrada P012 Ajuste del Control de Pulso es ajustado a 02
(Control Absoluto de Posicién) o 03 (Control Absoluto de Posicion de Alta Resolucion).

El proceso de ensefianza “teaching” es asi:

1. Selecciona la posicién de memoria dada por P074.

2. Mueve la maquina a la localizacion deseada. Entra un comando de operacion mientras en
terminal [ORT] esta en ON. Los ajustes de velocidad y tiempos de aceleracion/desacel-
eracién seleccionados son aplicados.

1
or || |

Comando de operaciénl

I
Frecuenciade }----1-- -4—+— Velocidad elegida

salida |
I

Posicién

La operacion de “Teaching” puede ser ejecutada con la alimentacion de los terminales [RO] y

[TO] del circuito de control del inverter. La posicidn actual del contador también opera cuando
un dispositivo externo mueve la pieza a trabajar. No obstante, la operacion de “teaching” sélo
puede ser ejecutada cuando el inverter no opera la maquina.

NOTA: Cuando los datos de posicién son cargados en el inverter que no esta operando una
maquina, desconectar los terminales ([R], [S] y [T]) o desconectar los terminales de salida al
motor ([U], [V]y [W]). De otra forma, existe riesgo de dafiar al personal o a la maquinaria.

3. Presionar la tecla STR del operador digital cuando se alcanza la posicion deseada.

4. El dato de la posicién actual es guardado en el area de memoria seleccionada en el
pardmetro P074.
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Grupo “U”: Menu de Funciones del Usuario

El mend de funciones del usuario, le permite seleccionar 12 funciones del inverter y agruparlas
en una lista segiin sea conveniente. Esta caracteristica le permite un rapido acceso a las funci-
ones mas utilizadas en su aplicacion. Cada Grupo U puede servir como puntero de algin otro
grupo de parametros. Ud. no tiene que usar la tecla Store para retener cada asociacion; solo
rolar los pardmetros de cada Grupo U y dejarlas. El ajuste puede hacerse de modo que s6lo sea
visualizacion (como D001), o que sea un parametro editable (como A001). En el caso de un
parametro editable, se usan las teclas Up/Down para cambiar valores y la tecla Store para
guardar el cambio en memoria, (igual que en la edicién normal de pardmetros).

Defecto Edic.
Fcuér:;' Dgsgp?sgfén RELDYAEEE XFE2 | xFU2 | xFF2 '\ga?f:uo
(EU) | (USA) | @pn) | BA
U001 | Funcion del usuario 1 no no no V X
U002 | Funcion del usuario 2 no no no V X o
U003 | Funcion del usuario 3 no no no V X 9"?%_
U004 | Funcioén del usuario 4 no no no v X %‘ E
U005 | Funcion del usuario 5 no no no V X g’ §:
U006 | Funcion del usuario 6 “no” (deshabilitada), o alguna no no no V X ® S
U007 | Funcién del usuario 7 de las funciones D001 aP049 |, no no VX
U008 | Funcion del usuario 8 no no no V X
U009 | Funcion del usuario 9 no no no V X
U010 | Funcion del usuario 10 no no no V X
U011 | Funcion del usuario 11 no no no v X
U012 | Funcion del usuario 12 no no no V X

N . B ; ]} - .
5 g TIP: La funcion B037 selecciona que grupo de parametros seran mostrados. Si desea limitar
$ los parametros mostrados a sélo los elegidos en el Grupo U, ajustar B037=02.
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Codigos de Errores de Programacion

El teclado del inverter SJ7002 muestra codigos especiales (comenzando con el caracter &)
para indicar un error de programacion. El error de programacion aparece cuando un parametro
entra en conflicto con un valor de plena escala. Notar que en particular la frecuencia de salida,
en tiempo real puede generar algunas situaciones de conflicto. Si hay conflicto, aparecera el
cédigo de error en la pantalla o verlo luego en D090 en el Modo Visualizacion. También el
LED PGM en la pantalla titilara (ON/OFF) en programacion. Estas indicaciones desapareceran
automaticamente cuando el parametro sea correctamente cargada.

Codigo del Error de Parametro fuera de rango Rango definido por...
P EMES T Cddigo Descripcion Cadigo Descripcion
5001 2201 AB061/ A261 | Ajuste del limite superior A004 / Frecuencia Maxima;
de frec.; ler, 2do motor A204 / ler, 2do, 3er motor
A304
5002 2202 A062 / A262 | Ajuste del limite inferior
o de frec.; ler, 2do motor
el
c 8 5004 5204 A003/A203/ | Ajuste de la frecuencia
?8 = USO 4 A303 base; ler, 2do, 3er motor
fh) o
©c (*1)
3 @
25 5005 2205 F0o1, Frecuencia de salida,
so 4305 A020/A220/ | Multi-velocidad;
o
(&) A320 ler, 2do, 3er motor (*2)
5006 2206 A021 a A035 | Ajuste de Multi velocidad
5306
=009 P015 Ajuste de la velocidad de
busqueda
5012 5212 A062 / A262 | Limite inferior de A061/ A261 | Ajuste del limite superior de
frecuencia; ler, 2do frecuencia; ler, 2do motor
motor
5015 52215 F001, Frecuencia de salida,
A020/ A220 | Multi-velocidad; 1er, 2do
motor
5016 2216 A021 a A035 | Multi-velocidad
5019 A061/A261 | Limite superior de P015 Ajuste de la velocidad de
frecuencia; ler, 2do blisqueda
motor . .
5021 5221 A062 / A262 | Limite inferior de frecuencia;
ler, 2do motor
HO25 4225 F001, Frecuencia de salida,
A020/ A220 | Multi-velocidad; 1er, 2do
motor (*2)
#0031 4231 A061/A261 | Limite superior de B082 Ajuste de la frecuencia de
frecuencia; ler, 2do inicio
motor
5032 5232 A062 / A262 | Limite inferior de
frecuencia; ler, 2do
motor
5035 5235 F001, Frecuencia de salida,
4335 A020/A220/ | Multi-velocidad; ler, 2do,
A320 3er motor
5036 A021 a A035 | Multi-velocidad
H037 A038 Frecuencia de “jog”
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Cédigo del Error de Parametro fuera de rango Rango definido por...
PO e Cadigo Descripcion <, > Cadigo Descripcion
H085 H285 F001, Frecuencia de salida, >f-x, | A063 + A064 | Frecuencia (central) de salto +
4385 A020/A220/ | Multi-velocidad; ler, 2do, | <f+x | A065 + A066 | (histéresis)
A320 3er motor A067 £ A068
- - (\Ver nota al final de la tabla)
5086 A021a A035 | Multi-velocidad >f-x,
<f+x
Codigo del Error de Parametro fuera de rango Rango definido por...
PO EE) Cadigo Descripcion <, > Cadigo Descripcion
5091 4291 A061/A261 | Limitesup. de frecuencia; | > B112 Ajuste libre V/f de frec. (7)
ler, 2do motor
5092 4292 A062 / A262 | Limite inf. de frecuencia; >
ler, 2do motor
Q)
5095 4295 F001, Frecuencia de salida, > -]
A020/ A220 | Multi-velocidad; 1er, 2do L =
motor g c
Q
2096 A021aA035 | Multi-velocidad > % %
w
5110 B100, B102, | Ajuste libre de > a
B104, B106, | frecuencia V/f
B108, B110
B102, B104, | Ajuste libre de > B100 Ajuste libre de frec. V/f (1)
B106, B108, | frecuencia V/f
B110
B100 Ajuste libre de frec. V/f < B102 Ajuste libre de frec. V/f (2)
B104, B106, | Ajuste libre de frec. V/f >
B108, B110
B100, B102 | Ajuste libre de frecuen- < B104 Ajuste libre de frec. V/f (3)
cia V/f
B106, B108, | Ajuste libre de frec. V/f >
B110
B100, B102, | Ajuste libre de frec. V/f < B106 Ajuste libre de frec. V/f (4)
B104
B108, B110 Ajuste libre de frec. V/f >
B100, B102, | Ajuste libre de frec. V/f < B108 Ajuste libre de frec. V/f (5)
B104, B106
B110 Ajuste libre de frec. V/f >
B100, B102, | Ajuste libre de frec. V/f < B110 Ajuste libre de frec. V/f (6)
B104, B106,
B108
5120 B017, B019 | Frec. del ajuste térmico < B015 Frec. del ajuste térmico libre
libre 1)
B015 Frec. del ajuste térmico > B017 Frec. del ajuste térmico libre
libre @
B019 Frec. del ajuste térmico <
libre
B015, B017 | Frec. del ajuste térmico > B019 Frec. del ajuste térmico libre
libre ©)
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Note 1: La frecuencia base es escrita cuando se almacena el parametro. El nuevo valor de
frecuencia base esta fuera del rango permitido, un motor podria quemarse.

No obstante, si ocurriera este problema, cambiar la frecuencia base a un valor
apropiado.

Note 2: Estos parametros son controlados con el operador digital (opcién cédigo 02) aln
cuando la fuente de ajuste de frecuencia no esté seleccionado (A001).

Note 3: El ajuste de frecuencia (velocidad) no esta permitido hacerse dentro del rango
definido del salto de frecuencia. Cuando el valor de referencia de frecuencia desde
una fuente de tiempo real (como el teclado, potenciémetro o entrada analdgica) esta
dentro del rango de frecuencia de salto, la velocidad ajustada es automéaticamente
forzada al punto mas bajo de la frecuencia de salto.
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Introduccidén

Precauciones p/
Procedimientos
de Operacion

A
A

Lo visto previamente en el Capitulo 3 dio una referencia de todas las funciones programables
del inverter. Sugerimos que “viaje” por todas las funciones del inverter a fin de familiarizarse
con ellas en general. Este capitulo le dara conocimiento en el siguiente sentido:

1. Funciones Relacionadas — Algunos parametros interacttan o dependen del ajuste de otras
funciones. Este capitulo lista los “ajustes requeridos” para una funcién de programacion, su
referencia cruzada y su interaccion con otras funciones.

2. Terminales Inteligentes — Algunas funciones relativas a una sefial de entrada sobre un
terminal 1dgico, o en otros casos, generan sefiales de salida.

3. Interfases Eléctricas — Este capitulo muestra como hacer conexiones entre el inverter y
otros dispositivos eléctricos.

4. Auto-ajuste — El inverter SJ7002 tiene la capacidad de realizar un procedimiento de ajuste
donde toma las mediciones eléctricas del motor. Este capitulo muestra como se realiza el
proceso a fin de lograr un funcionamiento mas suave y eficiente del motor comandado.

5. Operacién del Lazo PID - EI SJ7002 tiene incorporado el lazo PID que calcula la frecuen-
cia 6ptima de salida para controlar un proceso externo. También se muestran los terminales
de entrada/salida relacionados con esta operacion.

6. Mudltiples Motores — Un solo inverter SJ7002 puede ser usado en aplicaciones de dos 0 mas
motores. Aqui veremos las conexiones eléctricas a realizar y los pardmetros involucrados
en aplicaciones de multiples motores.

Los tépicos mostrados en este capitulo le ayudardn a decidir que caracteristicas son mas impor-
tantes para su aplicacién y como usarlas. La instalacion basica dada en el Capitulo2 concluye
con el test de alimentacion y el arranque del motor. Este capitulo comienza desde este punto y
muestra como hacer que el inverter forme parte de un sistema de control.

Antes de continuar, por favor lea los siguientes mensajes de Precaucién.

PRECAUCION: El disipador tiene alta temperatura. No tocarlo. De otra forma, existe peligro
de quemaduras.

PRECAUCION: A través del inverter la velocidad puede ser facilmente cambiada de baja a
alta. Verificar la capacidad del motor y de la maquina antes de hacerlo. De otra forma, existe
peligro de lesiones.

PRECAUCION: Si va a operar el motor a una frecuencia mayor a la nominal del inverter
(50Hz/60Hz), verificar la posibilidad de soportarlo por parte del motor y la maquina con los
respectivos fabricantes. Sélo operar el motor a frecuencias altas si se cuenta con su aprobacion.
De otra forma, existe peligro de dafios al equipo y/o lesiones.




Inverter SJ7002

Advertencias p/ Antes de continuar, por favor lea los siguientes mensajes de Advertencia.
Procedimientos
de Operacién

ADVERTENCIA: Dar alimentacién al Inverter s6lo después de colocar la cubierta protectora.
Mientras el inverter esta energizado, no sacar la cubierta protectora. De otra forma, existe
peligro de shock eléctrico.

ADVERTENCIA: No operar equipos eléctricos con las manos himedas. De otra forma, existe
peligro de shock eléctrico.

ADVERTENCIA: No tocar los terminales mientras el inverter esté energizado, ain cuando el
motor esté parado. De otra forma, existe peligro de shock eléctrico.

ADVERTENCIA: Si se selecciona el modo re arranque, el motor puede arrancar sorpresiva-
mente luego de salir de servicio. Asegurarse de parar el inverter antes de aproximarse a la
maquina (disefiar la maquina para que ante eventuales re arranques el personal no resulte
dafiado). De otra forma, se pueden causar heridas al personal.

ADVERTENCIA: Si la alimentacion esta cortada por corto tiempo, el inverter puede re
arrancar luego de recuperarse la tension si el comando de Run esta activo. Si este re arranque
puede causar lesiones al personal, usar un circuito de bloqueo que impida esta operacién. De
otra forma, existe peligro de causar lesiones al personal.

ADVERTENCIA: La tecla Stop es efectiva solo cuando se la habilita. Asegurarse de habilitar
una parada de emergencia independiente de la tecla Stop. De otra forma, se puede causar
lesiones al personal.
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ADVERTENCIA: Luego de un evento de disparo, si se aplica el reset y el comando de Run
esta activo, el inverter re arrancara automaticamente. Aplicar el comando de reset sélo luego de
verificar que el comando de Run no esté activo. De otra forma, se puede causar lesiones al
personal.

ADVERTENCIA: No tocar el interior del inverter o introducir elementos conductores si esta
energizado. De otra forma, existe peligro de shock eléctrico y/o fuego.

ADVERTENCIA: Si se alimenta al inverter con el comando de Run activado, el motor arran-
card automaticamente y puede causar dafios. Antes de dar alimentacion, confirmar que el
comando de Run no esta activado.

ADVERTENCIA: Si la tecla Stop esta desactivada, al presionarla el inverter no se detendrd y
la alarma no se cancelara.

ADVERTENCIA: Instalar una parada de emergencia segura, cuando las circunstancias asi lo
exijan.

> B B b bbb
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Desacel. Controlada y Alarma p/Pérdida de Alim.

Con la configuracion por defecto del SJ7002, una pérdida instantdnea de energia provocaré la
inmediata salida de servicio del inverter. Si el motor estaba girando, tanto éste como la carga
continuaran haciéndolo en operacion libre hasta parar y sin energia la alarma del equipo no se
activara. Esta aplicacion por defecto, puede ser definida para aplicaciones tales como ventila-
dores y bombas. No obstante, algunas cargas requieren desaceleracion controlada ante una
pérdida de energia o se puede necesitar tener una sefial de alarma ante un evento como este.
Esta seccion describe como la energia regenerativa proporcionada por el conjunto motor/carga
pueden controlar la parada del sistema y generar una alarma.

El diagrama dado abajo muestra la configuracién por defecto. EI Capitulo 2 cubri6 el cableado
de alimentacion al inverter y de éste al motor. Por defecto, el circuito interno de control del
inverter est alimentado por dos fases (R y T) desde la entrada. El conector de 2 cables
accesible al usuario (R-R0 y T-T0) da alimentacién al circuito de control.

3 fases SJ7002

L1

C
L2 ggs Rectifica- Jl

Convertidor

Alimentacion,
LR

Inverter

L3 T dor | ]=
) .
951 1+
Filtrode R Lo __ Al resistor o
ferrite | unidad opcional
Circuito ! de frenado
o L -
®E Conector de control [ .
S 'qé de 2 :
‘é-:—, cables | e o
g 5% | Al circuito
o ! ----% externode
= ! f alarma
- O ---»
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A fin de proporcionar alimentacién al circuito de control luego de una pérdida de energia, se
debe cambiar el cableado segln se indica abajo (los pasos estan enumerados en la siguiente

pagina).

Alimentacion,

3-fases SJ300
L1 R DC bus
+
L2 IS Rectifica- L Inverter
L3 T1 dor | =
J
J51 T
R
! Al resistor o
. : =1 % unidad opcional
onector RO 1 de frenado
de 2 Q Circuito | | g
cables TO de control [ 71 1t
| . .
Filtro de | Al circuito
ferrite | 7T » externode
! f alarma
- 11

<
w
D
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=
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Seguir estos pasos para implementar el cableado presentado en el diagrama previo.
1. Quitar el conector de 2 cables J51 (terminales [RO] e [TO] a conector J51).
2. Cortar un par de cables de seccion 0.5mm? o mayor.

3. Conectar un cable al terminal [RO] tan largo como para llegar al terminal [P] (no conectar
aun a [P]).

4. Conectar otro cable al terminal [T0] tan largo como para llegar al terminal [N] (no conectar
aun a [N]).

5. Quitar el filtro de ferrite de su ubicacién original y colocarlo en los cables conectados en el
punto anterior [R0O] y [TO]. (Guardar el conector original en lugar seguro.)

6. Conectar el cable de [R0O] a [P] y el cable de [TO] a [N].

Para obtener més informacion sobre las funciones de alarma relacionadas con la pérdida de
potencia, ver “Falta Instantanea de Energia/Sefal de Baja Tension” en pag 4-47.

La tabla siguiente lista las funciones relacionadas con la desaceleracién controlada ante una
falta de energia. Luego de hacer el cambio de cableado, usar la funcién B050 para habilitar la
caracteristica. Usar B051 para determinar el punto al cual la tensién de CC dispararé la desacel-
eracién controlada. Usar el parametro B054 para especificar el paso inicial ante la pérdida de
energia y B053 para especificar la duracion de la desaceleracion lineal. Notar que esta
caracteristica sdlo afecta las sefiales de salida que indican la condicion de falta de energia o
baja tension (ver “Falta Instantanea de Energia/Sefial de Baja Tension” en pag 4-47).

Func. Ny

Cod. Nombre Descripcion Rango

B050 | Desaceleracion controlada y El inverter controlara la parada Dos opciones:
parada ante la pérdida de usando la energia producida por la 00Deshabiltado
energia regeneracion (requiere cambios de 01Habilitado

cableado)

B051 | Nivel de CC a la que disparard | Ajusta el nivel de continua a que 0.0 a 1000.V
la desaceleracion controlada iniciara la desaceleracion controlada

B052 | Umbral de sobre tension Ajusta el umbral de sobre tension 0.0 a 1000.V
durante la pérdida de potencia | durante la desaceleracion controlada

B053 | Tiempo de desaceleracion Tiempo de desaceleracion usado 0.01a9.99 seg./
durante la pérdida de energia | s6lo ante la pérdida de energia 100.0 2 999.9 seg. /

1000 a 3600 seg.

B054 | Paso inicial de frecuencia ante | Ajusta el valor de frecuenciaaque | 0.00a 10.00 Hz

la pérdida de energia se pasara ante la pérdida de energia
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Se muestra abajo el diagrama de tiempos y las funciones relacionadas con la operacion ante una
falta de energia. Durante la desaceleracion controlada el inverter por él mismo actGa como
carga para desacelerar el motor. Con cargas con alta inercia o con tiempos de desaceleracion
cortos (0 ambos) es posible que la impedancia presentada por el inverter no sea lo suficiente-
mente baja como para evitar la sobre tensién en CC. Usar el parametro B052 para especificar el
umbral de sobre tension a soportar. En este caso, el inverter pausa la desaceleracion (el motor
gira a velocidad constante). Cuando la tensién de CC cae nuevamente debajo del umbral, se
reasume la desaceleracion lineal. El proceso de pausa/reasume se repetira tantas veces como
sea necesario hasta que la energia de CC sea consumida (ocurrira un disparo por baja tension).

Vcee (V)

Nivel de baja
tension

Frecuencia
de salida

NOTA: (1) Asegurarse se ajustar en umbral de sobre tensidn a un valor mayor que el nivel de
disparo de CC (B052 > B051) para una adecuada operacion.

(2) Una vez iniciada la operacion de desaceleracion controlada, se completara hasta detener el
motor aun cuando se recupere la energia. En este caso, se habilita automéaticamente el Modo
Run.
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Conexion a PLCs y Otros Dispositivos

Los inverters Hitachi son muy Utiles para muchos tipos de aplicaciones. Durante la instalacion,
tanto el teclado como los otros dispositivos de programacién facilitaran la con-figuracion
inicial. Luego de la instalacion, el inverter generalmente recibira los comandos de control a
través de sus terminales, conector serie 0 algun otro dispositivo de control. En un sistema
simple, como el comando de una cinta transportadora, un contacto para el Run/Stop y un poten-
ciémetro, le daran al operador todo lo requerido para el control. En una aplicacién sofisticada,
puede ser necesario contar con un controlador légico programable (PLC) con varias conex-
iones al inverter.

No es posible cubrir todas las aplicaciones posibles en este manual. Ser necesario que Ud.
conozca las caracteristicas eléctricas de los dispositivos que desee conectar al inverter. Luego,
esta y la siguiente seccion sobre las funciones de los terminales de entrada y salida lo ayudaran
a que rapida y seguramente conecte estos dispositivos al inverter.

PRECAUCION: Se puede dafar tanto al inverter como a los otros dispositivos, si se exceden
los valores maximos de tension y corriente en cada punto de conexion.

En el diagrama de la derecha, se

muestran las conexiones entre el Inverter SJ7002

Otros dispositivos

inverter y otros dispositivos. Las Circuito Senal —
- - Circuito
entradas configurables del inverter entrada Retorno <alida

aceptan ambos tipos de conexion desde

el PLC (tipo bajo o alto). Un puente en — Sefal
los terminales de entrada configura el Circuito Retorno
tipo, conectando el comun a la fuente salida

(+) o (-). Ejemplos detallados de

cableado se muestran en “Uso de los

Terminales Inteligentes de Entrada” en PLC
pag 4-13. Este capitulo le muestra los Puente
componentes internos del inverter de P24
cada terminal E/S y como interacttan i
con los circuitos externos. PL

v

Circuito
entrada

Inverter

24VDC
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C Comun

A fin de evitar dafios en el equipo y que CM1
su aplicacién opere suavemente, se
recomienda dibujar un esquema de
conexiodn referido a su aplicacién.
Incluir los componentes internos en el
esquema, a fin de hacer el lazo completo
del circuito.

Circuito
entrada

Luego de hacer el esquema, tener en
cuenta lo siguiente:

1. Verificar que la corriente y la tension
de cada conexion esté dentro de los
limites de operacién de cada disposi-
tivo.

2. Verificar que la ldgica de sensado
(activo alto o bajo) de las conex-
iones sean correctas.

3. Verificar que las entradas estan
configuradas correctamente (alto/
bajo) para conectarse con cualquier dispositivo externo (PLCs, etc.).

S

-1 3-1-0-1.1.0- B

4. Controlar el cero y el final de curva para las conexiones analdgicas y asegurarse que el
factor de escala es el correcto.

5. Comprender que pasara a nivel sistema y en particular si un dispositivo pierde su aliment-
acion o se energiza luego de otros.
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Ejemplo de El diagrama esquematico dado abajo proporciona un ejemplo general de conexionado légico,
Diagrama de agregado a la alimentacién basica cubierta en el Capitulo2. El objetivo de este capitulo, es
Cableado ayudarlo a determinar el conexionado apropiado para su necesidad especifica.

Convertidor
R

SJ7002

Inverter

L1 DC
Alimentacion, L2 Is Rectifi- +
3-fases cador
L3 XIT =
D) o
Puente J51 L e O I I - S
Filtro ferrite 20 Resistor | Unidad -:
- N frenado frenado
Circuito | | (opcional) | (gpcional)
TO control , lopcional
Posicién por defecto ——— | @ Lo— | +——"""""0CO--F - -+~ - - - -~
Los modelos hasta 22kW
del puente — modelos 24VCC ( .
XFU/—XFF (tipo fuente) | * ol P24 @ incluyen la unidad de frenado)
' C PLC Salida inteligente a relé
1 C - (alarma por defecto)
L — il . CM1 4 *
Posicion por defecto : MY
del puente — modelos — |, 1 Circuito
) X . :
XFE (tipo sink) : ' salida 15 O
7 ﬁ
FW 14
Directa o ) T
| 8 [ 13 Salidas inteligentes,
Reversa . . Circuito ) 5 terminales, fn e)
| | entrada __t colector abierto B 3
! | ' < 12 c g
| | | 3 O.
Entrada ! . | 2.0
inteligentes, 3 11 3
8 terminales 0 < { o
Ny 3 cm2
o 1 .
ICM1 Tarjeta de
' e?panslénl;#l < » | Sefiales para expandir
. TH opciona funciones, incluyendo
Termistor M encoder, E/S digitales
. Tarjeta de y red DeviceNet
Salida FM >6\ FM expansion #2 >
(opcional)
Referencia +10VCC L H
I NOTA: Para el cableado de
0 =< = 10VDC o los terminales inteligentes de
= .
10kQ . E/S, se recomienda usar
24 -10/0/+10 VCC IO2 . Tf(f)G\:/l’ggCla cables entrelazados y apanta-
+ llados. Conectar la pantalla al
‘ 10kQ , respectivo terminal comun
<[> 4-20mA L0l s6lo del lado del inverter.
1OOQ
I .
Tierra analégica L Envio/
Salida AM 100Q yecepcion Comunicacién
>6\ Serie RS-485
@ Puente de
Salida AMI terminacion
>6\ ¢
Tipo D (modelos clase 200V);

Tipo C (modelos clase 400V)
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Especificaciones
de Control y
Conexiones
Logicas

La placa de conexidn auxiliar es removible para un cableado mas conveniente, como se
muestra abajo (primero quitar los tornillos). EI conector pequefio a la izq. es el puerto serie.

Ubicacion de los tornillos

Terminales M3
Torque:

0.7 N-m (0.5 ft.-Ib.)
Torque maximo:
0.8 N-m (0.6 ft.Ib.)

| || Il Il Il I |
Comunicacién Entrada Salida Alim. Entradas Salidas Reléde
serie analdgica analdgica l6gicas l6gicas alarma

A continuacion se presentan las especificaciones de los terminales de conexion:

Nombre Descripcion Rangos y Notas
[P24] +24V para entradas logicas | 24VCC, 100 mA maximo
[CM1] +24V comun Comn para la fuente de 24V, [FW], [TH], entradas
[1] a[8] y [FM]. (Nota: No conectar a tierra)
[PLC] Comun para las entradas Comun para los terminales [1] a [8], puente a CM1
l6gicas para tipo “sink”, puente a P24 para tipo fuente
[CM2] Comun p/salidas légicas Comun para los terminales [11] a [15]
[1],[2], [31, [4], [5], | Entradas l6gicas discretas | 27VCC max. (usar [P24] o una fuente externa
[61, [71. [8] inteligentes referenciada al terminal [CML1]), Z entrada 4.7kQ
[FW] Comando de marcha 27VCC méx. (usar [P24] o una fuente externa

Directa/stop

referenciada al terminal [CM1]), EZ entrada 4.7kQ

[11], [12], [13], Salidas logicas discretas

Tipo colector abierto, 50mA max. corriente de ON,

[14], [15] inteligentes 27 VCC max. tensién de OFF
[TH] Entrada de Termistor Referencia a [CM1], minimo 100mW
[FM] Salida PWM 0a10VCC, 1.2 mA max., 50% ciclo actividad
[AM] Tension entrada analdgica | 0 a 10VCC, 2 mA méx.
[AMI] Corriente entrada analégica | 4-20 mA, impedancia de entrada 250
[L] Comdn p/ent. analdgicas Suma de corrientes de [Ol], [O] y [H] (retorno)
[o1] Entrada analdgica corriente | 4 a 19.6 mA, 20 mA nominal
[O] Entrada analdgica de 0a9.6 VCC, 10VCC nominal, 12VCC max.,
tension impedancia de entrada 10 kQ
[02] Entrada analdgica de -9.629.6 VCC, £10VCC nominal, £12VCC max.,
tension 2 impedancia de entrada 10 kQ
[H] +10V referencia analégica | 10VCC nominal, 10 mA max.
[ALQ] Contacto comun del relé Contactos ALO-AL1, carga maxima:
. 250VCA, 2A; 30VCC, 8A carga resistiva
[AL1] Contacto NC del rele 250VCA, 0.2A; 30VCC, 0.6A carga inductiva
durante RUN Contactos ALO-AL2, carga maxima:
[AL2] Contacto NA del relé 250VCA, 1A; 30VCC 1A max. carga resistiva

durante RUN

250VCA, 0.2A; 30VCC, 0.2A max. carga ind.
Carga min: 100 VCA, 10mA; 5VCC, 100mA
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Listado de Mediante la siguiente tabla se pueden localizar las paginas relativas a cada terminal de entrada.
Terminales de
Entrada
ENTRADAS Inteligentes ENTRADAS Inteligentes
Simbolo | Cod. Nombre Pag. | Simbolo | Cdd. Nombre Péag.
RV 01 | Reversa, Run/Stop 4-15 | TRQ2 42 | Seleccion limit. de par, bit 2 (MSB) | 4-30
CF1 02 | Bit 0 de multi velocidad (LSB) 4-15 PPI 43 | Seleccion del modo P/ PI 4-26
CF2 03 | Bit 1 de multi velocidad 4-15 BOK 44 | Sefial de confirmacion de freno 4-32
CF3 04 | Bit 2 de multi velocidad 4-15 ORT 45 | Orientacion (bsqueda del origen) 4-34
CF4 05 | Bit 3 de multi velocidad (LSB) 4-15 LAC 46 | LAC: cancelacién del LAD 4-34
JG 06 | Impulso “Jogging” 4-18 | PCLR 47 | Reset de la desviacion de posicion 4-34
DB 07 | Sefial externa para la aplicacion de 4-19 STAT 48 | Habilitacion del tren de pulsos 4-34
CC en el frenado ADD 50 | Habilitacion de frecuencia ADD 4-34
SET 08 | Conjunto de datos del 2do motor 4-19 F-TM 51 | Forzado a modo terminal 4-35
2CH 09 | 2da aceleracion/desaceleracion 4-20 ATR 52 | Habilitacién del control de torque 4-35
FRS 11 | Giro libre del motor 4-20 KHC 53 Cancel_acién del valor acumulado de | 4-36
potencia
EXT 12 | Disparo externo 4-21 SON 54 | Velocidad por servo en ON 4-37
USP 13 | Proteccidn c/arranque intempestivo | 4—21 FOC 55 | Forzado de corriente 4-37
CS 14 | Alimentacion comercial 4-22 MI1 56 | Entrada de propositos generales 1 4-38
SFT 15 | Bloqueo de Software 4-23 MI2 57 | Entrada de propdsitos generales2 4-38
AT 16 | Sel. de entrada tensién/corriente 4-24 MI3 58 | Entrada de propdsitos generales 3 4-38
SET3 17 | Conjunto de datos 3er motor 4-19 MI14 59 | Entrada de propdsitos generales 4 4-38
RS 18 | Reset 4-24 MI5 60 | Entrada de propdsitos generales5 4-38
STA 20 | Arranque (por tres cables) 4-25 MI16 61 | Entrada de propositos generales 6 4-38
STP 21 | Parada (por tres cables) 4-25 MI7 62 | Entrada de propdsitos generales? 4-38
F/IR 22 | FW, RV (por tres cables) 4-25 MI8 63 | Entrada de propositos generales 8 4-38
PID 23 | PID ON/OFF 4-26 AHD 65 | Espera de sefial analdgica 4-38
PIDC 24 | Reset PID 4-26 CP1 66 | Seleccion de etapa de multi posic. 1 | 4-38
CAS 26 | Ajuste del control de ganancia 4-26 CP2 67 | Seleccion de etapa de multi posic. 2 | 4-38
upP 27 | Control remoto de velocidad Up 4-28 CP3 68 | Seleccion de etapa de multi posic. 3 | 4-38
DWN 28 | Control remoto de velocidad Down | 4—28 ORL 69 | Funcidn limite de retorno a cero 4-39
ubC 29 | Remoto de limpieza de datos 4-28 ORG 70 | Funcidn de disparo de retorno a cero | 4—-39
OPE 31 | Forzado a modo operador 4-28 FOT 71 | Marcha directa y parada 4-41
SF1-7 | 32-38 | Multi-velocidad, bits 1 a 7 4-15 ROT 72 | Marcha inversa y parada 4-41
OLR 39 | restriccion de sobre carga 4-29 SPD 73 | Seleccion de posicion/control 4-41
TL 40 | Habilitacion de la limitacion de par | 4-30 | PCNT 74 | Entrada de pulsos de conteo 4-41
TRQ1 41 | Seleccion limit. de par, bit 1 (LSB) | 4-30 PCC 75 | Borrado de pulsos de conteo 4-41
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Listado de Mediante la siguiente tabla se pueden localizar las paginas relativas a cada terminal de salida.
Terminales de
Salida
SALIDAS Inteligentes SALIDAS Inteligentes
Simbolo | Céd. Nombre Pag. | Simbolo | Céd. Nombre Pag.
RUN 00 | Sefial de Run 4-43 FBV 31 | Segunda etapa de la salida PID 4-56
FAl 01 | Arribo a frecuencia tipo 1 — 4-43 NDc 32 | Detecci6n de la sefial de red 4-57
velocidad constante LOGL | 33 | Salidalogical 4-58
FA2 02 | Arribo a frecuencia tipo 2 — 4-43 | LOG2 34 | Salida logica 2 4-58
sobre frecuencia LOG3 | 35 | salidalogica3 4-58
oL 03 | Sefial de aviso de sobre carga 4-45 | LOG4 36 | Salida logica 4 4-58
oD 04 | Desviacion del lazo PID 4-45 | LOG5 37 | Salida logica 5 4-58
AL 05 | Sefial de alarma 4-46 | LOG6 38 | Salida logica 6 4-58
FA3 06 | Arribo a frecuencia tipo 3 — a frec. 4-43 WAC 39 | Aviso de vida del capacitor 4-58
oTQ 07 | Sefial de sobre par 4-47 WAF 40 | Aviso de baja veloc. de ventiladores | 4-59
IP 08 | Sefial de falta instantanea de energia | 4—47 FR 41 | Sefial de contacto de arranque 4-59
uv 09 | Sefial de baja tension 4-47 OHF 42 | Aviso de sobre temp. en disipador 4-59
TRQ 10 | Sefal de limite de par 4-50 LOC 43 | Aviso de baja corriente 4-60
RNT 11 | Tiempo de Run superado 4-50 MO01 44 | Salida general 1 4-60
w O ONT 12 | Tiempo de ON superado 4-50 MO2 45 | Salida general 2 4-60
qc’ _E THM 13 Sefial de alarma térmica 4-51 MO3 46 Salida general 3 4-60
'§ % BRK 19 | Sefal de realizacion de freno 4-54 MO4 47 | Salida general 4 4-60
g’_ § BER 20 | Sefal de error de freno 4-54 MO5 48 | Salida general 5 4-60
SIS ZS 21 | Deteccion de velocidad cero 4-54 MO6 49 | Salida general 6 4-60
DSE 22 | Desviacion maxima de velocidad 4-54 |1 IRDY 50 | Seiial de inverter listo 4-61
POK 23 | Posicionamiento completo 4-54 FWR 51 | Sefial de rotacion en directa 4-61
FA4 24 | Arribo a frecuencia tipo 4 — 4-43 RVR 52 | Sefial de rotacion en reversa 4-61
sobre frecuencia (2) MJA 53 | Falla mayor 4-61
FA5 25 | Arribo a frecuencia tipo 5 — 4-43 WCO 54 | Ventana comparadora de term. [O] 4-62
a frecuencia (2) WCOI 55 | Ventana comparadora de term. [OI] | 4-62
OoL2 26 | Senial de aviso de sobre carga (2) 4-45 | WCO2 56 | Ventana comparadora de term. [02] | 4-62
Odc 27 | Deteccion entrada [O] desconect. 4-55
OlIDc 28 | Deteccion entrada [Ol] desconect. 4-55
02Dc 29 | Deteccion entrada [O2] desconect. 4-55
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Uso de los Terminales Inteligentes de Entrada

Los terminales inteligentes [1], [2], [3], [4], [5], [6], [7] y [8] son idénticos, entradas program-
ables de uso general. Los circuitos pueden usar tanto la fuente interna aislada del inverter +24V
como una fuente externa. Los circuitos se conectan internamente a un punto comdn [PLC].
Para usar la fuente interna, ubicar el puente seglin se muestra. Para el uso de una fuente externa,
interfase con salidas de PLCs o algun otro sistema, retirar el puente. Si se usa la fuente de un
PLC, conectar el retorno al terminal [PLC] para completar el circuito.

Ejemplos de Se presentan a continuacion cuatro configuraciones posibles de conexion del inverter con otros
Cableados de las dispositivos, por ejemplo PLCs.
Entadas
Entrada “sink”, Inverter SJ7002
fuente interna
comdn Circuitos de entrada

“sink”, (defecto para
los modelos -xFE)

Entrada “_source” , 24VCC Inverter SJ7002
fuente interna

comun Circuitos de entrada

P24 B PLC e CM | e
Puente p/conexion
“source”, (defecto p/los
modelos —xFU/—xFR)

Inverter SJ7002
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Entrada “sink”,
fuente externa

Circuitos de entrada

L e

externa

Entrada “source”,
fuente externa

Inverter SJ7002

Circuitos de entrada

S

Fuente —
externa

loo -
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Convencion Los diagramas de cableado de este capitulo son s6lo ejemplos. Las asignaciones por defecto o
sobre Diagramas noson determinantes y pueden ser diferentes para su aplicacion en particular. Los diagramas de
de Cableados cableado se presentan para los modelos —xFU/-xFR (puente entre [P24]-[PLC], versién U.S.A/

Jpn), segln se ve debajo a la izquierda. EI comun (retorno) para este caso es [CM1]. Los
diagramas de cableado se presentan para los modelos —xFE (\Version europea). EI comin
(retorno) para este caso es [P24]. Verificar que el puente y el terminal comudn coincidan con

las necesidades de cableado de su aplicacion.

Modelos —xFU/-xFR (Versiones U.S.A/Jpn):
FW RV

TP s 14524

P24 Posicion por defecto
del puente: [P24]-
[PLC] y ejemplo de

cableado (usados en

este capitulo)

<4— retorno

Modelos —xFE (Versidn Europea):
FW RV

TH]FW] s 143 2] 1]

Posicién por defecto

del puente: [PLC]-
[CM1] y ejemplos

<4— retorno
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Comandos de Cuando se conecta el terminal [FW] y se da la orden de Run, el inverter ejecuta el comando de
Directa Run/Stop Run en Directa (alto) o Stop (bajo). Cuando se conecta el terminal [RV] y se da la orden de

y de Reversa Run, el inverter ejecuta el comando de Run en Reversa (alto) o Stop (bajo). Notar lo siguiente:
Run/Stop  Silos comandos de Directa y Reversa se activan en forma simultanea, el inverter entra en el

modo parada.

7 - * - - - -
09d190 y [FW] « Si los terminales asociados a [FW] o [RV] se configuran como normal cerrado, el motor
Simbolo | 01=[RV] comienza a rotar con los terminales desconectados al alimentar el equipo.

Valido [1]a[8] |° El parametro F004, Rotacion por Teclado, determina el sentido de giro de la tecla Run, pero
no tiene efecto alguno sobre los terminales [FW] y [RV].

Ajuste
requerido

Defecto [Fw]

* [FW] es un terminal

A002= 01

dedicado
ADVERTENCIA: Si se alimenta el equipo estando el comando de Run activo, el motor girara
con el consiguiente peligro!. Antes de alimentar el equipo, confirmar que el comando de Run
no esta activo.

Seleccion de El inverter puede guardar hasta 16 frecuencias (veloc.) fijas diferentes que el motor usa como

Multi-Velocidad condiciones de Run, (A020 a A035). Estas velocidades son accesibles a través de 4 terminales
inteligentes (CF1 a CF4) operados en forma binaria, (tabla). La designacion se aplica a

02 = [CF1] | cualquier terminal de entrada. Se pueden usar menos entradas si se necesitan 8 0 menos
Codigoy | 03 = [CF2] velocidades. fn o
Simbolo | 04 = [CF3] ol
Simbolo Nombre de la Funcién c o
05 = [CF4] 32
validos [1] a [8] CF1 | Seleccién binaria, Bit 0 (LSB) 3 §
Ajuste FOOL, A020a CF2 | Seleccion binaria, Bit 1 °©
requerido A’S‘fgféo CF3 | Seleccion binaria, Bit 2
[7]=[CF1], CF4 | Seleccion binaria, Bit 3 (MSB)
Defecto _ *
[8]=[CF2]
Otros Requiere Multi- Funcion de entrada Multi- Funcién de entrada
terminales | configurar . .
HEOEORE | omr | o | e | o | O omn | e | ez | o
* defecto para los modelos
-FE2 solamente Veloc. 0 0 0 0 0 |[Veloc.8 1 0 0 0
Veloc. 1 0 0 0 1 |Veloc.9 1 0 0 1
Veloc. 2 0 0 1 0 |\eloc. 10 1 0 1 0
Veloc. 3 0 0 1 1 |\eloc. 11 1 0 1 1
Veloc.4 0 1 0 0 | \eloc. 12 1 1 0 0
Veloc. 5 0 1 0 1 |\eloc. 13 1 1 0 1
\eloc. 6 0 1 1 0 \eloc. 14 1 1 1 0
Veloc. 7 0 1 1 1 | Veloc. 15 1 1 1 1

‘% NOTA: Cuando se elige el ajuste de velocidad por este método, empezar por la parte superior

de la tabla y con el bit menos significativo: CF1, CF2, etc.
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En el ejemplo con 8 velocidades mostrado abajo, se ve como se han configurado las funciones
CF1-CF3y como cambian en tiempo real..

Velocidades
3ra

7ma
5ta
2da
1ra
6ta

4ta
0

Contactos t

CF1 ’—‘
CF2 | |

CF3

Fwd

Caracteristica de sobre escritura de las Multi-velocidades - Las funciones de multi
velocidades puede sobre escribir valores sobre las entradas analogicas. Cuando se elige como
fuente de ajuste de frecuencia A001=01, el control por terminales es el que determina la
frecuencia de salida. Al mismo tiempo se puede usar el comando por multi velocidades CF
(CF1 a CF4). Cuando todas las entradas CF estan en OFF, el control por terminales es quien
determina la frecuencia de salida. Cuando uno o mas terminales CF estan en ON, la multi
velocidad elegida es la que determina la frecuencia de salida sobre escribiendo sobre la
anteriormente ajustada.

Asegurarse de pulsar la tecla Store cada vez que se termina de ajustar una multi velocidad. Si la
tecla Store no es presionada la velocidad ajustada no se grabaré.

Para ajustar una multi velocidad a mas de 50Hz(60Hz) es necesario modificar la frecuencia
maxima A004 al valor mas alto a ajustar.

Mientras se usa la capacidad de multi velocidad, la frecuencia de salida puede ser visualizada
en D001 durante cada segmento de operacion.
Hay dos formas de programar las multi velocidades desde A020 a A035:

1. Programacion normal por teclado:
a. Seleccionar cada parametro A020 a A035.
b. Presionar la tecla @ para ver el valor del parametro.
c. Usarlasteclas A\ y \& para editar el valor.
d. Usar latecla @ para grabar el dato en la memoria.

2. Programacion usando los contactos CF:
a. Poner el comando Run en OFF (Modo Parada).

b. Poner en ON el contacto de Multi-velocidad deseada. Presentar la funcién FOO1 en el
operador digital.

c. Ajustar el valor deseado por medio de las teclas A\ y \&/ .

d. Presionar la tecla @ para grabar el valor ajustado. Luego, FOO1 indica el valor de la
frecuencia de salida elegida en esta multi velocidad.

e. Presionar la tecla @ una vez para confirmar el valor ajustado.

f. Repetir las operaciones 2. a) a 2. €) para ajustar cada una de las otras Multi-velocidades.
También se puede hacer en A020 a A035 por el procedimiento 1. a) a 1. d).
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Multi-Velocidad, El método de control de velocidad por

Seleccién por Bit bits, usa 7 terminales de entrada para Velocidad
seleccionar 8 velocidades. Si todos 7th
32 = [SF1] | estan en OFF se selecciona la primera 6th
33 = [SF2] velocidad, se necesitan N-1 entradas Sth
para N velocidades. Con el control de 4tz
» 34 =[SF3] | velocidad por bits, s6lo una entrada esta 3r
Codigoy [ae— [SF4] | activa por vez. Si se activan multiples 2nd
simbolo 35 = 1op) | entradas toma la més baja precedente. z)frt]
= [SF5] La tabla debajo muestra las posibles
36 = [SF6] | combinaciones.
Entrada
37 = [SF?] SF1 | |
i Simbolo Funcidon
valdo | payafe] SF2 |
P TN SF1 | Velocidad por Bit 1 SF3 |
Ajustes A035 a SF2 | Velocidad por Bit 2 SF4 |
requeridos -
A019=01 SF3 | Velocidad por Bit 3 SF5 |
Requiere ; -
Defecto | configurar SF4 | Velocidad por Bit 4 SF6 |
SF5 | Velocidad por Bit 5 SF7 [ ]
SF6 | Velocidad por Bit 6 FwdRun | |
SF7 | Velocidad por Bit 7

Multi- Funcion de entrada <
Veloc. | sk7 | sre | SF5 | sF4 | sF3 | sF2 | SF1 28
Q =
Veloc. 0 0 0 0 0 0 0 0 58
3. 5
Veloc. 1 - — | — | — | — | — 1 ‘:,D cDD
6" w
Veloc. 2 - — | — | — | — 1 0
Veloc. 3 - -] —]—1]1 0 0
Veloc.4 | — | — | — | 1 ] 0 0]O0
\eloc. 5 — | — 1] 1 0 0 0 0
Veloc. 6 — |1 0 0 0 0 0
Veloc. 7 1 0 0 0 0 0 0




Uso de los Terminales Inteligentes de Entrada

» 2
O C
S .8
S E
SD
o g
2w
O>~.

Comando por

Impulsos
13 J O g g i n g ”
Cédigo 06
Simbolo [JG]
Valido
| [als]
A002= 01,
Ajustes Ag%%; B>0§ 2
requeridos | A539-0 5
05
Defecto [3]

La entrada [JG] se usa para comandar el

giro del motor en operaciones manuales de [JG]
pequefios incrementos. La velocidad esta
limitada a 10Hz. La frecuencia de [FW] ]
operacion se ajusta en el pardmetro A038. - -
El “Jogging” no usa rampa de aceleracién, [RV] : : |
por lo que se recomienda no ajustar un | [ ;
valor mayor a 5Hz en el parametros A038 a i T N o
fin de prevenir salidas de servicio. F : :
recuenmai
Este comando puede darse con el inverter desalida ¥4 _ - - — - — - o - -

en Run. Se puede programar el inverter
tanto para ignorar como para respetar la
orden por medio de la funcion A039. El tipo
de desaceleracién a usar para parar el motor también puede ser seleccionada a través de A039.
Las 6 opciones de esta operacion se definen abajo:

Tipo de desacel.

“Jogging” durante la operacién del motor
Método de desaceleracion

Deshabilitada, A039= Habilitada, A039=

00 03 Giro libre
01 04 Desaceleracion (normal) y parada
02 05 Usa el frenado por CC

En el ejemplo, abajo a la izquierda, el comando de JOG es ignorado. En el ejemplo de la
derecha, el comando de JOG interrumpe el modo Run. No obstante, si el comando de JOG se
da sin estar dado el comando de [FW] o [RV], el inverter permanece en OFF.

[JG] ] [JG] [ ]
Fw] | | | Fw) | | ! :
— T ' | |
Ao3g|| | o A03gl| | L
Frecuencia| ' > Frecuencia ' ‘\
de salida de salida
|A039=00, 01, 02 | t |A039=03, 04, 05 | / t

Desacelera y para (00) Giro libre (05)

Notar lo siguiente:

» No se ejecuta la operacién de “jogging” si la frecuencia ajustada en A038 es menor que la
frecuencia de inicio B082, o su valor es OHz.

» Asegurarse de pasar a ON [FW] o [RV] después de pasar a ON el comando [JG].
» Cuando A039 se ajusta a 02 o 05, también se deben ajustar los parametros de freno por CC.




Inverter SJ7002

Sefal Externa de
Inyeccién de CC

Cddigo 07
Simbolo [DB]
Vélido

e | [1al8]
AIUSEES | 7053, AOS4

requeridos
Requiere

BEE configurar

Ajuste del 2do y

3er Motor

Caddigo | 08=[SET]
Simbolo | 17=[SET3]
Valido

| [Lals]
Ajustes (ninguno)

requeridos g
Requiere

e configurar

Cuando el terminal [DB] pasa a ON, el fre-
nado por CC queda habilitado. A fin de usar
este sistema, ajustar los siguientes
parametros:

» A053 - Tiempo de demora a la
aplicacion del freno. Rango: de 0.1a5.0
segundos.

» AO054 - Fuerza de frenado. Rango: de O a
100%.

Los escenarios a la derecha, muestran la
operacion en varias situaciones.

1. Escenario 1 - El terminal [FW] o [RV]
estd en ON. Cuando [DB] pasa a ON, se
aplica el frenado por CC. Cuando [DB]
pasa a OFF otra vez, la frecuencia de
salida alcanza el valor anterior.

2. Escenario 2 — El comando de Run se da
desde el teclado. Cuando [DB] pasa a
ON, se aplica el frenado. Cuando el
terminal [DB] pasa a OFF otra vez, la
salida del inverter permanece cortada.

3. Escenario 3 — El comando de Run se
ejecuta desde el teclado. Cuando el
terminal [DB] pasa a ON, se aplica el
frenado por CC luego del tiempo
cargado en A053. El motor permanece
en giro libre durante todo este tiempo.
Cuando el terminal [DB] pasa nueva-
mente a OFF, la salida del inverter
permanece cortada, sin controlar el
motor.

Notar lo siguiente:

Escenario 1
[FW, RV] ;
|
[DB] ||
| | |
Frecuencia |, | :
de salida | | |
t
Escenario 2
Comando de Run
de operador |
| |
(DB] ! [
T T T
| | |
Frecuencia | \ :
de salida | | |

Comando de Run
de operador

Escenario 3

[DB]

[ ]

Frecuencia
de salida

—»'demora<— [A053

sauoloeladQ
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» No usar la entrada [DB] continuamente o por largo tiempo cuando el valor de A054 es alto

(depende de cada motor).

» No usar el frenado por CC para retener el motor quieto. Este frenado esta pensado para
incrementar la caracteristica de parada. Para mantener el motor quieto, usar un freno

mecanico.

Si se asigna la funcién [SET] o [SET3] a uno de los terminales inteligentes de entrada se puede
seleccionar entre dos o tres conjuntos de parametros de motor. Se pueden asignar una o ambas
funciones. Estos segundos y terceros parametros almacenan el conjunto de datos del motor.
Cuando el terminal [SET] o [SET3] pasan a ON, el inverter usara el segundo o tercer grupo de
parametros para generar la frecuencia de salida al motor. Los cambios generados por los termi-
nales [SET] o [SET3], no tendran efecto hasta que el motor se haya detenido.

Cuando la entrada [SET] o [SET3] pase a ON, el inverter operara segln el conjunto de
parametros seleccionado, respectivamente. Cuando el terminal pasa a OFF, la frecuencia
generada regresara a los parametros originales (primer juego de parametros). Referirse a
“Configuracidn del Inverter para Multiples Motores” en pag 4—76 para mas detalles.

Notar lo siguiente:

» Sij el estado del terminal cambia mientras el inverter esta en marcha, los datos no cambiaran

hasta tanto no se detenga.

» Siambos terminales SET y SET3 estan en ON al mismo tiempo, SET prevalecera y los datos

usados seran los del 2do motor.
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Segundo Estado

Cuando el terminal [2CH] pasa a ON, el

. . . - Frec. de
de Aceleracién inverter cambia los valores de aceleracion/ salida
Desaceleracion desaceleracion ajustados en forma inicialen | Frec. deseada
F002 y F003 a un segundo estado con seg |
Cédigo 09 valores diferentes. Cuando el terminal pasa L ' !
a OFF, el inverter regresa a los valores inicial _— |
Simbolo [2CH] | originales de aceleracion 1 (FO02) y Sefial | T _—
mp— desaceleracion 1 (FO03). Usar A092 entrada | : |
alido [1]a[8] | (tiempo de aceleracion 2) y A093 (tiempo [2CH] [ ]
para . . \
de desaceleracion 2) para ajustar el segundo ' '
Ajustes | A092, A093, | estado. [FW.RVI || L |
requeridos | A094=0 [ [ !
Defecto 5] En el gréafico se muestra la activacion de
[2CH] durante la aceleracion inicial. Esto provoca que el inverter cambie de la aceleracion 1
(F002) a la aceleracion 2 (A092).
Notar lo siguiente:
 Lafuncién A094 selecciona el método para la segunda etapa de aceleracion. Se debe ajustar
= 00 para elegir el método por terminal [2CH] para el cambio.
Giro Libre del Cuando el terminal [FRS] pasa a ON, el inverter corta la salida y el motor pasa a girar libre-
Motor mente. Cuando el terminal [FRS] pasa a OFF, el inverter reasume el control del motor si el
comando de Run aln sigue activo. La caracteristica de giro libre del motor proporciona, junto
Cadigo 11 con otros parametros, mucha flexibilidad en ciertos procesos de parada y arranque.
Simbolo [FRS] En la figura abajo, el pardmetro B088 selecciona la forma en que el inverter reasume el control
del motor, desde OHz (izquierda) o igualando la velocidad actual del motor (derecha) una vez
Valido [1] a [8] que el comando [FRS] pasa a OFF. Su aplicacion determinara el mejor ajuste.
para El parametro B003 especifica el tiempo de demora antes de reasumir la operacion, luego del
Ajustes | B003, B0gs, | giro libre del motor. Para inhabilitarla, usar tiempo cero.
requeridos | C011 a C018
Defecto [4]
Reasume desde OHz |B088=00 Reasume desde la velocidad actual |B088=01
Velocidad Arranque de frec. 0 Hz Velocidad —» «—[B003| . espera
del motor . / del motor : |
| |
| | | | j
| i T T
Contacto | | : Lot Contacto | | : t
I I I ! ! I I
FRS [ | [ ! FRS [ |
[FW, RV] ] [FW, RV]
| |

Si se desea que el terminal [FRS] se active con nivel bajo (I6gica NC), cambiar el ajuste (C011
a C018) correspondiente a la entrada (C001 a C008) asignada como [FRS].




Inverter SJ7002

Disparo Externo

Cadigo 12
Simbolo [EXT]
Vélido

| [Lafs]
Ajustes (ninguno)

requeridos g
Requiere

e configurar

Proteccion
Contra Arranque
Intempestivo

Cadigo 13

Simbolo [USP]

s | M08

Ajust.es (ninguno)
requeridos

Defecto [6]*

* por defecto los modelos
-FU2 solamente; en los

otros requiere
configuracion

Cuando el terminal [EXT] pasa a ON, el inverter sale de servicio indicando el codigo de error
E12. El propésito es interrumpir la salida del inverter y el significado del error dependera de

que es lo que se ha conectado al terminal [EXT]. Adn cuando la entrada [EXT] pase a OFF, el
inverter permanece fuera de servicio. Se debe aplicar el reset para cancelar el error o apagar el

equipo y volverlo a encender, regresando asi al Modo Stop.

En el gréfico siguiente, la entrada [EXT] pasa a ON en operacién normal en Modo Run. El
inverter deja que el motor gire libre hasta parar, poniendo la alarma en ON inmediata-mente.
Cuando se opera el Reset, la alarma y el error se cancelan. Una vez que el comando de Reset
pasa a OFF, el motor comenzara a girar si el comando de Run esta activo.

[EXT] ]
Velocidad del motor [ T~ giro libre |
RS] | ]
Terminal de alarma : |
[FW, RV] i

t

Si la USP (Proteccion contra Arranques Intempestivos) esté en uso, el inverter no re arrancara
automaticamente luego de cancelar EXT. En este caso debe recibir una segunda orden desde el
comando de Run (OFF-a-ON), ademas de la cancelacion del evento.

Si el comando de Run esta activado cuando se conecta la alimentacion, el inverter arrancara
inmediatamente. La funcidn de proteccién USP impide esta operacion si no se interviene exter-

namente. Si la funcién USP est4 activa, hay dos formas de cancelar la alarma y reasumir la

operacion:

1. Poner el comando de Run en OFF, o

2. Ejecutar la operacién de reset por el terminal [RS] o la tecla Stop/reset del teclado

En los tres ejemplos dados abajo, la funcién USP opera seguin la descripcién de dada para cada
escenario. El cddigo de Error E13 indica que se produjo el estado de Alarma por este evento.

<
%2
@

Q
c.
3.
)
>
=
o
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Ejemplo 1 Ejemplo 2 Ejemplo 3
Aliment. , .
| | | | |
T I T 1 | |
T
U I R A L |
| ] | I
[USP] | : L Lo :
| | T T T T T |
GO I S N N S i N |
Alarma —| L |_| : L !
| — —
Frecuencia | | b iy ! b/
de salida : ' : ! l L I "

Si USP esta en ON luego de alimen-
tar, el error (E13) cancelaré el
comando de Run (FW o RV)..

Notar lo siguiente;

Si se cancela la alarma
en Run, el inverter re
arrancara automatica-

mente.

Si el comando de Run
esta en OFF al alimentar,
el inverter arrancara nor-
malmente.

» Notar que cuando ocurre un error USP y es cancelado a través del terminal [RS] el inverter

arranca inmediatamente.

» AUn cuando el estado de error sea cancelado por medio del terminal [RS] luego de una caida
de tensién EQ9, la funcién USP sera ejecutada.
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Conmutacién a

Alimentacion
Comercial
Cédigo 14
Simbolo [CS]
Valido
| [Lale]
AIUSES | pag3 Bog7
requeridos
Defecto Req_uiere
configurar

 Siel comando de Run pasa a ON inmediatamente después que se da la tension, ocurrird un
error USP. Si se usa esta funcion, esperar al menos 3 segundos antes de dar la orden de Run.

La funcién de Conmutacion a fuente de Alimentacion Comercial es muy til en sistemas con
excesivo requerimiento de par de arranque. Esta caracteristica permite que el motor arranque
“por linea” a través de una configuracion llamada bypass. Luego que el motor esta girando, el
inverter toma el control de la velocidad. Esta caracteristica puede evitar sobre dimensionar el
inverter, reduciendo costos. Es necesario el empleo de un contactor adicional para cumplir con
este requerimiento. Por ejemplo. el sistema requiere 55KW para arrancar, pero sélo 15KW para
operar a velocidad constante. Por esta razon, s6lo 15KW como potencia nominal del inverter
seran necesarios si se usa la conmutacion a fuente comercial.

La sefial [CS] de cambio a operacién con fuente comercial funciona asi:

» Transicion OFF-a-ON, la sefial dice que el motor ya esta a plena potencia (via bypass), por
lo que la salida del inverter sale del Modo Run.

» Transicion ON-a-OFF, la sefial aplica una demora al inverter (B003), iguala frecuencia y
reasume la operacion normal del motor en Modo Run.

El siguiente diagrama en blogues muestra un inverter con sistema de bypass. Cuando el motor
arranca directamente a la tension de linea, el contactor Mg2 esta cerrado, Mgl y Mg3 abiertos.
Esta es la configuracion de bypass, ya que el inverter esta aislado tanto de la alimentacion
como del motor. Luego Mgl cierra y aproximadamente de 0.5 a 1 segundo comienza a operar
el inverter a través del cierra de Mg3.

Mg2
N
Alimentacion, 3 fases I : I
| 1
MCCB GFI Lol e tF,‘e'e.V°
o] ermico
L1 5 S 8\\M SJ7002 o |
L2 5% 5 o : { ’T‘ Motor
S| T
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La conmutacidn al inverter ocurre luego que el motor esté girando a plena velocidad. Primero,
Mg2 abre. Luego entre 0.5y 1 segundo cierra Mg3, conectando el inverter al motor. El
siguiente diagrama de tiempos muestra la secuencia de eventos:

Mg1 |

W - J—

Ajuste 0.5 a 1 seg. tipico |« ;
[CS] !

B0O03 (tiempo de espera alre [¢—>f

Salidadel
inverter arranque) @

Igualacion de frecuencia /'

Operacion normal

En el diagrama previo, una vez que el motor ha sido arrancado por linea, Mg2 pasa a OFF y
Mg3 pasa a ON. Con el comando de Directa ya dado, y el terminal [CS] en ON, el contactor
Mgl cierra. El inverter leera luego las RPM del motor (igualando frecuencia). Cuando el
terminal [CS] pase a OFF, el inverter aplicara el tiempo de espera antes de re arrancar el motor
dado por el parametro (B003).

Una vez pasado el tiempo, el inverter arrancara igualando la frecuencia (si es mayor al umbral
fijado en B0O7). Si el interruptor (GFI) dispara o hay una falla a tierra, el circuito de bypass no
operara el motor. Cuando se requiera un inverter de respaldo, tomar la alimentacion desde el
circuito GFI. Usar relés para control de [FW], [RV] y [CS].

sauoloeladQ

Bloqueo de Cuando el terminal [SFT] esta en ON, los datos de todos los pardmetros y funciones (excepto la

Software frecuencia de salida, dependiendo del ajuste de B031) son bloqueados (se prohibe su edicion).

Cuando los datos son bloqueados el teclado no puede editar parametros. Para volver a editar

Coédigo 15 parametros, es necesario pasar a OFF el terminal [SFT]. Usar el parametro B031 para elegir si
la edicién de la frecuencia de salida estara bloqueada o no.

Simbolo [SFT]

<
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@

Q
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Notar lo siguiente:

Vpéggo [1]1a[8] |+ Cuando el terminal [SFT] pasa a ON, sélo la frecuencia de salida puede ser modificada.

 El bloqueo de software puede incluir la frecuencia de salida a través del ajuste de B0O31.

A-Ustes BOS]‘ .z . . , -z
J - (excluidodel | * También se puede bloquear el software sin emplear el terminal [SFT] a través de la funcion
requeridos | = pjoqueo) (B031).
Defecto Requiere

configurar
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Seleccion de la

Entrada
Analégica
Tension /
Corriente
Cadigo 16
Simbolo [AT]
Valido
o | mae
A001 =01
Ajustes AOOSOT 00/
requeridos A006 = 00 /
01/02
Defecto [2]
Reset
Cédigo 18
Simbolo [RS]
Vélido
o | mas
Ajustes | B003, B007,
requeridos | C102, C103
Defecto [1]

A

El terminal [AT] opera juntamente con el parametro A005 para determinar si la que se encuen-
tra habilitada es la entrada de corriente o tensién. El ajuste de A006 determinara si la sefial es
bipolar, permitiendo la operacion en reversa. Notar que la sefial de corriente no puede ser
bipolar y operar en reversa (se debe usar el comando [FW] y [RV] con la entrada de corriente).
La entrada inteligente [AT] opera como sigue:

» [AT]=ON y A005 = 00 — [AT] habilita los terminales [OI]-[L], 4 a 20mA

« [AT]=ONy A005 = 01 - [AT] habilita los terminales [O2]-[L]

» [AT] = OFF - Los terminales [O]—-[L] son habilitados para tension (A005 debe ser igual a
00 o 01) en este caso

La tabla siguiente muestra la operacion basica del terminal inteligente [AT]. Por favor referirse
a “Operacién de las Entradas Analégicas” en pag 4-63 para méas informacion acerca de la
configuracion y operacion de las entradas analdgicas.

El terminal [RS] ejecuta la operacion de ‘ ,

reset del inverter. Si el inverter esta en — «— 12ms
Modo Disparo, el reset cancela el estado. [RS] ] minimo
La operacion de Reset se ejecuta al pasar la ,
seﬁalpen [RS] de OFF a Olil. El ancr?o HMM
minimo del pulso de Reset debe ser de Alarma ! |
12ms. La sefial de alarma se cancelard 30ms

después que el comando de Reset sea t
ejecutado. Notar lo siguiente:

 Silaentrada [RS] permanece en ON por mas de 4 segundos, el display del operador remoto
mostrara la leyenda “R-ERROR COMM<2>" (el display del operador digital - — -). Pero,
el inverter no esta en error. Para cancelar esta lectura, poner en OFF el terminal [RS] y
presionar cualquier tecla del operador.

 El flanco activo de la sefial de [RS] se ajusta por medio de C102.

» El terminal configurado como [RS] s6lo puede ser ajustado como NA. Este terminal no
puede ser ajustado como NC.

« Cuando se realimenta el inverter se realiza la operacion de reset igual que si se pulsara el
terminal [RS].

ADVERTENCIA: Luego que el comando de Reset se ejecutd y la alarma se cancelo, el motor
arrancara inmediatamente si el comando de Run esta activo. Asegurarse de cancelar la alarma
luego de verificar que el comando de Run esté en OFF para prevenir lesiones al personal.
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Proteccién
Térmica por

Termistor
Cadigo —
Simbolo [TH]
valido 1 ) o107
para

Ajustes | B098, B099,

requeridos | y C085
Defecto [TH]

Operacién por

Tres Cable
20=[STA]
Cédigoy _
Simbolo 21[STP]
22=F/R
Valido
| a8l
AIUSEES | g50-01
requeridos
Requiere
BEE configurar

Muchos motores estan equipados con termistores que los protegen contra sobre temperatura.
El terminal [TH] esta dedicado al sensado de la resistencia del termistor. La entrada se puede
ajustar via B098 y B099 para aceptar una gran variedad de modelos de termistores ya sea NTC
0 PTC. Usar esta funcion para proteger al motor contra sobre temperatura.

TH]W] s o] 5 ]3] 1]
P24 PLC|CM1 .n

Cuando se conecta un termistor a los terminales [TH] y
[CM1], el inverter controla la sobre temperatura del motor
y causara una salida de servicio con indicacion de error
(E35). Asegurarse de conectar el termistor a los terminales
[TH] y [CM1].Si la resistencia es superior (o inferior,
segun sea) al valor especificado, el inverter saldra de servi-
cio. Cuando el motor se enfria, la resistencia del termistor
baja, permitiendo la cancelacion del error. Presionar la
tecla STOP/Reset para cancelar el error.

TH

termistor

Un corte en el circuito del termistor saca de servicio al
inverter

Motor

El control por tres cables es muy comun en aplicaciones industriales. Esta funcion emplea dos
entradas momentaneas para controlar el arranque y la parada y una tercera entrada para definir
el sentido de giro.

Simbolo Funcién Descripcion
STA | Arranque Arranca al motor a través de un contacto pulsante
(sigue el perfil de aceleracion)
STP | Parada Para el motor a través de un contacto pulsante (sigue el
perfil de desaceleracion)
F/IR Directa/Reversa ON = Reversa; OFF = Directa

Para implementar esta funcion, asignar a tres terminales de entrada las funciones 20 [STA]
(Arranque), 21 [STP] (Parada) y 22 [F/R] (Directa/Reversa). Usar un contacto pulsante para el
Arranque y la Parada. Usar un contacto selector como STP para Directa/Reversa. Ajustar la
fuente de comando de operacién A002=01 para control por terminales. Notar lo siguiente:

« Sitiene una interfase de control que necesita un nivel l6gico (momentaneamente pulsado),
usar [FW]y [RV].

» Lalogica STP esta invertida. Normalmente, el contacto estara cerrado y se abrira para parar.
En este sentido, un corte en el cable causara la parada del motor (disefio seguro).

Al configurar el inverter para operacidn por tres cables, el terminal dedicado asignado como
[FW] es deshabilitado. Lo mismo ocurre con el terminal [RV].

El diagrama presentado abajo, muestra el efecto del control por tres cables. STA (Arranque del
motor) es sensible al flanco de ascenso, actla al pasar de OFF-a-ON. El control de direccion es
sensible al nivel de la sefial de entrada y permanece activo durante todo el tiempo que esté
presente. STP (Parada del motor) también es sensible al nivel de la sefial de entrada.

Terminal [STA]

Terminal [STP]

Terminal [F/R]

Directa

Giro del motor

<
%2
@

Q
c.
3.
)
>
=
o

sauoloeladQ
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Deshabilitacién y El lazo PID es muy Util para controlar la velocidad del motor a fin de mantener constante
Cancelacion del

lazo PID
Codigo y 23=[PID]
Simbolo 24=[PIDC]
Vélido
e | [1a8]
AIUEES AO71
requeridos
Requiere
i configurar

A

Ajuste de la
Ganancia del
Lazo Interno de

variables como flujo, presién, temperatura, etc, en muchas aplicaciones.

Deshabilitacién del lazo — La funcién Inhabilitacion PID desactiva temporariamente el lazo
PID a través de un terminal inteligente de entrada. Esta funcion tiene prioridad frente a A071
(habilitacion del PID), deteniendo la ejecucién del PID y regresando el equipo al control
normal de frecuencia. El uso de la inhabilitacion del lazo PID via terminales de entrada es
opcional. Por supuesto, para usar el lazo PID es necesario habilitar la funcion a través de
A071=01.

Cancelacion del lazo — La funcién Limpieza del PID, fuerza al lazo integrador a cero. Cuando
el terminal inteligente asighado como [PIDC] pasa a ON, la suma del integrador pasa a 0. Esta
funcion es til cuando se pasa a control manual desde el lazo PID y el motor es detenido.

Notar lo siguiente:

» Eluso de los terminales [PID] y [PIDC] es opcional. Usar AQ71=01 si desea que el lazo PID
esté siempre presente.

 No habilitar/inhabilitar el control PID con el motor en Run (Inverter en Modo Run).
» No poner en ON la entrada [PIDC] mientras el motor estd en Run (inverter en Modo Run).

PRECAUCION: Asegurarse de no usar PID Clear mientras el inverter esta en Modo Run. De
otra forma, el motor podria desacelerar rapidamente y sacar al inverter de servicio.

Cuando se selecciona el Control Vectorial sin Sensor, el Control Vectorial sin Sensor con
Dominio de OHz o el Control Vectorial con Sensor, la Funcién de Control de Ganancia selec-
ciona entre dos lazos internos de control de velocidad. Estas ganancias son usadas para
compensacion proporcional e integral. Cuando la conmutacién de ganancias no se selecciona

Velocidad por algun terminal de entrada, su efecto corresponde al estado OFF de [CAS].
codigoy |26=[CAS] | Usar la conmutacion [PPI] P/PI para seleccionar entre el control proporcional y el control
Simbolo | 43=[PPI] proporcional-integral.
Valido
para [1]1a[8] ||simbolo Nombre Estado Descripcion
Ajustes A044 | A244 CAS | Conmutacion de ON | Seleccidn de los valores de cargados en
requeridos /'%14%3?3: ganancias HO070, HO71 y HO72
Requiere OFF | Valores dados en los parametros H050, H051,
Defecto configurar H052; o H250, H251, H252 (2do motor)
PPI Conmutacién de lazos ON | Selecciona la ganancia Proporcional (P)
P/PI B - -
OFF | Selecciona la ganancia Proporcional-Integral
(P1)

La tabla debajo lista las funciones y parametros relacionados con la velocidad del lazo.

Funcion a L,
Codigo Parametro Rango Descripcion
03 SLV (no usa A344)
A044 | A244 | Seleccion del 04 Dominio de 0-Hz SLV (no
A344 método de control usa A344)
05 V2 (no usa A244 0 A344)
CO001 - C008 Seleccion del 43 Conmutacién PPI : P/
terminal inteligente
HO005 / H205 Veloc. de respuesta 0.001 a 65.53 Adimensional
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Funcién

codigo Parametro Rango Descripcion

H050 / H250 Ganancia Pl (Prop.) | 0.0a999.9/1000 |%
HO051 / H251 Ganancia Pl (Intrg.) | 0.0a2999.9/1000 | %

H052 / H252 Ganancia P (Prop.) 0.01a10.00 Adimensional
HO070 Ganancia Pl (Prop.) | 0.0a2999.9/1000 | %
para conmutacién
HO71 Ganancia Pl (Integ.) | 0.0a2999.9/1000 | %
para conmutacion
HO72 Ganancia P (Prop.) 0.0a10.0 Adimensional

para conmutacion

El modo de control de velocidad es normalmente
una compensacion proporcional-integral (P1), el Control P Control Pl
que pretende mantener a cero la desviacion entre Torque A \4 Y
la velocidad actual y la ajustada. También se TN
puede seleccionar el control proporcional (P),
como control de la diferencia de velocidades
(caida de velocidad) (ej. varios inverters
manejando una sola carga). La Caida es la difer-
encia de velocidades que resulta del control P 100% |- ------\-- ----
versus el control P1 al 100% de par de salida,
segln se ve en el grafico. Ajustar la funcién de
cambio (opcién 43) en uno de los terminales

inteligentes de entrada [1] a [8]. Cuando el fn _g
terminal P/PI esta en ON, el modo de control pasa FogRe!
a proporcional (P). Cuando la entrada P/PI esta en 0 Veloc. de rotacion % 8_
OFF, el modo de control pasa a proporcional- ' =S
integral. =R

El valor de ganancia proporcional Kpp determina la caida. Ajustar el valor deseado a través del

parametro H052. La relacién entre el valor de Kpp y la caida se presenta debajo:
. 10
= ——— 0/
Caida (\Valor Kpp)( )

La relacion entre la caida y la velocidad de rotacién se muestra debajo:

Error de velocidad a par nominal

Caida = - - -
Frecuencia base de sincronismo
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Control Remoto
de Ascensoy
Descenso de

Las funciones [UP] y [DWN] permiten ajustar la frecuencia de salida del inverter en forma
remota. Los tiempos de aceleracion y desaceleracion son los mismaos que los estipulados en
trabajo normal ACC1y DEC1 (2ACC1,2DEC1). Los terminales de entrada operan de acuerdo
a estos principios::

Frecuencia
27=[UP] Simbolo Nombre Descripcién
Codigo Y 58=[DWN]
Simbolo UP Control remoto de la funcion | Acelera (aumenta la frecuencia) el motor hasta la
29=[UDC] UpP frecuencia deseada
Valido [1] a[8] DWN | Control remoto de la funcién | Desacelera (reduce la frecuencia) el motor hasta la
para DOWN frecuencia deseada
) A001 = 02; UDC | Control remoto de limpieza | Limpia la memoria del Up/down
Ajustes C101=01 de frecuencia
requeridos | (habilita
memoria
Requiere En el siguiente grafico, los terminales [UP] y [DWN] se activan mientras el comando de Run
Defecto configurar | €St€ en ON. La frecuencia de salida responde a los comandos [UP] y [DWN]
Frecuencia
de salida —
| |
| | | | [ |
[UP] ! ! ! Lo
| I I | | |
[DWN] | ! | ! ' | |
I
[FW,RV] | | |
t
Es posible hacer que el inverter mantenga el valor de frecuencia cargado a través de [UP] y
[DWN] luego de un corte de alimentacion. El pardmetro C101 habilita/inhabilita la memoriza-
cién del valor. Si esta inhabilitado, el inverter retiene el Gltimo valor de frecuencia cargado
antes de aplicar el UP/DWN. Usar el terminal [UDC] para limpiar la memoria y volver al valor
original de frecuencia.
Forzado a Esta funcién permite que el operador digital sobre escriba sobre la fuente de comando de Run

Trabajar con el
Operador Digital

Cédigo 31
Simbolo [OPE]
Vaélido
| I8l
A001,
Ajustes A002
requeridos | (diferente a
02)
Defecto Requiere

configurar

(A002) frente a cualquier otra fuente de comando. Cuando el terminal [OPE] estaen ON y el
operador digital da la orden de Run, el inverter usa los ajustes comunes de frecuencia para
operar el motor. Cuando el terminal [OPE] esta en OFF, el comando de Run opera
normalmente, segun fué configurado en A002.

Cuando se activa el terminal [OPE] con el motor en marcha (inverter comandando el motor),
primero se detendra el motor y luego tendréa efecto el cambio. Si la entrada [OPE] pasa a ON y
el operador digital da la orden de marcha antes de detenerse el motor, primero lo hard y luego el
operador tendra control sobre el equipo.
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Restricciéon de El inverter constantemente controla la corriente del motor durante la aceleracion, desacel-
Sobre Carga eracion y velocidad constante. Si se iguala el nivel ajustado en la restriccion de sobre carga, se
modifica la frecuencia de salida a fin de limitar el valor de corriente. Esta funcién previene el
Cédigo 39 disparo por sobre corriente durante la aceleracion rapida de cargas de alto momento de inercia.

- También previene la salida de servicio por sobre tensién durante la desaceleracién. Se inter-

Simbolo [OLR] rumpe momentaneamente la desacel. o se aumenta de la frecuencia para disipar la energia

valido regenerada. Una vez que la tensién de CC alcanza valores normales, reasume la desaceleracion.
[1]a[8]

para Seleccion del Pardmetro OLR — Los dos conjuntos de parametros ajustables y sus valores se
B021—B023 | Presentan en la tabla abajo.
Ajustes (1),
requeridos 8024(5)5026 Simbolo Nombre Estado Descripcion
Defecto Requiere OLR | Restriccion de Sobre ON | Selecciona la restriccion, Conjunto 2,
configurar Carga B024, B025, B026

OFF | Selecciona la restriccién, Conjunto 1,
B021, B022, B023

Usar el grupo B021—B026 para ajustar y configurar los dos conjuntos de datos necesarios.
Asignando la Funcion de Restriccion de Sobre carga a uno de los terminales inteligentes de
entrada [OLRY], se selecciona el conjunto de parametros a utilizar.

Cadigo
Funcién Rango Descripcion
Conj.1 | Conj.2

Restriccion de Sobre | B021 B024 00 Deshabilitada
<
Carga 01 Habilitada en aceleracion % -9
y velocidad constante Q g
02 Habilitada en velocidad ?D. §'
constante S5 @
5" (2]
03 Habilitada en

aceleracion, velocidad
cte y desaceleracion

Nivel de ajuste de la | B022 B025 I nominal *0.5al | Valor de corriente al que
restriccion nominal * 2 la restricciéon comienza
Relacién de la B023 B026 0.1 a 30 segundos | Tiempo de

restriccion desaceleracién cuando

actlala restriccion

Notar lo siguiente:

* Silos valores de la restriccion dados en (B023 o0 B026) son muy cortos, podria producirse un
disparo por sobre tension durante la desaceleracion, debido a la energia regenerada.

« Si ocurre una sobre carga durante la aceleracion el motor tardara mas tiempo en alcanzar la
frecuencia deseada, o podria no alcanzarla. El inverter hara los siguientes ajustes:
a) Incrementa el tiempo de aceleracion
b) Incrementa el par
c) Incrementa el nivel la restriccion
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Limitacion de

Torque
40=[TL]
Cédigoy _
Simbolo 417[TRQ1]
42=[TRQ2]
Vélido
| a8l
: B040, B041,
AIUSEES | B0 B043
requeridos B044
Requiere
DEIfEED configurar

La figura abajo muestra la operacion durante el evento de restriccién de sobre carga. El nivel de
restriccion de sobre carga se ajusta en B022 y B025. La constante de restriccion de sobre carga
es el tiempo para desacelerar a 0Hz desde la frecuencia méaxima. Cuando esta funcién opera, el
tiempo de aceleracion sera mayor al normal.

Frecuenciade

salida
) B022 / B025 B022 / B025
Nivelde |=—=—=—-=—21 /- - _>N_-—-—_-—-——=—=——=-_
restriccion

Relaciéon de desac.
en la restriccién

|
H |
Frecuencia | |A004 |

maxima <7

|
I
|
| FOO1
I
I
|

»
14 Ll

B023 / B026 Relacion de desacel. en la restriccion

NOTA: La Funcién de Aviso de Sobre Carga ajustada en uno de los terminales de salida esta
relacionada con la operacion de Restriccion de Sobre Carga, discutida en “Sefial de Aviso de
Sobre Carga” en pag 4-45.

La Funcidn de Limitacién de Torque limita el par de salida del motor en los modos Control
Vectorial sin Sensor, Control Vectorial sin Sensor con Dominio de OHz y Control Vectorial con
Sensor.:

Simbolo Nombre Descripcion

TL Habilitacion de la limitacion En ON habilita la limitacién

TRQ1 | Limite de torque 1, Bit 1 (LSB) Cadigo binario para la limitacion

TRQ2 | Limite de torque 2, Bit 2 (MSB) Cadigo binario para la limitacion

En esta funcion se pueden seleccionar los siguientes modos: (por medio de B040):

1. Modo de Ajuste Individual para 4 Cuadrantes — Este modo ajusta el limite de torque en 4
zonas, traccion en directa, regeneracion en reversa, traccion en reversa y regeneracion en
directa. Cada cuadrante se ajusta en forma individual por medio B041 — B044.

2. Modo de Seleccidn por Terminal — Se puede hacer la
seleccién del cuadrante a través de dos entradas

inteligentes afectadas por los valores de B041 — B044. Entradas
El rango de limitacion de torque elegido es valido para inteligentes Parametro
los 4 cuadrantes. Las entradas TRQ1y TRQ2 se limitador
aplican sélo al modo terminal. TRQ2 | TRQ1

3. Modo de Entrada Anal6gica — Este modo ajusta el OFF OFF B041
valor limite de torque a través de la tension aplicada al
terminal [O2] (referenciado a [L]. Una entrada de 0 — OFF ON BO42
10V corresponde al valor limite de 0 a 200%. El valor ON OFF B043
de limitacion de torque es valido en los 4 cuadrantes. ON ON B044

4. Tarjetas de Expansion 1y 2 — Esta funcién es valida
cuando se usa la tarjeta de expansion (SJ-DG). Por favor referirse al manual de
instrucciones de la SJ-DG.
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Cuando se asigna a uno de los terminales inteligentes de entrada la funcién [TL], la limitacion
se produce sélo cuando este terminal estd en ON. Cuando la entrada [TL] esta en OFF, el
inverter usa el valor por defecto de control de torque, maximo 200%. El valor de limitacién de
200% corresponde a la maxima corriente de salida del inverter. No obstante, el torque maximo
de salida dependera también del motor usado. Si se asigna el valor [OTQ] a uno de los termina-
les de inteligentes de salida, ésta pasara a ON cuando se produzca la limitacion. Cuando se usa
la funcién de limitacién de torque a baja velocidad, también usar la caracteristica de restriccion.

Cddigo Funcién Rango Descripcion
00 V/f Torgue constante
01 V/f Torque Variable
L ) 02 V/f Ajuste Libre de torque *1
'?AO24 :’ 4/ Selecc;,;gr;gﬁtlrrgletodo 03 Control Vectorial sin Sensor *1
04 Control Vectorial sin Sensor con
05 Dominio de 0 Hz *1
Control Vectorial con Sensor *2
B040 00 Ajuste individual de 4-cuadrantes
. 01 Seleccién por terminal
Iinﬁ?z!l?:(i:g:]ogedt%:gue 02 Entrada analdgica [O2]
03 Tarjeta de expansion 1
04 Tarjeta de expansion 2
B041 | Limite de torque 1 0 a200% Traccion en directa 4 cuadrantes
B042 | Limite de torque 2 0a200% Regeneracion en reversa 4 cuadrantes
B043 | Limite de torque 3 0 a200% Traccion en reversa 4 cuadrantes
B044 | Limite de torque 4 0a200% Regeneracion en directa 4 cuadrantes <0
w
C001 | Terminales 40 Limitacién de torque habilitada 3 8
a inteligentes de 41 Seleccién por bit, bit 1 (LSB) % 8_
C008 | entrada [1] a [8] 42 Seleccion por bit, bit 2 (MSB) =9
> D
C021 | Terminales 10 Actuacion con limite de torque g
a inteligentes de salida
C025 [[11]a[15]

Nota 1: No disponible para A344
Note 2:  No disponible para A244 y A344

El modo de limitacion en 4 cuadrantes esta
ilustrado en la figura de la derecha (B040=00).
El torque instantaneo depende de la actividad
del inverter (aceleracion, velocidad constante
o desaceleracién), de acuerdo a la carga. Estos
factores determinan el cuadrante de operacion
en cada momento. Los parametros B041,
B042, B043 y B044 determinan el limite de
torque que el inverter aplicaré.

El modo de seleccién por terminal (B040=01)
usa dos terminales inteligentes de entrada
[TRQ1] y [TRQZ2] para realizar una seleccion
binaria de uno de los 4 parametros de
limitacion de torque B041, B042, B043 y
B044.

Par A" B40=00
Regeneracion reversa | Traccion directa
B042 B041
RV FW
|

Traccion reversa

Regeneracion directa
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Funciéon de
Control de Freno

Externo
Cadigo 44
Simbolo [BOK]
Vélido
| I8l
Ajustes B120=01;
requeridos | B121 a B126
Require
Defecto config.

La funcion de Control de Freno Externo habilita al inverter a controlar un freno electromag-
nético externo utilizado para aplicaciones especiales de seguridad. Por ejemplo, en ascensores,
donde se debe mantener frenado el sistema hasta que el inverter alcance el valor de frecuencia
necesario para desarrollar el par requerido (punto en que se libera el freno mecénico externo).
Esto asegura que la carga no tendra oportunidad de “caerse” antes de comenzar a traccionar el
motor. La funcion de Control de Freno Externo, se habilita por medio del parametro B120=01.

El diagrama debajo muestra el conjunto de sefiales intervinientes en este sistema.

[BRK] Actuacion del freno Sistema Externo

de freno

Inverter

P [BOK] Confirmacion de freno

[BER] Error de freno Freno emergencia

(o alarma, etc.)

La sefial [BOK] pasa a ON para indicar que el sistema externo de freno actu6. Si el control
de freno externo esta habilitado (B120=01), la sefial [BOK] debe trabajar adecuadamente
para evitar que el inverter salga de servicio.

Si [BOK] no se asigna a ningun terminal, el ajuste de B124 es ignorado.

Los pasos dados abajo, presentan el diagrama de tiempos para los distintos eventos:

1.

Cuando el comando de Run pasa a ON, el inverter comienza a operar y acelera hasta la
frecuencia de actuacion del freno (B125).

Luego que la frecuencia llegé al valor ajustado en (B125), el inverter espera un tiempo para
recibir la confirmacién de actuacion del freno, ajustado en B121. El inverter entrega la sefial
de actuacion del freno [BRK]. No obstante, si la corriente del inverter es menor a la especi-
ficada en B126, el inverter no pondrd en ON la salida que libera al freno [BRK]. La
carencia del nivel adecuado de corriente indica una falla (como ser un cable cortado al
motor). En este caso, el inverter sale de servicio indicando una sefial de error [BER]. Esta
sefial es Util para hacer actuar un freno de emergencia para evitar que la carga se mueva si
ha fallado el sistema primario de frenado.

Mientras la salida de actuacién de freno [BRK] esta en ON, el inverter comanda el motor
pero no acelera inmediatamente. El inverter espera la confirmacién externa del freno.
Cuando el freno actué apropiadamente, una sefial se presenta en el terminal inteligente de
entrada ajustado como [BOK]. Si [BOK] no se asigna a ningun terminal, el ajuste de B124
es ignorado.

Cuando el freno opera adecuadamente y la sefial se presenta en la entrada [BOK], el
inverter espera el tiempo ajustado en (B122) para acelerar y luego comienza a hacerlo hasta
la frecuencia ajustada. Si [BOK] no se asigna a ninguna entrada, la aceleracion comienza
luego de cumplirse el tiempo de demora B122 luego opera la sefial [BRK].

Cuando el comando de Run pasa a OFF, el proceso mencionado arriba ocurre a la inversa.
La idea es que el freno actue antes que el motor se detenga totalmente. El inverter desacel-
era hasta la frecuencia dada en (B125) y actla el freno a través de la salida [BRK] en OFF.

El inverter no desacelera durante el tiempo de espera a la confirmacion dado en (B121). Si
la sefial de confirmacion de freno no pasa a OFF dentro del tiempo de confirmacion de
freno, el inverter saldra de servicio presentando una sefial en [BER] (muy Util para hacer
actuar un freno de emergencia).

Normalmente la sefial de confirmacion de freno [BOK] pasa a OFF y el inverter espera por
el tiempo requerido. Luego el inverter comienza a desacelerar otra vez hasta completar la
detencién del motor (ver el diagrama de tiempos de la siguiente pagina).
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La siguiente tabla lista los parametros relacionados con la Funcién de Control de Freno Externo

Caodigo Funcion Rango Descripcion

B120 | Habilitacion del 00=Deshab. Habilita la funcién de control de freno externo
control de freno 01=Habilit.

B121 | Tiempodeespera | 0.00 a5.00 seg. | Ajusta el tiempo de espera luego de llegar a la
a la confirmacion frecuencia de liberacién de freno (B125) antes de

dar la orden de actuacion [BRK]

B122 | Tiempodeespera | 0.00a5.00 seg. | Ajusta el tiempo de espera luego de recibida la
para la sefial de confirmacion de freno [BOK] para
aceleracion acelerar el inverter a la frecuencia deseada

B123 | Tiempodeespera | 0.00 a5.00 seg. | Ajusta el tiempo de espera luego de la confir-

a la parada macion del freno en OFF ([BOK] pasa a OFF)
antes de desacelerar a 0 Hz

B124 | Tiempodeespera | 0.00a5.00 seg. | Ajusta el tiempo de espera para que la sefial en
para la [BOK] pase de ON a OFF. Si [BOK] no recibe
confirmacion informacion durante el tiempo especificado, el

inverter saldra de servicio indicando un error.

B125 | Frec. actuacion 0.00299.99 Hz / | Ajusta la frecuencia a la que se daré la sefial de
de freno 100.0 2 400.0 Hz | actuacion del freno [BRK] luego del tiempo B121

B126 | Corriente de 0% a 200% de | | Ajusta la corriente minima del inverter arriba del
actuacion de nominal que se dard la sefial de actuacion del freno [BRK]
freno

El diagrama debajo muestra la secuencia de eventos descripta arriba.

Frecuencia
de salida

Frecuencia de
activacion de freno

Comando de run

0

Tiempo demora a acelerar

[B122] — &

Tiempo de demora a parar

Actuacion del terminal BRK]

Freno OK entrada [BOK]

3 |<—F B121| Demora a la liberacion
| 1

Error de freno [BER]

—> [B124] +—

1

1
Espera para con- ! ‘ -

firmacion —>

1

<
%2
@

Q
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3.
)
>
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Sefales de
Entrada de las
Tarjetas de

Las entradas listadas abajo, requieren de la tarjeta de expansion SJ-FB, Realimentacion por
Encoder. Por favor ver el manual de la tarjeta SJ-FB para mas informacién.

Expansion Simbolo Nombre Descripcion
45=[ORT] ORT | Orientacién Orientacidn (secuencia de busqueda de origen)
Codigoy |46=[LAC] LAC | Cancelacion de LAD Cancela la aceleracion/desaceleracion lineal del
Simbolo | 47=[PCLR] control de posicion
48=[STAT] PCLR | Limpieza de la posicion Fuerza a la posicion cero
Valido STAT | Tren de pulsos Arranca el tren de pulsos de control del motor
e | a8l
. _nq1. | El diagrama debajo muestra las conexiones de entrada/salida de la placa SJ-FB. Las conex-
Ajustes B120=01; |. : del i | fi i6n d . di d al I
requeridos | B121 a B126 | 10N€S internas del inverter y la configuracion de parametros dispone de estas sefiales en los
terminales inteligentes de entrada salida.
..en SJ-FB
Defecto Tarjeta de Inverter SJ7002
expansion

Habilitacion del

ADD de
Frecuencia
Cadigo 50
Simbolo [ADD]
Valido
| (a8l
AIUSEES | 145 A146
requeridos
Requiere
DEfEEE configurar

ORT 7S
L» Tarjeta de expansion L
_PCLR ] SJ-FB POK

STAT

Asignacion de entradas Asignacion de salidas

) v

Terminales Terminales
de entrada de salida

Conectores légicos y de control

La informacion relacionada con las salidas de la placa SJ-FB se encuentran en “Sefales de
Salida de las Tarjetas de Expansién” en pag 4-54.

El inverter puede sumar o restar un valor fijo a la frecuencia de salida ajustada por A001 (traba-
jard con alguna de las 5 fuentes posibles). La frecuencia ADD es un valor almacenado en el
pardmetro A145. La frecuencia ADD es sumada o restada a la frecuencia de salida s6lo cuando
el terminal [ADD] pasa a ON. La funcion A146 selecciona si suma o resta. A través de la
configuracion de un terminal como [ADD], su aplicacién puede selectivamente aplicar el valor
fijo de A145 (positivo o negativo) a la frecuencia de salida del inverter en tiempo real.

—(L A001| Fuente de ajuste de frecuencia
7/
/

—_— /7

Potenciémetro

Terminales

L ,/ Frecuencia de salida
Funcién FOO1 —0 { 3 >
Variable de red FOO1 ____RP +/—

Salida de la funcién de célculo

*+—J{A146| Signo de ADD

Valorde ADD —0

. . I
Entrada inteligente — [ADD] !

jg
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Modo Forzado a

Terminal

Cddigo 51
Simbolo | [F-TM]
Vélido

e | [1al8]
AIUSEES | 601, AG02

requeridos
Requiere

BEE configurar

Habilitacion del

El proposito de este terminal es permitir a un dispositivo, a través de un terminal inteligente,
forzar al inverter a operar via dos parametros por terminales:

e AO001 - Fuente de ajuste de frecuencia (01 = terminales [FW] y [RV])
» AQ002 - Fuente de comando de run (01 = terminales [O] o [OI])

Algunas aplicaciones requeriran usar otras fuentes diferentes a los terminales. Usted puede
preferir comandar al inverter por teclado y potenciémetro, o usar la red ModBus para control,
por ejemplo. No obstante, un dispositivo externo puede poner en ON el terminal [F-TM] que
hace que el inverter (temporalmente) sea controlado (fuente de frecuencia y de Run) via termi-
nales. Cuando la entrada [F-TM] esta en OFF, el inverter opera segun las fuentes especificadas
en A001 y A002.

Si se habilita el terminal [F-TM] en el Modo Run (inverter manejando el motor), el inverter se
detendra antes de asumir el efecto dado por el terminal [F-TM].

La funcion de control de torque esta disponible en el modo control vectorial con sensor
(A044 = 05). Se puede usar el inverter no sélo en control de velocidad o por tren de pulsos sino
también con la funcién de control de torque. Muy Util en las aplicaciones de maquinas de
bobinado.

La entrada de comando de torque se habilita cuando [ATR] (asignada con el cédigo 52) esta en
ON. Se pueden seleccionar 4 métodos de control de torque (operador digital y tres entradas
analogicas) a través de este comando.

Control de
Torque
Cadigo 52
Simbolo [ATR]
Valido
e | [als]
A044 = 05,
- P033, P034,
AJ”St.ij P35, P039.
FequUeridos | po4p, poss,
P037, P038
Ajustesde | D009, D010,
monitoreo D012
Requiere
Defecto configurar

Codigo Funcidn Rango Descripcion
P033 | Seleccién del comando de 00 Terminal [O]
torque 01 Terminal [Ol]
02 Terminal [O2]
03 Teclado (P034)
P034 | Ajuste del comando de 0. a 200. (%) Ajuste a través del operador digital
Torque (P033 =03)
P035 | Seleccién de la polaridad 00 Polaridad indicada a través del
terminal [O2]
01 Depende del sentido de rotacion
P039 | Modo de control de 0.00 a la frecuen- —
torque en directa cia maxima (Hz)
P040 | Modo de control de 0.00 a la frecuen- —
torque en reversa cia maxima (Hz)
P036 | Modo de Torque 00 Deshabilitado
01 Teclado del inverter (P037)
02 Terminal [02]
P037 | Valor -200. a 200. (%)
P038 | Polaridad 00 Indicado por polaridad
01 Depende del sentido de giro
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Entrada de comando de torque —0O

Entrada inteligente — [ATR]

El siguiente diagrama en blogues muestra la operacion del control de torque. Si la velocidad
medida excede la velocidad limite, la velocidad del motor es controlada en modo proporcional.

g .

Torque

Comando del inverter
(control de torque)

»

-

Velocidad
limite

»
L

+ Controlde
)y velocidad[—©

S0 ]

Velocidad
medida

Comparador |

—

Borrado de la

Potencia
Acumulada
Cadigo 53
Simbolo [KHC]
Valido
| [Lals]
AIUSEES | 578 Bo79
requeridos
Ajus_tes de D015
monitoreo
Requiere
DEIfEED configurar

»

Cuando se selecciona la funcién D015, el inverter muestra el valor acumulado de potencia
eléctrica a la entrada del inverter. Se puede convertir este valor en otras unidades de ingenieria
ajustando el parametro correspondiente (BO79 ganancia de la potencia acumulada de entrada).

La ganancia se puede ajustar entre 1 a 1000 (resolucion = 1).

Existen dos caminos para borrar el valor de potencia acumulada:

« Ajustar B078 = 01 y presionar la tecla STR del operador digital.

* Configurar una entrada inteligente como [KHC] (opcion = 53). Poner en ON la entrada para
borrar el valor acumulado.

Cuando B079 se ajusta = 1000, la potencia acumulada Ilega al valor de 999000 kW/h.
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Velocidad Servo

|
:
Servo-ON [SON] | :
|

Frecuencia

Cadigo 54
Simbolo [SON]
Valido
| [Lafs]
Ajustes A044
requeridos
Requiere
e configurar
Corriente
Forzada
Cadigo 55
Simbolo [FOC]
Valido
| a8l
AJUSEES | 7 o4a p2as
requeridos
Requiere
BEE configurar

Corriente [FOC]

Esta funcion permite ajustar un estado de velocidad del inverter por medio de un terminal de
entrada durante la operacion. Esta funcion esta disponible cuando se usa A044=05 control
vectorial con sensor como caracteristica V/f.

Para usar esta funcidn, asignar el cédigo 54 a un terminal inteligente de entrada. Activar luego
el terminal, el inverter aceptara el comando sélo cuando el terminal [SON] esté en ON.

Si el terminal [SON] pasa a OFF durante la operacion del inverter, éste entra en el modo FRS
(giro libre). Si el termina [SON] pasa a ON otra vez, el inverter re arranca el motor de acuerdo
a la funcién B088, Modo re arranque después de FRS.

El inverter no permite asignar los terminales [SON] y [FOC] (funcién forzada) al mismo
tiempo. Si ambos son asignados al mismo tiempo, el [FOC] tiene prioridad (opera normal-
mente) y la funcion [SON] no esta disponible.

Giro libre

Estado del servo Re arranque luego FRS

/

de salida

o L

[

FW/RV
El inverter no sigue los comandoeJ

FW/RV ya que [SON] esta en OFF

La funcion corriente forzada aplica una corriente de excitacién para pre formar el flujo
magnético del motor. La funcion forzado esté disponible cuando uno de los siguientes modos
de control vectorial se configura para el inverter:;

sauoloeladQ

* A044 =03 control vectorial sin sensor
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e A044 =04 control vectorial con dominio de OHz

» A044 =05 control vectorial con sensor

Para usar el forzado de corriente, asignar el codigo 55 a un terminal inteligente de entrada.
Luego de asignar la entrada, el inverter aceptard un comando de operacion sélo cuando el
terminal [FOC] esta en ON.

Si el terminal [FOC] pasa a OFF durante la operacion del inverter, la salida pasa al modo FRS
(giro libre del motor). Si el terminal [FOC] pasa a ON otra vez, el inverter re arranca al motor
de acuerdo a la funcién B088, Re arranque luego del Modo FRS.

T e N
e T I

El inverter no sigue los comandos—T
FW/RV, ya que [FOC] esta en OFF

Corriente de flujo Giro libre Re arranque luego de FRS
Frecuencia /
de salida / | |
1 1
D ] . ] |
o L L\ '
|
I
|
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Entradas de Referirse al Manual de Instrucciones de “Easy Sequence” para saber como configurar las
Propoésitos entradas de propositos generales MI1 a MI8.

Generales 1-8

56=[MI1]
57=[MI2]
58=[MI3]
Codigoy |99=[MI14]
Simbolo 60=[MI5]
61=[MI6]
62=[MI7]
63=[MI8]

Vaélido [1] a[8]

para

Ajustes Ver Easy
requeridos | Sequence

Requiere
i con?igurar
Retencion del Esta funcion hace que el inverter muestree y retenga la entrada analdgica. La operacion de
Comando retencién comienza cuando la entrada inteligente [AHD] (cddigo 65) pasa a ON. Mientras el
Analégico terminal [AHD] esta en ON, la funcién Up/Down usa el nivel de la entrada como referencia de
velocidad. Ajustar el parametro C101 (memoria del Up/Down) = 01 para almacenar la Gltima
w O Cédigo 65 frecuencia ajustada por el UP/DWN.
% _E Simbolo [AHD] Si.se apaga y enciende el inverter (OFF y ON) o se act!va el terminal de reset [RS] (_ON y OFF)
S E mientras el comando [AHD] esta en ON, el dato retenido al momento de apagar el inverter o
g > valido pulsar el reset sera el usado.
83 [1]a[8]
oL para . .
> ; Comando de entrada analdgica j\/\:/\/\//\d
LS c1o1 0 . L
requeridos | I
Requicre Salida de frecuencia J\/\. [/\
Defecto . 0 L _ t
configurar ) :
Comando de retencion [AHD] (1) Retencién en ON |

Seleccién dela  Tres multi etapas de posicion pueden ser seleccionadas a través de un codigo binario de 8
Posicidon de Multi pasos, PO60 a PO67. La entrada [CP1] es LSB; [CP3] es MSB. Si no se selecciona entrada de

etapal, 2y 3 posicion, PO60 se transforma en la posicion por defecto.
66=[CP1] Funcion
Cédigo y — Funcion Multi-Posicion
simbolo | 87=[CP2] [CF3] | [CF2] | [CF1]
68=[CP3] P060 Ajuste de posicion 0 0 0 0
Vpi:'rio [1] a[8] P061 Ajuste de posicion 1 0 0 1
- P062 Ajuste de posicion 2 0 1 0
Ajustes | P060 a P067,
requeridos C169 P063 Ajuste de posicién 3 0 1 1
Requiere P064 Ajuste de posicion 4 1 0 0
Defecto configurar - —
P065 Ajuste de posicion 5 1 0 1
P066 Ajuste de posicion 6 1 1 0
P067 Ajuste de posicion 7 1 1 1




Inverter SJ7002

Las tres entradas de multi posicién [CF1, [CF2] y [CF3] estan codificadas en binario. Cuando
mas de una entrada cambia para seleccionar posicion, la transicion podria ser muy rapida y no
seleccionar la posicién deseada. Para evitar este problema, se puede fijar un tiempo. El
parametro C169 ajusta el tiempo de demora que se aplica para uniformar las tres entradas.
Opera segun el siguiente proceso:

» Eltiempo determinado se inicializa al activar la entrada. La transicién ain no se reflejé en la
salida.

 El tiempo se vuelve a inicializar si una transicion se produce antes que expire el tiempo.

» Cuando el tiempo expira, el estado de la tres entradas se transfiere a la salida (para generar la
nueva posicion, P060 a P067).

C169 Tiempo =0 C169| Tiempo > 0
7 \ 7 /
Posicién 3! L2 4
elegida { r--1 I
| 1 1 | 0
0 r--3 : I ) [
T 1 1
I I
[CP1] «— ! e
] 1 | ' ! I
[CP2] e ! —> | l
1 1 1 1
[CP3] l—» le—>

Notar que tiempos excesivamente largos reduciran la respuesta general de las entradas de
posicion.

<
@)
., D 5
Funcion de Una operacion de retorno a cero ocurre cuando el motor mueve la carga hasta una posicion S 2
Retorno a Cero particular. A través del pardmetro P068, se puede elegir una de tres posibles formas de retorno % 8_
a cero. El pardmetro P069 elige la direccion de busqueda. El pulso de entrada cero (también S
cédigoy |69=[ORL] | llamado zona de entrada) da la sefial de arribo a la posicion. % 3
Simbolo | 70=[ORG]
valido 1] [8] Cadigo Funcion Dato Descripcion
para P068 | Seleccion del modo de retorno 00 Baja velocidad
Ajustes | P068, PO69, 01 Alta velocidad 1
requeridos | P070, PO71 :
— 02 Alta velocidad 2
equiere
2Lty configurar P069 | Seleccidn de la direccion de 00 Directa
retorno
01 Reversa

Generalmente (o por buena practica) se realiza el retorno a la posicién cero luego de cada
alimentacion del inverter. Es posible que un corte de alimentacion ocurra antes de retornar a la
posicion cero, 0 que una fuerza externa mueva la carga cuando el inverter estad en OFF. Si no se
hace un retorno a cero luego de alimentar el inverter, éste puede asumir como tal a la posicion
en que se encuentra actualmente el sistema.

Limite de retorno a cero — [ORL]
g
Inverter
Retorno a cero — [OR@G] Salida al motor
Vl_' L
Encoder Z N [2]
g
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Los tres modos disponibles de retorno a cero difieren en la velocidad de blsqueda de la
posicion de origen y la direccion y la entrada limite de la transicion (o pulso del encoder, si se
usara) causando la parada. Elegir el modo que mejor satisfaga su aplicacion.

Retorno a baja velocidad:

1. El motor acelera segln el tiempo de
aceleracion fijado hasta la posicién
cero

2. El motor gira a baja velocidad

3. Elinverter detiene el motor cuando se
da la sefial [ORL] en ON

Retorno a alta velocidad 1:

1. El motor acelera segln el tiempo
de aceleracion fijado hasta la
posicion cero

2. El motor gira a alta velocidad

3. El inverter detiene el motor
cuando se da la sefial [ORL] en
ON

4. El motor gira en reversa a baja
velocidad hasta cero

5. Elinverter para el motor y ajusta
al valor cero cuando la sefial
[ORL] pasa a OFF

Retorno a alta velocidad 2:

1. El motor acelera segln el tiempo
de aceleracion fijado hasta la
posicion cero

2. El motor gira a alta velocidad

3. El motor comienza a desacelerar
cuando la sefial [ORL] pasa a ON

4. El motor gira en reversa a baja
velocidad hasta cero

5. El'motor desaceleray para cuando
la sefial [ORL] pasa a OFF

6. El motor acelera en directa a baja
velocidad hasta el nivel cero

P070| Nivel de baja velocidad

. 2
Frecuencia | — - - — _
de salida 1/ Origen
0 V.
; | Posicion
f |
[ORG] | 1
[ORL] |

Frecuencia

de salida

[ORG]

[ORL]

Frecuencia

de salida

[ORG]

[ORL]

P071| Nivel de alta velocidad

po7o| Nivel de baja
velocidad

1
i = , Posicion
e L_f
I
[}

Posicién
4

Nivel de baja
velocidad

7. Elinverter para el motor y ajusta al valor cero cuando la sefial [Z] se presenta
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Directa/Reversa Lafuncién directa/reversa parada, previene el movimiento de la carga fuera del rango de
Stop posicion deseado. El final de la carrera en cada direccion debe hacer pasar a ON las entradas
[FOT] o [ROT]. Se emplea normalmente un limite de carrera 0 un contacto de proximidad para
codigoy |71=[FOT] | generar las sefiales.

Simbolo | 72=[ROT] | Si la entada [FOT] pasa a ON durante el giro en directa (o [ROT] pasa a ON durante el giro en
valido reversa), el inverter limita el torque del motor a 10% en la direccion en que se estd moviendo.

e | mals

Comando directa, stop — [ORL] Salida al
] ninguno Inverter
requeridos
Comando reversa, stop — [ORG]
requiere g
BEE configurar
| | Rev <— Carga —» Fwd | |
!
Control de Cuando el terminal [SPD] pasa a ON se ejecuta el control de velocidad mientras esta presente
Seleccidn Veloc/ el modo de posicion absoluta. El sentido de giro depende del comando (FWD o REV). Cuando
Posicién se cambia de control de velocidad a control de posicion, verificar el signo del valor de la
operacion del comando ajustado.
Cadigo 73 Mientras el terminal [SPD] esta en OFF, la posicién de conteo actual permanece en cero. Si en
P terminal [SPD] pasa a OFF durante la operacidn del motor, el comando de control de posicion
Simbolo [SPD] : : L . L
existe y comienzan los pulsos de conteo, se arranca de posicion cero. Si el valor objetivo de
Valido 1 8 posicion es también cero, el inverter detiene al motor en esa posicién. De otra forma, la
para [1]a[8] rotacion continua hasta que el motor llega a la posicién objetivo.
<
; @)
Ajustes A044=05, , — Comienzo del conteo LS
requeridos P012 Frecuencia , S e
de salida ) o £ 8
Requiere Vel II Control de posicién 3 <
| =3
Defecto configurar eloc. de contro ! : o 3
0 - c @

t
Objetivo —T

|
|
|
Cto. veloc/posicion [SPD] |

t

Sefal de Conteo Laentrada inteligente contadora de pulsos [PCNT] puede contar un tren de pulsos de hasta 100
de Pulsos Hz. (Para aplicaciones de alta velocidad se debe usar la tarjeta adicional con entrada para
encoder.) La visualizacion de los pulsos contados se aprecia en D028. El valor acumulado de

Cédigoy | 74=[PCNT] | pulsos no puede ser almacenado en un parametro o registro separado. Se pone a cero cuando el
Simbolo 75=[PCC] inverter se alimenta o se aplica el reset. También se puede usar la entrada [PCC] Borrado de
Pulsos Acumulados.
Valido ., . , . .
pa:ra [1]a[8] | Laresolucion de frecuencia de la entrada de pulsos puede ser calculada segtn la formula abajo
(asumiendo un ciclo de actividad del 50%). No usar frecuencias mas altas que la calculada.
Visualiz. D028
Ajustes Resolucién de frecuencia (Hz) = 250 / ajuste deseado (C160 a C168) + 1)
- Ejemplo: Cuando el tiempo de respuesta es = 1, la resolucién sera = 125 Hz
Requiere
Defecto .
configurar
Entrada de
conteo[PCNT]ll__rI L THinr ]
P D D P > > u—»: I t
! 1
Filtro de ! !
entrada | | |
A y Y 7 A t

Contador 1 2 3 4
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Uso de los Terminales Inteligentes de Salida

Los terminales inteligentes de salida se pueden programar al igual que los terminales de
entrada. El inverter tiene varias funciones de salida que se pueden asignar individualmente a las
cinco salidas fisicas. Cuatro de ellas son a colector abierto y la tercera es el relé de alarma (C
como comun y contactos normal cerrado y normal abierto). El relé esta asignado a la alarma
por defecto, pero se pueden asignar otras funciones como a la salidas de colector abierto.

Inverter SJ7002

Salidas a colector
abierto tipo “sink” Circuitos de salida

o T

B[l {ie}—foH{ia{i

L L L L L
Sistema
externo

L

©

o 8
o C
S .8 24VCC
S E
g3
(]
g NS . , .
> 5 - IDEA: Cada transistor de salida puede manejar hasta 50mA. Nosotros recomendamos que se
=" use una fuente externa como se ve en la figura. Esta debe ser capaz de proporcionar al menos

250 mA para manejar la plena carga de todas las salidas.

Para cargas de mas de 50mA, usar relés externos.
Asegurarse de colocar diodos en reversa en paralelo con {

la bobina a fin de eliminar las sobre tensiones generadas
por ellas al abrirse el relé.

[omal [1
o] [
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Sefal de Run

Cadigo 00
Simbolo [RUN]
Vélido | [11a[15],
para [ALX]
Ajustes (ninguno)
requeridos g
Defecto [12]

Sefales de Arribo
a Frecuencia

01=[FA1]
02=[FA2]
Codigo y _
Simbolo 06=[FA3]
24=[FA4]
25=[FAb5]
Valido | [11a[15],
para [ALx]
FOO01 para
FAl
C042y C043
Ajustes | paraFA2y
requeridos FA3
C045y C046
para FA4y
FA5
Defecto | [11]=[FA1]
Otros Requiere
terminales | configurar

Cuando se seleccione [RUN] en uno de los
terminales de salida, el inverter la activara

cuando esté en Modo Run. La salida l6gica  [FW. RVI | |
esta activa a bajo nivel siendo del tipo a \r;e(l(t)c():r.

colector abierto. (Las salidas tienen un .
Frec. inicio

terminal comun). B2 F--{--—---—--
El diagrama de tiempos de la derecha Seiial I I
muestra la operacion de la sefial de Run en deRun | ON —

forma detallada. La salida [RUN] se t
activara cuando la frecuencia del inverter

excede el valor especificado en el

parametro B082. La frecuencia de inicio es el valor a que arranca el inverter.

NOTA: Si se va a usar una salida inteligente comandando un relé, asegurarse de usar un diodo
en oposicién en paralelo con la bobina. Esto prevendra el pico negativo de tension que se
produce al desconectar el relé, dafiando la salida a colector abierto del inverter.

El grupo de salidas de Arribo a Frecuencia ayuda a coordinar los sistemas externos con el
perfil de velocidad del inverter. Como su nombre lo indica, la salida [FA1] cambia a ON
cuando el inverter arriba a la frecuencia ajustada (pardmetro F001). La salida [FA2] a [FA5]
actdan en aceleracion o desaceleracion para incrementar la flexibilidad del sistema. Por
ejemplo, Ud. puede hacer que la salida cambie a ON a un valor de frecuencia durante la
aceleracion y pase a OFF a un valor de frecuencia diferente para la desaceleracién. Las transi-
ciones tienen una histéresis para evitar la incertidumbre cerca de la zona de cambios.

Simbolo Nombre Descripcion

FAL1l | Arriboafrecuenciatipol,a

velocidad constante

ON cuando el motor esta a la frecuencia ajustada en
F001

FA2 | Arribo a frecuencia tipo 2, | ON cuando la salida esta a/o sobre el umbral 1
sobre frecuencia ajustado en (C042) durante la aceleracién

FA3 | Arribo a frecuenciatipo 3,a | ON cuando la salida esta al umbral 1 ajustado en
frecuencia (C042) durante la aceleracién o a C043 durante la

desaceleracion

FA4 | Arribo a frecuencia tipo 4 — | ON cuando la salida esta a/o sobre el umbral 2
sobre frecuencia (2) ajustado en (C045) durante la aceleracién

FA5 | Arribo a frecuencia tipo 5 — | ON cuando la salida esta al umbral 2 ajustado en

a frecuencia (2) (C045) durante la aceleracion o a C046 durante la

desaceleracion

Notar lo siguiente:

» Para muchas aplicaciones Ud. necesitara usar s6lo uno o dos tipos de arribo a frecuencia (ver

ejemplos). No obstante, es posible asignar a los cinco terminales las funciones [FA1] a
[FAS5].

» Para cada umbral de arribo a frecuencia, la salida pasa a ON anticipadamente al valor
elegido en aprox. 1% de la frecuencia maxima ajustada en el inverter.

» Lasalida pasa a OFF con una demora de 2% de la frecuencia maxima cuando el valor cae
debajo del umbral ajustado.
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El Arribo a Frecuencia [FA1] usa la Frecuencia

frecuencia de salida normal (parametro de salida

F001) como umbral de conmutacién. En la

figura de la derecha, se ve que el inverter Hz

acelera hasta la frecuencia ajustada, la que Umbral Fon Foft
sirve como umbral para [FA1]. Los | v R
parametros Fy, ¥ Fos ilustran la histéresis 2 \ N\ - g -

que evita la zona de incertidumbre en i Lo f
derredor del umbral. . . .

* Fon €s 1% de la max. frecuencia de salida : : - t
* Foff €S 2% de la max. frecuencia de salida FA1 4‘ : ON : li
La histéresis hace que el ON se de ligera-

mente antes que el umbral y el OFF ligera-

mente después del umbral. Los valores de

1% y 2% también se aplican segun lo expli-

cado anteriormente.

El Arribo a Frecuencia [FA2] y [FA4] Frecuencia

trabajan de la misma forma, pero usa dos de salida

umbrales diferentes, segln se ve en la

figura de la derecha. Esto proporciona Hz

:merales sepa_rgdos parg/la acelera}cmn Y Umbrales Fon

a desaceleracion obteniéndose méas

flexibilidad que en [FA1]. [FA2] usa o 4 Foff
C042 para determinar el umbral en RN ]
aceleracion y C045 para el umbral de R b X - - -
desaceleracion. [FA4] usa C043 y C046 : | : NG
respectivamente para los umbrales. Al 0 L Ly
tener diferentes umbrales de aceleracion H i t
y desaceleracion se obtiene una funcion FA2/FA4 4' | ON | I_

de salida asimétrica. Igualmente, se
puede usar el mismo valor para ambos
umbrales.

Los Arribos a Frecuencia [FA3] y [FA5] usan los mismos parametros de umbrales que [FA2] y
[FA4], pero operan ligeramente diferente. Ver diagrama abajo. Luego que la frecuencia llega al
primer umbral durante la aceleracion y pasa a ON [FA3] o [FA5], pasando a OFF nuevamente
cuando la frecuencia crece otra vez. Los segundos umbrales trabajan en forma similar durante
la desaceleracion. De esta manera, se tienen pulsos separados de ON/OFF para aceleracion y

desaceleracion.

Frecuencia
de salida
Hz
Umbrales
C043/C046| } - — - - - - - - - - — _
Fon /_
C042/C045 '_t_-_ - - -
|
: .
| |
| |
0 . |
| |

FA3/FA5

ON
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Sefal de Aviso de

Cuando la corriente de salida excede el

3 Corriente Umbral
Sobre Carga valor deseado, el terminal [OL] o el - - - - - o omoraes
- [OL2] pasa a Ol_\l. El parametro C041 Valor : | Operacién
codigoy |03=[OL] | (o C111 respectivamente) ajusta el ajuste . ' ~
simbolo | 26=[0L2] umbral de disparo. El circuito de ' ' Regeneracion
deteccion de sobre carga trabaja tanto o Cm - — - 2\ - R
Vélido | [11a[15], | en operacion normal del motor como | I Umbrales | :
para [ALX] | enregeneracion. El circuito de salida N | | Lo
: . - Seiial .
- trabaja con colector abierto y se activa OL] | ON | oN |
AIUSEES | o041 191 | a bajo nivel..
requeridos t
Defecto | ReQUIEre 1| gimbolg Nombre Descripcion
configurar
oL Sefial de Aviso de Sobre Carga (1) | ON cuando la corriente de salida es mayor

Control de
Desviacion del

Lazo PID
Cadigo 04
Simbolo [OD]
Vélido | [11a[15],
para [ALX]
AT C044
requeridos
Requiere
BEE configurar

al umbral ajustado (C041)

oL2

Sefial de Aviso de Sobre Carga (2)

ON cuando la corriente de salida es mayor
al umbral ajustado (C111)

Notar lo siguiente:

 El valor por defecto es 100%. Para cambiar este valor trabajar con C041 o C111 (nivel de

sobre carga).

» Laexactitud de esta funcién es la misma que la de la funcién de monitoreo de corriente de
salida, terminal [FM] (ver “Operacién de las Salidas Analdgicas” en pag 4-66).

NOTA: Si se va a usar una salida inteligente comandando un relé, asegurarse de usar un diodo
en oposicién en paralelo con la bobina. Esto prevendra el pico negativo de tension que se
produce al desconectar el relé, dafiando la salida a colector abierto del inverter.

El error del lazo PID esta definido como
una magnitud (valor absoluto) de la
diferencia entre el valor ajustado (Set
Point) y la variable de proceso (Valor
Actual). Cuando la magnitud del error
excede el valor ajustado en C044, el
terminal [OD] cambia a ON. Referirse a
“Operacion del Lazo PID” en pag 4-75.

Error
(SP-PV)

Valor I
de
Ajuste I

Sefial
[OD]
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NOTA: Si se va a usar una salida inteligente comandando un relé, asegurarse de usar un diodo
en oposicién en paralelo con la bobina. Esto prevendra el pico negativo de tension que se
produce al desconectar el relé, dafiando la salida a colector abierto del inverter.
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Sefal Alarma

Cadigo 05
Simbolo [AL]
Vélido | [11a[15],
para [ALX]
AIUSEES | 006 cog6
requeridos
Defecto Relé [ALO],

[AL1], [AL2]

La sefial de alarma se activa cuando ocurre una
fallay el equipo entra en el Modo Disparo (ver
diagrama a la derecha). Cuando se cancela la falla
la sefial se desactiva.

Se debe hacer una distincién entre la sefial de
alarma AL y los contactos del relé de alarma
[ALO], [AL1] y [AL2]. La sefial AL es una
funcidn ldgica posible de asignar a las salidas a
colector abierto de los terminales [11] o [15] o al
relé. Lo mas comun (por defecto) es usar el relé
para AL, como estan marcados sus terminales.
Usar una salida a colector abierto (terminales [11] o [15]) para sefiales de baja corriente o para
energizar un relé (50 mA maximo). Usar la salida a relé para una interfase de alta tension y
corriente (10 mA minimo). Notar lo siguiente:

 Si el relé est4 configurado como NC, se debe tener en cuenta que habré una demora de al
menos 2 seg. luego de alimentar el equipo antes que su contacto se cierre.

« Los terminales [11] a [15] son salidas a colector abierto, de forma tal que las especifica-
ciones de [AL] son diferentes a la de los terminales [ALO], [AL1], [AL2].

» Cuando se corta la alimentacion del inverter la sefial de alarma se valida durante todo el
tiempo que esta alimentado el circuito.

« Lasefial de salida tiene una demora (300ms nominal) desde la ocurrencia de la alarma.

 Las especificaciones de los contactos del relé estdn en “Especificaciones de Control y
Conexiones Ldgicas” en pag 4-10. Los diagramas de contactos para las distintas condi-
ciones se presentan en la tabla siguiente.

Falla

Alarma
activada

Los terminales de salida de alarma operan por defecto segln se ve abajo a la izquierda. La
I6gica de contactos puede ser invertida segln se ve abajo a la derecha por medio del parametro
C036. Los contactos normal abierto y cerrado del relé, usan el término “normal” significando
que el inverter tiene alimentacién y estd en Modo Run o Stop. Los contactos del relé cambian
de posicion cuando el inverter para al Modo Disparo.

Contactos N.C. (luego de la inicializacion)

Contactos N.A. (invertidos por C036)

En operacion normal

Cuando ocurrié una
alarma

En operacion normal o
con el inverter apagado

Cuando estaenalarmaoel
inverter apagado

. Estado ALO- ALO- . Estado ALO- ALO-
Contacto | Alim. Run AL1L AL2 Contacto | Alim. RuN AL1L AL2
N.C. ON Normal | Cerrado | Abierto N.A. ON Normal | Abierto | Cerrado
(luego de - - (ajust. - -
inicial., ON Disp. | Abierto | Cerrado C036=00) ON Disp. | Cerrado | Abierto
C036=01) OFF - Abierto | Cerrado OFF - Abierto | Cerrado




Inverter SJ7002

Sefal de Sobre La funcion de sobre par [OTQ] pasa a ON cuando el valor estimado del par de salida del motor

Torque se incrementa a mas de un valor arbitrariamente ajustado. Notar que la funcion de limitacién de
par, cubierta en “Limitacion de Torque” en pag 4-30, limita el par durante ciertas condiciones
Cédigo 07 de operacion. En cambio, la caracteristica de sobre par, controla el par pasando a ON la salida
- [OTQ] si es que el par supera el umbral ajustado por el usuario. La funcién [OTQ] es valida
Simbolo [OTQ] | s6lo en el Control Vectorial sin Sensor, Control Vectorial sin Sensor con dominio de 0-Hz o
valido | [11a[15] Control Vectorial con Sensor. No usar esta caracteristica si no es con alguna de estos modos.
para [ALX]
CO55. C056 Cadigo Funcion/Descripcion Rango
Ajustes €057, C058 C055 Valor de sobre torque, traccion en directa 0 a 200%
requeridos | AQ44 =03 o
04005 C056 Valor de sobre torque, regeneracion en reversa 0 a200%
Defecto [14] C057 Valor de sobre torque, traccion en reversa 0 a 200%
C058 Valor de sobre torque, regeneracion en directa 0 a200%
C021aC025 | Terminales inteligente de salida [11] a [15] 07

Falta Instantdnea Una falta instantanea de tension (pérdida completa) o baja tension (pérdida parcial) en la

de Energia/Senal alimentacidn del inverter, puede darse sin salida de servicio. La serie SJ7002 de inverters puede

de Baja Tensién ser configurado para responder a estas condiciones por diferentes caminos. Se puede seleccio-
nar que el inverter dispare o re arranque ante una falta de tensién o ante la pérdida parcial de

Cédigoy 08=[IP] |ella. La condicion de re arranque se selecciona a través del parametro BOOL..
Simbolo 09=[UV]
Simbolo Nombre Descripcion
valido | [11a[15], 2 »9
para [ALX] IP Falta Instantanea de Tension ON cuando el inverter detecta una pérdida S g
. -z c
. BOOL, BOO2, de alimentacion S 8'
idos | BY93, BOO4, UV | Condicién de baja tension ON cuando la tensién es menor al rango 23
requeriaos B005. BOO7 e =
' especificado c?
Defecto | corttra
g Cuando esta habilitada, la Funcién Re arranque opera de la siguiente manera:

Condicion de Baja tensién: — Cuando ocurre una pérdida instantanea de tension o una condi-
cion de baja tension el inverter intentara re arrancar 16 veces. Se producira la condicién de
disparo en el intento nimero 17, el que se libera mediante la tecla Stop/Reset. Cuando se
conecta la alimentacién [Ro]-[To] a CC [P]-[N], se podria detectar baja tension y sacar de
servicio el equipo. Si esto no es deseable, ajustar B0O04 a 00 o 02.

Condicion de sobre corriente/tension — Si la Funcion Re arranque esta seleccionada, ante una
condicion de sobre corriente o sobre tension, el equipo intentara re arrancar 3 veces. Se
producira la condicion de disparo en el intento nimero 4. Usar el parametro B004 para selec-
cionar la condicion de respuesta ante las condiciones mencionadas.

Si se produjera un disparo por sobre tension o sobre corriente durante la desaceleracién y se
mostrara un error (E16), el inverter pasara a giro libre del motor. En este caso el tiempo de
desaceleracién es mas largo.
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Usar los pardmetros listados abajo para definir la Falta Instantdnea de Tension y la Sefial de
Baja Tension.

Cédigo Funcién Rango Descripcion
BOO1 | Seleccién del modo de | 00 Salida de alarma, re arranque deshabili-
re arranque tado
01 Re arranque a 0 Hz
02 Re arranque luego de igualar la
velocidad del motor
03 Re arranque luego de igualar la
velocidad del motor, desacelerando
hasta parar y luego disparando la alarma
B002 | Tiempo de espera a la 0.3a1.0seg. |Eseltiempo que puede estar el inverter
baja/falta de tension con baja tension sin salir de servicio. Si
la baja tensidn persiste por méas tiempo,
el inverter saldré de servicio, alin
cuando se haya seleccionado re
arranque. Si el tiempo es menor el
inverter re arrancara.
B0O03 | Tiempo de esperaal re | 0.3a100seg. | Tiempo de demora antes de re arrancar
arranque el motor, luego de recuperada la tension
B004 | Habilitacion de la 00 Deshabilitada
alarma ante una falta -
instantanea de tension 01 Habilitada
02 Deshabilitada durante la parada y rampa
de parada
BO05 | NUumero de re 00 Re arranca 16 veces
arranques ante una 01 R .
falta/baja tension antes € arranca siempre
de disparar
B0O07 | Umbral de frecuencia 0.00 2 400.0 | Si lafrecuencia del motor es menor a
de re arranque Hz este valor, re arrancara desde 0 Hz

En el ejemplo siguiente, ty= tiempo de falta instantanea de tension, t; = tiempo de espera a la
baja/falta de tension (B002) y t,= tiempo de espera al re arranque (B003)..

Ejemplo 1: Falla dentro de los limites, reasume

Alimentacion

Salida Inverter

Frec. del
motor

Luego de esperar t, seg. cuando ty < t;; re arranca

Ejemplo 2: Falla mayor al tiempo limite; dispara

Alimentacion

Salida Inverter

Frec. del
motor

|
I Giro libre

t
<y

El Inverter dispara si tg > t1
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Los ejemplos 3 y 4 muestran la respuesta del inverter segiin su configuracién. La igualacién de
frecuencia es posible si la frecuencia del inverter es mayor al valor BO07. El inverter lee la
velocidad y direccion del motor. Si la velocidad es mayor que la ajustada en (B007) el inverter
esperara hasta que las velocidades se iguales antes de comandar el motor (ejemplo 3). Si la
velocidad del motor es menor a la especificada para re arrancar, el inverter esperara el tiempo
t, ajustado en BOO3 y re arrancara desde 0 Hz (ejemplo 4). La pantalla mostrara “2000”
durante el evento de igualacion de frecuencia..

Ejemplo 3: El motor reasume via igualacién de frec.

Alimentacion

Salida Inverter

Frec. del
motor

|
I
|
|
- T T
|
[
|

P

|
to t

Frec. del motor > BOO7, valor en t,

| .z .
<4——plgualacion de frecuencia

Ejemplo 4: El motor re arranca desde OHz

Alimentacion

Salida Inverter

Frec. del
motor

Frec. del motor < BOO7, valor en t,

En el diagrama debajo se muestran distintas condiciones de respuesta ante la Falta Instantanea
de Tensién y la Alarma. Usar B004 para habilitar/deshabilitar la alarma ante una falta
instantanea / baja tension. La alarma continuara mientras la tension de control esté presente,
aun cuando el motor se haya parado. Los ejemplos 5 a 7 corresponden al cableado normal del
circuito de control del inverter. Los ejemplos 8 a 10 corresponden al cableado del circuito de
control para desaceleracion controlada ante una falta de alimentacion (ver “Desacel. Contro-
lada y Alarma p/Pérdida de Alim.” en pag 4-4).

Operacion ante una falta instantdnea de tensidn con
conexiéon normal de RO-TO

Ejemplo 5 Inverter : Parado
Alimentacion (1) U
Comando Run g)

Salida
Alarma g)
Falta de tension 2) 1

0
Falta de tensién g)

Ejemplo 6 Inverter : Parado
1
Alimentacion o _ _ .
1
Comando Run o
Salida
Alarma !
0 - -
Falta de tensién g) l—l
Ejemplo 7 Inverter : Parado
Alimentacién (1) _ .
1
Comando Run
Salida
Alarma 1

Inverter : Run

1
Alimentacion 0- - _ .
Comando Run g) _ .
Salida o .
Alarma !
0 - -
Falta de tensic’)n:J o
Inverter : Run
9
Alimentacién o U
1
Comando Run g L [
Salida L - .
1
Alarma 0 .
Falta de tensién g)
Inverter : Run
1
Alimentacion OU
1
Comando Run J .
Salida o .
Alarma 1
0
Falta de tensic’mg) 1

Operacion ante una falta instantanea de tensién
con conexion de RO-T0 a P-N

0
Falta de tensiéné

Ejemplo 8 Inverter : Parado
1
Alimentacion o _ .
Comando Run (1)
Salida
Alarma !
0o —
Falta de tensiéné
Ejemplo 9 Inverter : Parado
1
Alimentacion o _ .
1
Comando Run o
Salida
Alarma 1
o P R
(baja tension)
Falta de tensién (1) I_I
Ejemplo 10 Inverter : Parado
Alimentacion (1) _ _
1
Comando Run
Salida
Alarma !

Inverter : Run

S I
S I

Alimentacién
Comando Run
Salida

Alarma

1 I e
00—
Falta de tensic’)né —m_
Inverter : Run
oL T
0- - -
1
Comando Run ¢ . _

1
00— 1 o o -

Falta de tensi()ng)
Inverter : Run
L I
0- - -
1
Comando Run ¢ _ _

1
0

Falta de tensiéné 1

Alimentacién

Salida

Alarma

Alimentacion

Salida

Alarma

<
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Sefal de Limite

de Torque
Cddigo 10
Simbolo [TRQ]
Vélido | [11a[15],
para [ALX]
B040... si
Ajustes B040=00
. luego ajustar
requeridos B041 B042
B043, B044
Requiere
DGO configurar

Sefial de Tiempo
de Run / Tiempo
de Alimentacion

La salida Limite de Torque [TRQ] trabaja en conjunto con la funcién de limitacién de torque de
los terminales inteligentes de entrada presentada en esta seccion. La funcién de limitacion de
torque actlia en base al criterio seleccionado en el pardmetro B040. Cuando ocurre la limitacion
de torque la salida [TRQ] pasa a ON, luego va a OFF automéaticamente cuando él para cae
debajo del limite especificado. Ver “Limitacidn de Torque” en pag 4-30 en la seccion de termi-
nales inteligentes de entrada.

La serie de inverters SJ7002 tiene una funcidn que aloja el tiempo acumulado de Run y de
equipo alimentado en horas. Usted puede ajustar los umbrales de estos temporizadores. Una
vez alcanzado estos valores un terminal de salida pasard a ON. Una aplicacion tipica de esta
funcién es en mantenimiento preventivo. Una alerta visual o auditiva indicara la necesidad de

Cumplido servicio, calibracion, etc.
Cédigo y 11=[RNT]
Simbolo 12=[ONT] Simbolo Nombre Descripcion
Valido | [11a[15], RNT | Tiempo en Run ON cuando el tiempo acumulado de Run
para [ALX] superd el valor ajustado en (B034)
Ajustes ONT | Tiempo de alimentacion ON cuando el tiempo acumulado de alimen-
~ B034 i6 6 el valor ajustado en (B034)
requeridos tacion superd el valor ajus
Defecto Requiere . . . .
configurar | L-@s dos salidas [RNT] y [ONT] trabajan con el mismo umbral B040. Tipicamente, se puede

usar [RNT] o [ONT] solamente—no, ambas al mismo tiempo. Estas salidas son suficientes
para notificar que el tiempo para mantenimiento preventivo ha expirado.




Inverter SJ7002

Sefales de El proposito del ajuste del nivel térmico electronico es proteger al motor contra sobre temper-
Advertencia atura y sobre carga. El ajuste se basa en la corriente nominal del motor. El inverter calcula el
Térmica nivel térmico basado en el valor eficaz de la corriente del motor integrado en el tiempo
transcurrido en ese nivel. Esta caracteristica permite que el motor opere por cortos periodos de
Cédigo 10 tiempo dando lugar al enfriamiento.

Simbolo [THM] La Salida de Advertencia Térmica [THM] pasa a ON antes que el inverter salga de servicio por
proteccidn térmica. Se puede ajustar un Unico nivel de proteccion térmica para cada perfil de

valido | [11 a[15], | motor, segln se ve abajo.

para [ALX]
Ajustes Lo Funcién/Descripcion Rango
requeridos €061 Cadigo P d
Defecto Requiere B012/B212 | Ajuste del nivel térmico electronico Rango: 0.2 * | nominal a
configurar /B312 (calculado en base a la corriente de 1.2 * | nominal
salida del inverter)
B013/B213 | Caracteristica térmica electrénica (usa 00 Torque reducido
B3l | 3j ma j r
/B313 el ajuste que mas se ajuste a su carga) 01 Torque constante
02 Ajuste libre

 La funcién de sobre carga térmica electronica usa la corriente de salida y el tiempo para

calcular el calentamiento del motor. Usando el parametro C061, se puede ajustar el umbral

de 0 a 100% del nivel de disparo que pone en ON el terminal de salida inteligente [THM].
» Laentrada al inverter por termistor es una funcién separada de la funcion térmica

electronica. Tiene su propio umbral y causa el disparo particular por termistor.
Por ejemplo, supongamos que tenemos un ‘(<D '®)
inverter modelo SJ700-110LFE2. La corriente T.de & B
nominal del motor es de 46A. El rango de ajuste  diSP- (S) c g
es (0.2 * 46) a (1.2 *46), 0 9.2A a 55.2A. Para el 35
ajuste de B012=46A (corriente al 100%), se 60 3 §
aplica la figura de la derecha. °
La caracteristica térmica electronica ajusta la 05
forma en que el inverter calculara el calentam- '
iento basado en el tipo de control de par usado. 0

- - 116% 150% 200%

PRECAUCION: Cuando el motor gira a baja
velocidad, el efecto del ventilador incorporado Corriente de disparo a 60

decrece.
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Caracteristica de Torque Reducido — El ejemplo mostrado debajo, presenta los efectos de la
curva caracteristica de torque reducido (por ejemplo motor y corriente nominal). A 20Hz, la
salida de corriente se ve afectada por el factor 0.8 para dar el tiempo de disparo.

Factor de
Reduccién

x 1.0

x 0.8
x 0.6

A

5 20 60 42.7 55.2 73.6
92.8% 120% 160%
| de disparo reducida a 20 Hz

Caracteristica de Par Constante — Debajo se ve la caracteristica de par constante. A 2.5 Hz,
la corriente de salida se ve afectada por un factor 0.9 dado para el tiempo de disparo

Factor de T. de |
Reduccién disp. (s :
|
x 1.0 I
|
x 0.9 60 | ---- “I
x 0.8 :
05 fFf----- I

| | |

| | |

0 Hz 0 s - A
25 5 60 47.8 62.1 82.8

104% 135% 180%
| de disparo reducida a2.5 Hz

Caracteristica de Ajuste Libre - Es posible ajustar la caracteristica térmica electronica usando
la curva de ajuste libre dada para tres puntos, de acuerdo a la tabla dada abajo.

Funcién L

Codigo Nombre Descripcion Rango
B015/ | Puntos de ajuste de Puntos para el eje de absisas, Hz 0 a400Hz
B017/ |frecuencial, 2,3 (horizontal)
B019

B016/ | Puntos de ajuste de Puntos para el eje de ordenadas, 0.0 = (deshab.)
B018/ | corriente 1,2, 3 Amperes (vertical) 0.1 a1000.
B020
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El grafico de la izquierda muestra la region de ajuste posible de la curva de ajuste libre. El
grafico de la derecha da un ejemplo de curva definida para tres puntos dados por BO15 -B020.

Factor de _
Reduccion Corriente
salida (A)
x1.0 7 — - BO2O|} - - - - - - — — - - -
l | |
x 0.8 ! : BO18||- - - - — - . .
| Rango ajuste ! | | |
|
| | \ |
I : B016 | | | |
: ! | I I I
! | | |
0 : . Hz O . . . Hz
5 Frec. salida 400 |B015||B017||B019||AX04|F. max.

Supongamos que el ajuste del nivel térmico electrénico (B012) es 44 Amperes. El gréafico
debajo muestra el efecto de la caracteristica de ajuste libre. Por ejemplo, a (B017) Hz, el nivel
de corriente de salida que causa sobre temperatura esta definido por (B018) A. Los puntos (X),
() y (2) muestran los niveles de corriente de disparo para las condiciones dadas.

Tiempo
disp. (s)

60 (x) = BO18 valor x 116%
(y) = B018 valor x 120%
(z) = B018 valor x 150%

0.5

0 - : . A | de disparo reducida a (B017) Hz
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Sefales de
Control de Freno

La Funcidn de Control de Freno, habilita al inverter para controlar frenos externos con particu-
lares caracteristicas de seguridad. La l6gica de liberacion de freno por convencién, hace que
ante una falla el freno se cierre. (realice la operacidn de frenado). La descripcion completa de

codigoy |19=[BRK] | su funcionamiento se puede ver en “Funcion de Control de Freno Externo” en pag 4-32. El
Simbolo 20=[BER] diagrama en bloques y la tabla dada abajo describen las funciones de Control de Freno.
valido | [11a[15], Inverter [BRK] liberacién de freno
para [ALx] BOK! confirmacion de f Sistema de freno
B120, BI2L, [ ] confirmacion de freno
Ajustes | B122, B123,
i B124, B125,
requeridos B126 [BER] error de freno .
» Freno emergencia
Defecto Req_were
configurar
Simbolo Nombre Estado Descripcion
BRK | Liberacién de freno ON | cuando el inverter envia la sefial para que el
freno se abra
OFF | cuando el inverter no envia la sefial para la
apertura de freno
BER | Error de freno ON | cuando la corriente de salida es menor que el
valor ajustado para la apertura del freno
OFF | cuando no se usa la funcion de control de

freno o cuando la corriente de salida no
alcanzo el valor ajustado

Sefales de Salida Otras salidas listadas abajo requiere de tarjeta de la expansion SJ-FB (realimentacion por
de las Tarjetas de Encoder). Por favor, ver el manual de la tarjeta SJ-FB para mas informacion.

Cédigo | Simbolo Nombre Descripcion
21 ZS Sefial de deteccién de Esta sefial indica que los pulsos del
velocidad cero encoder se han detenido
22 DSE | Excesiva desviacion de El error de velocidad excede el umbral
velocidad definido en P026
23 POK | Posicionamiento completo | Indica que la carga llegé a posicion

Expansion
Codigoy |21=[ZS]
Simbolo 22=[DSE]
vélido |23=[POK]
para
Ajustes | [11 a[15],
requeridos |  [ALX]
Defecto C061
Cadigoy Requiere
Simbolo configurar
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Deteccion de La deteccidn de sefial analégica desconectada es muy Util cuando el inverter recibe la referen-
Entradas cia de velocidad de un dispositivo externo. La pérdida de la sefial de entrada [O], [OI] u [02],
Analdgicas hace_que el inver?er desacelere y para al motor. No o_bstante, el inyert_er pued,e usar un tefminal
Desconectadas inteligente de salida [ODc], [Oldc] u [O2dc] para avisar a otra maquina la pérdida ocurrida.

Cada salida puede ser ajustada a un umbral independiente, a través de B070, BO71 y B072.
» 27=[0dc] | Cuando la entrada cae debajo del umbral ajustado. el inverter sustituye el nivel por el valor
Cddigo y 28=[0ldc] ajustado. Las tablas siguientes muestran los parametros relacionados.

Simbolo
29=[02dc]
— Caddigo | Simbolo Nombre
Valido [11 a [15],
para [ALX] 27 Odc | Sefal [O] desconectada
Ajustes | B070, B071, 28 Oldc | Sefial [Ol] desconectada
requeridos B072 =
29 O2dc | Sefial [O2] desconectada
Requiere
D configurar
Cédigo Funcién Rango Descripcion
B070 | Umbral de 0a100% Si [O] es < BO70, [Odc] pasa a ON;
desconexién de [O] impone el valor de B070 a la entrada [O]

no (255) Ignora el ajuste de BO70

BO71 | Umbral de 0a 100% Si [Ol] es < B071, [Odc] pasa a ON;
desconexidn de [Ol] impone el valor de BO71 a la entrada [Ol]
no (255) Ignora el ajuste de BO71
BO72 | Umbral de 0a 100% Si [02] es < B0O72, [Odc] pasa a ON;
desconexion de [02] impone el valor de B072 a la entrada [O2]

no (255) Ignora el ajuste de B072
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Valor aplicado a la entrada

(O], [O1] u [02]

[B070] [B071] [B072] -

0

[Odc], [Oldc] u [02dc]

t

El inverter puede detectar también un valor de entrada analdgica dentro de un rango(o ventana)
de valores. Ver “Ventana Comparadora de Sefiales” en pag 4-62.
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Segunda Etapa
de Salida del PID

Cddigo 31
Simbolo [FBV]
Vélido |[11to[15],
para [ALX]
AIUSEES | 459 053
requeridos
Visualiz. D004
Ajustes
i requeridos

El inverter tiene incorporado un lazo PID con dos etapas de control, muy (til para aplicaciones
de control de ventilacién de edificios o calefaccion y refrigeracion (HVAC). En un ambiente
idealmente controlado, un lazo PID simple (estado) podria ser adecuado. No obstante, en
ciertas condiciones, la salida maxima del primer estado podria no ser suficiente para mantener
la Variable de Proceso (PV) cercana al valor deseado (SP). Y, la salida del primer estado podria
estar en saturacion. Una solucion simple es agregar un segundo estado, el que pone un estado
constante de energia en el sistema de control. Cuando ha sido adecuadamente dimensionado, el
segundo estado mantiene la variable PV en el rango deseado, permitiendo al primer estado del
control PID regresar al rango de operacion lineal.

El método de dos estados de control tiene algunas ventajas adicionales.

» El segundo estado s6lo estd en ON en condiciones adversas, de forma tal que se ahorra
energia en condiciones normales.

* Ya que el segundo estado es un simple control ON/OFF, es méas barato de agregar que una
duplicacion del primero.

« Enalimentacion, el adicional provisto por la segunda etapa ayuda a alcanzar el valor
deseado a la variable de proceso méas rapidamente que si se trabajara con un sélo estado.

» Aln cuando el segundo estado es un simple control ON/OFF, si se usa un inverter se puede
ajustar la salida para proporcionar la justa compensacion.

Referirse al diagrama abajo. Los dos estados de control se definen como sigue:

» Estado 1 - Inverter #1 opera en lazo PID, con el motor comandando el ventilador

 Estado 2 - Inverter #2 opera en control ON/OFF, con el motor comandando el ventilador

El estado #1 proporciona la ventilacion adecuada la mayoria de las veces. Algunos dias, un

cambio en el volumen de aire del edificio debido a puertas abiertas podria cambiar la situacion.

En este caso, el estado #1 solo no puede mantener el flujo de aire deseado (PV diferente de SP).

El Inverter #1 sensa un valor bajo de PV y la segunda etapa del lazo PID habilita el terminal
[FBV] en ON. Esto da un comando de Run FWD al Inverter #2 para proveer el flujo adicional.

Ventilador #1

Flujo de aire  Sensor
Ventilador
° —
Etapa #1 Etapa #2
Inverter #1 Inverter #2
[U,V, W] u,v,w] [ J>—

PV
] [0}, [01101[02]

[FBV] Segunda etapa del PID

[FW]

Variable de Proceso

NOTA: La funcion [FBV] esta disefiada para implementar el segundo estado de control. El
limite alto y bajo de PV son parametrizables, C052 y C053, no funcionan como umbrales de
alarma. El terminal [FBV] no proporciona una funcion de alarma del lazo PID.
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Deteccion de

Sefial de Red
Cadigo 32
Simbolo [Ndc]
Vélido | [11a[15],

para [ALX]
AIUSEES | coz6 co77
requeridos
Defecto Req_uiere
configurar

Para usar la 2da etapa de salida del PID, sera necesario elegir los limites superior e inferior de
PV, via C053 y C052 respectivamente. Como muestra el diagrama de tiempos debajo, hay dos
umbrales que el inverter usa en el Etapa #1 (ON u OFF) para pasar a la Etapa #2 via la salida
[FBV]. La unidad del eje vertical es (%) para el valor deseado del PID y para los umbrales
superior e inferior. La frecuencia de salida en Hz se superpone en el mismo diagrama.

Cuando el sistema de control se inicia, ocurre lo siguiente (en secuencia en el diagrama):
1. Etapa#1, el inverter se pone en ON via el comando [FW].

2. Etapa#l, el inverter pone en ON la salida [FBV], ya que PV esta por debajo del valor limite
de PV (C053). O sea, la Etapa #2 asiste al lazo para corregir el error en el comienzo.

3. LaPVigualay eventualmente excede el valor limite de PV (C052). La Etapa #1 del inverter
pone en OFF la salida [FBV], Etapa #2, ya que no se necesita asistencia.

4. Cuando la PV comienza a decrecer, s6lo opera la Etapa #1 y el rango de control lineal. Esta
region es donde el sistema apropiadamente configurado trabaja mejor.

5. LaPV continua decreciendo hasta caer debajo del limite inferior de PV (por disturbios en el
proceso externo). La Etapa #1 del inverter pone en ON la salida [FBV] y la Etapa #2 asiste
nuevamente.

6. Luego que la PV iguala el limite inferior de PV, el comando de run [FW] de la Etapa #1 del
inverter se pone en OFF (y el sistema se detiene).

7. La Etapa #1 del inverter entra en el modo Stop y automaticamente la salida [FBV] pasa a
OFF, lo que causa que la Etapa #2 del inverter pase al modo stop.

Realimentacion (PV)
Frecuencia de salida

Valor deseado (SP)

Limite superior PV |C052| |

Limite inferior PV [Co53

1
Etapa #1 [FW] 0
t
1 A 4 A 4 y A 4
[FBV] Etapa #2 [FW] 0
t
Ejemplo: 1,2 3 4 5 6 7

La salida inteligente [Ndc] Deteccion de Sefial de Red indica el estado de la comunicacion
ModBus-RTU (no del protocolo ASCII). El terminal [Ndc] pasa a ON cuando el dispositivo
externo de transmision ModBus deja de hacerlo por un tiempo superior al del parametro C077.
Si este tiempo se supera, la salida [Ndc] permanece en ON hasta que la comunicacién ModBus-
RTU se recupera. Usar el parametro C076, para decidir la accion a tomar por el inverter ante un
evento de exceso de tiempo.

Maestro

Esclavo (inverter)

“Watchdog” | Lo

= XX.XX Seg.

Deteccién de red [Ndc]

|

Alarma [ALx] 1 |
C076|= 00 o 01 (disp) t

o
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Sefales Logicas

La Funcidn de Salida Ldgica usa la caracteristica Logica del inverter. Se puede seleccionar una
de las dos salidas para usar las entradas ldgicas del inverter. Se puede seleccionar alguno de los
tres operadores ldgicos AND, OR u XOR (OR exclusiva) para ser aplicado a dos entradas. Se
dispone de un total de 6 salidas, mostradas en la siguiente tabla.

Simbolo | Cddigo Funcién Entrada A | Entrada B Operador Légico
LOG1 33 Salida légica 1 C142 C143 Cl144
LOG2 34 Salida l6gica 2 C145 C146 C147
LOG3 35 Salida l6gica 3 C148 C149 C150
LOG4 36 Salida l6gica 4 Ci151 C152 C153
LOG5 37 Salida l6gica 5 C154 C155 C156
LOG6 38 Salida l6gica 6 C157 C158 C159

El ejemplo abajo muestra la configuracién [LOG1] para la Salida Légica 1. Los parametros
C142 y C143 contiene los codigos para las dos salidas usadas como entrada en la operacion
I6gica. El parametro C144 contiene el codigo elegido para la operacion. 00=AND, 01=0OR y
02=0R.

Salida inteligente usada como entrada: C142
RUN, FA1, FA2, OL, OD, etc.: |
' C144
[RUN] = codigo 00 — Ent;\ada - —
|
Funcion Logica | [LOG1]
AND, OR, XOR
|
[FA2] = codigo 02 s Eméada L
Estado Salida Légica[LOGX]
Entrada A Entrada B AND (00) OR (01 XOR (02)
0 0 0 0 0
0 1 0 1 1
1 0 0 1 1
1 1 1 1 0

de Salida
33=[LOG1]
34=[LOG2]
Cédigoy |35=[LOG3]
Simbolo 36=[LOG4]
37=[LOG5]
38=[LOG6]
valido | [11a[15],
para [ALX]
AIUSEES | 145 5 159
requeridos
Requiere
DEIfEED configurar
Vida del
Capacitor
Codigo 39
Simbolo | [WAC]
valido | [11a[15],
para [ALX]
Visualiz. D022
Defecto Req_uiere
configurar

El inverter calcula la vida remanente del capacitor en base a la temperatura interna del inverter
y el tiempo acumulado de alimentacion. La salida [WAC] Vida del Capacitor pasa a ON para
indicar que los capacitores estan llegando al fin de su vida util. Si esto ocurriera, Hitachi
recomienda reemplazar la placa de principal y la placa légica. Se puede monitorear la vida
remanente de los capacitores a través del parametro D022 del operador digital.
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Baja Velocidad en

Ventiladores
Cddigo 40
Simbolo [WAF]
Vélido | [11a[15],

para [ALX]
AT B092
requeridos
Visualiz. D022
Requiere
D configurar

Seial de

Arranque
Cadigo 41
Simbolo [FR]
Vélido | [11a[15],

para [ALX]
Ajustes .
- ninguno
requeridos
Requiere
e configurar
Sobre Temper-

atura en el Disipa-

dor

Cadigo 42

Simbolo [OHF]

Vélido | [11a[15],
para [ALX]

S Co64

requeridos
Defecto Req_uiere
configurar

El inverter monitorea la temperatura del disipador y la velocidad de los ventiladores para
prevenir sobre temperaturas. Si la velocidad del ventilador decrece a un 75% o menos de su
velocidad nominal, la salida [WAF] Baja Velocidad de Ventilador pasa a ON. Notar que si se
ajusta el parametro B092 Control de Ventilador = 01 (Ventilador en ON sdlo en RUN), el
inverter no pondra en ON la salida [WAF] cuando el ventilador esta detenido.

Si la sefial de la salida [WAF] pasa a ON durante la operacion, primero controlar la entrada de
aire y si hay polvo u obstrucciones en el ventilador. Si la circulacion de aire es limpia, sera
necesario reemplazar los ventiladores. Se puede usar el parametro D022 del operador digital
para visualizar el estado de los ventiladores.

El inverter genera un pulso [FR] Sefial de Arranque en correspondencia con los comandos (FW
0 RV). No se considera la fuente de comando de run (se ignora el ajuste de A002). Si ambos,
FW y RV estan en ON, el inverter detiene el motor y la salida [FR] va a OFF. La sefial [FR] es
atil para aquellos dispositivos externos que necesitan la tradicional sefial de arranque para
coordinar operaciones con el inverter.

Reversa

Directa |
|
|
|
|

Senfal de arranque [FR]

El inverter monitorea la temperatura del disipador para detectar sobre calentamiento. Se puede
usar el parametro C064, Nivel de Sobre Calentamiento, para ajustar el umbral de temperatura
del disipador en grados Centigrados. El inverter pondra en ON la salida inteligente [OHF]
Advertencia de Sobre Calentamiento si la temperatura del disipador excede el valor ajustado en
el pardmetro C064.
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Sefal de Baja

El inverter monitorea la salida de corriente al motor de acuerdo al parametro C038, Modo

Corriente Indicador de Baja Corriente. Usar el parametro C039, Nivel de Deteccién de Baja Corriente,
para ajustar el umbral deseado. La Salida de Baja Corriente [LOC] pasara a ON si la corriente
Cédigo 43 es menor que el umbral fijado en C038 estando el motor operando segin lo establecido.
Simbolo [LOC] - . .
Cadigo Funcion Rango Descripcion
Valido | [11 a[15], = _ _
para [ALX] C038 | Seleccion del modo de 00 Salida durante aceleracion/desacel-
indicacion eracion y velocidad constante
Ajustes - " -
requeridos €038, C039 01 Salida sdlo a velocidad constante *1
Requiere C039 | Nivel de baja corriente | 0.0a2.0x Umbral de baja corriente que habilita la
DI configurar I nominal salida [LOC]

Nota 1: Notar que el parametro A001 Fuente de Ajuste de Frecuencia = 01 (control por termi-
nal), puede hacer que el inverter no reconozca la velocidad constante debido al
muestreo. En este caso, cambiar C038 = 00 para incluir acel./desacel., o incrementar
el filtro anal6gico de entrada A016.

Corriente de salida (A)
C038,
0
Baja corriente [LOC]
t
Salidas Referirse al manual de instrucciones de “Easy Sequence” para informacion de como configurar
Generales los terminales de propdsitos generales MO1 a MOG.
44=[MO1]
45=[MO2]
Cédigoy |46=[MO3]
Simbolo 47=[MO4]
48=[MO5]
49=[MO6]
Vélido | [11a[15],
para [ALX]
Ajustes Ver “Easy
requeridos | Sequence”
Requiere
DS configurar
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Sefal de Inverter

Listo
Cadigo 50
Simbolo | [IRDY]
Valido | [11a[15],
para [ALX]
G ninguno
requeridos 9
Requiere
e configurar
Sefales de

Rotacion en
Directa/Reversa

Codigoy |51=[FWR]
Simbolo | 52=[RVR]
valido | [11a[15],
para [ALX]
IS ninguno
requeridos 9
Defecto Requiere
configurar

Sefnal de Falla

El inverter pone en ON la Sefial de Inverter Listo [IRDY] cuando esta listo para recibir el
comando de Run (directa, reversa o Jog. De otra forma, [IRDY] estara en OFF y el inverter no
aceptara los comandos de operacion. Si [IRDY] estd en OFF, controlar la alimentacion en los
terminales [R], [S] y [T] para asegurarse que esta dentro de los valores especificados. La salida
[IRDY] esta en OFF cuando se alimenta solamente la parte de control

La Sefial de Rotacion en Directa [FWR] esta en ON s6lo cuando el inverter estd comandando el
motor en directa. De la misma forma, la Sefial de Rotacién en Reversa [RVR] esta en ON solo
cuando el inverter estd comandando el motor en reversa. Ambas sefiales estan en OFF cuando
el motor esta parado.

Frecuencia de salida (Hz)

Sefial de rotacion en directa [FWR]

Sefial de rotacion en reversa [RVR]

La Sefial de Falla Mayor [MJA] indica que un tipo particular de error ha ocurrido, resultando

Mayor en un disparo del inverter. Ademas una alarma normal, puede poner en ON la salida [MJA],
cuando esta se asigna a un terminal inteligente.
Cadigo 53
Simbolo [MJA] Error Nombre
valido | [11a[15], || E 10 |Errorde CT (transformadores de corriente)
para [ALX] E 11 | Errorde CPU
Ajustes . -
requeridos ninguno E 14 |Fallaatierra
i lida térmi r baja veloci ventilador
Defecto | ReEQUiere E 20 | Salidatérmica por baja velocidad de ventilado
configurar
E 23 | Error de compuerta
E 25 Error en circuito principal
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Ventana La ventana comparadora de sefiales cambia a ON cuando los resultados estan fuera de los
Comparadora de umbrales fijados. Se puede monitorear cada entrada con su umbral. Esta caracteristica permite
Sefiales etectar cableados desconectados, pérdida de sefial transmitida, etc. Cuando la entrada baja de
detect bleados d tad érdida d I't tida, etc. Cuando la entrada baja del
valor umbral, el inverter pone el valor del umbral en la entrada. Los parametros relacionados se
54=[WCQ] | presentan en las tablas siguientes.
codigoy e wcol]
Simbolo Codi simbol Nomb
56=[WCO2] 6digo | Simbolo ombre
valido [11 a [15], 54 WCO | Ventana comparadora del terminal [O]
para [ALX] 55 WCOI | Ventana comparadora del terminal [OI]
Ajustes nin 54 WCO2 | Ventana comparadora del terminal [O2]
- guno
requeridos
Requiere A F s L
Defecto configurar Codigo Funcién Rango Descripcion
B060 | Nivel limite maximo de la 0.a100. (%) | Limite menor = B061 + B062 X 2
ventana comparadora para [O]
B061 | Nivel limite minimo de la 0.a100. (%) | Limite menor = BO60 — B062 x 2
ventana comparadora para [O]
B062 | Histéresis de la ventana 0.a10. (%) Limite menor = B061 — B062 x 2
comparadora para [O]
B063 | Nivel limite m&ximo de la 0.a2100. (%) | Limite menor = B064 + B066 x 2
ventana comparadora para [Ol]
B064 | Nivel limite minimo de la 0. a 100. (%) Limite menor = B063 — B066 x 2
ventana comparadora para [Ol]
o B065 | Histéresis de la ventana 0. a0. (%) Limite menor = B063 — B064 x 2
2 comparadora para [Ol]
c o
S E B066 | Nivel limite maximo de la —100. a 100. (%) | Limite menor = BO67 + B068 x 2
© g ventana comparadora para [02]
(]
8— 8 B067 | Nivel limite minimo de la -100. a 00. (%) | Limite menor = BO66 — B068 x 2
> ventana comparadora para [02]
B068 | Histéresis de la ventana 0. a 10. (%) Limite menor = B066 — BO67 x 2
comparadora para [02]

[Q], [O1], 0 [02]

[B060| [BO63| [BO66| t

|B062| |B065| |B06S]

|B061| |BO64| |BO67| t

[WCO], [WCOI], 0 [WCO2]

El siguiente diagrama de sefial muestra la ventana comparadora generada a partir de los ajustes
listados sélo para el eje .
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Operacion de las Entradas Analdgicas

Sefales de los El inverter SJ7002 permite ajustar la frecuencia a H Y
Terminales de través de sefiales analogicas. El grupo de entradas 02
Entrada analdgicas incluye los terminales [L], [Ol], [O], | L | O |Ol|AMI

[02] y [H], que permite entrar con tension [O] y A tierra |

[O02] o con corriente [OI]. Todas las sefiales

analégicas de entrada usan el terminal [L] como +V Ref.

tierra. —

L 0—10V

Se pueden usar tanto la entrada de tension como la S —

de corriente para ajustar la frecuencia de salida, su -10/0/+10V

seleccidn se hace a través de la entrada légica i G—

[AT]. Si el terminal [AT] esta en OFF, se habilita la 4—20mA

entrada de tension [O]. Si el terminal [AT] esta en i ——

ON, se habilita la entrada por corriente [Ol]. La

funcion del terminal [AT] esta explicada en “Seleccidn de la Entrada Anal6gica Tension /
Corriente” en pag 4-24. Recordar que ademas se debe ajustar A001=01 para determinar a los
terminales como fuente de ajuste de frecuencia.

02 1
—————=0
0 05~ :I A001=01| Fuente de ajuste
i 1 ' ! de frecuencia
| _O 1 .
Ol 1 Terminales 1 !
——O0 | 0 . Frecuencia ajustada
(0] 0 | (Teclado) o >
=20
1
I - <
| AT DS
)
H [02]AM Selec. V — | S5
3 Q.
L | ool |AM ;D o
28
ol o °
4-20 mA = =
() |[AT=ON| |A005=00]
02 m -10/0/+10V [AT=ON A005=01
D [AT=ON] - [A005=01]
°O &) 0-10V  [AT=OFF
U/
L

Filtro de Entrada El parametro A016 ajusta el muestreo de filtrado que eventualmente afectara a todas las
entradas analégicas. El rango de este pardmetro es de 1 a 30. Antes de incrementar el ajuste del
filtro, se recomienda tratar de solucionar el problema de ruedo que aqueja a la entrada
analdgica. Controlar lo siguiente:

» \Verificar que no existan cableados cercanos de alta corriente, evitar pasar cerca en forma
paralela de otros cables.

» Controlar que la impedancia entre tierra del inverter y la fuente de sefial analdgica del
equipo, una buena conexién tendra baja impedancia.

 Controlar la impedancia de la fuente de la sefial analdgica del inverter.
« Evitar los lazos a tierra, medir la corriente (o la caida de tensidn) respecto de chasis y las
conexiones de tierra. Lo ideal es que su valor sea cero.

Luego de seguir estos pasos para minimizar el ruido de la sefial analdgica, incrementar la
constante del filtro (A016) hasta que la frecuencia de salida al motor se presente estable (si el
sistema esta comandado por sefiales analdgicas).
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Las tablas siguientes muestran la disponibilidad de ajuste de las entradas analdgicas. Los
parametros A006, A005 y el terminal [AT] determinan los terminales de entrada disponibles y
su funcidn para el Comando Externo de Frecuencia. La entrada de Frecuencia [O2]— L] esta
disponible (cuando es permitido) para algunos ajustes. Otros ajustes (agregados a directa)
permiten disponer del comando bipolar para la reversa (cuando asi se posibilita). Una entrada
bipolar responde a una entrada de tensién positiva para la rotacion en directa y negativa para la
rotacion en reversa del motor.

Entrada parael Entrada del Posibilidad de
A006 A005 [AT] Comando Externo Comando de reversa
de Frecuencia Frecuencia (entr. bipolar)

00 00 OFF [O] X X

OR
03 ON [o1] X X
01 OFF [O] X X
ON [02] X v
01 00 OFF [0] [02] X

Ejemplo
1 ON [o1] [02] X
01 OFF [0O] [02] X
ON [02] X v
02 00 OFF [0] [02] v
Ejemplo
2 ON [o1 [02] v
o
§ 2 01 OFF [0] [02] v
SE ON [02 X v
O .=

§ ;’.; — 02 OFF [0] [02] X
o U; ON Pot. del teclado [02] X
03 OFF [on [02] X
ON Pot. del teclado [02] X
04 OFF [02] X v
ON Pot. del teclado [02] X

La tabla abajo se aplica cuando la funcién [AT] no esta asignada a ningun terminal inteligente
de entrada. El ajuste AOO5 normalmente se usa conjuntamente con la entrada [AT], se ignora.

Entrada para el Entrada del Posibilidad de
A006 A005 [AT] Comando Externo Comando de reversa
de Frecuencia Frecuencia (entr. bipolar)
00 — [02] X v
01 — Suma de [02] X
(no [oly o1
asignado
02 — a ning(m Suma de [02] \Y
terminal) [O]y[O1]
03 — Suma de X X
[C]y[o1]
PRECAUCION: Si la funcion [AT] no se asigna a ningln terminal de entrada y la rotacion en
reversa no se usa, asegurase de ajustar A0O06 = 01. Este ajuste hace que la entrada [02] sea s6lo

unipolar.
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Ejemplo 1: Sin reversa

Terminal [FW]

Terminal [AT]

Comando externo
de frecuencia
Terminal [0/01] ©

Comando de
Frecuencia
Terminal [O2]

0

Comando actual 0
de frecuencia

Ejemplos de
Cableado

Los ejemplos dados abajo, muestran como el uso de la entrada [AT] durante la operacidn,
habilita/deshabilita el Comando de Frecuencia [O2]—I[L]. La entrada [O2]—[L] debe ser usada
sola, o con un control “offset” para la entrada analdgica primaria.

Ejemplo 2: Con reversa
Terminal [FW] |

Terminal [AT]

Comando externo

de frecuencia

Terminal [0/O1] ©

Comando de 0

Frecuencia
Terminal [O2]

directa

Comando actual 0

reversa

1 ! ! 1 1 I de frecuencia

L —a
1 I I

¥ Fo + Foo \FO|+F02 ¥ Fo + Fop \Fo|+F02
Una forma muy comun de controlar la frecuencia de

salida del inverter es a través de un potenciémetro H
externo (y una buena forma de aprender a usar las
entradas analégicas). El potenciémetro usa la fuente
interna de 10V como referencia [H] y la tierra [L] para
excitacion ingresando la sefial por [O]. Por defecto,
[AT] selecciona la entrada de tension cuando esta en
OFF. Tener cuidado de usar un potenciémetro de resist-
encia adecuada, 1 a 2kQ), 2 Watts. L

Entrada de Tension — El circuito de entrada de tension 0-10V usa los terminales [L] y [O].
Conectar la malla del cable de sefial al terminal [L] sélo del lado del inverter. NO conectar el
otro extremo. Mantener la tension dentro de lo especificado (no aplicar tension negativa).
Normalmente el nivel de (10V) daréa la frecuencia maxima del inverter. Se puede usar el
parametro A014 para seleccionar el menor valor de frec. de salida (igual que con 5V).

02
Ol

AM
AMI

‘\/VV\ 1a2kQ, 2W
H

Entrada Bipolar de Tension — La tension de entrada -10 / 0 / +10V usa los terminales [L] y
[02]. Conectar la malla al terminal [L] sélo del lado del inverter. Mantener la tension dentro de
lo especificado. Aplicar tensidn negativa sélo si la entrada esta configurada como bipolar.

Entrada de Corriente — La entrada de corriente usa los terminales [Ol] y [L]. La corriente
debe ser suministrada por la fuente externa; no opera con fuente interna! Esto significa que la
corriente debe ir al terminal [OI] y [L] cerrard el circuito. La impedancia de entrada de [OI] y
[L] es 250 Ohms. Conectar la malla al terminal [L] s6lo del lado del inverter.

Ent. normal de tensién Ent. Bipolar de Tensién Ent. de Corriente

H |O2|AM
L|O]|Ol

H |O2|AM
AMI L | O |Ol|AMI

H [O2|AM
AMI

0a 9.6 VCC,
0 a 10V nominal

-10a 9.6 VCC,
0 a 10V nominal

Ver especif. en pag. 4-10.

4a19.6 mACC,
4 a 20 mA nominal

<
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Q
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Operacion de las Salidas Analdgicas

En algunos sistemas disefiados para aplicaciones de inverters es muy 0til visualizar la
operacion desde un lugar remoto. En algunos casos, se requiere sdlo de un instrumento
analdgico (tipo bobina movil). En otros casos, un dispositivo tal como un PLC podria visualizar
y comandar la frecuencia de salida y otras funciones. El inverter puede trasmitir la frecuencia
de salida, la corriente el par u otros parametros que confirman la operacion en tiempo real. El

Terminal [FM]

Sefial Tipo PWM

terminal de salida [FM] sirve para este propdsito.

El inverter proporciona una salida analdgica/
digital en el terminal [FM] (salida/frecuencia).
El terminal [CM1] toma como referencia GND.
Mientras que en muchas aplicaciones se emplea
este terminal para visualizar la frecuencia de
salida, se puede configurar [FM] para transmitir
uno o varios parametros. Muchos usan mod. por
ancho de pulso (PWM) para representar el valor,
mientras que otros lo hacen por modulacion de
frecuencia (FM). No confundir la notacion del
terminal [FM] con la salida tipo FM.

H |o2[Am
L|ol|o AMI'A

Salida analégica/digital
<

D GND

Ver especif. en pag. 4-10.

La tabla siguiente lista las configuraciones para el terminal [FM]. Usar la funcién C027

Func. | Cddigo Descripcion Onda Valor a fondo de escala
00 Frecuencia de salida PWM 0 — Frec. maxima (Hz)
01 Corriente de salida PWM 0-200%
02 Torque de salida *1 PWM 0-200%
03 Frecuencia de salida FM 0 — Frec. maxima (Hz)
cozr 04 Tension de salida PWM 0-100%
05 Potencia de entrada PWM 0 -200%
06 Carga térmica PWM 0-100%
07 Frecuencia LAD PWM 0 — Frec. maxima (Hz)
Nota 1: La pantalla sustituta solo es posible en control vectorial sin sensor, control vectorial

con dominio de OHz y control vectorial con sensor.

La sefial por modulacion de ancho de pulso del
terminal [FM] esta disefiada para ser aplicada en
instrumentos de bobina mévil. La sefial es
promediada automéaticamente por la inercia del
instrumento—convirtiendo la sefial PWM en una
representacion analdgica. Usar un instrumento de
10Vcc a fondo de escala.

La sefial caracteristica del terminal [FM] como
PWM se muestra abajo

[FM] . .

- e
10v i
NEEs
« T ‘

Periodo T = 6.4ms constante (156 Hz)

H [o2[A

L|o]|olA .
\\\\///

0aiov,

1mA

[FM], valor de salida = 'll'

= Ajuste de la ganancia de [FM]

|C27=00, 01, 02, 04, 05, 06, 07 |
Selec. del tipo de salida
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Para calibrar la lectura del instrumento, general la salida a fondo de escala para el terminal
[FM]. Luego con el parametro B081(ajuste de la ganancia de 0 a 255) ajustar el fondo de escala
del instrumento. Por ejemplo, cuando la salida del inverter es de 60 Hz, ajustar el valor de B081
para que se lea el valor 60 Hz.

$ la frecuencia es cero en el terminal [FM] debe ser cero. Usar el factor de escala BO81 para
ajustar la salida del terminal [FM] al valor correspondiente a la frecuencia maxima para el
fondo de escala.

N - S . P P .
\Q/ IDEA: Cuando se usa visualizacion a través de frecuencimetro anal6gico, el valor leido cuando

(((((( NOTE: La exactitud del indicador luego del ajuste es de aproximadamente +5%. Dependiendo
del motor, la exactitud puede exceder este valor.

Circuito de linealizacion del PWM -
Notar que las sefiales normales para las H |O2|AM

salidas analdgicas en los terminales [AM]

; o, AN P24 |PL
y [AMI], son cubiertas en esta seccion. No
obstante se puede desear suavizar la sefial N

A

|—
o
)

de salida PWM en el terminal [FM] y
convertirla en una sefial analdgica. El
terminal [FM] generara una salida 82kQ
analégica de CC relativamente estable. + — Il +
Para lograr este objetivo se usa el circuito +
mostrado a la derecha. Notar que la 33kQ iuF ——  Volts
impedancia de salida del circuito es menor
a 82kQ, por lo que el instrumento a usar — I
debe ser de una impedancia de por lo

menos 1MQ. De otra forma, la impedancia

del circuito causara alinealidad.

sauoloeladQ

Tipo de Sefial en  El terminal de salida [FM] modulado en frecuencia varia la frecuencia con la salida del inverter

FM (cuando C027=03). La sefial [FM] usa el parametro A004 Ajuste de la Frecuencia Maxima. Por
ejemplo, si A004 = 60 Hz, el valor maximo de la sefial [FM] sera de 60 Hz. Esta frecuencia esta
controlada digitalmente y no usa el parametro de ajuste B081 (cuando C027=03 (modulacién
en frecuencia).

<
%2
@

Q
c.
3.
)
>
=
o

50% de ciclo de actividad

[FM] b
1 I
10V [FM] Frecuencia de Salida = _%_
ov | C027=03| Selecciona la salida FM
T t
T= L

[FM] Frecuencia de Salida
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Terminales [AM]y Los terminales [AM] y [AMI] proporcionan
sefiales para visualizar varios parametros del
inverter tales como, frecuencia, corriente y par
de salida. Los tipos de sefiales analdgicas son:

[AMI]

» [AM] terminal: sefial analégica 0-10V
« [AMI] terminal: sefial analégica 4-20mA

Ambas sefiales usan el terminal [L] como
retorno de sefial. Se pueden visualizar 8 difer-
entes parametros a través de los terminales [AM]
o [AMI], segun se ve en la tabla debajo. Usar
C028 para configurar el terminal [AM] y C029
para el terminal [AMI].

A tierra

0-10V salida analégica

<

H |O2|AM

L | O [Ol|AMI

4-20mA salida analdgica

<

Ver especif. en pag. 4-10.

Func. | Terminal | Cédigo Descripcion Valor a fondo de escala
00 Frecuencia de salida 0 — Frec. maxima (Hz)
01 Corriente de salida 0 - 200%
02 Torque de salida *1 0-200%

C028/ [AM]/ ” . )

C029 [AMI] 04 Tension de salida 0 - 100%
05 Potencia de entrada 0 —200%
06 Carga térmica 0-100%
07 Frecuencia LAD 0 — Frec. maxima (Hz)

Nota 1: La visualizacion del par es sdlo posible durante el control vectorial sin sensor, control

vectorial sin sensor con dominio de OHz y control vectorial con sensor.
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Las sefiales analdgicas pueden necesitar algunos ajustes de ganancia para compensar las varia-
ciones del sistema. Por ejemplo, estas sefiales pueden comandar un instrumento que requiera
ajuste del valor a fondo de escala. La tabla debajo, lista los cddigos de funcion y sus descrip-

ciones. Los terminales [AM] y [AMI] tienen ajustes separados. Ver valores por defecto.

Func. Terminal Descripcion Rango Defecto
B080 [AM] Ajuste de la ganancia 0-255 180
C086 [AM] | Ajuste de Offset 0.0 -10.0V 0.0V
co87 [AMI] Ajuste de la ganancia 0-255 80
Co088 [AMI] | Ajuste de Offset 0.0 - 20.0mA 0.0mA
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Ajustes de las Constantes para Control Vectorial

Introduccidén

Estos avanzados algoritmos de control de par, proporcionan una alta performance particularm-
ente a bajas velocidades:

» Control Vectorial sin Sensor — notable control de par a frecuencias de salida debajo de los
0.5 Hz. Usar A044=03 (1er motor) para seleccionar este método de control.

» Control Vectorial sin Sensor con Dominio de OHz — notable control de par a frecuencias
de salida de 0 a 2.5 Hz. Usar A044=04 (1er motor) o0 A244=04 (2do motor) para seleccionar
este método de control.

» Control Vectorial con Sensor — notable control de par en todo el rango de velocidades
proporcionando la mayor exactitud en los algoritmos de control de par. Usar A044=05 para
seleccionar este método de control.

Estos algoritmos requieren del conocimiento de las constantes del motor para desarrollar la
performance méxima del motor conectado a su inverter. Con el uso simplemente de los valores
por defecto el modo control vectorial podria no desarrollarse satisfactoriamente. Para muchas
aplicaciones se recomienda realizar el proceso de auto ajuste relacionado con el control vecto-
rial. Este proceso determina y guarda las caracteristicas del motor asociado. No obstante, es

posible el ingreso de las constantes del motor a mano si el fabricante del mismo las suministra.

Luego de realizar el proceso de auto ajuste de su motor, se puede agregar el proceso de ajuste
adaptativo. Los parametros de ajuste adaptativo, utilizan los valores obtenidos del proceso de
auto ajuste como valores iniciales. Luego, cada vez que el motor gira en proceso normal, el
inverter ajusta los parametros para igualar las caracteristicas del motor. Esto compensa los
cambios de temperatura producidos en el motor para una mayor optimizacion del funciona-
miento.

La tabla siguiente, lista los parametros asociados con las constantes del motor. La funcion
HO002 selecciona las constantes del motor que se desea sean usadas en el funcionamiento
normal. Las constantes normales (seleccionadas con H002=00) estan en H020 a H024. Las
constantes medidas (seleccionadas con H002=01) estan en H030 a H034. Recordar que se debe
hacer el proceso de auto ajuste antes de usar el modo adaptativo (H002=02).

Func. Nombre Dato Notas
00 Torque constante V/f
01 Torque variable V/f
02 Curva de par libre V/f
ﬁgﬁ ; Seleccion de curva VI, —
A3Ad 1ro / 2do / 3er motor 03 Control vectorial sin sensor (SLV)
04 Control vectorial sin sensor con
dominio de OHz
05 Control vectorial con sensor
H002 | Seleccién de datos del motor, 00 Parametros normales
ler motor - -
01 Auto ajuste de parametros
02 Ajuste adaptativo
H003 Potencia de motor, ler motor 0.2 -175, kW, hasta el modelo —-550xxx
0.2-160 kW, —=750xxx a —1500xxx
H004 | Polos del motor, 1er motor 2/4/6/8 | Unidad: polos
HO020 | Constante R1, 1er motor 0.000-65.53 | Unidad: ohms
HO021 | Constante R2, 1er motor 0.000-65.53 | Unidad: ohms
H022 | Constante L, ler motor 0.00-655.3 | Unidad: mH
H023 | Constante lo, 1er motor 0.00-655.3 | Unidad: A

H024 | Constante J, ler motor 0.001-9999 | Unidad: kgm2
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Func. Nombre Dato Notas
HO030 | Cte. auto ajustada R1, ler motor 0.000-65.53 | Unidad: ohms

HO031 | Cte. auto ajustada R2, ler motor 0.000-65.53 | Unidad: ohms

H032 | Cte. auto ajustada L, ler motor 0.00-655.3 | Unidad: mH

H033 | Cte. auto ajustada lo, ler motor 0.00-655.3 | Unidad: A

H034 | Cte. auto ajustada J, 1er motor 0.001-9999 | Unidad: kgm?

El inverter tiene tres grupos de constantes separadas llamadas 1ra, 2da y 3ra. Las constantes
ajustadas por defecto corresponden al ler motor, mientras que SET y SET2 (entradas
inteligentes ) corresponden al 2do y 3er conjunto, respectivamente. Los métodos de control de
par son validos s6lo si el conjunto de constantes del motor en particular estan cargados en los
parametros correspondientes. La tabla siguiente lista los métodos de control vectorial y muestra

los que son validos para cada conjunto de constantes.:

Método de Control Vectorial ler motor 2do motor 3er motor
Par constante V/f Y v v
Par variable V/f v \Y v
Ajuste libre de par V/f Y v X
Control vectorial sin sensor (SLV) v % X
Control vectorial sin sensor, p/0Hz \% Y X
Control vectorial con sensor Y X X
g 2
§.2 La seleccion de datos del motor s6lo esta disponible para el primer conjunto de parametros,
'g % seleccionados por H004. Por defecto, las constantes del 2do y 3er motor s6lo se almacenan en
s Q los pardmetros del motor normal. La tabla debajo muestra lo mencionado.
S
>
Seleccion de datos del motor ler motor 2do motor 3er motor
Pardmetros normales v % v
Parametros auto ajustados Y X X
Parametros adaptativos \Y X X

Cuando se dispone de las constantes del motor por parte del fabricante del mismo, éstas se
pueden ingresar directamente. La posibilidad de alojar las constantes del motor (lugares de
almacenamiento) dependen del conjunto elegido (1ro, 2do o 3er) segin la siguiente tabla.

Seleccion de datos del motor ler motor 2do motor 3er motor
Parametros normales HO020 a H024 H220 a H224 —
Parametros auto ajustados H030 a H034 — —
Parametros adaptativos H030 a H034 — —
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Auto-Ajuste de
las Constantes

La caracteristica de auto ajuste del SJ7002 que detecta y guarda los parametros caracteristicos

del motor se emplean en todos los modos de control vectorial. El auto ajuste determina la
resistencia e inductancia de los bobinados del motor. Por esta razon, el motor debe ser
conectado al inverter para el auto ajuste. Notar que la caracteristica de auto ajuste no esta

asociada a la operacién del lazo PID como puede ser comun en algunos dispositivos de control.

El proceso de auto ajuste debe ser hecho sin que el motor esté en modo Run, se emplea una
salida especial para detectar las caracteristicas del motor.

Cuando se usa el inverter con control vectorial sin sensor, control vectorial sin sensor con

dominio de OHz o control vectorial con sensor son muy importantes las constantes circuitales
del motor. Si no son conocidas, se debe hacer primero el auto ajuste. El inverter determinara las

constantes y escribira los nuevos valores en el grupo de funciones “H”. El proceso de auto

ajuste requiere que el inverter esté configurado para operar con el ler motor (no se debe ajustar

el inverter para el 2do o0 3er motor para ejecutar este proceso).

Func. Nombre Rango Notas
Auto ajuste 00 Deshabilitado
01 Habilitado, sin rotacidn del
HO01 motor
02 Habilitado, con rotacion del
motor
Seleccidn de los datos del 00 Pardmetros normales
motor, ler motor . -
HO002 01 Parametros de auto ajuste
02 Parametros adaptativos
Potencia de motor, ler motor 0.2 =75, kW, hasta los modelos—550xxx
HO003 0.2-160 kW, —750xxx a los modelos —
1500xxx
HO004 | Polos del motor, 1er motor 2/4/6/8 Unidad: polos
Constante auto ajustada R1, ler — Unidad: ohms
HO30 motor
Constante auto ajustada R2, ler — Unidad: ohms
HO031
motor
Constante auto ajustada L, ler — Unidad: mH
HO32 motor
H033 Constante auto ajustada lo, ler — Unidad: A
motor
H034 Constante auto ajustada J, ler — Unidad: kgm?
motor
A003 | Ajuste de la frecuencia base 30 a frec. madxima | Unidad: Hz
Habilitacion del frenado por CC 00 Deshabilitado (Deshabilitado
AO51 durante el auto ajuste)
01 Habilitado
Seleccidn de la tension AVR 200/215/220/230/240 | Valido para la clase 200V
A082 380/400/415/440/ | Valido para la clase 400V
460/480

Por favor leer la siguiente advertencia antes de realizar el proceso de auto ajuste.

ADVERTENCIA: Se debe desconectar la carga del motor antes de realizar el auto ajuste. El

inverter hace girar al motor en directa y en inversa por varios segundos sin limite de
movimiento.
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Proceso de
Auto Ajuste

Preparacion para el Proceso de Auto ajuste — Estudiar los items de preparacion y verificar la
configuracion relativa al inverter antes de ejecutar este proceso.

1.

Ajustar la frecuencia base (A003) y la tension (A082) a los valores del motor a ser copiados
las constantes.

Verificar que la potencia de motor corresponde al inverter, 0 a lo sumo que sea un tamafio
menor. De otra forma, la medicion no seré correcta.

3. Verificar que no se forzard la salida controlada por el motor durante el auto ajuste.
4. Si esta habilitado el frenado por CC (A051=01), las constantes del motor no se cargaran

correctamente. Por esta razon se debe deshabilitar el frenado por CC (A051=00) antes de
ejecutar el proceso de auto ajuste.

Si se hara auto ajuste con rotacién de motor (H002=02), verificar los siguientes puntos:
a. El motor girara al 80% de la frecuencia base, verificar que ésto no causara problemas.

b. No detenga el motor durante el proceso de auto ajuste a menos que sea por una
emergencia. Si ocurriera esto, inicialice el inverter a los parametros por defecto (ver
“Retornando a los Ajustes por Defecto” en pag 6-13). Luego, re programe s6lo los
parametros correspondientes a su aplicacion y vuelva a ejecutar el proceso de auto
ajuste.

c. Desactive cualquier freno mecanico que pudiera interferir con la libre rotacion del
motor.

d. Desconectar cualquier carga mecanica del motor. El par durante el auto ajuste puede no
ser suficiente para mover ciertas cargas.

e. Siel motor forma parte de un mecanismo con desplazamiento limitado, (como un ascen-
sor), seleccionar H001=01 de forma de hacer el auto ajuste sin rotacién del motor.

Tener en cuenta que aungue se seleccione H001=01 (sin rotacién) algunas veces el motor
giraré.

Si se usa un motor un tamafio menor que el del inverter, habilitar la funcién de restriccién
de sobre carga. Ajustar la restriccion de a 1.5 veces la corriente del motor.

Luego de completar la preparacion mencionada realizar el proceso de auto ajuste siguiendo los
pasos mencionados abajo.

1. Ajustar HO01=01 (auto ajuste sin rotacion de motor) o0 H001=02.
2. Poner en ON el comando de Run. El inverter automéaticamente realizara la siguiente secuen-

cia:
Primera excitacion con CA (el motor no gira)
Segunda excitacion con CA (el motor no gira)
Primera excitacién con CC (el motor no gira)

Funcionamiento V/F—este paso solo se realiza si HO01=02 (el motor acelerara hasta el
80% de la frecuencia base)

e. Funcionamiento SLV—este paso ocurre s6lo si HO01=02 (el motor acelera hasta x% de
la frecuencia base), donde “x” varia con el tiempo T:
x=40% cuando T < 50s
x=20% cuando 50s < T < 100s
x=10% cuando T => 100s

f. Segunda excitacion con CC

o ¢ T e

g. Para laindicacion en pantalla del resultado, ver la pagina proxima

NOTA: Durante los pasos de excitacién con CC y CA del motor, se notara un leve zumbido en
el mismo. Esto es normal.
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Si el proceso de auto ajuste fue satisfactorio, el inverter habra

copiado los parametros caracteristicos del motor, indicando
-,

pantalla de terminacion normal segun se ve a la derecha. ’ '
Presionando cualquier tecla, se limpiara la pantalla. - ao» o =
« Disparo durante el auto ajuste — Un evento de disparo Terminacion normal

causard la interrupcion de la secuencia de auto ajuste. La
pantalla mostrara el cédigo de error correspondiente ademas
de la terminacion anormal. Luego de la eliminacion de la

causa del disparo, se debe hacer otra vez el auto ajuste. ’
4 L4 L4 L4

» Pérdida de alimentacion o parada durante el auto ajuste
— Si el proceso de auto ajuste se interrumpe por pérdida de
energia, por pulsar la tecla de STOP o por quitar el comando
de RUN, las constantes auto ajustadas podran o no cargarse en el inverter. Sera necesario
regresar el inverter a los valores por defecto (ver “Retornando a los Ajustes por Defecto” en
pag 6-13). Luego de inicializar el inverter, ejecutar otra vez el proceso de auto ajuste.

» Ajuste libre de V/F — El proceso de auto ajuste tendra una terminacion anormal si el modo
de control esta ajustado para V/F libre.

Terminacién anormal

Auto Ajuste La caracteristica de auto ajuste adaptativo, define las constantes del motor mientras esta
Adaptativo operando en los rangos normales de temperatura.

Preparacion para el auto ajuste adaptativo — Estudiar los items de preparacion y verificar la
configuracion relativa del inverter antes de ejecutar este procedimiento.

1. Es necesario ejecutar primero el proceso de auto ajuste, ya que el proceso de auto ajuste
adaptativo requiere de los valores iniciales medidos.

2. El auto ajuste adaptativo es valido sélo par el 1er motor (no usar los datos del 2do o 3er
motor).

3. El proceso de auto ajuste adaptativo comienza desacelerando el motor luego que se dio la
orden de RUN. No obstante, la secuencia continuara por otros (5) cinco o mas segundos.
Dar otra orden de RUN dentro de este periodo de 5 segundos detendra el proceso de auto
ajuste adaptativo. Se reasumira con la proxima orden de RUN del inverter.

4. Si esta habilitado el freno por CC el auto ajuste adaptativo se realizara luego de terminar la
operacion de frenado.

5. Notar que cuando el terminal inteligente [SON] Servo Velocidad en ON o [FOC] Forzado a
Corriente se asigna, la funcion de auto ajuste no esta disponible.
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Luego de leer y seguir los mencionados pasos, configurar el inverter para el auto ajuste adapta-
tivo siguiendo los pasos dados abajo:

1. Ajustar H002=02 para seleccionar el auto ajuste adaptativo

2. Ajustar HO01=00 para deshabilitar el proceso manual de auto ajuste
3. Poner el comando de RUN en ON
4

. El motor operara durante el tiempo necesario hasta alcanzar su temperatura normal.
Recuerde que el objetivo del auto ajuste adaptativo es optimizar el funcionamiento del
inverter en condiciones tipicas de uso.

5. Parar el motor (0 poner el comando de RUN en OFF), para iniciar el proceso de auto ajuste
adaptativo. Esperar por lo menos cinco (5) segundos antes de arrancar otra vez el inverter.

Con la configuracion mencionada, el inverter automaticamente arrancara la secuencia de auto
ajuste adaptativo cada vez que el motor desacelera y para. Esto continuamente adapta el
algoritmo de control SLV a los ligeros cambios que se producen en el motor en operacién.

‘% NOTA: No es necesario espera 5 segundos luego que el motor para antes de operarlo otra vez.

Cuando el motor para por menos de 5 segundos, el inverter detiene la secuencia del auto ajuste
adaptativo y guarda las constantes del motor en su memoria. El inverter realizara el auto ajuste
adaptativo la préxima ver que arranque y se detenga al motor.
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Ajuste Manual de En el control vectorial, el inverter usa la corriente de salida, la tension de salida y las constantes
del motor para estimar el par y la velocidad. De esta forma es posible lograr alto par de
arranque y excelente control de velocidad a bajas frecuencias.

las Constantes
del Motor

» Control Vectorial sin Sensor — mejora el par a frecuencias menores a 0.5 Hz. Usar
A044=03 (1er motor) 0 A244=03 (2do motor) para seleccionarlo.

« Control Vectorial sin Sensor con Dominio de O0Hz — mejora el par a frecuencia desde 0 a
2.5 Hz. Usar A044=04 (1er motor) o0 A244=04 (2do motor). Para este método de control
vectorial recomendamos usar un motor un tamafio menor al del inverter.

» Control Vectorial con Sensor — mejora el par a cualquier velocidad, proporcionando mayor

precision en la regulacion de la velocidad.

Si se usa cualquiera de los modos de control vectorial, es importante que las constantes del
motor esten alojadas en el inverter. Recomendamos hacer primero el proceso de auto ajuste
descripto. Si el proceso no puede ser realizado satisfactoriamente ajustar las constantes del
motor de acuerdo a la siguiente tabla.

PRECAUCION: Si la potencia del inverter es mayor a dos veces la potencia del motor a usar,
el inverter puede no desarrollar a pleno el comportamiento dado en las especificaciones.

Operacion Sintoma Ajustes Parametros
Run Cuando la desviacion de | Incrementar ligeramente la H021 / H221
velocidad es negativa constante R2 en relacién al valor
medido, de 1 a 1.2 veces R2
Cuando la desviacién de | Reducir ligeramente la constante H021 / H221
velocidad es positiva R2 en relacion al valor medido, de
0.8alvezR2
Regeneracion Cuando a bajas Incrementar ligeramente la H020 / H220
(en par de frecuencias el par es constante R1 en relacion al valor
desaceleracion) insuficiente, pocos Hz. medido, de 1 a 1.2 veces R1
Incrementar ligeramente la H023 / H223
constante lo en relacion al valor
medido, de 1 a 1.2 veces lo
Durante aceleracion | Tiron repentino en el Incrementar ligeramente la H024 / H224
comienzo de la rotaciéon | constante J en relacion al valor
medido, de 1 a 1.2 veces J
Durante Rotacidn inestable del Reducir la velocidad de respuesta HO05, H205
desaceleracion motor - -
Ajustar la constante J a un valor mas | H024, H224
pequefio que el medido
Durante la Par insuficiente durante | Ajustar el nivel de restriccion de B021,
limitacion de par la limitacion de par sobre carga a un valor mas bajo B041 a B044
A bajas Rotacion irregular Ajustar la constante J a un valor H024, H244
frecuencias mayor al medido

Cuando se usa un motor un tamafio menor al del inverter el valor de la limitacion de par (B041
a B044) esta dado por la siguiente formula. No ajustar el valor de B041 a B044 que determinen
un par superior al 200% o el motor fallara.

Por ejemplo, suponer que el inverter es de 0.75kW y el motor de 0.4kW. El ajuste de la limit-
acion de par es para T=200% ajustado en 106%, segin se muestra en la siguiente férmula:

200% x 0.4kW _

Limite actual de par x Potencia motor _ 0
=~ o7skw . L06%

Capacidad del Inverter

Ajuste limite de par =
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Operacion del Lazo PID

En operaciones normales, el inverter usa la fuente de referencia seleccionada en el pardmetro
A001 para fijar la frecuencia de salida, valor que se fija en (FOO01) por medio del potenciometro
incorporado o las entradas analogicas de tension o corriente. Para habilitar la operacién PID,
ajustar A071 = 01. Esto permite al inverter calcular la frecuencia deseada o “set point”. Una
asignacion opcional a uno de los terminales inteligentes de entrada (cod. 23), deshabilita el
control PID temporariamente cuando esta activo.

Una frecuencia deseada calculada, puede ofrecer varias ventajas. Permite que el inverter ajuste
la velocidad del motor para optimizar algin otro proceso de interés, ahorrando potencialmente
energia. Referirse a la figura abajo. EI motor actda sobre el proceso externo. Para controlar el
proceso, el inverter debe monitorear la variable de proceso. Esto requiere de un sensor
conectado al terminal [O] (tension) u [OI] (corriente).

V. deseada Error | Célculo del | Frec. Salida Proceso
SP Z — PID Inverter externo
y

Inverter

v

PV

E. analdgica Variable de proceso (PV)

Sensor

Cuando esta habilitado, el lazo PID calcula la frecuencia de salida ideal para minimizar el error.
Esto significa que no comandaremos el inverter a una frecuencia particular, sino que fijaremos
el valor ideal de la variable de proceso. El valor ideal se llama setpoint y se especifica en
unidades de la variable externa de proceso. Para una aplicacién en bombas, puede significar
galones/minuto, o velocidad del aire o temperatura para una unidad HVAC. El parametro A075
da el factor de escala de la variable de proceso. Se muestra abajo un diagrama mas detallado de
la funcién PID.

F. de escala
AQ75 FOO01
Setpoint Habilit. PID Deshab. PID
. S Selec. de la i i
Ajuste objetivo
n(J)rmaI (objetivo) fuente de frec. AQ71f - - - - $CO23 - - - - - 5
Entrada intel. 1
Factor de A001 ; 1
FOO1 escala . opcional |
Ajuste de las I !
Multi veloc. [ |L/A075 ! Gan. P :
[A020 a A035 | ! A072 :
Potencidmetro : Error Notgal :
incorporado 1 N PID

—0 \O—oiP»@ al

Selec. A073 Frecuencia
de V/I —O PV ajustada
ATTHR--1t-4---" Variable de proceso Gan. D
. (realimentacion)
Tension A074
Olg— Ajuste de la entrada
A GND o m F. de escala Pantalla
L I17 »—{Q—' [A011] A075 D004
L I

o

[A015] [A013] [A014]

Corriente

A076

Selec. de PID
Vi
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Configuracion del Inverter para Multiples Motores

Conexiones
Simultaneas

Configuraciéndel
Inverter para
Multiples Tipos
de Motores

Para algunas aplicaciones puede ser necesario U/T1
conectar dos 0 mas motores (en paralelo) a un Unico V/T2
inverter. Por ejemplo, esto es muy comin en aplica- Inverter W/T3
ciones de cintas transportadoras, ya que deben girar a
la misma velocidad. El uso de varios motores puede

ser mas barato que unir mecanicamente un motor con 1
varios ejes. \ Motor 2

Motor 1

—

Algunas de las caracteristicas de usar varios motores
con un Unico inverter son: a Nth motor

vVVvy
 Usar sélo control V/f (tensién/frecuencia); no usar
SLV (control vectorial sin sensor).

» Elinverter debe ser elegido como para que pueda comandar la suma de las corrientes de los
motores.

» Deben usarse elementos independientes de proteccion para cada motor. Ubicar el dispositivo
de proteccion dentro de cada motor o lo méas cercano a ellos posible.

» Los motores deben estar permanentemente conectados al inverter (no quitar un motor
durante la operacion).

NOTA: Las velocidades de los motores son idénticas solo en teoria. Esto es debido a que
pequefas diferencias en sus cargas provocaran deslizamientos diferentes entre ellos, ain
cuando los motores sean idénticos. Por lo tanto, no usar esta técnica en maquinas que deban
mantener fija la referencia entre ejes.

Algunos fabricantes de maquinas pueden tener que usar tres motores diferentes en una misma
maéquina, funcionando de uno a la vez (no en forma simultanea). Por ejemplo, un OEM puede
vender una misma maquina al mercado de USA y al Europeo. Alguna de las razones de porque
un OEM necesita tres perfiles diferentes de motores son:

» Latension de entrada es diferente segin el mercado.
« El tipo de motor requerido es también diferente segtn el destino

En otros casos, el inverter necesita dos perfiles porque las caracteristicas de la maquina varian
de acuerdo a estas situaciones

» Algunas veces la carga del motor es muy ligera y puede moverse rpidamente. Otras, la
carga es muy pesada y debe hacerlo con lentitud. Usando dos perfiles, la aceleracién y
desaceleracion seran 6ptimas para cada carga, evitando salidas de servicio

» A veces la version mas lenta de la maquina no necesita opcionales para el frenado, mientras
que la version rapida si.

Teniendo multiples perfiles de motores, es posible almacenar varias “personalidades” difer-
entes de ellos en la memaoria del inverter. El inverter permite que la seleccion de cada motor sea
hecha en el campo activando uno de los terminales inteligentes de entrada [SET] y [SET3].
Esto proporciona un nivel extra de flexibilidad en situaciones particulares. Ver la siguiente
pagina.
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Los parametros para el segundo y tercer motor estan codificados como x2xx y x3xx respectiva-
mente. Estos aparecen inmediatamente después que los parametros del primer motor en el
listado. La tabla que sigue muestra los parametros que tienen una segunda/tercera progra-

macion.
Parametro
Nombre
ler motor 2do motor 3er motor
Tiempo de aceleracion 1 F002 F202 F302
Tiempo de desaceleracion 1 F003 F203 F303
Ajuste de la frecuencia base A003 A203 A303
Ajuste de la frecuencia maxima A004 A204 A304
Ajuste de multi velocidad A020 A220 A320
Seleccién del refuerzo de torque A041 A241 —
Valor del refuerzo de torque A042 A242 A342
Frecuencia de aplicacion del refuerzo manual A043 A243 A343
de torque
Caracteristica V/F A044 A244 A344
Ajuste automatico del refuerzo de torque A046 A246 —
Ajuste automatico de la ganancia de torque A047 A247 —
Limite superior de frecuencia A061 A261 — -
Limite inferior de frecuencia A062 A262 — § E.C?)
Tiempo de aceleracion 2 A092 A292 A392 % §_
Tiempo de desaceleracion 2 A093 A293 A393 3
Seleccion del método de cambio a 2da A094 A294 — S
aceleracion/desaceleracion
Frecuencia de transicion de Acel 1 a Acel 2 A095 A295 —
Frecuencia de transicion de Desacel 1 a A096 A296 —
Desacel 2
Nivel térmico electronico B012 B212 B312
Caracteristica térmica electronica B013 B213 B313
Constantes del motor H002 H202 —
Potencia del motor H003 H203 —
Polos del motor H004 H204 —
Constante Kp (Auto ajuste hormal) HO005 H205 —
Constante de estabilizacion del motor HO006 H206 —
Constante R1 (Auto ajuste normal) H020/H030 | H220/H230 —
Constante R2 (Auto ajuste normal) HO021/H031 | H221/H231 —
Constante L (Auto ajuste normal) HO022/H032 | H222/H232 —
Constante lo (Auto ajuste normal) HO023/H033 | H223/H233 —
Constante J (Auto ajuste normal) H024/H034 | H224/H234 —
Ganancia proporcional Pl HO50 H250 —
Ganancia proporcional P H052 H252 —
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Parametro
Nombre
ler motor 2do motor 3er motor
OHz SLV, limite para el 1er motor HO060 H260 —
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Introduccidén

Un sistema de control de motores incluird, obviamente, un motor y un inverter, ademas de un
interruptor o fusibles por seguridad. Si Ud. esta conectando un motor al inverter en un banco de
prueba, esto es todo lo que por ahora necesita para arrancar el sistema. Pero un sistema puede
Ilevar ademas una variedad de componentes adicionales. Algunos pueden ser supresores de
ruido, mientras que otros mejoran la caracteristica de frenado del inverter. Abajo, se presenta
un sistema con todos los componentes opcionales.

Alimentacién
LY L2y LaY
Nro. de Parte
T Ver
Interruptor Nombre ’
MCCB o EJ”mP:" USA pag.
GFI apo
Reactor de CA, ALI-xxx HRL-x 5-3
Reactor AC entrada
Filtro de ruido RF, ZCL—x ZCL—x 5-4
entrada
Filtro de ruido RF
Filtro EMI NF-CEHXx NF-CEHxx 5-4
(EMC Clase A)
Filtro EMI Filtro EMI NF-CEHX, | NF-CEHxx, | 5-4
Contacto (EMC Clase B) con FC-Hx con FC-Hx
( ) Nicleo ferrite Filtro capacitivo CFl—x CFl—x 5-4
o Filtro Capacitivo Choque de CC — HDC—xxx 5-4
./ ./ Resistor de JRB—Xxxx—X, JRB—xxX, 5-9
Oé_ frenado SRB—XXX—X SRB—Xxxx
R S T -
Resistor de DCL-x-xx HRB1-x, 5-9
Inverter +1 Choque de CC | frenado, seglin HRB2-x
Bahia de NEMA HRB3-x
expansion Resistor de " i jad de frenado | BRD BRD
+ frenado Unidad de frenado —XXX —XXX 5-8
Entradas digitales Filtro de ruido RF, ZCL—xxx ZCL—xxX 5-4
tarj. de expansion Unidad de | salida
RB frenado Reactor de CA, ALI=xxx HRL—xxx 5-3
Entrada p/ encoder salida
tarj. de expansion Filtro LCR _ HRL-xxC | 5-3
— 0 ———
GND —
A B Expansion para SJ-FB 55
] \ W Encoder
—— Expansion para SJ-DG 5-5
B entradas digitales
C > Filtro de
ruido RF

T NOTE: Los nimeros de serie para accesorios incluyen
% % % ‘ diferentes tamafios para cada tipo, especificandose con el
sufijo x. La literatura de los productos Hitachi lo ayudaran
Reactor CA o

T1 T2| T3 a elegir el accesorio més adecuado a su inverter.

Q--

Encoder

filtro LCR

Cada accesorio viene con su correspondiente manual. Por
favor referirse a estos manuales para completar la insta-
lacién. Esto es sélo una vista general de cada dispositivo.
Para més informacion sobre los accesorios de Hitachi
contéctese con el distribuidor de su zona.

Motor

Termistor
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Descripcion de Componentes

Reactor de CA,
Entrada

Reactor de CA o
Filtro LCR,
Salida

Este es muy util en la supresion de armonicas inducidas a las lineas de alimentacion o cuando el
desbalance de la tensién de entrada excede el 3% (y la capacidad de la fuente es mayor a
500kVA), o para suavizar las fluctuaciones de linea. También mejora el factor de potencia.

En las aplicaciones mencionadas abajo, que involucran un inverter de propésitos generales, un
pico alto de corriente puede venir de la fuente y en algunos casos dafiar el médulo convertidor:

» Factor de desbalance en la alimentacién del 3% o mas.

 Capacidad de la fuente superior a 10 veces la capacidad del inverter (o capacidad de fuente
superior de 500 kVA)

» Expectativa de cambios abruptos en la alimentacion.

Ejemplos de estas situaciones son:

1. Varios inverters conectados a una misma linea en forma cercana

2. Un convertidor a tiristores y un inverter conectados cercanos a una misma linea

3. Capacitores de correccion de factor de potencia abriendo y cerrando

Si se dan estas condiciones o si el equipo conectado debe ser altamente confiable, instalar un

reactor CA entre la alimentacidn y el inverter. También donde se puedan ver reflejados efectos
de descargas atmosféricas.

Ejemplo de calculo:

VRs = 205V, Vg1 = 203V, VTR = 197V,
donde VRg es la tension de linea R-S, Vg es la tension de linea S-T, V1R es la tension de
linea T-R

Factor de desbalance de tension = Max. U de linea (m!n.) - U media de linea x 100
U media de linea
_ VRg~(VRg* Vg1 +V1R)/3 _ 205-202 _
= V +V +V 3 xlOO—TX100—15%
(VRs * Va1 *VyR)/

Por favor referirse a la documentacién que acompafia al reactor de CA para las instrucciones de
instalacion.

Este reactor reduce las vibraciones en el motor causadas por la forma de onda a la salida del
inverter, suavizando la misma aproximandola a la de la red comercial. Este también reduce el
fendmeno de onda de tension reflejada en los cables que van desde el inverter al motor cuando
su largo es de més de 10m. Por favor referirse a la documentacion que acompafa al reactor de
CA para las instrucciones de instalacion.
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Reactor de Fase
Cero (Filtro de
Ruido de RF)

Filtro EMI

A

El ruido eléctrico puede producir inter-
ferencia con receptores de radio
cercanos. El reactor de fase cero ayuda
a reducir el ruido irradiado por los
cables que llegan y salen del inverter.
Puede ser usado tanto a la entrada como
a la salida del inverter. A la derecha se
presenta una foto del mencionado
reactor con su base de montaje. Los
cables deben pasar por el agujero del
reactor (para reducir el ruido de RF de
la onda de alterna) tres veces (4 vueltas)
para lograr un adecuado efecto de
filtrado. Para tamafios grandes, colocar
mas de un reactor (hasta 4) para lograr
el efecto de filtrado deseado.

El filtro EMI reduce el ruido provocado por el inverter en los cables que llegan al él desde la
fuente de alimentacidn. Conectar el filtro EMI a la entrada del inverter. Para cumplir con las
regulaciones requeridas por EMC Clase A (Europa) se debe usar un filtro de la serie FFL100 y
un filtro de la serie C-TICK para Australia. Ver “Guia de Instalacion segin CE-EMC” en

pag. D-2.

ADVERTENCIA: El filtro EMI tiene altas corrientes de derivacion de sus cables a la carcasa.
Por esta razon, se debe conectar la carcasa a tierra antes de conectar los cables de potencia a fin
de evitar descargas eléctricas.

s A\ HITACHI

oz EMI FILTER S

(W TYPE NF-CEH10

L2}y, 3% 380 to 4BOVAC/50, BOK:
le 310 A

lien s 7.6 mA/phasa

| [4[ MFG. No
Hitachi, Lid, MADE N JAPAN

NF-CEHxx

Nucleo de Ferrite Para cumplir con la Clase B de EMC debe instalarse el niicleo de ferrite opcional (FC—HXx)

Filtro de RF
(Capacitivo)

Choque de CC

entre el filtro NF-CEHXx y el inverter.

Este filtro reduce el ruido irradiado por los cables de potencia del inverter del lado de la
entrada. Este filtro no cumple con las regulaciones CE y se aplica sélo del lado de la entrada.
Viene en dos versiones—para la clase 200V o para la clase 400V. Por favor referirse a la
documentacion que viene con el filtro para su instalacion.

El choque de CC (reactor) suprime las armonicas generadas por el inverter. Atenda los compo-
nentes de alta frecuencia del bus interno de CC. No obstante, notar que no protege los diodos
del circuito rectificador del inverter.
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Inverter SJ7002
Tarj etas_ de La tarjeta de expansion para encoder SJ-FB se Conector para
Expansién instala en la bahia de expansion, la que puede cableado PWB
aceptar hasta dos tarjetas. La tarjeta de encoder ;

acepta hasta dos sefiales de encoder incremental.
La realimentacion es esencial para ciertos
algoritmos de control de par y suficiente para
establecer el control a lazo cerrado que mejore la
respuesta a bajas velocidades. Esta tarjeta
también puede generar rampas aceleracion/
desaceleracion lineal para control de velocidad.

Todo el cableado asociado con esta tarjeta llega a

sus terminales, seglin se ve a la derecha. Algunas Placa para encoder SJ-FB
sefiales relacionadas deben ser asignadas a los

terminales inteligentes de entrada/salida,

descriptos en el Capitulo 4. Para mas informacién referirse al manual de la tarjeta SJ-FB.

La tarjeta de entradas digitales SI-DG se instala
en la bahia de expansion del inverter. Esta tarjeta Conector para
acepta hasta 8 entradas digitales que se suman a cableado PWB
los terminales inteligentes de entrada. Todos los i
cableados asociados se conectan al terminal
PWB.

Placa ent. Digitales SJ-DG

La tarjeta de interfase para DeviceNet modelo SJ-DN (no presentada) también se instala en la
bahia de expansién del inverter. Se conecta directamente a la red DeviceNet. Los parametros
P044 a P049 se usan para configuracion. Se puede instalar sdlo una tarjeta de DeviceNet. Para
mas informacion referirse al manual de instrucciones de la mencionada tarjeta.
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Frenado Dinamico

Introduccién El propésito del frenado dinamico es utilizar la capacidad del inverter
para detener (desacelerar) el motor y la carga. Esta funcion es necesaria
cuando la aplicacion presenta una o todas las caracteristicas menciona-
das a continuacion:

 Alta inercia en la carga comparada con el torque del motor oot
« Laaplicacion requiere frecuentes o bruscos cambios de velocidad '

 Las pérdidas en el sistema no alcanzan para detener el motor en el
tiempo adecuado

Cuando un inverter reduce su frecuencia de salida y desacelera la carga,
el motor puede temporalmente transformarse en generador. Esto ocurre
cuando la frecuencia de rotacion del motor es mayor que la frecuencia de
salida del inverter. Esta condicidn puede causar que la tension en el bus
de CC aumente, provocando un disparo por sobre tensién. En muchas
aplicaciones, la condicidn de sobre tension sirve como sefial de alerta
avisando que estamos excediendo la capacidad de frenado del sistema.
Los inverters SJ7002 hasta 30hp (22kW) tienen incluida la unidad de
frenado regenerativo que envia la energia regenerada durante la desacel-
eracién del motor a un resistor externo opcional. Una unidad de frenado
externa puede ser usada en aquellos casos en que se necesite mayor
capacidad de frenado o para los modelos mayores a 22 kW. El resistor de
frenado sirve como carga para transformar en calor la energia
regenerada.

Un resistor de frenado incluye un fusible y un relé térmico por

seguridad. No obstante, tener cuidado de no sobre calentar el resistor. El
fusible y el relé térmico son para salvaguarda en condiciones extremas,
ya que el inverter puede mantener el uso del frenado en una zona segura. Resistor

de freno

Relacion de Uso  El inverter controla el frenado por el método  BRD ' -
del Frenado de ciclo de actividad (tiempo de frenado 1 : 2 13
Dinamico respecto del tiempo total). El parametro —> :<—>'
B090 ajusta la relacién de uso del frenado. ON ' '
En el gréafico de la derecha, el ejemplo
muestra tres tiempos de frenado en un
periodo de 100 seg. El inverter calcula el OFF '
promedio de porcentaje de uso en este «—— 1008 ——»
tiempo (T%). El porcentaje de uso es propor- t
cional al calor disipado. Si T% es mayor que
el valor cargado en B090, el inverter pasa al T% = %m x 100
Modo Disparo y corta la salida al motor.

Por favor, notar lo siguiente (para SJ700-055xFU2 a SJ700-220xFU2).
« Cuando B090 es 0%, el frenado dinamico no se ejecuta.

o
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» Cuando T% excede el limite cargado en B090, el inverter disparara (concluyendo el frenado
dinamico).

 El cable de conexion entre el resistor externo y el inverter no debe exceder los 5 m (16 pies)
de largo.

» Los cables individuales desde el resistor al inverter deben disponerse separados (no en un
manojo).

""" NOTA: Los inverters de 40hp (30kW) y mas (SJ700-300xFU2 y modelos siguientes) no tienen
la unidad de frenado incluida, por lo que los pardmetros B090, B095 y B096 no son aplicables
a estos modelos.
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Inverter SJ7002

Tablas de Selec- Los modelos de la serie SJ7002 clase 200V y 400V de 7 1/2 a 30 HP tienen la unidad de

cion de Frenado  frenado incluida. Se dispone de un par adicional de frenado agregando resistores externos. El

Dinamico par de frenado dependera de cada aplicacion en particular. Otras tablas de esta seccion contri-
buirdn a ayudarlo a seleccionar el resistor adecuado.

7 1/2 230 HP (5.5 a 22 kW) _sin Uso Opcional del Performance @ | pogictencia
Resistor Externo Resistor Externo Minima Resistencia e
Minima @
. 100% de
Unidad PRI e Resistencia el Resistencia CI(?l(? ot Ciclo de

Motor Frenado Frenado L. Actividad ..

Clase Modelo de Externa, Minima, - Actividad,

als frenado @iz Ohms @il 2, Ohms Maximo, Oh
% % % ms
SJ700-055LFU2 75 Interna 20 16 100 16 10 50
SJ700-075LFU2 10 Interna 20 10 80 10 10 50
200 SJ700-110LFU2 15 Interna 10 10 70 10 10 50
\Y
SJ700-150LFU2 20 Interna 10 75 80 75 10 35
SJ700-185LFU2 25 Interna 10 75 60 75 10 35
SJ700-220LFU2 30 Interna 10 5 50 5 10 35
SJ700-055HFU2/E 75 Interna 20 70 100 70 10 200
SJ700-075HFU2/E 10 Interna 20 70 80 35 10 150
00 SJ700-110HFU2/E 15 Interna 10 50 80 35 10 150
400V

SJ700-150HFU2/E 20 Interna 10 35 80 24 10 100
SJ700-185HFU2/E 25 Interna 10 35 70 24 10 100
SJ700-220HFU2/E 30 Interna 10 35 50 20 10 100
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Frenado Dinamico

Eleccién de la Los inverters serie SJ7002 Clase 200V y 400V en los modelos de 30 a 200 HP requieren
Unidad de unidades externas para incrementar el par de frenado. Las unidades de frenado tienen tamafios
Frenado que se corresponden con los manejos requeridos de potencia para resistores en particular.

Asegurarse de seguir las indicaciones de instalacidon que acomparian a cada unidad. La tabla
siguiente, lista los modelos de SJ7002 y las unidades aplicables a cada caso..

Performance Versus Unidad Externa de Frenado
Sin
20 a 200 hp (15 a 1500 kw) Ulifeke]
de Con Unidad de Frenado
Frenado
Resistencia
. . Max. Ciclo | Minima @
bEEEe Motor e e Unidad de Res!st_enma de 100% de
Clase Frenado, Minima, . .
$37002 HP % Frenado Ohms Actividad, Ciclo de
% Actividad,
Ohms
-300LFU2 40 10 BRD-E2-30K 2 20 6
10 BRD-E2-55K 2 20 4
200V | -370LFU2 50 10 BRD-E2-55K 2 20 4
—-450LFU2 60 10 BRD-E2-55K 2 20 4
-550LFU2 75 10 BRD-E2-55K 2 20 4
—-300HFU2/HFE2 40 10 BRD-EZ2-55K 6 20 12
-370HFU2/HFE2 50 10 BRD-EZ2-55K 6 20 12
400V
—-450HFU2/HFE2 60 10 BRD-EZ2-55K 6 20 12
-550HFU2/HFE2 75 10 BRD-EZ2-55K 6 20 12
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Inverter SJ7002

Seleccion del Es posible el agregado al inverter de uno o mas resistores para aumentar la capacidad de
Resistor de frenado. EI nimero de resistores y su configuracion (serie o paralelo) dependera del par de
Frenado frenado deseado. La tabla debajo, lista los resistores para los inverters con unidad de frenado

incorporada. Las tablas para inverters sin unidad incorporada estan en las siguientes paginas.

» Ohms totales — lista los valores de resistencia, o si se usan multiples resistores, su resistencia
combinada.

» Watts totales — lista la potencia de disipacion del resistor, o si se usan multiples resistores, su
potencia de disipacion combinada.

» Maximo ciclo de actividad — el porcentaje maximo de tiempo de frenado cada 100-segundos
de intervalo a fin de evitar sobre calentamiento en el resistor(es)

e Maximo par de frenado — el par maximo de frenado que la combinacion inverter/resistor
puede desarrollar

‘% NOTE: Si su aplicacién requiere resistores segin NEMA, usar el tipo HRB.
Clase 200V Seleccion del resistor de Frenado Dinamico
Serie JRB Series SRB/NSRB Serie HRB Max.
Torque
Modelo Max. Max. Max. de
Tipo ciclo Tipo ciclo Tipo ciclo | Freno,
$3700 & Total | Total de & Total | Total de & Total | Total de o
2 Ohms | Watts Ohms | Watts Ohms | Watts °
(cant.) act., | (cant) act., (cant.) act.,
% % %
—055LFU2 120-4 35 120 2 400-1 35 400 10 HRB2 35 600 15 75
-075LFU2 120-4 35 120 2 400-1 35 400 10 HRB2 35 600 15 55
-110LFU2 120-3x 25 240 2 300-1x 25 600 10 HRB1 x 25 800 15 50
(2) en (2) en (2) en
paralelo paralelo paralelo
-150LFU2 120-4x | 175 240 2 400-1x | 17.5 800 10 HRB3 17 1200 15 55
(2)en (2) en
paralelo paralelo (-:,>
-185LFU2 120-4x | 11.7 360 3 400-1x | 11.7 900 7.5 HRB2x | 11.7 1800 15 65 — 8
(3)en (3)en (3)en 22
paralelo paralelo paralelo %_ =
T 3
—-220LFU2 120-4x 8.8 480 3 400-1x 8.8 1600 10 HRB2 x 8.8 2400 15 75 a
(4) en @ en (4)en o)
paralelo paralelo paralelo
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Frenado Dinamico

Clase 400V Seleccidn del resistor de Frenado Dinamico
Serie JRB Series SRB/NSRB Serie HRB Max.
Torque
Modelo Max. Max. Max. de
Tipo ciclo Tipo ciclo Tipo ciclo | Freno,
$37002 & Total | Total de & Total | Total de & Total | Total de %
Ohms | Watts Ohms | Watts Ohms | Watts 0
(cant.) act,, | (cant.) act., | (cant.) act.,
% % %
—055HFU2/E 120-2 100 120 2 200-2 100 200 4 HRB1 100 800 15 100
X (2)en
serie
—075HFU2/E 120-4x | 70 240 3 400-1x | 70 800 10 HRB4 70 800 10 110
(2) en (2) en
serie serie
-110HFU2/E 120-2x | 50 240 2 200-2x | 50 400 3 HRB1 50 400 3 110
(2)en (2) en
paralelo paralelo
-150HFU2/E 120-4 35 120 1 400-1 35 400 25 HRB2 35 600 5 110
—185HFU2/E 120-4 35 120 1 400-1 35 400 2 HRB2 35 600 4 90
—220HFU2/E 120-2x | 25 480 2 200-2x | 25 800 3 HRB4 | 23.3 | 2400 10 110
(4)en (4)en X (3) en
paralelo paralelo paralelo
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Inverter SJ7002

La tabla debajo lista la performance de los inverters Clase 200V con unidad opcional externa,
de frenado. En algunos casos la seleccion del resistor implica la combinacidn de ellos en serie,

paralelo o combinaciones serie/paralelo. El ejemplo muestra una combinacion paralelo. Por
favor referirse a la documentacion adjunta al resistor para detalles de cableado.

Q

Ejemplo

HRB3 x (4) paralelo

Inverter frenado
Q
Clase 200V Unidad de Seleccion del resistor de Frenado Dindmico
frenado Max.
Max. To(;(gue
Modelo Tipo Tipo Serieo | Total | Total Ciciio Freno,
SJ7002 x (cantidad) | Paralelo | Ohms | Watts . %
%

HRB3 x (2) paralelo 8.5 2400 20 55

—-300LFU2 BRD-E2-30K | HRB3 x (3) paralelo 5.7 3600 20 80
HRB3 x (4) paralelo 4.3 4800 20 110

HRB3 x (2) paralelo 8.5 2400 20 45

-370LFU2 BRD-E2-30K | HRB3 x (3) paralelo 5.7 3600 20 65
HRB3 x (4) paralelo 4.3 4800 20 90

HRB3 x (2) paralelo 8.5 2400 20 35

—450LFU2 BRD-E2-30K | HRB3 x (3) paralelo 5.7 3600 20 50
HRB3 x (4) paralelo 4.3 4800 20 75

HRB3 x (2) paralelo 8.5 2400 20 30

—550LFU2 BRD-E2-30K | HRB3 x (3) paralelo | 5.7 | 3600 | 20 40
HRB3 x (4) paralelo 4.3 4800 20 60
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Frenado Dinamico

La tabla debajo lista la performance de los inverters Clase 400V con unidad opcional externa,
de frenado. En algunos casos la seleccion del resistor implica la combinacién de ellos en serie,
paralelo o combinaciones serie/paralelo. El ejemplo muestra una combinacién paralelo. Por
favor referirse a la documentacion adjunta al resistor para detalles de cableado.

Ejemplo
C , HRB3 x (6)...
Inverter Unidad (3) paralelo x 2 serie
frenado
C
Clase 400V Unidad de Seleccion del resistor de Frenado Dindmico
frenado .
Max.
Max. Toggue
e Tipo Tipo Serie 0 Total | Total CI(;:;O Freno,
$J7002 X (cantidad) Paralelo Ohms | Watts act., %
%
HRB3 x (4) (2) paralelo 17 4800 10 110
X 2 serie
—-300HFU2/HFE2 | BRD-EZ2-30K
HRB3 x (6) (3) paralelo | 11.3 | 7200 10 170
X 2 serie
HRB3 x (4) (2) paralelo 17 4800 10 90
X 2 serie
—-370HFU2/HFE2 | BRD-EZ2-30K
HRB3 x (6) (3) paralelo | 11.3 | 7200 10 150
X 2 serie
HRB3 x (4) (2) paralelo 17 4800 10 70
X 2 serie
—450HFU2/HFE2 | BRD-EZ2-55K
HRB3 x (6) (3) paralelo | 11.3 | 7200 10 120
X 2 serie
_ HRB3 x (4) (2) paralelo 17 4800 10 60
2 X 2 serie
o = -550HFU2/HFE2 | BRD-EZ2-55K
o2 HRB3 x (6) (3) paralelo | 11.3 | 7200 10 100
c Q0 X 2 serie
QE
Q
(8]
<

‘% NOTA: Se dispone de otras unidades de frenado y resistores. Para requerimientos no contemp-

lados en estas tablas, contactese con su distribuidor Hitachi.
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Localizacidon de Averias

Mensajes de
Seguridad

A
A

A

Precauciones
Generales y
Notas

Items a
Inspeccionar

Por favor, leer los siguientes mensajes de seguridad antes de intentar localizar averias o realizar
mantenimiento en el inverter o en el sistema.

ADVERTENCIA: Esperar al menos diez (10) minutos después de cortar la alimentacién para
realizar cualquier inspeccion o mantenimiento. De otra forma, existe peligro de shock eléctrico.

ADVERTENCIA: Asegurarse que s6lo personal calificado realizara las operaciones de
inspeccidn, mantenimiento y reemplazo de partes. Antes de comenzar a trabajar, quitar

cualquier objeto metalico de su persona (relojes, brazaletes, etc). Usar herramientas con
mangos aislados. De otra forma, existe peligro de shock eléctrico y/o dafios al personal.

ADVERTENCIA: Nunca quitar conectores tirando de los cables (cables de ventiladores o
placas légicas). De otra forma, existe peligro de fuego debido a la rotura de cables y/o dafios al
personal.

< Mantener siempre la unidad libre de polvo y otros materiales ajenos al inverter.

 Tener especial cuidado en no dejar restos de cables o conexiones sueltas en el inverter.

» Asegurar firmemente terminales y conectores.

« Mantener el equipamiento electrénico libre de humedad y aceite. Polvo, virutas y otros
elementos extrafios pueden deteriorar la aislaciéon causando accidentes.

En este capitulo se dan las instrucciones y un listado de los items a inspeccionar:

* Inspecci6n diaria

« Inspeccidn periddica (aproximadamente una vez al afio)

» Ensayo de aislacion
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Localizaciéon de
Averias

La tabla debajo, presenta sintomas tipicos y sus soluciones.

Sintoma/Condicion

Causa Probable

Solucién

Las salidas del
inverter [U], [V1],
[W] no entregan

El motor no tensién.

gira.

*Esté la fuente de comando de fre-
cuencia A001 bien ajustada?

*Estd la fuente de comando de Run
A002 correctamente ajustada?

«Setear correctamente el parametro
A001.

«Setear correctamente el
pardmetro A002.

Reciben alimentacion los terminales
[L1], [L2] y [L3/N]? Si es asi, el led de
POWER debera estar encendido.

Controlar los terminales [R], [S] ¥
[T]([L1], [L2] y [L3]), luego [U/
T1], [V/T2] y [W/T3].

eAlimentar el sistema o controlar
los fusibles.

El display presenta algin codigo de
error E--.-?

Presionar la tecla Func. y determinar
el tipo de error. Eliminar la causa del
error y presionar Reset.

*Son correctas las sefiales que llegan a
los terminales inteligentes de entrada?

*Estd activo el comando de Run?

*Esta el terminal [FW] (o [RV]) co-
nectado a P24 (via contacto, etc).

Verificar si las funciones de los
terminales C001 — C008 son correc-
tas.

*Poner el Run en ON.

*Conectar 24V a [FW] o [RV] si
fueron configurados.

El ajuste de frecuencia FOO1 esta en un
valor mayor a cero?

eLos terminales [H], [O] y [L] estan
conectados al potenciémetro?

Ajustar el pardmetro FOO01 a un
valor seguro > 0.

«Si el potenc. es la fuente de
ajuste de frecuencia, verificar
gue la tension en [O] > OV.

Esta la funcion RS (reset) o FRS (giro
libre del motor) en ON?

Pasar los comandos a OFF.

Las salidas [U],

MyWw]
entregan tension.

La carga es muy pesada?

Reducir la carga y controlar el motor
solamente.

El motor gira en reversa.

Estan conectados correctamente los
terminales de salida [U/T1], [V/T2] y
[WIT3]?

La secuencia de fases del motor con
respectoa [U/T1], [VIT2]y [W/T3],en
directa o reversa es correcta ?

Hacer las conexiones de acuerdo a la
secuencia de fase del motor. En
general, FWD = U-V-W 'y
REV=U-W-V.

Estan conectados correctamente los
terminales de control [FW]y [RV]?

*El pardmetro FO04 est4 correcta-
mente ajustado

Usar el terminal [FW] para Directay
[RV] para Reversa.

Ajustar la direccién del motor en
F004
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Sintoma/Condicion

Causa Probable

Solucion

La velocidad del motor no
alcanza el valor deseado.

Si se esta usando la entrada anal6gica
[O] u [Ol], estéan recibiendo sefial?

Controlar el cableado.

Controlar el potenciémetro o el
generador de sefial.

La carga es muy pesada?

Reducir la carga.

Cargas pesadas activan la restriccion
de sobre carga (reduce la velocidad
seglin sea necesario).

El inverter esta limitando la frecuencia
internamente?

Controlar el ajuste de frecuencia
maxima (A004)

Controlar el limite superior de
frecuencia (A061)

Si se estd usando la entrada
analégica, controlar los valores de
(A101- A104) 0 (A111-A114), 0
(AO011-A014)

La rotacidn es inestable.

Es muy grande la fluctuacion de carga?
Es inestable la alimentacion?

El problema ocurre a una frecuencia en
particular?

Aumentar la potencia del motor y
del inverter.
Estabilizar la alimentacion.

Cambiar ligeramente la frecuencia
de salida, o usar las frecuencias de
salto

Las RPM del motor no igualan la
correspondiente frecuencia de

Esté la frecuencia méxima A004
ajustada correctamente?

El display de visualizacion de salida

Verificar que el ajuste de V/f
coincida con el motor.

Verificar que los parametros A011 a

salida. D001, presenta el valor esperado? A014 estén apropiadamente ajusta-
dos.
Un Verdadero para Esta el inverter en Modo Run? Pasar al inverter al Modo Stop
parémetr_o no | ciertos parametros Algunos parametros no pueden ser (presionar la tecla Stop/reset).
cambio editados en Modo Run. Luego editar el parametro.
luego de la - P -
egici(’)n Verdadero para Si se esta utilizando la entrada Cambiar el estado de la entrada SFT
(regres6 al | todos los inteligente [SFT] (blogueo de y controlar el parametro B031
ajuste parametros software), esta este terminal en ON? (Modo SFT).
anterior).
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Visualizacion de Eventos de Disparo, Historia, &
Condiciones

Deteccion de El microprocesador del inverter detecta una
Fallas y variedad de condiciones de fallas y captura el
Cancelacion evento recordandolo en una tabla de historia. La

salida del inverter se corta en forma similar a la
que un interruptor lo hace ante una sobre corriente.
Muchas fallas ocurren cuando el motor esté en @

Run (referirse al diagrama de la derecha). No

obstante, el inverter podria tener una falla interna

y pasar al Modo Stop. En cualquier caso, se puede

cancelar la falla presionando la tecla Stop/Reset.

Ademas se pueden borrar las salidas historicas a través del procedimiento “Retornando a los
Ajustes por Defecto” en pag 6-13 (modificando B_84=00 se limpiaran los eventos histéricos
pero los ajustes del inverter quedaran sin modificacién).

Falla

Codigos de Error Las condiciones del equipo en el momento del error proporcionan una importante ayuda para
entender las causas del error. La pantalla del inverter SJ7002 muestra el “estado al momento del
disparo” a través del digito a la derecha luego de la coma. Por ejemplo, EQ7.2 significa Error 7
ocurrido bajo la condicion # “2”.

Cddigos Cddigos
de Estado Estado del Inverter de Estado Estado del Inverter
o O Reset o 5 Comando de Run activo con
' ' 0 Hz de referencia
e 1 Parado e Arranque
o 2 Desaceleracion o 7 Frenado por CC
o 3 Velocidad constante o 8 Restriccion de Sobre carga
e 4 Aceleracion e 9 Operacion de SON o FOC en
: ' progreso

Codigos de Error Un cadigo de error aparecera automaticamente en el display cuando una falla provoque una
salida de servicio del equipo. La tabla siguiente da las causas asociadas con el error.

—
8
Error =g\
g Nombre Causa(s) Probable(s L =
Cadigo ©) ©) S N
8
EO 1 _ | Sobre corriente a velocidad | La salida del inverter fue corto circuitada, o el 3 >
* | constante eje del motor esté& bloqueado o la carga es muy c:Tg' &
Sob et pesada. Estas condiciones causan excesiva corri- )
E (2. | Sobre corriente en ente en el inverter obligandolo a cortar su salida. 2
desaceleracion
EO3 Sobre corriente en Motor de dos tensiones conectado en forma
. aceleracion Incorrecta.

Nota: el SJ7002 disparara por sobre corriente a
200% de la corriente nominal para —=550xxx;

y a 180% de la corriente nominal para
—750xxx a —1500xxX.
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Error
Cddigo

Nombre

Causa(s) Probable(s)

EO4.-

Sobre corriente en otras
condiciones

Tension de frenado por CC (A054) en valor muy
alto, o problemas en los transformadores o ruido
inducido.

EQ5-

Proteccion contra sobre
cargas

Cuando la funcion térmica electrénica detecta
una sobre carga, la salida del inverter se corta

EO06-

Proteccioén contra sobre
carga en el resistor de
frenado

Cuando la tension regenerada excede la relacion
de uso fijada en el inverter, éste saca de servicio
al motor.

EQ7-

Proteccion contra sobre
tension

Cuando la tension de CC excede un umbral
determinado debido a la energia generada por el
motor

EO8-

Error de EEPROM

Cuando la memoria EEPROM incluida tiene
problemas de ruido o excesiva temperatura, el
inverter corta su salida al motor

EQO-

Error de baja tension

Una caida en la tensién de CC por debajo del
umbral resulta en una falla del circuito de
control. Esta condicién puede generar excesiva
temperatura en el motor. El inverter cortara su
salida.

E10-

CT (error en los transforma-
dores de corriente9

Si existe una fuente intensa de ruido eléctrico se
podria producir una falla en los transformadores
internos del inverter CT. Ante éste problema el
equipo cortard su salida.

E11-

Error de CPU

Ha ocurrido un funcionamiento erréneo en la
CPU, debido a ésto el inverter corta su salida al
motor.

E12-

Disparo Externo

Ha entrado una sefial proveniente de uno de los
terminales inteligentes configurado como EXT.
El inverter corta su salida al motor.

E13-

USP

Este error se produce cuando la proteccion
contra arranque intempestivo esta habilitada
(USP) y la sefial de Run esta presente. El inverter
dispara y no permite entrar en Run hasta que no
se cancele el error.

E14-

Falla a tierra

El inverter esta protegido para detectar una falla
a tierra entre su salida y el motor durante el test
de arranque. Esta proteccion es para el inverter,
no para las personas.

E15-

Sobre tension de entrada

Cuando la tension de entrada es mayor a un valor
especificado, detectado 60 segundos después de
alimentar el inverter.

E16-

Falta instantanea de tension

Cuando la alimentacion se pierde por mas de
15ms, el inverter cortard la salida al motor. Si la
falta de tensién excede la duracion ajustada en
B002, se considera falta de tension. Cuando se
recupera la alimentacion, el inverter re arrancara
dependiendo de la condicién programada.

E20-

Disparo térmico por
ventiladores a baja
velocidad

Este error ocurre si la velocidad de los venti-
ladores es baja en el momento en que se detecta
excesiva temperatura en el médulo de inverter
(criterio para E21)
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Error
Cddigo

Nombre

Causa(s) Probable(s)

E21-

Disparo por temperatura

Cuando la temperatura interna del inverter
supera un determinado umbral, el sensor térmico
en el médulo provoca el disparo, cortando la
salida al motor

E23-

Error de compuerta

Ha ocurrido un error entre los circuitos internos
de seguridad, la CPU y la unidad de potencia.

E24-

Deteccidn de falta de fase

Se cort6 una de las tres fases de alimentacion.

E25-

Error en el circuito principal

El inverter disparar si no se puede confirmar el
estado ON/OFF del médulo IGBT debido a ruido
o mal funcionamiento.

E30-

Error de IGBT

Cuando una sobre corriente circula por los
transistores de salida IGBT el inverter sale de
servicio a fin de proteger los circuitos.

E35-

Termistor

Cuando se conecta un termistor entre el terminal
[TH] y [CM1] y el inverter sensa temperatura
alta en el motor, sale de servicio.

E36-

Error de freno

Cuando el inverter desactiva el freno externo y
detecta que la operacion no se lleva a cabo en el
tiempo especificado en B024, sale de servicio
cortando la salida al motor.

E37-

Parada de emergencia

Si la sefial de EMR pasa a ON cuando el
contacto SW1 de la placa légica estd en ON, el
inverter disparara.

E38-

Proteccién por sobre carga a
baja velocidad

Si ocurre una sobre carga a baja velocidad del
motor (0.2 Hz 0 menos), el circuito de proteccion
térmica electronica provocaré un disparo.

E41-

Error en la comunicacién
ModBus

Si ocurre un exceso de tiempo de comunicacion
en ModBus, el inverter disparara de acuerdo al
ajuste de CO76.

Baja tensién con salida
cortada

Debido a una baja tension, el inverter corta la
salida y trata de re arrancar. Si el re arranque
falla indicara una alarma por baja tension.

0000

Re arranque automatico ante
una falta de fase

El inverter puede re arrancar ante una sobre
corriente, sobre tension, baja tension o falta de
fase. Ver el parametro B0O01 “Modo Re arranque
Automatico” en pag 3-30.

E6--

Error de conexion en la
tarjeta de expansion #1

E7--

Error de conexion en la
tarjeta de expansion #2

Ha ocurrido un error en una de las tarjetas de
expansién o en sus terminales de conexion. Por
favor referirse a los manuales de cada tarjeta
para més informacion.

=
o
S
=
@®
=3
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@
=
o

NOTA: Si ocurriera un error de EEPROM (E08), verificar que los datos cargados en los
pardmetros sean los correctos.
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Codigos de Error El inverter monitorea las tarjetas de expan-
de las Tarjetas de sion (opcional) que deben ser instaladas en

Expansion

la bahia de expansién.

En el operador digital, el codigo de error
E60 se refiere a la tarjeta superior. El codigo
de error E70 se refiere a la tarjeta inferior.
Para el operador remoto opcional, los
cddigos son error OP1 u OP2, respectiva-
mente. Si ocurre un error, e inverter dispara
(se muestra el codigo de error correspondi-
ente y se corta la salida al motor).

Tarjeta de Encoder — Use la siguiente tabla
para diagnosticar los errores causados por la
tarjeta de expansién de encoder. Cada error
causard un disparo del inverter cortando la
salida y marcando un cédigo de guia.

Rango:
E6x o OP1

E7x o OP2

Errores de la Tarjeta para Encoder

Cédigo de Error:
OPE / SRW Nombre Causa Probable(s)
E60- E70- Encoder El cableado al encoder se desconect6
— — desconectado -
OF1-G oFz-a El encoder falld
El tipo de encoder no es el correcto (no
hay salida, etc.)
E61l- E71- Velocidad excesiva | El motor incrementa la velocidad a la
— frecuencia maxima (A004) presentandose
Fi-1 Rzt el error (P026)
E62- E72- Error de posicion Error en el modo control de posicién
— —— (comando menor al actual) alcanzando
upl-2 Opz-2 1,000,000 pulses o mas
E63- E73- Disparo por rango En el modo de control de posicion
. —— del control de absoluta, la posicion actual excede
OF1-2 OFz-3 posicion (P072) en directa o (P073) en reversa
E69- E79- Error de conexion La tarjeta SJ-FB no esta adecuadamente
SJ-FB montada
OFi-3 OF2-3

Si la tarjeta de expansion de encoder no opera normalmente, usar la siguiente tabla de control

de DIP switch sobre la tarjeta.

. Namero de .
DIP Switch Switch Ajustes

1 ON:; habilita la funcion de desconexion del encoder para los

canalesAoB
SWENC — — —

2 ON: habilita la funcion de desconexién del encoder para el
canal Z

1 ON: resistor de terminacion de 15002 en los terminales [SAP]
y [SAN]

SWR : — -

2 ON: resistor de terminacion de 150Q en los terminales [SBP]

y [SBP]
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Tarjeta de Entrada Digital — Usar la siguiente tabla para diagnosticar los errores causados por
la tarjeta de expansion digital. Cada error causara un disparo del inverter, poniendo en OFF su
salida e indicando el error.

Errores de la Tarjeta de Entrada Digital

Cddigo de Error:

OPE / SRW Nombre Causa Probable(s)
E60- E70- Error de latarjeta | Ha ocurrido un error de comunicacion
—— P25 entrada digital entre el inverter y la tarjeta
UF1l-8 OFz-a

El modo de entrada esta determinado por la combinacion del DIP switch y el switch rotativo. Si
la tarjeta de expansidn no opera normalmente, usar la siguiente tabla para control con el DIP
switch y el switch rotativo. La marca “v” indica el modo de entrada especificado para cada
switch. Para mas detalles, referirse al manual de instrucciones de cada tarjeta.

Ajuste
DIP Switch SW't(.:h Frecuencia Ajustada, Hz Voekaeel fDEEEs, | LI Posicion
Rotativo Segundos de
Torque
1 2 Cadigo 001 | 01 1 R 0.01 | 01 1 1% 1 pulso
0
1
2
OFF: PAC 3
4 v
5
6 Y
OFF: BIN 0 Vv Vv Vv Y,
(entrada
binaria) / 1 v
ON: BCD 5 v
(entrada
decimal, 3 v v
codigo
binario) 4 v
5 \Y
ON: DIV
6 v \Y —
3
7 v ni) Q0
=
8 v o
=)
9 \Y \Y 3>
o3
A \% 3 =,
oo
B v 2
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Tarjeta de DeviceNet — Usar la siguiente tabla para diagnosticar los errores causados por la
tarjeta de DeviceNet. Cada error causara un disparo del inverter (de acuerdo a los ajustes de los
parametros P045 y P048), cortando la salida al motor y marcando un error.

Errores de la Tarjeta de DeviceNet
Cddigo de Error:
OPE / SRW Nombre Causa Probable(s)
E60- E7O- Error de comunicacion de Velocidad de comunicacion
DeviceNet incorrecta
oF1-a OFZz-g Largo del cableado de red
inapropiado
Conector perdido (o cable no
conectado)
E61- E71- Duplicacion de MAC ID Dos o mas dispositivos de red
tienen el mismo MAC ID
0Fi-1 OF2-1
E62- E72- Disparo externo Controlar el bit Fault/Trip.
— —— Atributo 17 en la Instancia 1 de
op1-2 OFz-z Clase 19 debe ser ajustada a 1.
Poner el bit a 0.
EG9- E79- Error de comunicacion del La tarjeta de expansion puede no
m—— Foa inverter estar adecuadamente conectada
1= LIFS-H

Si la tarjeta de expansidn no opera normalmente, usar la siguiente tabla para control con el DIP
switch. Para mas detalles, referirse al manual de instrucciones de cada tarjeta.

Ajuste de la velocidad DeviceNet
125 kbps 250 kbps 500 kbps
DR DR DR
1 | | | |
DR1 DRO DR1 DRO DR1 DRoO
Ajuste de DeviceNet MAC 1D
DIP switch Descripcién del ajuste
MAC ID

10254024 412340224+ 0214120

lﬂ u U u u Ul = 29h (hex) = 41 (decimal)

NA32 NA16 NA8 NA4 NA2 NAl
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Codigo de Error  Usar la tabla siguiente para diagnosticar los errores relacionados con la programacion “Easy
del “Easy Sequence”. El codigo de error aparecerd cuando corra el programa.

Sequence”

Cddigos de Error del “Easy Sequence”

Cadigo de Error:

OPE / SRW Nombre Causa Probable(s)

E43- Instruccién invélida | EI programa tiene una instruccion
invalida

FRG.CHD El terminal [PRG] pasa a ON pero el
programa no fue cargado

E44- Error de La subrutina FOR y NEXT tienen mas de

jerarquizacion 8 niveles

FRE.HET

E45- Error de ejecucion 1 Una instruccion FOR (u otra) no tiene
cargado el destino del salto del GO TOy
la instruccién NEXT (u otra) no tiene el
precedente

FRE.EREL Una operacién aritmética resulta en sobre

valor o divisién por cero

Una instruccion CHG PARAM o MON
PARAM contiene:

¢ Un parametro de referencia indefinido

¢ Un pardmetro fuera de rango

< Un parametro que no puede ser cambiado
durante la operacion

E50- ... ES9- Error del usuario Una instruccion de DISTPARO se
ejecutd en el programa

FRE-8 ... PRGE-9

=
o
S
=
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Historiay Estado Se recomienda que primero se encuentre la causa de la falla antes de cancelarla. Cuando ocurre

del Inverter una falla, el inverter almacena importantes datos del momento en que ocurri6. Para acceder a
estos datos se usan las funciones de monitoreo (Dxxx) seleccionando D081 para sus detalles
(En). Las cinco fallas anteriores se almacenan en D082 a D086, con (En-1 a En-5). Cada nuevo
error se escribe en D081, D081- D085 a D082-D086 y se rescribe D081,

El siguiente mapa del Menu de Visualizacién muestra como acceder a los codigos de error.
Cuando existen fallas se pueden revisar los detalles seleccionando la funcién apropiada: D081
para el mas reciente, y D086 para el mas viejo.

MenU Monitor

Q Histéricos

- I

Sin error

:

Si 4

Existe
error?

Condiciones

Cédigo

Frecuencia de
salida al evento

Corriente de
salida al evento

Tensién de CC
al evento

>
& o Tiempo acumulado
5 % de operacion al
ZE evento
35 Tiempo acumulado
N € de alimentacién al
T = evento
g >
|

@9
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Retornando a los Ajustes por Defecto

Se pueden regresar todos los parametros del inverter a los valores originales de fabrica
(defecto) para el pais de uso. Luego de inicializar el inverter, aplicar el test de arranque del
Capitulo2 para volver a poner en marcha el motor. Para inicializar el inverter seguir los
siguientes pasos.

No. Accién Display Func./Parametro

1 Usar las teclas , O y Q

para navegar hasta el Grupo “B”.

2 Pulsar Iatecla@ .

Pulsar y mantener la tecla Q
hasta ->

4 Pulsar Iatecla@ .

5 | Confirmar el codigo de pais. No cambiar a menos de estar absolutamente seguro que
la tension de entrada y el rango de frecuencias coinciden con el pais elegido.

luego para grabar.

Codigo de pais para inicializa-
cién seleccionado

Grupo “B” elegido

Primer pardmetro del grupo
“B”

Pais de inicializacion

00 = Japon, 01 = Europa,
02=US.A.

QT
O
ol 1Ol |10
N | [P |

®

Para cambiar el codigo de pais presionar 0

I @

Pulsar la tecla @ .

(@
o
00

Funcion de inicializacion
seleccionada

00 = inicializacién deshabili-
tada, solo se borra la historia

01 = inicializacién habilitada

Inicializacion habilitada para
regreso a valores por defecto

10 Pulsar la tecla .
11 | Presionar y mantener pulsadas las

teclas O y Q y luego la tecla
@ . No soltar adn.

12 | Con las teclas mencionadas

Primera parte de la secuencia
de teclas. La pantalla titilara

“B084” comenzara a titilar

pulsadas, pulsar la tecla @
(STOP) por 3 segundos.

El cédigo del pais por defecto
se mostrara durante la
inicializacién

13 | cuando b084 comience a titilar,

soltar la tecla @ .
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Final de la secuencia. Se
presentard la frecuencia de
salida

14 Solar las teclas O, Q y .
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Mantenimiento e Inspeccidn

Tablade Inspec-
cion Mensual y
Anual
Ciclo de
Item Inspeccionado Control... e Metodo_ge Criterio
Inspeccion
Mes Afio
General | Ambiente Temperatura 4 Termdmetro, Temperatura ambiente
y humedad higrometro entre -10 y 50°C, sin
extrema condensacion
Dispositivos Vibracion 4 Visual y auditiva Ambiente normal para
mayores anormal, controles electrénico
ruido
Alimentacién | Toleranciade 4 \Voltimetro digital Clase 200V:
tension medir entre termi- | 200 a 240V 50/60 Hz
nales [L1], [L2], Clase 400V:
[L3] 380 a 460V 50/60 Hz
Circ. Aislacién a Resistencia 4 Megger 500VCC, 5M ohms o
Pricip. | tierra adecuada mayor, ver préxima
seccién para mas detalles
Montaje Sin tornillos 4 Par de apriete M3:0.5-0.6 Nm
faltantes M4:0.98 - 1.3 Nm
M5:1.5-2.0Nm
Componentes | Sobre 4 Disparo por eventos | Sin eventos de disparo
temperatura térmicos
Disipador Suciedad 4 Visual Limpieza
Terminales Conexiones 4 Visual Sin anormalidades
seguras
Capacitores Sin pérdidas 4 Visual Sin anormalidades
ni roturas
Relé(s) Tableteo 4 Auditivo Ruido neto al cierre y
apertura
Resistores Rotura o 4 Visual Controlar valor del
decoloracion resistor de frenado
Ventilador Ruido 4 Giro libre sin Rotacion suave
tension
Polvo 4 Visual Limpieza
Circ.de | General Sin olor, 0 4 Visual Sin anormalidades
Control decoloracion
Capacitores Sin pérdidas 4 Visual Buena apariencia
ni roturas
Pantalla | LEDs Legibilidad 4 Visual Todos los leds operables
Nota 1: La vida de los capacitores esta afectada por la temperatura ambiente. Ver “Curva de
Vida de los Capacitores” en pag 6-16.
Nota 2: El inverter debe ser periédicamente limpiado. La acumulacion de polvo en el

ventilador o en el disipador provocan sobre temperatura.
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Ensayo con el El megger es un equipo de ensayo que usa alta tensidn para determinar si ha ocurrido una
Megger degradacion en la aislacién. Para los inverters, es importante que los terminales de potencia
estén aislados de tierra, del terminal de GND

El diagrama abajo muestra el cableado del inverter para recibir el ensayo con el megger. Seguir
los pasos enumerados a continuacion:

1. Quitar la alimentacion y esperar al menos 10 minutos antes de proseguir.
2. Abrir la cubierta frontal para acceder al cableado de potencia.

3. Quitar los cables de todos los terminales [R, S, T, PD, P, N, RB, U, V y W]. Es muy impor-
tante que los cables del motor y de alimentacion sean desconectados del inverter.

4. Quitar el puente del conector J61. Esta ubicado en el circuito principal al lado de los termi-
nales de potencia.

5. Unir los terminales [R, S, T, PD, P, N, RB, U, V y W] con un cable, segun se ve en el
diagrama.

6. Conectar el megger entre tierra GND y el cable de unién entre terminales. Luego aplicar
tension, 500 Vcc, y verificar que el valor de resistencia no sea menor a los 5M.

Puente
/

agregado

Desconectar la

alimentacion SJ7002 Desconectar el
L1 motor
k2 _—— -
R _—— -
>< Megger, 500VCC
C O VI y
Desconectar el puente
J61 antes de realizar el
ensayo

7. Luego de completar el ensayo, desconectar el megger del inverter.
8. Reconectar el puente J61.
9. Reconectar el conexionado original [R, S, T, PD, P, N, RB, U, Vy W].

PRECAUCION: No conectar el megger a ningun terminal inteligente de entrada o salida,
analdgicos, etc. El hacerlo, podria causar dafios al inverter.
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PRECAUCION: Nunca hacer ensayos de rigidez dieléctrica sobre el inverter. El inverter tiene
proteccion contra sobre tensiones entre terminales y entre terminales y tierra.
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Repuestos

Recomendamos tener en stock estos repuestos a fin de reducir el tiempo de reparacion:

Cantidad
Descripcion Simbolo Notas
Usado Cant.

Ventilador FAN |1,2,3...(depende lo2 Ubicado arriba del disipa-

del modelo) dor en todos los modelos
Ventilador auxiliar FAN 0o 1... (depende 0ol —150Lxx, —185Lxx

del modelo) y —220Lxx
Banco de capacitores CB 1 1 Todos los modelos

Curva de Vida de Elbus de CC dentro del inverter usa un gran capacitor segin se muestra en el diagrama. Este
capacitor maneja alta tension y corriente para suavizar la onda de salida. Alguna degradacién
de este capacitor afectara el comportamiento del inverter. EI banco de capacitores en la serie
SJ7002 es reemplazable. Esta seccion le mostrard como hacer el reemplazo.

los Capacitores

Alimentacion

Convertidor de frecuencia

Convertidor Circ. de CC

Inverter

+

. 2

1+

—T

L1/R

B— \‘
L2/S

|| Rectificador
L3/T

» [

Q.
e

- 9

Motor

U/

V/iT2

W/T3

e

La vida del capacitor se reduce en ambientes con altas temperaturas, segin se demuestra en el
gréafico. Asegurarse de mantener la temperatura ambiente en niveles aceptables, inspeccionar el
ventilador y otros componentes. Si el inverter es instalado en un gabinete, la temperatura

ambiente a considerar es la del gabinete.

Temperatura
ambiente, °C

50

40

30

20

Curva de Vida

12 hrs / dia

Anos
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Reemplazo de La seccion del circuito de CC del inverter usa capacitores electroliticos de alta capacidad como

Capacitores componentes de filtrado. Debido a la reaccion quimica que se produce en el interior de los
capacitores, el servicio de vida de estos elementos depende principalmente de la temperatura
ambiente. Los capacitores usados en operaciones normales deben ser reemplazados luego de 10
afios. No obstante, deben ser inmediatamente reemplazados si en la revisidn visual o periddica
muestran una capacidad inferior al 80% de su valor nominal.

ADVERTENCIA: Los tornillos que retienen al banco de capacitores forman parte del circuito
interno de alta tension de CC. Asegurarse que la alimentacién ha sido desconectada del inverter
y que se ha esperado al menos 10 minutos antes de acceder a los terminales. Asegurarse que la
lampara indicadora de carga se ha apagado. De otra forma, existe peligro de electrocucion.

conexion del banco de capacitores del circuito interno de CC. De otra forma se puede dafar el

fﬁ PRECAUCION: No operar el inverter a menos que se hayan vuelto a colocar los tornillos de
inverter.

Para inverters de hasta 11kW con carcasa plastica...

1. Quitar los dos tornillos que aseguran la parte inferior del panel frontal. Retirar el panel del
inverter.

Cortar la alimentacion y confirmar que el LED indicador de carga esta apagado.
Retirar la placa pasamuros de cables de entrada/salida del inverter.

Quitar los tornillos de conexidn de la unidad de capacitores.

Quitar los tornillos que aseguran la placa de montaje de capacitores al inverter.
Retirar la placa de montaje de capacitores.

N o gk~ e

Quitar los capacitores de la placa de montaje.

Para instalar la nueva unidad de capacitores:
1. Ubicar la unidad de capacitor en la placa.

2. Deslizar la placa por las guias correspondientes dentro del inverter. Empujar la unidad de
capacitores hasta que la placa metélica haga contacto.

3. Conectar la unidad de capacitores con el circuito principal por medio de los dos tornillos a
los terminales.
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4. Asegurar la placa de capacitores al inverter por medio de los correspondientes tornillos.
5. Colocar la placa pasamuros de los cables de entrada/salida.
6. Reponga el panel frontal y asegurelo con sus correspondientes tornillos.
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Para inverters con placa metalica...

o g s~ w bk

Aflojar los dos tornillos que aseguran el panel frontal inferior. Retirar el panel del inverter.
Quitar la alimentacion del inverter y confirmar que el LED indicador de carga esta apagado.
Retirar los tornillos inferiores del block de terminales de [P] y [N].

Quitar los tornillos que aseguran la placa de montaje de capacitores.

Retirar la placa de montaje de capacitores.

Quitar la barra y los resistores. Luego quitar la unidad de capacitor de la placa.

Terminales inferiores [P] y [N]

olle[el

—

olfe |

lo]lo

o]l ol-
A

Placa de montaje Unidad de capacitor

Para instalar la nueva unidad de capacitor:

1.
2.

Ubicar la unidad de capacitor en la placa y asegurarlo con sus correspondientes tornillos.

Montar la barra y resistores en su posicion original y asegurarlo con sus correspondientes
tornillos.

Deslizar la placa de montaje de capacitores dentro del inverter.

Asegurar la placa de montaje de capacitores al inverter mediante sus correspondientes
tornillos.

Instalar los tornillos inferiores del block de terminales de [P] y [N].

6. Montar la cubierta de terminales.
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Para inverters de menos de 11kW con carcasa moldeada...

Los inverters de esta categoria no tienen unidad de capacitores separada. Es necesario
reemplazar la placa del circuito principal, accesible siguiendo los préximos pasos.

1. Quitar los dos tornillos que aseguran la parte inferior del panel frontal. Retirar el panel del
inverter.

2. Cortar la alimentacion y confirmar que el LED indicador de carga esta apagado.

3. Quitar los dos tornillos que aseguran la parte superior del panel frontal. Quitar el panel del
inverter.

4. Presionar las lengletas a cada lado de la unidad de ventiladores y retirar la unidad del
inverter.

5. Desconectar los cables de la unidad de ventiladores de la placa principal en la parte superior
del inverter.

Desconectar el cable que une la placa de control con la placa principal.
7. Quitar los cables de entrada/salida y el puente entre [P] y [PD] de la placa principal.

8. Quitar los dos tornillos del alojamiento pléstico y remover la mitad superior del
alojamiento. Cuidar de no dafar las lenglietas plasticas en la parte superior en las esquinas.

Reemplazo de La serie de inverters SJ7002 tiene unidades reemplazables de ventiladores. La vida Gtil de los

Ventiladores ventiladores es de aproximadamente 100,000 horas. No obstante, los resultados varian con el
ambiente en que el inverter trabaja. Los inverters que trabajan continuamente usualmente
necesitan reemplazar ventiladores a intervalos de 10 afios. Pero, se requiere un reemplazo
inmediato de ventiladores si aparece un ruido anormal o vibraciones. EI método de reemplazo
de ventiladores dependera del modelo de inverter.

Para inverters con caja plastica moldeada...

1. Quitar los dos tornillos que aseguran la parte inferior del
panel frontal del inverter.

2. Quitar la alimentacidn del inverter y confirmar que el LED
indicador de carga est4 apagado.

3. Quitar los dos tornillos que aseguran la parte superior del
panel frontal. Quitar el panel del inverter.

4. Presionar las lengiietas a cada lado de la unidad de ventila-
dores y retirar la unidad del inverter.

5. Desconectar los cables de la unidad de ventiladores de la
placa principal en la parte superior del inverter.
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6. Reemplazar los ventiladores defectuosos de la placa de
montaje.




Mantenimiento e Inspeccién

Para instalar el nuevo ventilador(es):

1. Ubicar el ventilador(es) en su correspondiente alojamiento en
la placa. Asegurarse de la correcta circulacion del aire, la
etiqueta del ventilador debe estar hacia la ventana del inverter
(parte superior).

2. Conectar el ventilador a los terminales J21 0 J22 (dependiendo
del modelo de inverter) en el circuito principal.

3. Poner la placa de montaje en posicién en la parte superior del
inverter. Presionar la unidad de ventiladores hasta que se
escuche el click de correcta fijacion.

4. Reponga el panel frontal y asegurelo con sus correspondientes
tornillos.

Para inverters con placa metalica...
1. Quitar los dos tornillos que aseguran la parte inferior del panel frontal del inverter.
2. Quitar la alimentacion del inverter y confirmar que el LED indicador de carga esta apagado.

3. Quitar los dos tornillos que aseguran la parte superior del panel frontal. Quitar el panel del
inverter.

4. Presionar las lengletas a cada lado de la unidad de ventiladores y retirar la unidad del
inverter.

5. Desconectar los cables de la unidad de ventiladores de la placa principal en la parte superior
del inverter.

6. Reemplazar los ventiladores defectuosos de la placa de montaje..

Para instalar los nuevos ventiladores:

1. Ubicar el ventilador(es) en su corre-
spondiente alojamiento en la placa.
Asegurarse de la correcta circulacion
del aire, la etiqueta del ventilador debe
estar hacia la ventana del inverter (parte
superior).

2. Conectar el ventilador a los terminales
J21 0 J22 (dependiendo del modelo de
inverter) en el circuito principal.
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1. Poner la placa de montaje en posicion
en la parte superior del inverter. Presio-
nar la unidad de ventiladores hasta que se escuche el click de correcta fijacion.

2. Reponer el panel frontal superior e inferior del inverter y asegurarlo con sus correspondi-
entes tornillos.
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Mediciones
Eléctricas
Generales en el
Inverter

La siguiente tabla especifica como medir los parametros del sistema eléctrico. Los diagramas
de las siguientes paginas muestran el sistema inverter-motor y la localizacién de los puntos de
medicion.

Er—entre L3y Ll

voltimetro tipo
rectificador

. Lugar de medicion en el Instrumento de Valores de
Parametro G iy Notas -
circuito Medicion referencia
Tension de Er—entreLlyL2 Voltimetro de Valor eficaz de | Tension comercial
entrada E; Eg—entre L2y L3 bobina movil o la fundamental | (Clase 200V)

200-240V, 50/60Hz
(Clase 400V)
380-460V, 50/60Hz

Corriente de

- L1, Ig— L2, 1,-L3

Amperimetro tipo

Valor eficaz de

entrada bobina movil la fundamenta
1
Potencia de Wi, —entreLly L2 Wiatimetro Valor eficaz total —
entrada Wy Wi, —entre L2y L3 electrdnico
Factor de W —
potencia de la Pf. = 1 % 100%
alimentacion Pf L BxE, x| °
1 X 1 X 1

Tension de salida
Eo

Ey-entreUyV
Ey-entreVyW
Ew-entre Wy U

\oltimetro tipo
rectificador

Valor eficaz total

Corriente de ly-U Amperimetro tipo | Valor eficaz total —
salida I, ly—-V bobina movil
Iw—-W
Potenciadesalida | Wp; —entre Uy V Watimetro Valor eficaz total —

W, W —entre Vy W electrénico
Factor de Caélculo del factor de potencia de salida teniendo la tension de salida —
potenciade salida | E, la corriente de salida | y la potencia de salida W.
Pfy
pf, = — 0 100%
0 Jé x Eq x|
0 0

Nota 1: Usar un instrumento que mida el valor eficaz de la fundamental para la tension e
instrumentos que midan el valor eficaz total para la corriente y la tension.

Nota 2: Lasalida del inverter presenta una forma de onda distorsionada y frecuencias arméni-
cas que causan errores en la medicion. No obstante, los instrumentos y métodos
indicados arriba proporcionan resultados razonables.

Note 3: Un voltimetro digital de propésitos generales (DVM) no es usualmente adecuado

para medir formas de onda distorsionadas (no sinusoidales puras).
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Las figuras abajo muestran los lugares de medicion de tension, corriente y potencia indicados
en la pagina precedente. La tension a ser medida es el valor eficaz de la fundamental. La
potencia a ser medida es el valor eficaz total.

Diagrama de Medicién Trifasico

Inverter

T1

L1 R U

L2

@ T2
S V Motor

OO
568

L3 T W 3
Técnicas de Para tomar mediciones cerca de los inverters se requiere del equipamiento y seguridad adecua-
Medicién de la dos. Se esta trabajando con altas tensiones y altas frecuencias de conmutacién que no son

Tensién de Salida senoidales puras. Los voltimetros digit_ales no producen usualme_nte lecturas copfiables_ para

del Inverter esta§ formas de onda. E_s usual_mente riesgoso conectar alt_as tensmnes_a Io_s,oscnoscoplos. Los
semiconductores de salida del inverter tienen algunas corrientes de derivacién, de forma que las
mediciones sin carga dan resultados erréneos. Por lo tanto se recomienda utilizar los siguientes
circuitos de medicion de tension para las operaciones de inspeccion.

Medicion de Tension con Carga Medicién de Tension sin Carga
L1/R U/mT1 L1/R u/m1
Inverter pu V/T2 Inverter VIT2
WIT3 WIT3
5kQ2
30W

WA

%X 220kQ

q JAN

[72]
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Clase V Diodo Voltimetro Clase V Diodo Voltimetro
Clase 200V| 600V 0.01A min. | 300V rango Clase 200V| 600V 0.01A min. | 300V rango
Clase 400V| 1000V 0.1 A min. | 600V rango Clase 400V| 1000V 0.1 A min.| 600V rango

ALTA TENSION: Cuidarse de no tocar cables o conectores mientras se estan tomando medi-
ciones. Asegurarse de ubicar los componentes de medicién sobre una superficie aislada.
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Método de El siguiente procedimiento controlara los transistores (IGBTs) y diodos:
I%Oé‘_f_ro' de los 1. Desconectar los terminales de entrada [R, Sy T]y los del motor [U, V 'y W].

2. Desconectar los cables de los terminales [P] y [RB] de frenado regenerativo.

3. Usar un voltimetro digital (DVM) y ajustar el rango de 1ohm en resistencia. Se puede
controlar el estado de cada terminal [R, S, T, U, V, W, RB, P y N] del inverter.

Casi infinitos ohms = “sin conduccion” y 0 a 10 ohms = “conduccion.”

""" NOTA: El valor de resistencia de los diodos o de los transistores no sera exactamente el
mismo, pero seran cercanos. Si se encuentran diferencias significativas, hay un problema.
eeeeee NOTA: Antes de medir la tensidn entre [P]y [N] en el rango de CC, confirmar que los capaci-
tores estan totalmente descargados.
DVM
Circuito Valor medido
+ =
. PR 5 R&)B D1 R PD sin conduccién
Convertidor Inverter
I’ “““““ ﬂl I’ ““““““ ﬂl PD R conduccion
: D1 D2 D3 : : TR1 TR2 TR3 : D2 S PD sin conduccion
: : : : PD S conduccion
: R £ %% : 0 :_| B B U : D3 T PD | sin conduccion
L L L
' O— : + | O ) PD T conduccion
I T | | Convertidor -
S " CT | Vo, D4 R N conduccién
r O ! ! O , >
I I I I N R sin conduccion
T [ [ W —
r O [ | —O ! D5 S N conduccion
| | | |
I I I . ] ] I N S sin conduccion
| A A a4 - = - - I
I I I I D6 T N conduccion
| | | |
| D4 D5 D6 | TR7, TR4 TR5 TR6 N | T | sinconduccién
Fmm s s ) Fe s s s e . TR1 u P sin conduccion
N
P ] conduccion
TR2 \Y P sin conduccion
P \Y/ conduccion
TR3 W P sin conduccion
—
P W conduccién 8
Inverter S0
TR4 u N conduccion S8R
N U sin conduccién ch, &
. 3>
TR5 V N conduccion o 3
N \% sin conduccion ) g‘
TR6 w N conduccion =
N w sin conduccion
TR7 RB P sin conduccion
Frenado P | RB conduccién
Dinamico - -
(0.4kW-22kW) RB N sin conduccién
N RB sin conduccion
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Garantia

Términos de la Garantia

El término de la garantia bajo condiciones normales de instalacion y manipuleo seré de
dos (2) afios de la fecha de fabricacion (“DATE” en la etiqueta), o de un (1) afio a partir
de la fecha de instalacion, la que ocurra primero. La garantia cubrira la reparacion o
reemplazo, a sola discrecion de Hitachi, de SOLO el inverter que fue instalado.

1. Elservicio en los siguientes casos, aun dentro del periodo de garantia, serd a cargo
del comprador:

a. Mal funcionamiento o dafios causados por operacion incorrecta 0 modificacién o
reparacion impropia.
Mal funcionamiento o dafios causados por caidas después de la compray
transporte.

Mal funcionamiento o dafio causado por fuego, terremoto, inundacion, tension de
entrada anormal, contaminacién u otro desastre natural.

Cuando el servicio es requerido por el producto en su sitio de trabajo, todos los gastos
asociados con la reparacién en campo seran cargados al comprador.

Tener siempre este manual a mano, por favor no lo pierda. Por favor contactese con
su distribuidor de Hitachi para comprar un reemplazo o manuales adicionales.
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Glosario

Armodnicas

Arribo a
Frecuencia

Auto-ajuste

Banda Muerta

Caballo Vapor
Carga del Motor

CE

Choque

Ciclo de
Actividad

Contacto Térmico

Control Vectorial
sin Sensor

Deslizamiento

Una armonica es un mdaltiplo de la frecuencia fundamental. La onda cuadrada usada en invert-
ers produce un alto contenido armonico, ain cuando el objetivo es producir bajas frecuencias
de onda senoidal. Estos armonicos pueden ser perjudiciales para la electrénica (bobinados del
motor incluidos) y causar irradiacién de energia que interfiere con dispositivos electrénicos
cercanos. Chokes, reactores de linea y filtros son algunos de los dispositivos usados para la
supresion de armoénicas. Ver también Choke.

El arribo a frecuencia se refiere al valor de frecuencia de salida que alcanza el inverter a
velocidad constante. La caracteristica de arribo a frecuencia cambia una salida del inverter
cuando alcanza la velocidad constante deseada. El inverter tiene varias opciones l6gicas de
arribo a frecuencia.

Es la habilidad de un controlador de ejecutar un proceso que interact(ia con la carga para deter-
minar los coeficientes apropiados a usar en el algoritmo de control. El “auto-ajuste” es una
caracteristica comun de los controladores de proceso con lazos PID. La caracteristica de “auto
ajuste” de los inverters Hitachi determina los parametros del motor para una dptima conmut-
acion. El “auto-ajuste” esta disponible como un comando especial desde el panel operador. Ver
también Panel Operador Digital.

En un sistema de control, es el rango de cambio en la entrada que no se percibe a la salida. En
los lazos PID, el término error puede asociarse a la banda muerta. La banda muerta puede o no
ser deseable, dependiendo de la aplicacion.

Es una unidad fisica que cuantifica el trabajo realizado en la unidad de tiempo. Se pueden
relacionar directamente las unidades de trabajo de Caballo Vapor (HP) y Watts.

En terminologia de motores, la carga de un motor consiste en la inercia de la masa fisica que el
motor debe mover y la friccion de los mecanismos asociados. Ver también Inercia.

Es una agencia reguladora que gobierna el comportamiento de los productos electrénicos en
Europa. Las instalaciones de drivers disefiadas para tener aprobacién CE deben usar filtros
particulares.

Un inductor que reacciona a las radio frecuencias es llamado “choke”, ya que atenta las
frecuencias que estan encima de un umbral particular. El efecto final es obtenido con el
agregado de ndcleos magnéticos. Un inductor “choke” en los sistemas de frecuencia variable
ayuda a atenuar el contenido arménico en los cables y a proteger los equipos. Ver también
Armonicas.

1. Es el tiempo que una onda cuadrada esta en ON (alto) versus el tiempo que esta en OFF
(bajo). 2. La relacion de uso de un dispositivo (motor) respecto del tiempo parado. Este
pardmetro usualmente esta relacionado con la caracteristica térmica del dispositivo.

Es un dispositivo electromecanico de seguridad que abre y detiene el flujo de corriente cuando
la temperatura alcanza el umbral prefijado. Algunas veces se instalan estos dispositivos en los
bobinados del motor para evitar dafios por sobre temperatura. El inverter puede usar la sefial de
estos contactos térmicos para salir de servicio si el motor calentara. Ver también Disparo..

Es una técnica usada en los variadores de frecuencia para rotar el vector fuerza en el motor sin
usar un sensor de posicion (angular). Los beneficios incluyen un incremento del torque a bajas
frecuencias y un ahorro al no tener que usar sensores de posicién en el eje del motor.

Es la diferencia entre la velocidad tedrica del motor sin carga (determinada por la frecuencia de
salida del inverter) y la velocidad real del motor. Algun deslizamiento es esencial para desarrol-
lar torque sobre la carga, pero mucho causara excesiva temperatura en los bobinados del motor
y/o bloqueo de su eje.
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Diodo As un dispositivo semiconductor que tiene una caracteristica tensién/corriente que permite el
flujo corriente en un solo sentido. Ver también Rectificador.

>
Disparo Un evento que causa la parada del inverter es llamado “disparo” (como un disparo en un inter- 3
ruptor). El inverter guarda la historia de los eventos de disparo. Requieren una accién de 5__
cancelacion. 2
>
EMI Interferencia Electromagnética - En sistemas motor/drive, la conmutacion de corrientes y

tensiones altas crean la posibilidad de generar radiacion de ruido eléctrico que puede interferir
con la operacion de otros dispositivos o instrumentos sensibles cercanos. Ciertos aspectos de la
instalacion, como ser cables largos entre el inverter y la carga, tienden a incrementar la posibil-
idad de EMI. Hitachi provee filtros y componentes accesorios para reducir el nivel de EMI.

Error En procesos de control, el error es la diferencia entre el valor deseado “setpoint” (SP) y el valor
actual de la variable de proceso (PV). Ver también Variable de Proceso y Lazo PID.

Estator Es el bobinado estacionario del motor y al que se le conecta la alimentacion. Ver también Rotor.

Factor de Es la diferencia de fase entre la corriente y la tension aplicada por una fuente a una carga. El

Potencia factor de potencia perfecto es = 1.0. Un factor de potencia menor a uno, causa pérdida de
energia en las lineas de transmision (fuente a carga).

Frecuencia Mientras que en electronica el término frecuencia tiene un significado determinado, en invert-

Ajustada ers se refiere a la velocidad deseada del motor. Esto es porque la frecuencia de salida del

inverter es variable y proporcional a la velocidad del motor. Por ejemplo, un motor con una
frecuencia base de 60Hz puede ser controlado con un inverter variando su frecuencia de 0 a
60Hz. ver también Frecuencia Base, Frecuencia Portadora y Deslizamiento.

Frecuencia Base Eslafrecuencia de operacion a la que fue disefiado el motor de CA. Muchos motores especifi-
can valores de 50 0 60Hz. Los inverters Hitachi tienen su frecuencia base programable, por lo
que Ud. debe verificar que el parametro coincida con el motor. El término frecuencia base
ayuda a diferenciarlo de la frecuencia portadora. Ver también Frecuencia Portadora y Frecuen-
cia Ajustada..

Frecuencia de Es la frecuencia a la que el inverter comienza a tener ingerencia sobre el motor. Su valor es

Inicio programable y debe ser coherente con la carga.

Frecuencia de Una frecuencia de salto es un punto en el rango de frecuencia de salida del inverter que Ud.

Salto desea evitar. Esta caracteristica puede ser usada para evitar frecuencias resonantes, pudiéndose
programar hasta tres valores distintos en el inverter.

Frecuencia Es la frecuencia constante periddica de conmutacion con la que el inverter modula la sefial de

Portadora CA que le llega al motor. Ver también PWM.

Frenado En la caracteristica de frenado dindmico el motor genera una energia que se disipa en el resistor

Dinamico de frenado. El torque de frenado dinamico es efectivo a altas velocidades teniendo un efecto

reducido a valores cercanos a cero.

Frenado por CC  La caracteristica de frenado por CC detiene la CA entregada al motor y envia CC a sus bobina-
dos a fin de detener su marcha. También llamado “Frenado por Inyeccidn de CC” tiene muy
poco efecto a altas velocidades y se emplea en valores cercanos a velocidad cero.

Frenado Es un método particular de generar torque en reversa en un motor, el inverter internamente vera

regenerativo al motor transformarse en generador y podra enviar esa energia a la red o disiparla en un
resistor

Giro Libre del Es un método de detencion del motor, cuando el inverter simple-mente corta la salida al mismo.

Motor Esto permite que el motor y la carga giren libres hasta parar o que un freno mecanico inter-

venga para acortar el tiempo de parada.
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IGBT

Inercia

Inverter

Jaula de Ardilla

Lazo PID

Marcha a
Impulsos

“Jogging”
Momento

Multi-velocidad

NEC

Operacién en
Cuatro
Cuadrantes

Orientacion

Panel Operador
Digital

Par (Torque)

Par (Torque) en
Reversa

Transistor Bipolar de Compuerta Aislada (Insulated Gate Bipolar Transistor) (IGBT) —
Es un semiconductor capaz de conducir altos valores de corriente en saturacién y soportar altas
tensiones en corte. Este transistor bipolar de alta potencia es el usado en los inverters Hitachi.

Es la resistencia natural de un objeto a moverse por causa de una fuerza externa. Ver también
Momento.

As un dispositivo que electrénicamente cambia CC en CA en base a un proceso alternado de
conmutacion de entrada a salida. Un control de velocidad variable como el SJ300 de Hitachi es
Ilamado también inverter, ya que contiene tres circuitos inversores que generan las tres fases
con gue se alimenta al motor.

Es el nombre familiar dado al rotor del motor a induccion de CA por su forma similar a una
jaula de ardilla.

Proporcional - Integral - Derivativo - Es un modelo matematico usado para los procesos de
control. Un proceso controlado mantiene la variable de proceso (PV) cercana al valor deseado
(SP) usando el algoritmo PID para compensar las condiciones dindmicas y variar la salida para
ajustar PV. Para los inverters la variable de proceso es la velocidad del motor. Ver también
Error.

Usualmente realizada en forma manual desde el panel operador, un comando a impulsos
requiere de un sistema motor/comando que gire indefinidamente en una direccion particular,
hasta que el operador de la maquina decida finalizar la operacién.

Es la propiedad fisica de un cuerpo en movimiento que provoca que siga en movimiento. En el
caso de motores, el rotor y la carga estan unidos provocando un momento angular.

Es la habilidad de un controlador de almacenar valores discretos de velocidad para comandar al
motor de acuerdo a esos valores fijados. Los inverters Hitachi permiten hasta 16 velocidades
fijas.

El Cédigo Eléctrico Nacional (National Electric Code) es un documento regulador que
gobierna la generacion eléctrica, cableado e instalacion en USA.

En un grafico de torque versus direccion, una operacion en cuatro cuadrantes significa que se
puede comandar al motor tanto en directa como en inversa, acelerando o desacelerando (ver
también torque en reversa). Una carga de alta inercia que debe ser movida en ambas direc-
ciones necesita un control de cuatro cuadrantes.

Cuando se usa la tarjeta de expansion SJ-FB con encoder para realimentacion, se dispone de la
caracteristica de orientacién. También Ilamada bisqueda del origen en terminologia del
movimiento para especificar una direccion y posicion de parada. El proceso de orientacion se
hace tipicamente cuando se energiza el inverter.

Para los inverters Hitachi, el “panel operador digital” (DOP) se refiere primero al teclado en
frente del equipo. El término también incluye los paneles remotos manuales que se conectan al
inverter via cable. Finalmente, el ProDrive es un software de simulacion para PC basado en
estos dispositivos.

Es la fuerza de rotacion desarrollada en el eje del motor. Las unidades de medida consisten en
la distancia (radio del eje) y la fuerza (peso) aplicado a esa distancia. Las unidades usuales son
libras/pie, onzas/pulgadas o Newton/metros.

Es el torque aplicado en direccidn opuesta al sentido de giro del motor. De esta forma el torque
en reversa es una fuerza de desaceleracion para el motor y la carga.
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Potencia de Es la medida de la potencia de pérdida de los componentes, es la diferencia entre la potencia
Pérdida consumida y la potencia entregada. En un inverter la potencia de pérdida es la potencia de
entrada menos la potencia entregada al motor. La potencia de pérdida es mayor cuando el z
inverter esta entregando la méxima salida. Por esta razdn, la potencia de pérdida es especifi- o
cada a un nivel particular de salida. La potencia de pérdida es importante para disefiar los Q
gabinetes en los que se alojaré el equipo. 3
>
Potencia Es una fuente de alimentacion de CA que consiste en una fase “Vivo” y un Neutro. Es usual
Monofasica tener ademas una conexién a tierra. En teoria, el potencial del neutro es cercano al de tierra,

mientras que el vivo varia en forma sinusoidal arriba y abajo del neutro. Esta fuente de potencia
es llamada Monofasica para diferenciarla de las fuentes de tres fases. Algunos inverters Hitachi
aceptan alimen-tacion monofasica, pero todos ellos entregan tension trifasica al motor. Ver
también Potencia Trifésica.

Potencia Trifasica Es una fuente de alimentacion de CA que tiene sus tres fases “vivas” desfasadas 120 grados
eléctricos. Usualmente el Neutro y Tierra acompafian a estas fuentes. Las cargas deben ser
configuradas en estrella o tridngulo. Una carga conectada en estrella, como un motor de CA,
sera balanceada, la corriente en las tres fases es la misma. La corriente en el Neutro es tedrica-
mente cero. Por esto, los inverters que generan trifasica no tienen conexion a neutro. No obs-
tante, la conexion a tierra es importante por razones de seguridad.

PWM Modulacion por Ancho de Pulso: Es un tipo de control ajustable de frecuencia que se emplea
para controlar la tension y la salida de un inverter. La forma de onda de la tension de salida es
de amplitud constante, y controlando el ancho del pulso se controla la tension promedio. La
frecuencia de conmutacion es llamada en algunos casos Frecuencia Portadora.

Reactancia La impedancia de reactores y capacitores tienen dos componentes. La parte resistiva es
constante mientras que la parte reactiva cambia con la frecuencia aplicada. Estos dispositivos
tienen una impedancia compleja (nimero complejo), donde la resistencia es la parte real y la
reactancia la parte imaginaria.

Reactor de Linea Es un inductor trifasico generalmente instalado en la entrada de CA para minimizar los armoni-
cos y limitar la corriente de corto circuito.

Rectificador Es un dispositivo electrénico hecho con uno o méas diodos que convierte CA en CC. Los rectifi-
cadores son usados usualmente en combinacién con capacitores para filtrar (suavizar) la forma
de onda y aproximarla lo méas posible a una tensién pura de CC.

Regulacion Es la calidad del control aplicado para mantener un parametro de interés cercano a los valores
deseados. Usualmente se expresa como un porcentaje del valor nominal (+), en un motor usual-
mente se refiere a la velocidad en el eje.

Resistor de Es quién absorbe la energia disipada durante la desaceleracion de la carga. La inercia de la
Frenado carga causa que el motor actle como generador durante la desaceleracion. Ver también
Operacion en los Cuatro Cuadrantes y Frenado Dinamico.

Rotor Es el bobinado del motor que gira, acoplado fisicamente al eje del motor. Ver también Estator.

Salida a Colector Esun tipo de salida l6gica que usa un transistor NPN que actlia como conmutador a una fuente
Abierto comun, generalmente tierra. El colector del transistor esta abierto para la conexion externa (no
esta conectado internamente).

Tacémetro 1. Es un generador de sefial usualmente acoplado al eje del motor que proporciona realiment-
acion con la velocidad real del motor. 2. Es un instrumento éptico que sensa la velocidad del
eje del motor y la presenta en un dispositivo de lectura.

Temperatura Es la temperatura de la cAmara que contiene la unidad electrénica de potencia. Los disipadores

Ambiente deben entregar el calor generado por la electronica de potencia a un ambiente de menor
temperatura.

Terminal Es una entrada o salida I6gica configurable de los inverters Hitachi. Cada terminal puede ser

inteligente asignado con una de varias funciones.
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Termistor Es un tipo de sensor de temperatura que cambia su resistencia de acuerdo a su temperatura. El
rango de sensado del termistor y su superficie lo hacen ideal para detectar sobre temperatura en

< el motor. Los inverters Hitachi tienen incorporada una entrada para termistor que interrumpe la
3 alimentacion al motor.
©
~§ Tension de Para dispositivos transistores semiconductores, la saturacion se produce cuando un aumento en
< Saturacién la corriente de entrada no produce aumento en la corriente de salida. La tensién de saturacion,
es la caida de tensidn en el dispositivo en estas condiciones. El valor ideal de esta tension es
cero.
Transformador As un transformador con relacidn 1:1 de tension que proporciona aislacion eléctrica entre sus
Aislador bobinados primario y secundario. Son usados tipicamente a la entrada de los circuitos de

potencia para proteger los dispositivos. Un transformador aislador puede proteger un equipo
contra fallas a tierra 0 mal funcionamiento de otros dispositivos cercanos, asi como para
atenuar armanicos y picos transitorios en la tensién de entrada-

Transistor Es un dispositivo de estado solido de tres terminales que permite la amplificacion de sefiales
que luego son usadas para control. Mientras que los transistores tienen un rango de operacion
lineal, los inverters los usan como dispositivos conmutadores de alta potencia. Desarrollos
recientes de semiconductores de potencia han producido transistores capaces de manejar altas
tensiones y corrientes con alta confiabilidad. La tensién de saturacion ha ido decreciendo,
resultando en menor pérdida por disipacion. Los inverters Hitachi usan semiconductores de
elevada confiabilidad en un compacto médulo. Ver también IGBT y Tensidn de Saturacién.

Valor Deseado El valor deseado “setpoint” es el valor de la variable de proceso que nos interesa mantener
(Set Point) constante. Ver también Variable de Proceso (PV) y Lazo PID.

Variable de Es la propiedad de un proceso que interesa controlar ya que afecta a la calidad de la tarea que
Proceso acompafia a ese proceso. Para un horno industrial, la temperatura es la variable de proceso. Ver

también Lazo PIDy Error.

Bibliografia

Titulo Autor y Editorial

Variable Speed Drive Fundamentals, 2nd Ed. | Phipps, Clarence A.
The Fairmont Press, Inc. / Prentice-Hall, Inc. 1997
ISBN 0-13-636390-3

Electronic Variable Speed Drives Brumbach, Michael E.
Delmar Publishers 1997
ISBN 0-8273-6937-9

Hitachi Inverter Technical Guide Book Published by Hitachi, Ltd. Japan 1995
Publication SIG-E002




Comunicacion
Serie

En Este Apéndice.... pag
— INIFOAUCCION ....eicieii e e e 2
— Modo de Comunicacion ASCll.........ccooeeiiiiiiiieeeeeee e 5
— Informacién de Referencia para la Comunicacion................ccc........ 18
— Modo ModBus de CoOmMUNICACION .........ccccvvuiieeeeiiiiiiie e ee e e eeaiiann 21

— Listado de Datos €N MOABUS........cnieieiie e 33




.,
Introduccion

m
)
2
©
c
\©
o
<

Introduccidén

Los inverters SJ7002 tienen incorporado un puerto de comunicacion serie RS485 como inter-

fase. Esta comunicacion permite controlar de 1 a 32 inverters en una red comudn. Los inverters
SJ7002, SJ300 y L300P tienen el mismo protocolo de comunicacion. En una aplicacion tipica,
se tiene un computador o controlador maestro siendo cada inverter un esclavo del mismo, tal y
como se muestra en la figura abajo.

Red Serie RS485

La siguiente tabla muestra las especificaciones de la comunicacion serie RS485 para el SJ7002:

Item Modo ASCII Modo ModBus RTU Seleccionable
Velocidad de transmision 2400 / 4800 / 9600 / 19200 bps %
Modo de comunicacion | “Half duplex” (un dispositivo a un tiempo) X
Sincronizacion Transmision Arranque/Parada Transmision Asincrénica X
Cadigo de caracter Cadigo ASCII Cadigo binario X
LSB Transmite primero LSB X
Interfase eléctrica Transceptor diferencial RS485 X
Bits de datos 7 u 8 bits 8 bits v
Paridad “None / even / odd” v
Bit de stop 102 bits %
Convencion de arranque | Una-via arrancando desde el dispositivo de comando X
Tiempo de respuesta 10 a 1,000 ms 0a 1,000 ms %
Conexiones Ndmero de estacion, desde 1 a 32 %
Control de error “Qverrun”, formato, BCC, “Overrun”, formato, CRC-16 y X
paridad vertical y error error longitudinal de paridad

longitudinal de paridad
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Abajo se muestra el conector serie, ubicado a la izquierda de la placa de control:

Diagrama de la
Conexién Serie

Conector de la
Comunicacion
Serie

5[5 relsn
L Resistor de terminacion ()
Resistor de terminacién (+)
Enviar/recibir () Negativo
Enviar/recibir (+) Positivo

>
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D
>
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Cada dispositivo requiere de dos conexiones para el envio y recepcion de datos. Adicional-
mente cada terminacion fisica requiere de un resistor de terminacion. El SJ7002 tiene incorpo-
rado el resistor de terminacion, por lo que sélo debe hacerse un puente segun se ve en la figura

abajo. El resistor de terminacién ayuda a suprimir la reflexion eléctrica.

~ CECE EEEE E
Enviar/recibir (-)

Enviar/recibir (+)

Puente de terminacién

CQ72. Si es una nueva aplicacion recomendamos conectar de a un dispositivo por vez y contro-

Q IDEA: Cada esclavo de la red debe tener una Gnica direccidn ajustada mediante el parametro
lar la comunicacion después de cada agregado.
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Ajuste de los Es necesario ajustar varios parametros para configurar la comunicacion serie. \Ver tabla.
Pardmetros de la
Red Féjéndciiglﬁg Item Valor Descripcion
02 Lazo de Verificacion
03 2400 bps
Co71 Velocidad 04 4800 bps
05 9600 bps

06 | 19200 bps

1a 32, FF | 1a32- Nodo o direccion (Unica para
cada inverter o dispositivo)
FF — “Broadcast” automatico (a todos los

m
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co72 Direccion (nodo) nodos), disponible so6lo en ciertos
comandos (referirse a la descripcion de
cada comando dada en este apéndice)
07 7 bits
C073 Bits de datos
08 8 bits
00 “none”
C074 Paridad 01 Paridad “even”
02 Paridad “odd”
) 01 1 bit
CO075 Bits de stop -
02 2 bits
C078 Tiempo de espera 0a 1000 |0a 1000 ms:tiempo que espera el

inverter para recibir la respuesta del
maestro de la red

C079 Seleccién del protocolo 00 ASCII

01 ModBus RTU

Para inverters en la misma red, algunos ajustes se deben hacer de inverter a inverter. Estos
incluyen: Relacion de baudios, bits de datos, bits de paridad y stop. No obstante, la direccién
(nodo) debe ser Unica y usada s6lo una vez en la red.

Modo Test de El modo de test de comunicacién verifica que el inverter pueda enviar y recibir via puerto serie
Comunicacién RS485. Seguir los pasos dados abajo para su realizacion:

1. Quitar el cable serie (si esta presente) conectado al conector TM2 del bloque de terminales
de control.

2. Ajustar el parametro C071 = 02 (Modo test)
3. Quitar la alimentacidn del inverter y volverla a dar, para iniciar el test.
4. Controlar el resultado de acuerdo al siguiente display.

[} | J
Terminacién normal Terminacién anormal

5. Presionar la tecla Stop/Reset y regresar el inverter a la operacién normal (o el boton de
Reset de la unidad de copiado).

6. Ajustar el pardmetro C071 al valor deseado para la operacion normal.
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Modo de Comunicacion ASCII

Introduccion al El maestro envia un paquete de datos Dispositivo

Listado de para iniciar la comunicacion con el transmisor -
Comandos esclavo, como se muestra abajo a la tamano
derecha. Luego del tiempo de espera Maestro
(por parametro C078), el inverter | i i
responde. C0o78 —» |e(;nepo ——
| |
I espera; tamafo
| i
Inverter I
(esclavo) !

>
©
D
>
Q
(@}
D
w

La tabla siguiente, lista los comandos de envio a un dispositivo particular de la red. Algunos
comandos pueden ser dirigidos a todos los dispositivos de la red.

Envio a todos
Comando N
. Descripcion los
Cadigo . o
dispositivos
00 Comandos de Directa/Reversa/Stop %
01 Ajuste de la frecuencia en el perfil normal %
02 Ajuste del estado del terminal inteligente v
03 Lectura de los datos de visualizacion (por bloques) —
04 Lectura del estado del inverter —
05 Lectura de los disparos —
06 Lectura de un pardmetro —
07 Escritura de un parametro v
08 Ajuste de los pardmetros por defecto v
09 Verificacion de escritura de los ajustes en la EEPROM. —
0A Escritura de un parametro en la EEPROM %
0B Requisitoria de calculo de constantes internas %
NOTA: Uso del comando 08 — para ajustar los parametros por defecto se requiere primero
ajustar el modo de inicializacion en el parametro B084 a 01 (solo inicializa parametros) o 02

(inicializa parametros y limpia la historia).

Comando — 00 El comando 00 controla los modos Directa, Reversa y Parada del inverter. Se debe ajustar el
parametro A002=03 a fin de habilitar el control del inverter via comunicacidn serie.

El formato del paquete del comando 00 sigue  Formato del paquete
la especificacion del diagrama.

STX |Nodo| Comando |Dato | BCC|[CR]
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Comando - 01

Elemento Descripcion Tamafio Valor

STX Caodigo de control (STart/ TeXt) |1 byte STX (0x02)

Nodo Nodo (direccidn del inverter) 2 bytes | 01a32yFF (envio atodos los
nodos)

Comando | Comando de transmision 2 bytes |00

Dato Dato de transmision 1 byte 00 = Stop
01 = Directa
02 = Reversa

BCC Bloque de verificacion 2 bytes | OR exclusiva de Nodo, Comando
y Dato

[CR] Cadigo de Control 1 byte [CR] (0x0D)

El ejemplo debajo muestra una transmisidn de datos a la direccion (Nodo 1) para hacer girar el
motor en Directa.

(8TX)|01]00|1|(BCC)|[CR]

a ASCII

02[3031]3030|31|3330 0D

El comando 01 ajusta la frecuencia de salida a los perfiles normales. Se debe ajustar el
parametro A002=03 a fin de habilitar el control del inverter via comunicacion serie.

El formato del paquete del comando 01 sigue

A0 Uet 2 Formato del paquete
la especificacion del diagrama
STX |Nodo| Comando |Dato | BCC|[CR]
Elemento Descripcion Tamafio Valor

STX Cadigo de control (STart / TeXt) | 1 byte STX (0x02)

Nodo Nodo (direccion del inverter) 2 bytes | 01a32y FF (envio a todos los
nodos)

Comando | Comando de transmision 2bytes |01

Dato Dato de transmisién 6 bytes | Codigo ASCII para 10 veces la
frecuencia (lugar para dos
decimales)

BCC Bloque de verificacion 2 bytes | OR exclusiva de Nodo, Comando
y Dato

[CR] Cadigo de Control 1 byte [CR] (0x0D)

El ejemplo debajo muestra una transmision al inverter del nodo 1 para ajustar la frecuencia de
salida a 5 Hz. El valor 500 en ASCII representa 5.00 Hz.

(STX) | 01|01 |000500 | (BCC) | [CR]

a ASCII

0213031 |3031|303030353030]|3035|0D

Cuando se usa el dato como realimentacion (variable de proceso) para el lazo PID, ajustar el
byte més significativo a ASCII “1.” El ejemplo siguiente transmite el dato: “5%.”

(STX) | 01 | 01 | 000500 | (BCC) | [CR]

a ASCII

02|3031|3031]313030353030|3035|0D
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Comandos — El comando 02 asigna funciones a los terminales inteligentes de entrada.

02y 12 El formato del paquete del comando 02 sigue  Formato del paquete
la especificacion del diagrama.

STX |Nodo| Comando |Dato | BCC|[CR]

Elemento Descripcion Tam. Valor

STX Caodigo de control (STart/ TeXt) | 1byte | STX (0x02)

Nodo Nodo (direccion del inverter) 2 bytes | 01a32y FF (envio a todos) >
Comando | Comando de transmisién 2bytes [02012 §~
Dato Dato de transmision 16 bytes | (ver tabla abajo) %
BCC Bloque de verificacion 2 bytes | OR exclusiva de Nodo, Comando o

y Dato
[CR] Cadigo de Control 1 byte [CR] (0x0OD)

Los 16 bits del “string” de datos se especifican abajo:

Dato (Hex) Descripcion del Comando 02 Dato (Hex) Descripcion del Comando 02
0000000000000001 | [FW] Directa 0000000100000000 | [SF1] Multi-velocidad bit-nivel
0000000000000002 | [RV] Reversa 0000000200000000 | [SF2] Multi-velocidad bit-nivel
0000000000000004 | [CF1] Multi-velocidad 1 0000000400000000 | [SF3] Multi-velocidad bit-nivel
0000000000000008 | [CF2] Multi-velocidad 2 0000000800000000 | [SF4] Multi-velocidad bit-nivel
0000000000000010 | [CF3] Multi-velocidad 3 0000001000000000 | [SF5] Multi-velocidad bit-nivel
0000000000000020 | [CF4] Multi-velocidad 4 0000002000000000 | [SF6] Multi-velocidad bit-nivel
0000000000000040 | [JG] Impulso (Jogging) 0000004000000000 | [SF7] Multi-velocidad bit-nivel
0000000000000080 | [DB] Frenado dinamico 0000008000000000 | [OLR] Restriccidn de sobre carga
0000000000000100 | [SET] 2do motor 0000010000000000 | [TL] Limitaci6n de torque
0000000000000200 | [2CH] 2da aceleracion/desaceleracion | 0000020000000000 | [TRQ1] Limitacion de torque 1
0000000000000400 — 0000040000000000 | [TRQ2] Limitacion de torque 2
0000000000000800 | [FRS] Giro libre del motor 0000080000000000 | [PPI P/PI] Modo del inverter
0000000000001000 | [EXP] Disparo externo 0000100000000000 | [BOK] Confirmacion de freno
0000000000002000 | [USP] Arranque intempestivo 0000200000000000 | [ORT] Orientacion
0000000000004000 | [CS] Cambio a fuente comercial 0000400000000000 | [LAC] Cancelacion de acel/desacel lin.
0000000000008000 | [SFT] Blogueo de software 0000800000000000 | [PCLR] Borrado del error de posicién
0000000000010000 | [AT] entr. analdgica tensién/corriente | 0001000000000000 | [STAT]Habilitacion del tren de pulsos
0000000000020000 | [SET3] Datos del 3er motor 0002000000000000 —
0000000000040000 | [RS] Reset 0004000000000000 | [ADD] Suma de frecuencia
0000000000080000 — 0008000000000000 | [F-TM] Forzado a terminal
0000000000100000 | [STA] Arranque por 3 hilos 0010000000000000 | [ATR] Comando de torque
0000000000200000 | [STP] Parada por 3 hilos 0020000000000000 | [KHC] Borrado del acumulado de pot.
0000000000400000 | [F/R] FWD/REV por 3 hilos 0040000000000000 | [SON] Servo en ON
0000000000800000 | [PID] habilitacién del lazo PID 0080000000000000 | [FOC] Forzado
0000000001000000 | [PIDC] reset del integrador del PID 0100000000000000 | [MI1] Entrada general 1
0000000002000000 — 0200000000000000 | [MI2] Entrada general 2
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Dato (Hex) Descripcion del Comando 02 Dato (Hex) Descripcion del Comando 02
0000000004000000 | [CAS] Control de ganancia 0400000000000000 | [MI3] Entrada general 3
0000000008000000 | [UP] Remoto de aumento de velocidad | 0800000000000000 | [MI14] Entrada general 4
0000000010000000 | [DWN] Remoto de reduc. de velocidad | 1000000000000000 | [MI5] Entrada general 5
0000000020000000 | [UDC] Borrado del UP/DOWN 2000000000000000 | [MI6] Entrada general 6
0000000040000000 | [OPE] Forzado a operador 4000000000000000 | [MI7] Entrada general 7
0000000080000000 — 8000000000000000 | [MI8] Entrada general 8

Dato (Hex) Descripcion del Comando 12 Dato (Hex) Descripcion del Comando 12
0000000000000001 — 0000000100000000 —
0000000000000002 | [AHD] Espera del comando anal6gico | 0000000200000000 —
0000000000000004 | [CP1] Multi-etapa, posicion 1 0000000400000000 —
0000000000000008 | [CP2] Multi-etapa, posicion 2 0000000800000000 —
0000000000000010 | [CP3] Multi-etapa, posicion 3 0000001000000000 —
0000000000000020 | [ORL] Funci6n de retorno a cero 0000002000000000 —
0000000000000040 | [ORG] Funcion de retorno a cero (trig) | 0000004000000000 —
0000000000000080 | [FOT] Comando en directa/parada 0000008000000000 —
0000000000000100 | [ROT] Comando en reversa/parada 0000010000000000 —
0000000000000200 | [SPD] Conmutacién velocidad/posicion | 0000020000000000 —
0000000000000400 | [PCNT] Contador de pulso 0000040000000000 —
0000000000000800 | [PCC] Borrado del contador de pulso 0000080000000000 —
0000000000001000 — 0000100000000000 —
0000000000002000 — 0000200000000000 —
0000000000004000 — 0000400000000000 —
0000000000008000 — 0000800000000000 —
0000000000010000 — 0001000000000000 —
0000000000020000 — 0002000000000000 —
0000000000040000 — 0004000000000000 —
0000000000080000 — 0008000000000000 —
0000000000100000 — 0010000000000000 —
0000000000200000 — 0020000000000000 —
0000000000400000 — 0040000000000000 —
0000000000800000 — 0080000000000000 —
0000000001000000 — 0100000000000000 —
0000000002000000 — 0200000000000000 —
0000000004000000 — 0400000000000000 —
0000000008000000 — 0800000000000000 —
0000000010000000 — 1000000000000000 —
0000000020000000 — 2000000000000000 —
0000000040000000 — 4000000000000000 —
0000000080000000 — 8000000000000000 —
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Comando — 03

La disposicion en la asignacion de terminales permite hacerlo con todos a la vez en un simple

comando. El ejemplo debajo muestra una transmision al nodo 1 de los comandos de Directa,
Multi velocidad 1 y Multi velocidad 2.

Suma de los “strings”:

0x0000000000000001
+ 0x0000000000000004

+ 0x0000000000000008

= 0x000000000000000D

(STX) | 01| 02 | 0x000000000000000D | (BCC) | (CR)

a ASCII

02130313031 |303030 30 303030 30 303030 30 303030 68|3035|0D

El comando 03 lee los datos a visualizar de un bloque simple.

El formato del paquete del comando 03 sigue la
especificacion del diagrama.

Formato del paquete

STX | Nodo| Comando | BCC|[CR]
Elemento Descripcion Tam. Valor
STX Codigo de Control (STart/ TeXt) |1byte | STX (0x02)
Nodo Nodo (estacién) direccion 2 bytes | 01 a 32
Comando | Comando de transmisién 2 bytes | 03
BCC Bloque de verificacién 2 bytes | OR exclusiva de nodo, Comando
y Dato
[CR] Cadigo de Control 1 byte | [CR] (0x0OD)

El paquete de recepcion tiene un campo de
datos de 104-byte, conteniendo los valores de

Formato de la recepcion

13 items. STX |Nodo| Dato BCC| [CR]
Elemento Descripcion Tam. Valor
STX Cadigo de Control (STart/ TeXt) |1byte |STX (0x02)
Nodo Nodo (estacidn) direccion 2 bytes | 01 a 32
Dato Dato de transmision 104 (ver préxima tabla)
bytes
BCC Bloque de verificacion 2 bytes | OR exclusiva de nodo, Comando
y Dato
[CR] Caodigo de Control 1 byte |[CR] (0x0D)

>
©
D
>
Q
(@}
D
w
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Los datos del paquete de recepcion contienen en 8-byte los valores de 13 items, listados en la

tabla abajo:
No. Item Un(;da Multiplicador | Dato Notas
1 | Frecuencia de salida Hz 100 8 bytes | Dec. ASCII céd.
2 | Corriente de salida A 10 8 bytes | Dec. ASCII cdd.
3 | Sentido de giro — — 8 bytes | 0 = Stop
o 1=FWD
@ 2=REV
° 4 | Valor PID % 100 8 bytes | Dec. ASCII cod.
§— 5 | Entradas inteligentes — — 8 bytes | Dec. ASCII céd.
6 | Salidas inteligentes — — 8 bytes | Dec. ASCII cdd.
7 | Conversor de frecuencia — 100 8 bytes | Dec. ASCII céd.
8 | Torque de salida % 1 8 bytes | Dec. ASCII cdd.
9 | Tension de salida \Y 10 8 bytes | Dec. ASCII cod.
10 | Potencia eléctrica kw 10 8 bytes | Dec. ASCII céd.
11 | Reservado — — 8 bytes = 00000000
12 | Tiempo en Modo Run horas 1 8 bytes | Dec. ASCII céd.
13 | Tiempo alimentado horas 1 8 bytes | Dec. ASCII cod.

Los 8 bits de datos para las entradas y salidas inteligentes tienen un bit en el campo de datos
para cada punto de E/S en ON, segun la tabla siguiente:

Terminal Item Dato
[1] Entrada 1 00000001
[2] Entrada 2 00000002
[3] Entrada 3 00000004
[4] Entrada 4 00000008
[5] Entrada 5 00000010
[6] Entrada 6 00000020
[7] Entrada 7 00000040
[8] Entrada 8 00000080

[FW] Directa 00000100
[11] Salida 1 00000001
[12] Salida 2 00000002
[13] Salida 3 00000003
[14] Salida 4 00000008
[15] Salida 5 00000010
[AL] Relé de alarma 00000020
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El comando 04 lee el estado del inverter. El
formato del comando 04 sigue la especificacion

Comando — 04 Formato del paquete

del diagrama. El formato de la transmisién no STX |Nodo| Comando | BCC|[CR]

tiene campo de datos.
Elemento Descripcion Tam. Valor
STX Codigo de Control (STart/ TexXt) |1byte | STX (0x02)
Nodo Nodo (estacién) direccion 2 bytes | 01 a 32
Comando | Comando de transmisién 2 bytes | 04 >
BCC Bloque de verificacion 2 bytes | OR exclusiva de nodo, Comando -‘S?

y Dato %

[CR] Cadigo de Control 1byte |[CR] (0XOD) o

El paquete receptor tiene un campo de datos de 8-
byte, conteniendo los valores de los tres items de

Formato del paquete

disparo (mas un campo de reserva). STX |Nodo!| Dato BCC|[CR]

Elemento Descripcion Tam. Valor

STX Codigo de Control (STart/ TeXt) |1byte | STX (0x02)

Nodo Nodo (estacién) direccion 2 bytes | 01 a 32

Data Dato de transmision 8 bytes | (ver tabla siguiente)

BCC Bloque de verificacién 2 bytes | OR exclusiva de nodo, Comando
y Dato

[CR] Cadigo de Control 1 byte |[CR] (0x0D)

Los datos de disparo estan organizados

Contenido del dato

como se muestra. La tabla lista los
cédigos y sus significados.

Estado A | Estado B Estado C | (reservado)

Cédigo Estado A, Definicion Estado B, Definicion Estado C, Definicion
00 Estado inicial Parado
01 En Run Parado
02 Parado En disparo Desaceleracion
03 En Run Velocidad constante
04 En giro libre Aceleracion
05 En “jog” — Directa
06 En frenado dindmico — Reversa
07 En re arranque — Reversa desde directa
08 En disparo — Directa desde reversa
09 En baja tensién — Arranque directa
10 — — Arranque reversa
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Comando — 05

m
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El comando 05 lee la historia de disparo del

inverter. EI formato del comando 05 sigue la

Formato del paquete

especificacion del diagrama. El paquete de trans- | STX | Nodo| Comando | BCC|[CR]
mision no tiene campo de datos.

Elemento Descripcion Tam. Valor

STX Caodigo de Control (STart/ TeXt) |1byte | STX (0x02)

Nodo Nodo (estacion) direccion 2 bytes | 01 a 32

Comando | Comando de transmision 2 bytes | 05

BCC Bloque de verificacion 2 bytes | OR exclusiva de nodo, Comando

y Dato
[CR] Cadigo de Control 1 byte | [CR] (0x0OD)

El paquete rec
440-byte. Con

eptor tiene un campo de datos de
siste de 8-byte en total que

Formato del paquete

acumulan los eventos de disparo, seguidos por 6 STX |Nodo| Dato BCC| [CR]
“strings” de 72-byte para almacenar los datos.
Campo de datos
Cuenta Disp. 1 Disp. 2 Disp. 3 Disp. 4 Disp. 5 Disp. 6
Elemento Descripcion Tam. Valor
STX Cadigo de Control (STart/ TeXt) | 1byte | STX (0x02)
Nodo Nodo (estacion) direccion 2 bytes | 01 a 32
Dato Dato de transmision 440 (ver préxima tabla)
bytes
BCC Bloque de verificacién 2 bytes | OR exclusiva de nodo, Comando
y Dato
[CR] Caodigo de Control 1 byte | [CR] (0x0D)

Abajo se listan los 9 bytes que guardan los eventos de disparo. El dato contiene el multiplicador
que ajusta el punto decimal. Al dividir el dato por este factor se obtiene el valor real.

No. Item Unidad | Multiplicador | Dato Notas
1 Causa del disparo — — 8 bytes | Cadigo
2 Estado A del inverter — — 8 bytes | Igual al dato del
3 Estado B del inverter — — 8 bytes comando 04
4 Estado C del inverter — — 8 bytes
5 Frecuencia de salida Hz 10 8 bytes | Dec. ASCII cod.
6 Tiempo acumulado de run | horas 1 8 bytes | Dec. ASCII céd.
7 Corriente de salida A 10 8 bytes | Dec. ASCII céd.
8 | Tension de salida \% 10 8 bytes | Dec. ASCII cdd.
9 | Tiempo de alimentacion horas 1 8 bytes | Dec. ASCII céd.
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Para el Comando 05, los eventos histori-
cos 2, 3,y 4 tienen los cédigos A, By C,

Campo de datos

byte 2 byte 3 byte 4

respectivamente. Las tablas debajo
proporcionan las descripciones.

Estado A | Estado B

Estado C

Cédigo Estado A, Definicion Estado C, Definicion

00 Estado inicial En reset

01 En parada

02 En parada En desaceleracion ﬁ
03 En RUN Velocidad constante %
04 En giro libre del motor En aceleracion %
05 En “jogging” En 0 Hz, en RUN

06 En frenado dinamico En RUN

07 En re arranque En frenado dinamico

08 En disparo En restriccion de s/carga

09 En baja tension

Cddigo
Bit Estado B, Definicién de
Error

0 Puesta a tierra E14

1 Error de IGBT, fase U E30

2 Error de baja tension E09

3 Proteccion de sobre tension EO07

4 Disparo térmico E21

5 Error de IGBT, fase V E30

6 Error de IGBT, fase W E30

7 Error de Compuerta E23
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Comando — 06

El comando 06 lee el valor de un parametro  Formato del paquete

simple del inverter, el que esta especificado

por el campo de datos del comando. STX |Nodo| Comando |Dato | BCC|[CR]
Elemento Descripcion Tam. Valor
STX Caodigo de Control (STart/ TexXt) |1byte | STX (0x02)
Nodo Nodo (estacion) direccion 2 bytes | 01 a 32
E Comando | Comando de transmision 2 bytes | 06
2 Dato Bloque de verificacién 4 bytes | (ver tabla abajo)
§' BCC Cadigo de Control 2 bytes | OR exclusiva de nodo, Comando
y Dato
[CR] Codigo de Control (STart/ TeXt) | 1byte |[CR] (0x0D)

El formato receptor incluye un caracter ACK  Formato del paquete
(reconocimiento), seguido de algin campo de

datos de 8-byte. STX |Nodo| ACK Dato | BCC|[CR]
Elemento Descripcion Tam. Valor
STX Cadigo de Control (STart/ TeXt) | 1byte | STX (0x02)
Nodo Nodo (estacion) direccion 2 bytes | 01 a 32
ACK Cadigo de control (ACK) 1 byte | ACK (0x06)
Data Valor del pardmetro 8 bytes | Valor del parametro por 10, en
cédigo ASCII,

excepto para HO03 y H203 (ver
tabla debajo)

BCC Cddigo de Control 2 bytes | OR exclusiva de nodo, Comando
y Dato
[CR] Cadigo de Control (STart/ TeXt) | 1byte |[CR] (0x0D)

Usar los codigos de la tabla debajo para cargar los pardmetros HO3 y H203 (seleccion de la
potencia del motor).

Cadigo, Dato 00 01 02 03 04 05 06 07 08 09 10
Modo Jap6n o U.S.A. 02kw | — | 04 | — |05 — |15 (22| — | 37| —
(B85 =000 02)

Modo EU (B85=01) 02kw | 037 | — [055(075| 1.1 | 15|22 |30 | — | 40

Cadigo, Dato 11 12 13 14 15 16 17 18 19 20 21

Modo Japéno U.S.AA. | 55kw | 75 | 11 | 15 |185| 22 | 30 | 37 | 45 | 55 | 75
(B85 = 00 0 02)

Modo EU (B85=01) 55kW | 75 | 11 | 15 |185| 22 | 30 | 37 | 45 | 55 | 75
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Comando — 07 El comando 07 ajusta un valor de parametro igual al valor especificado en la transmision. El
formato del paquete del comando 07 sigue el diagrama dado abajo.

Form. paquete

STX | Nodo | Comando Pardmetro |Dato | BCC| [CR]

Elemento Descripcion Tam. Valor
STX Codigo de Control (STart/ TexXt) |1byte | STX (0x02) >
Nodo Nodo (estacién) direccion 2 bytes | 01 a 32, y FF (“broadcast” todos) -§~
Q
Comando | Comando de transmisién 2 bytes | 07 g'
Parametro | Cddigo de funcién de parametro | 4 bytes | F002..., A001..., B001..., C001..., w
HO003..., POOL...
Dato Dato de transmision 8 bytes | Valor del pardmetro por 10, en
cédigo ASCII,
excepto para HO03 y H203 (ver
tabla debajo)
BCC Bloque de verificacion 2 bytes | OR exclusiva de nodo, Comando
y Dato
[CR] Cadigo de Control 1 byte | [CR] (0x0D)

Notar que el parametro FOO1, frecuencia de salida, puede ser ajustado mas directamente con el
comando 01 que con este. Usar los codigos de la siguiente tabla para ajustar H003 y H203.

Cadigo, Dato 00 01 | 02 | 03 | 04 | 05 | 06 | O7 | 08 | 09 | 10
Modo Japon o U.S.A. 02kW | — | 04 | — |05 — |15 (22| — |37 | —
(B85 =000 02)

Modo EU (B85=01) 02kw [ 037| — | 055|075 11 |15 (22| 30| — | 40

Cadigo, Dato 11 12 13 14 15 16 17 18 19 20 21

Modo Japon o U.S.A. | 55kw | 7.5 | 11 | 15 |185| 22 | 30 | 37 | 45 | 55 | 75
(B85 =00 0 02)

Modo EU (B85=01) 556kw | 75 | 11 | 15 [185| 22 | 30 | 37 | 45 | 55 | 75
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Comando — 08 El comando 08 inicializa el inverter llevandolo a los valores por defecto. Primero, se debe
ajustar el parametro B084 (usar el comando 07) para especificar si se desea o0 no borrar la histo-
ria. También ajustar B0O85 para especificar el pais de inicializacion (usar el comando 07).
El formato del comando 08 se presenta en la Formato del paquete
tabla siguiente.
STX |Nodo| Comando | BCC|[CR]
Elemento Descripcion Tam. Valor
m STX Cadigo de Control (STart/ TeXt) | 1byte | STX (0x02)
[}
§ Nodo Nodo (estacion) direccion 2 bytes | 01 a 32, y FF (“broadcast” todos)
8 Comando | Comando de transmisién 2 bytes | 08
<
BCC Bloque de verificacién 2 bytes | OR exclusiva de nodo, Comando
y Dato
[CR] Caodigo de Control 1 byte | [CR] (0x0D)
Comando - 09 El comando 09 verifica si es 0 no posible ajustar  Formato de transmisién

un parametro particular en la EEPROM. El

formato del comando 08 sigue la especificacion | STX | Nodo| Comando | BCC|[CR]
de la siguiente tabla.

Elemento Descripcion Tam. Valor

STX Codigo de Control (STart/ TexXt) |1byte | STX (0x02)

Nodo Nodo (estacion) direccion 2 bytes | 01 a 32

Comando | Comando de transmision 2 bytes | 09

BCC Bloque de verificacién 2 bytes | OR exclusiva de nodo, Comando

y Dato
[CR] Cddigo de Control 1 byte | [CR] (0x0OD)

El formato receptor incluye un caracter ACK  Formato del paquete

(reconocimiento), seguido de algin campo de

datos 2-byte con el resultado. STX | Nodo| ACK Dato BCC| [CR]
Elemento Descripcion Tam. Valor
STX Codigo de Control (STart/ TexXt) |1byte | STX (0x02)
Nodo Nodo (estacion) direccion 2 bytes | 01 a 32
ACK Caodigo de control (ACK) 1 byte | ACK (0x06)
Dato Valor del parametro 2 bytes | 00 = no se puede ajustar,
01 = se puede ajustar
BCC Bloque de verificacién 2 bytes | OR exclusiva de nodo, Comando
y Dato
[CR] Caodigo de Control 1 byte | [CR] (0x0D)
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Comando — OA

Comando — 0B

El comando OA ajusta el valor en la EEPROM.
El formato del comando OA sigue la especifi-

Formato del paquete

g 8oipuady

cacion de la siguiente tabla.
STX |Nodo| Comando | BCC|[CR]
Elemento Descripcion Tam. Valor
STX Cobdigo de Control (STart/ TexXt) |1byte | STX (0x02)
Nodo Nodo (estacién) direccion 2 bytes | 01 a 32, y FF (“broadcast” todos)
Comando | Comando de transmision 2 bytes | 0A
BCC Bloque de verificacion 2 bytes | OR exclusiva de nodo, Comando
y Dato
[CR] Cadigo de Control 1 byte |[CR] (0x0D)

El comando 0B recalcula las constantes internas del motor. Usar esta funcién luego que la
frecuencia base o algun otro pardmetro Hxxx fue cambiado via comando de red.

El formato del comando 0B sigue la especifi-

Formato del paquete

cacion de la siguiente tabla.
STX |Nodo| Comando | BCC|[CR]
Elemento Descripcion Tam. Valor
STX Codigo de Control (STart/ TeXt) |1byte | STX (0x02)
Nodo Nodo (estacién) direccion 2 bytes | 01 a 32
Comando | Comando de transmisién 2 bytes | 0B
BCC Bloque de verificacién 2 bytes | OR exclusiva de nodo, Comando
y Dato
[CR] Cadigo de Control 1 byte | [CR] (0x0D)
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Informacion de Referencia para la Comunicacion

Inverter

Respuesta
Afirmativa

Inverter

Respuesta

Negativa

La respuesta normal afirmativa del inverter usa el
caracter ACK en el campo de datos. EI formato del

paquete se especifica en la siguiente tabla.

Formato del paquete

STX |Nodo| ACK | BCC|[CR]

Elemento Descripcion Tam. Valor
STX Caodigo de Control (STart/ TeXt) |1byte | STX (0x02)

Nodo Nodo (estacion) direccion 2 bytes | 01 a 32
ACK Caodigo de control (ACK) 1 byte | ACK (0x06)

BCC Bloque de verificacién 2 bytes | OR de Nodo y ACK
[CR] Cddigo de Control 1 byte | [CR] (0x0OD)

La respuesta normal afirmativa del inverter usa
el caracter NAK (reconocimiento negativo) en
el campo de datos. El formato del paquete se
especifica en la siguiente tabla.

Formato del paquete

STX | Nodo

NAK | €0dig0 | gec | [cR]
de error

Elemento Descripcion Tam. Valor
STX Codigo de Control (STart/ TeXt) |1byte | STX (0x02)
Nodo Nodo (estacion) direccion 2 bytes | 01 a 32
Dato Caodigo de error — razon para 2 bytes | (ver cédigos de error en la
reconocimiento negativo siguiente tabla)
NAK Caodigo de control 1 byte | NAK (0x15)
(Reconocimiento negativo)
Cad. error | Codigo representativo del error 1 byte | (ver tabla abajo)
BCC Bloque de verificacion 2 bytes | OR de Nodo, Dato y NAK
[CR] Caodigo de Control 1 byte | [CR] (0x0D)
Los codigos de error para NAK son:
eCrc,r)glr Descripcion del Error ;?g'r Descripcion del Error
01H | Error de paridad 07H | Error de “buffer overrun”
02H | Error de control de suma 08H | Error de “time-out”
03H | Error de “Framing” 11H | Error de comando anormal

04H | Error de “Overrun”

13H | Test de cddigo de error

05H | Error de protocolo

16H | Error de parametro cdd./valor

anormal

06H | Cddigo de error ASCII

Si un computador cabecera envia un comando a todos los inverters, no retornara respuesta al

mismo.
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Cddigo de
Control de
Bloque (BCC)

Tabla de Cddigo
ASCII

Esta seccion muestra como el protocolo del inverter comprueba el bloque de control de cédigo
BCC. EI BCC es calculado para cada paquete transmitido y se usa para verificar la integridad
del dato transmitido. Ejemplo: muestra el comando 01 que ajusta frecuencia del inverter a 5Hz

Formato del paquete

STX |Nodo| Comando |Dato | BCC|[CR]

‘ Caodigo ASCII
» (0x02)
> 01 (0x 30 31)
>
> 01 (0x 30 31) 3
>
» 000500 (Ox 30 30 30 35 30 30) g
(0]
> 0 (Ox 30 35) W
» (0xO0D)

El blogque de control de codigo es calculado en cédigo ASCII (ver abajo) y aplica una operacién
OR exclusiva (XOR). Comienza con el primer par de bytes, el resultado de esta operacion se
usa para el calculo con el tercer par de byte, y asi sucesivamente. Para este ejemplo, el célculo
BCC se muestra abajo.

Datos

30 31 30 31 30 30 30 35 30 30

T
01

31
XOR
00 - .
resultados intermedios
30 <
L |
00
L
30
L
05
L
35
[

05 —» BCC

La tabla debajo muestra sélo los codigos ASCII para los parametros dados.

Caracter Cod. ASCII Caracter Cod. ASCII Caracter Caod. ASCII
STX 02 4 34 C 43
ACK 06 5 35 D 44

CR 0D 6 36 E 45
NAK 15 7 37 F 46
0 30 8 38 H 48
1 31 9 39 P 50
2 32 A 41 — —
3 33 B 42 — —
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Modo de Test de  El modo de test de comunicacion verifica que el inverter pueda enviar y recibir via puerto serie
Comunicacién RS485. Seguir los pasos dados abajo para su realizacion.

1. Quitar el cable serie (si esta presente) conectado al conector TM2 del bloque de terminales
de control, como se ve abajo.

m

[}

Q

©

C

\G') . 7

<% Comunicacion

serie
""" NOTA: No es necesario conectar un puente de cierre de lazo. El puerto RS485 usa un trancep-
tor para comunicacién, el que simultaneamente transmite y recibe.

2. Usar el panel frontal para ajustar la velocidad de comunicacion en el parametro C071,
Elegir C071=02 y presionar la tecla Store. El valor 02 es el que permite la opcion test.
Ahora el inverter esté listo para realizar el control.

3. Quitar la alimentacion del inverter y darla otra vez. Observar la pantalla y comparar los
resultados con lo mostrado debajo.

OK Fallé

}

4. Presionar la tecla Stop/Reset y regresar el inverter a la operacién normal.

5. Cambiar C071 al valor original (por defecto C071=04). De otra forma, mientras C071=02,
el inverter realizara la operacion de control cada vez que se lo energice.
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Modo ModBus de Comunicaciéon

Procedimiento de El maestro de la red envia un paquete para iniciar la comunicacién con un esclavo, segin se
Transmision muestra en la tabla debajo.

Dispositivo transmisor: Pregunta

Comp.

(maestro) | |

> | Respuesta

Inverter : ‘

(esclavo) T |

| |

>

Tiempo latente (intervalo de silencio = C078)

g 8oipuady

» Pregunta - Paquete enviado desde el equipo de control externo al inverter
» Respuesta - Paquete retornado desde el inverter al equipo de control externo

» Tiempo de espera (C077) - Si el inverter no puede completar la recepcion de una pregunta
del maestro dentro del periodo de comunicacion, el inverter responde a la pregunta y espera
recibir la pregunta desde el comienzo. Subsecuentemente, el inverter retorna no respuesta al
sistema maestro.

Luego de ocurrir un exceso de tiempo, el inverter opera de acuerdo a la funcién C076,
accion seleccionada a seguir (ver tabla debajo). La visualizacion del exceso de tiempo
comienza cuando al primera comunicacion se forma luego de alimentar al inverter o luego
del reset.

El exceso de tiempo de recepcion se visualiza s6lo cuando el inverter se comunica con el
sistema maestro.

Funcién

Cédigo Nombre/Descripcion OPE Rango y Ajustes

00 Disparo (E41)
01 Disparo (E41) luego de desacel. y parar

Seleccién de la accion
C076 ante un error de 02 Sin accion (ignora el error)
comunicacion

03 Giro libre del motor
04 Desacelera y para
Tiempo de exceso de recepcion 0.00 a 99.99 (segundos)

corr Temporizador limite de tiempo de
exceso

C078 Tiempo de espera a la comunicacion | 0.0 a 1000 (milisegundos)

Tiempo de espera hasta que el
inverter comienza a enviar una
respuesta luego de recibir una
pregunta (excluyendo el intervalo
de silencio)

El inverter siempre envia un paquete de respuesta luego de recibir un paquete de pregunta. El
inverter no inicia una comunicacion con el maestro.
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Configuraciéndel Cada paquete se formatea como sigue:
Mensaje:

Pregunta Formato del Paquete

Cabecera (intervalo de silencio)

Direccion del esclavo

Funcién cédigo

Dato

Codigo de control de error

Transporte (intervalo de silencio)

m
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Direccion del esclavo:

 Este es un nimero de 1 a 32 asignado a cada inverter (esclavo). (Sélo el inverter que tiene
asignada la direccion en el paquete de la pregunta, es el que la recibira.)

 Cuando se especifica la direccion “0”, la pregunta puede ser dirigida a todos los inverters
simultdneamente (“broadcasting”).

« En “broadcasting”, el maestro no puede leer los datos del inverter o establecer la respuesta.

Dato:
+ El dato contiene una funcién de comando.
 El formato del dato usado en el SJ7002 corresponde al formato de datos en ModBus.

Nombre del Dato Descripcion
“Coil” Dato binario que puede ser referenciado y cambiado (1 bit)
Registro “Holding” Dato de 16-bit que puede ser referenciado y cambiado

Funcién codigo:

Especifica una funcion que se le puede hacer ejecutar al inverter. Se listan debajo las funciones
cbdigos disponibles en el SJ7002.

Maximo tamano de

Funcién L dato (bytes Maximo nimero de datos
o Funcion - . -
Cadigo disponibles por por mensaje
mensaje)
01h Lectura del estado del “coil” 4 32 “coils” (en bits)

03h Lectura del registro “holding” 4 registros (en bytes)

8
05h Escritura en “coil” 2 1 “coil” (en bits)
2

06h Escritura en registro “holding” 1 registro (en bytes)

08h Ensayo del lazo — —

OFh Escritura en “coils” 4 32 “coils” (en bits)
10h Escritura en registros 4 4 registros (en bytes)
“holding”

Control de error:
El Modbus-RTU usa para el control de error el CRC (Control Ciclico de Redundancia).

» El c6digo CRC de 16-bit es generado por bloques de 8-bit de largo arbitrario.
« El codigo CRC es generado por un generador polinomial CRC-16 (X16+ X1+ X2+ 1).




B-23

Inverter SJ7002

Cabeceray transporte (intervalo de silencio):

Latente, es el tiempo entre la recepcion de una pregunta desde el maestro y la transmisién de
una respuesta desde el inverter.

» Lacabeceray el transportador ajustan el tiempo total que deberia esterar el inverter antes de
enviar una respuesta después de recibir la pregunta desde el sistema maestro.

» Asegurarse de especificar el tiempo correspondiente a la transmision de 3.5 caracteres (24
bits) como tiempo de espera. Si se especifica un tiempo mas corto (correspondiente a la
transmision de menos de 3.5 caracteres), el inverter no respondera.

» El tiempo de espera normal es la suma del intervalo de silencio (correspondiente a los 3.5

caracteres de transmision) y el tiempo de espera a la comunicacién (C078). =z

. ., . . - . o

Configuraciondel Tiempo requerido para la comunicacion: 3

: » Después de recibir una pregunta, el inverter espera por la suma del tiempo de silencio 3
Mensaje Después de recib pregunta, el inverter espera por | del tiempo de sil

Respuesta (correspondiente a los 3.5 caracteres de transmisién) y el tiempo de espera a la o

comunicacion (C078) antes de enviar la respuesta.

» Después de recibir una respuesta desde el inverter, el sistema maestro debe esperar por el
intervalo de silencio (correspondiente a los 3.5 caracteres de transmisién) o mas entes de
enviar la proxima pregunta al inverter.

Respuesta normal:

 Si la pregunta especifica la funcion codigo (08h) para el lazo del test, el inverter retorna una
respuesta que tiene el mismo contenido que la pregunta.

« Si la pregunta especifica una funcion cédigo (05h, 06h, OFh, o 10h) para escritura de datos
en registros o “coils”, el inverter retorna la pregunta sin cambio como respuesta.

« Si la pregunta especifica una funcion codigo (01h o 03h) para lectura de un registro o “coil”,
el inverter retorna una respuesta que contiene la direccion del esclavo y la funcién codigo
especificada en la pregunta y el dato leido desde el registro o “coil”.

Respuesta cuando ocurre un error:

» Cuando hay algun error en la pregunta (excepto por error de transmisién), el inverter retorna
una respuesta excepcion sin ejecutar nada.

 Se puede controlar el error por la funcion codigo en la respuesta. La funcién cédigo de la
respuesta excepcion es la suma de la funcién cddigo de la pregunta y 80h.

 El contenido del error es conocido desde el cddigo excepcion.

Configuracion del campo

Direccion del esclavo

Funcion codigo

Cadigo excepcion

CRC-16
Codigo excepcion Descripcion
01lh La funcion especificada no esta incluida.
02h La direccidn especificada no esté cargada.
03h El formato del dato especificado no es aceptable.
21h El dato a ser escrito en un registro esta fuera del inverter.
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Cddigo excepcion Descripcion

22h La funcion especificada no esta disponible en el inverter.

Funcién cuyo contenido no puede ser cambiado mientras el inverter
estd en servicio.

Funcién sometida a un comando ENTER en run (UV)

Funcion para escribir un registro durante el disparo (UV)

Funcion para escribir en un registro de sélo lectura (o “coil”)

No hay respuesta:

En los casos mencionados abajo, el inverter ignora la pregunta y no envia respuesta.
» Cuando recibe una pregunta dirigida a todos

 Cuando detecta un error de transmision en la recepcion de la pregunta

« Cuando la direccidn del esclavo cargada en la pregunta no es igual a la direccion del inverter
a quién fue dirigida

m
)
2
©
c
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 Cuando el intervalo entre los elementos de datos forman un mensaje mas corto que 3.5
caracteres

« Cuando el largo del dato de la pregunta es invalido

NOTA: Proveer un temporizador en el maestro y hacer que el maestro retransmita la misma

pregunta cuando no se recibe respuesta en el periodo establecido después que la pregunta fue
enviada.
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Explicacion de la Lectura del Estado del “Coil” [01h]:
Funcion Codigo  Esta funcion lee el estado (ON/OFF) del “coil” seleccionado. Se presenta debajo, un ejemplo.
» Leer los terminales inteligentes [1] a [6] de un inverter esclavo de direccion “8.”

» Este ejemplo asume que los terminales inteligentes tienen el estado listado debajo (“coils”
13y 14 en OFF).

Item Dato
Terminal inteligente [1] [2] [3] [4] [5] [6]
Ndmero de “coil” 7 8 9 10 11 12 %’
fo
Estado de terminal ON ON ON OFF ON OFF 3
8
w
Pregunta: Respuesta:
No Nombre del campo SR No Nombre del campo SJEmpIY
' (hex) ' (hex)
1 Direccion *1 08 1 Direccion 08
2 | Funcién codigo 01 2 | Funcidn codigo 01
3 | Numero del “coil” de 00 3 | Tamafio (en bytes) 01
arranque (orden alto) 4 Dato del “coil” *4 17
4 Nuamero del “coil” de 06
arranque (orden bajo) 5 | CRC-16 (orden alto) 12
(orden alto) *2
B o Nota 4: El dato es transferido por un
6 Z‘)‘:&?}r%g% *020 il 06 namero especifico de bytes
J (tamafio del dato).
7 | CRC-16 (orden alto) 5C
8 | CRC-16 (orden bajo) 90

Nota 1: Envio gral. deshabilitado.

Nota 2: El nimero de “coil” de arranque es
uno menos que el namero de “coil”
a ser leido primero.

Nota 3: Cuando se especifica 0 0 mas de
32 como numero de “coil”, se
retorna un cddigo de error“03h”.

 El dato ajustado en la respuesta muestra el estado de los “coils” 7 a 14.
» Eldato “17h =00010111b” indica lo asumido en el “coil” 7 como LSB.

ltem Dato

NUmero de 14 13 12 11 10 9 8 7
“COiI”

Estado del “coil” | OFF OFF OFF ON OFF ON ON ON

» Cuando un “coil” esta fuera del rango de “coils”, el dato final del “coil” a ser transmitido
contiene “0* como estado fuera de rango.

» Cuando el comando de lectura de estado de “Coil” no puede ser ejecutado normalmente, ver
la respuesta excepcién.
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Lectura de un Registro [03h]:

Esta funcion lee el contenido de un especifico nimero de registros consecutivos (de direcciones
especificas de registros). Abajo de da un ejemplo.

 Lectura de los tres factores de disparo desde el inverter de direccién “5”
» Este ejemplo asume que los tres disparos son los siguientes::

Comando SJ7002 D081 (N) D082 (N-1
NUmero de registro 0012h 0013h
% Factor de disparo (digito superior) Sabre tensién (E07) Desaceleracion (02)
%
C
‘O
<% Pregunta: Respuesta:
No Nombre del campo ElRmE No Nombre del campo SR
' (hex) ' (hex)
1 | Direccion *1 05 1 | Direccion 05
2 | Funcién cadigo 03 2 | Funcién cadigo 03
3 | NUmero de registro de 00 3 | Tamario (en bytes) *3 04
arranque (orden alto) 4 | NUmero de registro de 00
4 | Namero de registro de 11 arranque (orden alto)
arranque (orden bajo) 5 | NUmero de registro de 07
5 | Ndmero de registro 00 arranque (orden bajo)
*
(orden alto) *2 6 | NUmero de registro de 00
6 | Nimero de registro 02 arranque +1 (orden alto)
1 *
(orden bajo) *2 7 | Nimero de registro de 02
7 | CRC-16 (orden alto) 95 arranque +1 (orden bajo)
8 | CRC-16 (orden bajo) 8A 8 | CRC-16 (orden alto) 36
9 | CRC-16 (orden bajo) 37

Nota 1: Envio gral. deshabilitado.

Nota 2: EIl ndmero de “coil” de arranque es
uno menos que el nimero de “coil”
a ser leido primero.

El dato es transferido por el nimero
especificado de bytes (tamafio). En este
caso, 4 bytes son usados para retener el
contenido de los dos registros.

» El conjunto de datos en la respuesta es el siguiente:

Respuesta 4 5 6 7

Numero deregistro | +0 (orden alto) | +0 (orden bajo) | +1 (orden alto) | +1 (orden bajo)
de arranque

Estado del registro 00h 07h 00h 02h

Dato del disparo Disparo por sobre tension Desaceleracion

Cuando el comando de lectura de estado del registro no puede ser ejecutado normalmente, ver
la respuesta excepcién.
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Escritura en “Coil” [05h]:
» Esta funcién escribe los datos en un “coil” simple:

Estado del “Coil”
Dato
OFF aON ON a OFF
Cambio de dato (orden alto) FFh 00h
Cambio de dato (orden bajo) 00h 00h
P
» En el ejemplo siguiente, notar que se debe ajustar el comando del inverter A002=03): 9
» Enviando el comando de RUN a un inverter de direccion “10” S._
(@}
* Este ejemplo escribe en el “coil” nimero “1.” g)u
Pregunta: Respuesta:
No Nombre del Campo ST No Nombre del Campo SIRE
' (hex) ' (hex)
1 | Direccion *1 0A 1 | Direccion 0A
2 | Funcion codigo 05 2 | Funcion codigo 05
3 | NUmero del “coil” de 00 3 | NUmero del “coil” de 00
arranque (orden alto) arranque (orden alto)
4 | Namero del “coil” de 00 4 | Nimero del “coil” de 00
arranque (orden bajo) arranque (orden bajo)
5 | Cambio dato (orden alto) FF 5 | Cambio dato (orden FF
6 | Cambio dato (orden bajo) 00 alto)
7 | CRC-16 (orden alto) 8D 6 g;-?)b'o dato (orden 00
8 | CRC-16 (orden bajo) Al 7 | CRC-16 (orden alto) 8D
Nota 1: Envio gral. deshabilitado. 8 | CRC-16 (orden bajo)) Al

Nota 2: El nimero de “coil” de arranque es
uno menos que el namero de “coil”
a ser leido primero.

Cuando el comando de lectura de estado de “Coil” no puede ser ejecutado normalmente, ver la
respuesta excepcion.

Escritura en un Registro [06h]:
Esta funcidn escribe datos en un registro especifico. Abajo se presenta un ejemplo.
* Escribir “50Hz” como primera multi velocidad 0 (A020) en un inverter de direccion “5.”

 Este ejemplo usa el cambio de dato “50 (0032h)” para ajustar “50Hz” como resolucién del
registro “1203h”, la primera multi velocidad ajustada (A020) es 1 Hz.




B-28

Modo ModBus de Comunicacion

m
)
2
©
c
\©
o
<

Pregunta: Respuesta:
No Nombre del campo SIEE No Nombre del campo SRl
' (hex) ' (hex)
1 | Direccion *1 05 1 | Direccion 05
2 | Funcion codigo 06 2 | Funcién cddigo 06
3 | NUmero de registro de 12 3 | NUmero de registro de 12
arranque (orden alto) *2 arranque (orden alto)
4 | Numero de registro de 02 4 | Numero de registro de 02
arranque (orden bajo) *2 arranque (orden bajo)
5 | Cambio dato (orden alto) 00 5 | Cambio dato (orden 00
6 | Cambio dato (orden bajo) 32 alto)
7 | CRC-16 (orden alto) AD 6 bC:jg‘)b'o dato (orden 32
8 | CRC-16 (orden bajo) 23 7 | CRC-16 (orden alto) AD
Nota 1: Envio gral. deshabilitado 8 | CRC-16 (orden bajo) 23
Nota 2: EIl ndmero de “coil” de arranque es

uno menos que el nimero de “coil”

a ser leido primero.

Si el comando de escritura del registro no puede ser ejecutado normalmente, referirse a la
respuesta excepcion.

Test “Loopback’ [08h]:
Esta funcidn controla la transmisién maestro-esclavo usando algun test de datos. Ver ejemplo:

Envio del test de datos al inverter de direccion “1” y recepcion del test de datos desde el
inverter (como un test “loopback™).

Pregunta: Respuesta:
No. Nombre del Campo SR No. Nombre del Campo SRl
(hex) (hex)
1 | Direccion *1 01 1 | Direccion 01
2 | Funcioén codigo 08 2 | Funcion codigo 08
3 | Test, subcddigo (orden 00 3 | Test, subcodigo (orden 00
alto) alto)
4 | Test, subcddigo (orden 00 4 | Test, subcédigo (orden 00
bajo) bajo)
5 | Dato (orden alto) Alg 5 | Dato (orden alto) Any
6 | Dato (orden bajo) Alg 6 | Dato (orden bajo) Any
7 | CRC-16 (orden alto) CRC 7 | CRC-16 (orden alto) AD
8 | CRC-16 (orden bajo) CRC 8 | CRC-16 (orden bajo) 23
Nota 1: Envio gral. deshabilitado

El subcodigo de test es s6lo para (00h,00h) y no esté disponible para otros comandos.




B-29

Inverter SJ7002

Escribir en “Coils” [OFh]:

Esta funcidn escribe datos en “coils” consecutivos. Ver ejemplo:

» Cambio de estado de los terminales inteligentes de entrada [1] a [6] de un inverter de
direccion “5.”

» Este ejemplo asume que la entrada inteligente tiene los estados listados abajo.

Item Dato
Terminal inteligente [1] [2] [3] [4] [5] [6]
“Coil” nimero 7 8 9 10 1 12 Z
fo
Estado del terminal ON ON ON OFF ON OFF a
3
w
Pregunta: Respuesta:
No Nombre del Campo =lim|ple No Nombre del Campo ElRmED
' (hex) ' (hex)
1 | Direcci6n *1 05 1 Direccion *1 05
2 | Funcién cédigo OF 2 Funcién cédigo OF
3 | Numero del “coil” de 00 3 Numero del “coil” de 00
arranque (orden alto) arranque (orden alto)
4 | Namero del “coil” de 06 4 Numero del “coil” de 06
arranque (orden bajo) arranque (orden bajo)
5 | Numero del “coil” 00 5 NUmero del “coil” 00
(orden alto) *2 (orden alto) *2
6 | Numero del “coil” 06 6 NUmero del “coil” 06
(orden bajo) *2 (orden bajo) *2
7 | Byte nimero *3 02 7 CRC-16 (orden alto) 34
8 | Cambio dato (orden 17 8 CRC-16 (orden bajo) 4C
alto) *3
9 | Cambio dato (orden 00 Nota 4: El dato es transferido por un
bajo)*3 ntmero especificado de datos
(tamafio del dato).
10 | CRC-16 (orden alto) DB
11 | CRC-16 (orden bajo) 3E

Nota 1: Envio gral. deshabilitado
Nota 2: El nimero de “coil” de arranque es

Nota 3:

Cuando el comando de lectura de estado de “Coil” no puede ser ejecutado normalmente, ver la

uno menos que el nimero de “coil

a ser leido primero

El cambio dato, es un ajuste de
datos de orden alto y bajo. Por eso
cuando el tamario de dato (en
bytes) es cambiado a un ndmero
par, agregar “1” al tamafio del dato
(en bytes) p/ un nimero impar.

respuesta excepcion.
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Escritura en un Registro [10h]:
Esta funcién escribe datos en registros “holding” consecutivos. Ejemplo:

« Escribir “3000 segundos” como tiempo de aceleracion 1 (FO02) en un inverter de direccion
w“p

« El ejemplo usa el cambio dato “300000(493E0h)” para ajustar “3000 segundos” como
resolucidn del registro “holding” “0024h” y “0025h” que para el tiempo de aceleracion 1
(F002) es 0.01 segundos..

Pregunta: Respuesta:
Ejemplo Ejemplo
No. Nombre del Campo (hex) No. Nombre del Campo (hex)
1 | Direccion *1 01 1 | Direccion *1 01
2 | Funcién cadigo 10 2 | Funcién cadigo 10
3 | Direccién de inicio 11 3 | NUmero de registro de 11
(orden alto) *2 arranque (orden alto)
4 | Direccion de inicio 02 4 | NUmero de registro de 02
(orden bajo) *2 arranquw (orden alto)
5 | NUmero de registro 00 5 | NUmero de registro 00
(orden alto) (orden alto)
6 | NUmero de registro 02 6 | NUmero de registro 02
(orden bajo) (orden bajo)
7 | NUmero de byte *3 04 7 | CRC-16 (orden alto) E5
8 | Cambio de dato 1 00 8 | CRC-16 (orden bajo) 34
(orden alto)
9 | Cambio de dato 1 04
(orden bajo)
10 | Cambio de dato 2 93
(orden alto)
11 | Cambio de dato 2 EO
(orden bajo)
12 | CRC-16 (orden alto) 9E
13 | CRC-16 (orden bajo) oF

Nota 1: Envio gral. deshabilitado

Nota 2: EIl nimero de “coil” de arranque es
uno menos que el namero de “coil”
a ser leido primero

Cuando el comando de escritura del Registro no puede ser ejecutado normalmente, ver la
respuesta excepcion.
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Respuesta Excepcion:

» Toda vez que se envia una pregunta “ query” a un inverter (con excepcion de la pregunta
general), el maestro recibe una respuesta. Usualmente el inverter envia una respuesta acorde
a la pregunta. No obstante, cuando encuentra un error en la pregunta, envia una respuesta
excepcion. Esta respuesta consiste de.

Configuracion del Campo

Direccién

Funcién cédigo

Codigo excepcion
CRC-16

>
©
D
>
Q
(@}
D
w

* El contenido de cada campo es explicado abajo. El codigo de funcidn de la respuesta
excepcion es la suma del codigo de funcidn de la pregunta y 80h. El cédigo de excepcién
indica el factor de la respuesta excepcion.

Funcion Codigo
Pregunta Respuesta Excepcion

01lh 81h

03h 83h

05h 85h

06h 86h

OFh 8Fh

10h 90h

Cadigo Excepcion Descripcion

01lh La funcion especificada no esta soportada

02h La direccidn especificada no esté4 cargada

03h El formato del dato especificado no es aceptable

21h El dato a ser escrito en un registro esta fuera del inverter

22h Estas funciones especificadas no estan disponibles en:
 Funcion de cambio de un registro que no puede ser cambiado

mientras el inverter esta en servicio

 Funcidn que necesita el comando ENTER durante run (UV)
 Funcion a ser escrita en un registro durante el disparo (UV)
 Funcién de escritura en un registro solo lectura (o “coil”)
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Grabado de Dato Luego de haber escrito en un registro “holding” seleccionado por medio del comando de

en Registro
(Comando
ENTER)

escritura (06h) o por medio del comando (10h), los nuevos datos son temporarios y ain no
estan alojados en la memoria. Si se corta la alimentacion al inverter antes de grabar, los nuevos
datos se perderan regresando a los anteriores. El comando ENTER se usa para grabar estos nue-

vos datos en el inverter. Seguir las instrucciones dadas abajo para aplicar el comando ENTER.
Si se tienen que actualizar las constantes del motor, deben ser recalculadas. En cada caso usar el
registro "0900h" para el recélculo segln se describe abajo.

Comando ENTER:

 Escribe algun dato en la memoria (de un registro “holding” en 0900h) por medio del
comando Registro “Holding” [06h].

Dato Descripcion

0000 Recalculo de las constantes

0001 Almacenamiento de datos

Otros Recélculo de las constantes del motor y grabado de datos

NOTA: El comando ENTER toma mucho tiempo en ejecutarse. Se puede controlar el progreso
por medio de la sefial de escritura de datos (de un “coil” en 001Ah).

NOTA: La escritura de datos en el inverter es limitado (cerca de 100,000 operaciones de
escritura). Usar frecuentemente el comando ENTER acorta su vida.
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Listado de Datos en ModBus

Listado de » Lasiguiente tabla, lista los “coils” primarios para la interfase del inverter a la red. La tabla
“Coils” leyenda, se presenta abajo.

* Numero de “Coil” - Es el registro de la direccion para el “coil”, e hexa y decimal. La direc-
cion actual es 30001 + “offset”. El dato del “coil” es un bit simple (binario).

» Nombre - Nombre funcional del “coil”.
* R/W - Es el acceso a la s6lo lectura (R) o lectura/escritura (R/W) permitido en el inverter.
 Descripcion - Es el significado de cada uno de los estados del “coil”

>
°
fo
Lista de los Numeros de “Coils” 3
: 8
NuUmero w
Nombre R/W Descripcion
hex dec.
0000h | 00000 | (Reservado) — —
0001h | 00001 | Comando de operacién R/W | 0...Parado
1...Marcha (habilitado con A003=03)
0002h | 00002 | Sentido de giro R/W | 0..REV
1...FW (habilitado con A003=03)
0003h | 00003 | Disparo externo (EXT) R/W | 0...No hay disparos
1...Disparo
0004h | 00004 | Reset (RS) R/W | 0...Sin reset
1...Reset
0005h | 00005 | (Reservado) — —
0006h | 00006 | (Reservado) — —
0007h | 00007 | Terminal inteligente [1] R/W | 0...OFF *1
1..0N
0008h | 00008 | Terminal inteligente [2] RIW
0009h | 00009 | Terminal inteligente 3] R/W
000Ah | 00010 | Terminal inteligente [4] R/W
000Bh | 00011 | Terminal inteligente [5] R/IW
000Ch | 00012 | Terminal inteligente [6] RIW
000Dh | 00013 | Terminal inteligente [7] R/W
000Eh | 00014 | Terminal inteligente [8] R/W
000Fh | 00015 | Estado Marcha/Parada R | 0...Parado (corresponde a D003)
1..Run
0010h | 00016 | Estado FW/REV R [0..FwW
1..RV
0011h | 00017 | Inverter listo R | 0...No listo
1...Listo
0012h | 00018 | (Reservado) R —
0013h | 00019 | RUN R |0..OFF
1..0N
0014h | 00020 | FA2 - Arribo a frecuencia
(velocidad constante)
0015h | 00021 | FAZ2 - Arribo a frecuencia R
(sobre frecuencia)
0016h | 00022 | OL - Sefal de sobre carga
0017h | 00023 | OD - Desviacion del PID
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Lista de los NUmeros de “Coils”
NUmero
Nombre R/W Descripcion
hex dec.
0018h | 00024 | AL - Sefial de Alarma R |0..OFF
1..ON
0019h | 00025 | FA3 - Arribo a frecuencia
(al valor 0 mas)
001Ah | 00026 | OTQ - Sobre torque R
% 001Bh | 00027 | IP - Falta inst. de tension R
% 001Ch | 00028 | UV - Baja tension R
C
§_ 001Dh | 00029 | TRQ - Limite de torque R
001Eh | 00030 | RNT - Tiempo de operacion R
001Fh | 00031 | ONT - Tiempo de alimentacién R
0020h | 00032 | THM - Alarma térmica R
0021h | 00033 | (Reservado) — —
0022h | 00034 | (Reservado) — —
0023h | 00035 | (Reservado) — —
0024h | 00036 | (Reservado) — —
0025h | 00037 | (Reservado) — —
0026h | 00038 | BRK - Ejecucion de freno R |0..OFF
1..ON
0027h | 00039 | BER - Error de freno R
0028h | 00040 | ZS - Deteccion de 0 Hz R
0029h | 00041 | DSE - Maxima desviacion de R
velocidad
002Ah | 00042 | POK - Posic. completada
002Bh | 00043 | FA4 - Sobre frecuencia
alcanzada 2
002Ch | 00044 | FAS5 - Frecuencia ajustada 2
002Dh | 00045 | OL2 - Aviso de sobre carga 2
002Eh | 00046 | Odc - Deteccion de sefial
analdgica O desconectada
002Fh | 00047 | OIDc - Deteccion de sefial R
analégica Ol desconectada
0030h | 00048 | O2Dc - Deteccién de sefial R
analdgica O2 desconectada
0031h | 00049 | (Reservado) — —
0032h | 00050 | FBV - PID Comparacion R |0..OFF
— 1..ON
0033h | 00051 | NDc - Desconexién de
comunicacion
0034h | 00052 | LOGL1 - Resultado de la R
operacion légica 1

Nota 1: Estd en ON usualmente cuando los terminales del circuito de control estan en ON o
un “coil” estd en ON. Los terminales del circuito de control tienen prioridad. Si el
dispositivo maestro no puede resetear al “coil” en ON operar sobre el terminal para
modificar el estado.

Nota 2: El contenido de un error de transmision es retenido hasta que se cancela. (El error
puede ser cancelado mientras el inverter est4 en run.)
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Registros » Latabla siguiente lista los registros para la interfase del inverter con la red. Las leyendas de
ModBus la tabla se presentan abajo.

» Codigo Funcidn - Es el cadigo de referencia del inverter para el pardmetro o funcién (igual
que el display del teclado). Palabras largas (32) bits, listadas en dos filas; “H” y “L” indican
el orden alto y bajo de las palabras.

» Nombre - Es el nombre funcional comdn del parametro o funcion del inverter.
* R/W - Es el acceso a la solo lectura (R) o lectura/escritura (R/W) permitido en el inverter.
» Descripcidn - Es como trabaja el parametro o ajuste (igual que en el Capitulo 3).

P
Registro - Direccidn del registro para el valor, en hexa y decimal. La direccion actual es 40001 4
+ “offset”. Algunos valores tienen un byte-alto y un byte-bajo como direccion. S.
» Rango - Es el valor del rango numérico que es enviado y/o recibido de la red. 3
L o
5 : IDEA: Los valores de la red son nimeros enteros binarios. Por esto los valores no pueden
/Q\ ) llevar punto decimal, para muchos parametros este representa el valor actual (en unidades de

ingenieria) multiplicado por un valor 10 0 100. Las comunicaciones de red deben usar los
rangos listados. El inverter automéaticamente divide el valor recibido por el factor apropiado a
fin de establecer la ubicacién del punto decimal. De la misma forma, el computador cabecera
debe aplicar el mismo factor para operar con las unidades de ingenieria. No obstante, el
computador cabecera, debe escalar los valores dentro del rango indicado para enviar datos al
inverter via red.

Resolucion - Esta es la cantidad representada por LSB del valor de red, en unidades de  ing-
enieria. Cuando los datos de la red son mayores que el rango interno de datos del inverter la
resolucion de 1 bit sera fraccional..

Registros, Grupo “D” Funciones de Visualizacion
Datos de red
FCL:',Z?? Nombre R/W Descripcion Registro
g Rango Res.
hex dec.
— Estado A del Inverter R | 0 =Inicial; 1 = Esperando por el | 0003h | 00003 0a9 —
nivel de Vcc; 2 = Parado; 3 =
Run; 4 = Giro libre del motor
(FRS); 5 = Jogging; 6 = Freno
por CC; 7 = Frec. de entrada; 8 =
Re arranque; 9 = Baja tension
(Uv)
— Estado B del Inverter R | 0=Parado; 1 = Run; 0004h | 00004 0,12 —
2 = Disparado
— Estado C del Inverter R | 0=---; 1 ="Parado; 0005h | 00005 0al0 —
2 = Desaceleracion; 3 =
Velocidad constante; 4 =
Aceleracion; 5 = Giro en directa;
6 = Giro en reversa; 7 =
Transicion de rotacion de directa
areversa; 9 = Parada de giro en
directa; 10 = Parada de giro en
reversa
— Realimentacion del PID R/W 0006h | 00006
— (Reservado) — — 0007h | 00007 — —
a a
0010h | 00016
D001 | H | Visualizacion de la R | Presentacion en tiempo real de la | 1001h | 04097 0a40000 | 0.01Hz
frecuencia de salida frecuencia de salida,
D001 | L R | de 0.0 a400.0 Hz 1002h | 04098




B-36

Listado de Datos en ModBus

m
)
2
©
c
\©
o
<

Registros, Grupo “D” Funciones de Visualizacién

Datos de red

i%ré?'%n Nombre R/W Descripcion Registro
g Rango Res.
hex dec.
D002 Visualizacion de la  corri- | R | Display filtrado de la corriente 1003h | 04099 029999 0.01A
ente de salida de salida al motor (Cte. de
tiempo interna 100 mS)
D003 Sentido de giro del motor R 0 ...Parado 1004h | 04100 0,1,2 —
1...Directa
2 ...Reversa
D004 Visualizacion de la Muestra la variable de proceso 1005h | 04101 029990 0.1
variable de proceso escalada (A75 es el factor de
D004 realimentada (PV), PID escala) 1006h | 04102
D005 Estado de los terminales de R | Muestra el estado de los 1007h | 04103 | bit 0 =[1] bit 1 bit
entrada terminales de entrada 7=[8] termi-
nales
D006 Estado de los terminales de R | Muestra el estado de los 1008h | 04101 | hit0=[11] 1 bit
salida terminales de salida bit 4 =[15]
terminales
D007 Visualizacion de la Muestra la frecuencia de salida 1009h | 04105 | 0a 39960 0.01
frecuencia escalada de escalada por B0086. El punto
boo7 salida decimal indica el rango: 100Ah | 04106
XX. XX 0.002a99.99
XXX. X 100.02999.9
XXXX. 1000 a 9999
XXXX 10000 a 99990
D008 Valor actual de frecuencia Muestra la velocidad del eje del | 100Bh | 04107 -40000 a 0.01 Hz
motor convertida a frecuencia +40000
D008 100Ch | 04108
D009 Torque Muestra el nivel del torque 100Dh | 04109 | -200 a 200 1%
cuando se elige control vectorial
D010 Torque “bias” R | Muestra el nivel de torque “bias” | 100Eh | 04110 | -200 a 200 1%
en el control vectorial sin sensor
— (Reservado) — 100Fh | 04111 — —
D012 Visualizacidn del Torque Valor estimado, 1010h | 04112 | -200a 200 1%
Rango: -300.0 a +300.0%
D013 Tension de salida R | Tensidn de salida al motor 1012h | 04113 0a 6000 0.1V
Rango: 0.0 a 600.0V
D014 Potencia del inverter R | Potencia de entrada. 1013h | 04114 0a9999 0.1 kwW
Rango: 0.0 2 999.9
D015 Potencia acumulada de Potencia acumulada de entrada 1014h | 04115 | 0a 9999999 0.1
entrada del inverter; BO79 selecciona la
D015 unidad de conversion. 1014h | 04116
Rango: 0.0 2 999.9, 1000 a 9999,
0100 a 999
D016 Tiempo acumulado de Muestra el tiempo total de RUN | 1015h | 04117 | 02999900 | 1 horas
RUN del inverter en horas.
D016 Rango: 0 a 9999 / 1000 a 9999/ | 1016h | 04118
100 a 999 (10,000 a 99,900) hrs.
D017 Tiempo acumulado de R | Muestra el tiempo total de 1017h | 04119 | 0a999900 | 1 horas
(alto) alimentacion alimentacion del inverter en
horas.
DO17 R | Rango: 029999 /100.02999.9/ | 1018h | 04120
(bajo) 1000 a 9999 / 100 a 999 hrs.




Inverter SJ7002

Registros, Grupo “D” Funciones de Visualizacion

Datos de red
i%ré?%n Nombre R/W Descripcion Registro
g Rango Res.
hex dec.
D018 | —| Temperatura del disipador R | Muestra la temperatura del 1019h | 04121 | -200a22000 | 0.1°C
disipador del inverter
D019 | —| Temperatura del motor R | Muestra la temperatura interna 101Ah | 04122 | -200a2000 | 0.1°C
del motor (requiere un termistor
NTC instalado en el motor y
conectado a [TH] y [CML1])
— (Reservado) — — 101Bh | 04123 — —
— (Reservado) — — 101Ch | 04124 — —
D022 | —| Vida de componentes R | Muestra el estado de vida 101Dh | 04125 | hit0... capac. 1 bit
estimado de capacitores y bit 1...vent.
ventiladores
— (Reservado) — — 101Eh | 04126 — —
a a
1025h | 04133
D025 | H | Usuario0 R | Muestra el estado interno del EZ | 102Eh | 04142 | -2147483647 1
Sequence valor 0 a
D025 | L R [0 102Fh | 04143 | 147483647
D026 | H | Usuario 1 R | Muestra el estado interno del EZ | 1030h | 04144 | -2147483647 1
Sequence valor 1 a
D027 | H | Usuario 2 R | Muestra el estado interno del EZ | 1032h | 04146 | -2147483647 1
Sequence valor 2 a
D027 |L R 1033h | 04147 | 5147483647
D028 | H | Contador de pulsos R/W | Muestra el conteo acumulado de | 1034h | 04148 Oa 1
pulsos [PCNT] de la entrada 2147483647
D028 | L RIW inteligente (opcion cddigo 74) 1035h | 04149
D029 | H | Ajuste de posicion R | Muestra la posicion absoluta del | 1036h | 04150 | -2147483647 1
eje del motor en el modo control a
D029 | L R 1de posicion 1037h | 04151 | 2147483647
D030 | H | Realimentacion de la R | Muestra la posicion absoluta del | 1038h | 04152 | -2147483647 1
posicion eje del motor en el modo control a
Do30 | L R 1de posicion 103%h | 04153 | 2147483647
D080 | —| Conteo de disparos R | NUmero de eventos 0011h | 00017 | 0a65535 | 1evento
D081 | — R | Cddigo de error 0012h | 00018 | (ver tabla) —
R | Estado del inverter 0013h | 00019 —
R | Frecuencia (alto) 0014h | 00020 0a40000 | 0.01Hz
R | Frecuencia (bajo) 0015h | 00021
) R | Corriente 0016h | 00022 — 01A
Disparo 1 -
R | Tensién 0017h | 00023 — 1V
R | Tiempo en Run (alto) 0018h | 00024 — 1 horas
R | Tiempo en Run (bajo) 0019h | 00025
R | Tiempo en ON (alto) 001Ah | 00026 — 1 horas
R | Tiempo en ON (bajo) 001Bh | 00027
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Registros, Grupo “D” Funciones de Visualizacién

Datos de red

i%ré%%n Nombre R/W Descripcion Registro
Rango Res.
hex dec.
D082 R | Cddigo de error 001Ch | 00028 | (ver tabla) —
R | Estado del inverter 001Dh | 00029 —
R | Frecuencia (alto) 001Eh | 00030 0a40000 | 0.01Hz
R | Frecuencia (bajo) 001Fh | 00031
R | Corriente 0020h | 00032 — 0.1A
Disparo 2 R | Tension 0021h | 00033 — 1V
R | Tiempo en Run (alto) 0022h | 00034 — 1 horas
R | Tiempo en Run (bajo) 0023h | 00035
R | Tiempo en ON (alto) 0024h | 00036 — 1 horas
R | Tiempo en ON (bajo) 0025h | 00037
D083 R | Codigo de error 0026h | 00038 | (ver tabla) —
R | Estado del inverter 0027h | 00039 —
R | Frecuencia (alto) 0028h | 00040 | 0a40000 | 0.01Hz
R | Frecuencia (bajo) 0029h | 00041
) R | Corriente 002Ah | 00042 — 01A
pisparo 3 R | Tension 002Bh | 00043 — 1V
R | Tiempo en Run (alto) 002Ch | 00044 — 1 horas
R | Tiempo en Run (bajo) 002Dh | 00045
R | Tiempo en ON (alto) 002Eh | 00046 — 1 horas
R | Tiempo en ON (bajo) 002Fh | 00047
D084 Disparo 4 R | Cdédigo de error 0030h | 00048 | (ver tabla) —
R | Estado del inverter 0031h | 00049 —
R | Frecuencia (alto) 0032h | 00050 0a40000 | 0.01Hz
R | Frecuencia (bajo) 0033h | 00051
R | Corriente 0034h | 00052 — 0.1A
R | Tensién 0035h | 00053 — 1V
R | Tiempo en Run (alto) 0036h | 00054 — 1 horas
R | Tiempo en Run (bajo) 0037h | 00055
R | Tiempo en ON (alto) 0038h | 00056 — 1 horas
R | Tiempo en ON (bajo) 0039h | 00057




Inverter SJ7002

Registros, Grupo “D” Funciones de Visualizacion

Datos de red

i%ré?%n Nombre R/W Descripcion Registro
g Rango Res.
hex dec.
D085 Disparo 5 R | Cddigo de error 003Ah | 00058 | (vertabla) —
R | Estado del inverter 003Bh | 00059 —
R | Frecuencia (alto) 003Ch | 00060 0a40000 | 0.01Hz
R | Frecuencia (bajo) 003Dh | 00061
R | Corriente 003Eh | 00062 — 0.1A
R | Tension 003Fh | 00063 — 1V
R | Tiempo en Run (alto) 0040h | 00064 — 1 horas
R | Tiempo en Run (bajo) 0041h | 00065
R | Tiempo en ON (alto) 0042h | 00066 — 1 horas
R | Tiempo en ON (bajo) 0043h | 00067
D086 Disparo 6 R | Codigo de error 0044h | 00068 | (vertabla) —
R | Estado del inverter 0045h | 00069 —
R | Frecuencia (alto) 0046h | 00070 | 0a40000 | 0.01Hz
R | Frecuencia (bajo) 0047h | 00071
R | Corriente 0048h | 00072 — 0.1A
R | Tensién 0049h | 00073 — 1V
R | Tiempo en Run (alto) 004Ah | 00074 — 1 horas
R | Tiempo en Run (bajo) 004Bh | 00075
R | Tiempo en ON (alto) 004Ch | 00076 — 1 horas
R | Tiempo en ON (bajo) 004Dh | 00077
D090 Error de programacion R | Muestra los codigos de error 004Eh | 00078 | Cddigos de —
advertencia
— (Reservado) — — 004Fh | 00079 — —
a a
08FFh | 02303
— Escribe en la EEPROM W | 00. Ctes. del motor 0900h | 02304 | 0000, —
01. Graba datos en EEPROM 0001,
Otros... Recélculo de las ctes. del otros
motor y grabado en EEPROM
— (Reservado) — — 0901h | 02305 — —
a a
1000h | 4096
D102 Tension de CC Muestra la tension de CC 1026h | 04134 0a9999 0.1V
D103 Factor de carga del freno Muestra el promedio de 1027h | 04135 0a 1000 0.1%
actuacion del frenado dindmico
(%ED)
D104 Sobre carga térmica Muestra la sobre carga térmica 1028h | 04136 0a 1000 0.1%
electronica electronica estimada en el motor.
Si el valor alcanza el 100%, el
inverter disparara (E05)
— (Reservado) — — 1029h | 04137 — —
a a
102Dh | 04141
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Nota 1: Asume que la corriente nominal del inverter es 1000 (para D002).

Nota 2: Cuando el valor es 10000 (100.0 segundos), el valor en el segundo decimal es
ignorado.
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Inverter SJ7002

Cddigo del Disparo, orden ALTO

Cadigo del Disparo, orden BAJO (estado)

Cadigo Nombre Codigo Nombre
0 Sin disparo 0 Reset
1 Evento de sobre corriente a velocidad 1 Parado
constante
2 Evento de sobre corriente en 2 Desaceleracion
desaceleracion
3 Evento de sobre corriente en 3 Aceleracion
aceleracion
4 Evento de sobre corriente en otras 4 Aceleracion
condiciones
5 Proteccion contra sobre cargas 5 Comando de Run activo con 0 Hz de
referencia de velocidad
6 Sobre carga en resistor de frenado 6 Arranque
7 Proteccion contra sobre tension 7 Frenado por CC
8 Error de EEPROM 8 Restriccion de sobre carga
9 Error de baja tension 9 Operacion en progreso SON o FOC
10 Error de CT (transformador de corr.)
11 Error de CPU
12 Disparo externo
13 USP
14 Falla a tierra
15 Sobre tension de entrada
16 Falta instantanea de tension
20 Disparo térmico por baja velocidad en
ventiladores
21 Disparo térmico del inverter
23 Error de compuerta
24 Falta de fase
25 Error en circuito principal
30 Error de IGBT
35 Termistor
36 Error de freno
37 Parada de emergencia
38 Proteccion por baja velocidad
43 Error de “Easy sequence” (instruccion
invalida)
44 Error de “Easy sequence” (conteo
invalido)
45 Error 1 ejecucion de “Easy sequence”
50a59 | Disparo “Easy sequence” 0a 9
60a69 | Error tarjeta expansion #10a 9
70a79 | Error tarjeta expansion #2 0a 9
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Registros, Grupo “F” Perfil de los Parametros Principales
Dato de red
F(;Jén dciloc? Nombre R/W Descripcion Registro
g Rango Res.
hex dec.
F001 Frecuencia de salida R/W | Valor por defecto que 0001h | 00001 | 0a40000 | 0.01 Hz
determina la velocidad
F001 RW- | el motor (cuando A001 000zh | 00002
=03)
F002 | H | Tiempo de aceleracion (1) | R/W | Tiempo por defecto 1103h | 04355 la 0.01
360000 seg.
F002 | L RIW 1104h | 04356
F202 | H | Tiempo de aceleracion (1), | R/W | Tiempo por defecto, 2do | 2103h | 08451 la 0.01
2do motor motor 360000 seg.
F202 | L R/W 2104h | 08452
F302 | H | Tiempo de aceleracion (1), | R/W | Tiempo por defecto, 3er | 3103h | 12547 la 0.01
3er motor motor 360000 seg.
F302 | L RIW 3104h | 12548 g
FOO3 | H | Tiempo de desaceleracion | R/W | Tiempo por defecto 1105h | 04357 la 0.01
1) 360000 seg.
FO03 | L R/W 1106h | 04358
F203 | H | Tiempo de desaceleracion | R/W | Tiempo por defecto, 2do | 2105h | 08453 la 0.01
1), 2do motor motor 360000 seg.
r2os |L| P RIW 21060 | 08454 g
— —| (Reservado) — — 2107h | 08455 — —
a a
2202h | 08706
F303 | H | Tiempo de desaceleracion | R/W | Tiempo por defecto, 3er | 3105h | 12549 la 0.01
(1), 3er motor motor 360000 seg.
F303 R/W 3106h | 12550
— —| (Reservado) — — 3107h | 12551 — —
a a
3202h | 12802
FO04 | —| Sentido de giro por teclado | R/W 1107h | 04359
— —| (Reservado) — — 1108h | 04360 — —
a a
1200h | 04608




Inverter SJ7002

Registros, Grupo “A” Funciones Comunes

Dato de red
%Jén(;:ilog Nombre R/W Descripcion Registro
g Rango Res.
hex dec.
A001 | —| Fuente de ajuste de R/W | 00. Potenc. incorporado 1201h | 04609 | 00a07, —
frecuencia 01. Terminales 10
02. Funcion FO01
03.RS485
04 . Expansion #1
05. Expansion #2
06. Tren de pulsos
07. “Easy sequence”
10. Funcion de célculo
A002 | —| Fuente de comando de run | R/W | 01. Entrada [FW] o [RV] 1202h | 04610 | 01a05 —
02. Tecla Run
03.RS485
04. Start/stop, Exp. #1
05. Start/stop, Exp. #2
A003 | —| Frecuencia base R/W | 30. a frecuencia méaxima en 1203h | 04611 | 30alvalor 1Hz
(Hz) de A004
A203 | —| Frecuencia base, 2do R/W | 30. a frecuencia méxima en 2203h | 08707 | 30alvalor 1Hz
motor (Hz) de A204
A303 | —| Frecuencia base, 3er motor | R/W | 30. a frecuencia méxima en 3203h | 12803 | 30alvalor 1Hz
(Hz) de A304
A004 | —| Frecuencia méxima R/W | 30. a 400. (Hz) 1204h | 04612 | 30a400 1Hz
A204 | —| Frecuencia méaxima, 2do R/W | 30. a 400. (Hz) 2204h | 08708 | 30a400 1Hz
motor
— (Reservado) — — 2205h | 08709 — —
a a
2215h | 08725
A304 | —| Frecuencia maxima, 3er R/W | 30. a 400. (Hz) 3204h | 12804 | 30a400 1Hz
motor
— (Reservado) — — 3205h | 12805 — —
a a
3215h | 12821
A005 | —| Seleccion de [AT] R/W | 00. Seleccién entre [O] y 1205h | 04613 | 00a04 —
[O1] con [AT]
01. Seleccion entre [O] y
[O2] con [AT]
02. Seleccion entre [O] y
pot. del teclado
03. Seleccion entre [O1] y
pot. del teclado
04. Seleccion entre [02] y
pot. del teclado
A006 | —| Seleccion de [02] R/W | 00. No suma, [02] y[OI] 1206h | 046 00a03 —
01.Sumade [02] y [OI],
suma negativa
(reversa) no es posible
02.Suma de [02] y [OI],
suma negativa
(reversa) posible
03. Entrada [02] deshabilitada
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Registros, Grupo “A” Funciones Comunes

Dato de red
Fgén;im: Nombre R/W Descripcion Registro
g Rango Res.
hex dec.
— (Reservado) — — 1207h | 04614 — —
a a
120Ah | 04618
AQ011 | H | [O]-[L] inicio del rango R/W | Frecuencia correspondiente al | 120Bh | 04619 | 0a 40000 | 0.01 Hz
activo de frecuencia inicio de la tension de entrada
AO011 |L 120Ch | 04620
A012 | H | [O]-[L] fin del rango R/W | Frecuencia correspondiente al | 120Dh | 04621 | 0a 40000 | 0.01 Hz
activo de frecuencia fin de la tension de entrada
A012 | L 120Eh | 04622
A013 | —| [O]-[L] inicio del rango R/W | Punto de inicio para el rango 120Fh | 04623 | O al valor 1%
activo de la tension de tension A014
A014 | —| [O]-[L] fin del rango R/W | Punto de fin para el rango 1210h | 04624 | AOl13a 1%
activo de la tension activo de tension valor 100
A015 | —| [O]-[L] habilitacién del R/W | 00..Usa A011 como inicio 1211h | 04625 0,1 —
inicio de frecuencia 01..Usa 0 Hz
A016 | —| Cte. de tiempo del filtrode | R/W | n=1a 30 (donde n=numero | 1212h | 04626 | 1a 30, 31 1
frecuencia de muestras promedio); 31 =
500ms de filtrado
A017 | —| Habilitacion del “Easy R/W | 00..Deshabilitada 1213h | 04627 0,1 —
sequence” 01..Habilitada
— (Reservado) — — 1214h | 04628 — —
A019 | —| Seleccion de la operacién R/W | 00..Binaria hasta 16-valores 1215h | 04629 0,1 —
de multi velocidad usando 4 terminales
01..S6lo un bit hasta 8 estados
usando 7 terminales
A020 | H | Multi velocidad R/W | Define el perfil de la primera 1216h | 04630 | Oofrec. | 0.01 Hz
multi velocidad deinicioa
A020 |L 1217h | 04631 | frec. méx.
A220 | H | Multi velocidad, 2do motor | R/W | Define el perfil de la primera 2216h | 08726 | Oofrec. | 0.01Hz
multi velocidad, 2do motor deinicioa
A220 |L 2217h | 08727 | frac. max.
— (Reservado) — — 2218h | 08728 — —
a a
223Ah | 08762
A320 | H | Multi velocidad, 3er motor | R/W | Define el perfil de la primera 3216h | 12822 | Oofrec. | 0.01 Hz
multi velocidad, 3er motor deinicioa
A320 3217h | 12823 | frac. max.
— (Reservado) — — 3218h | 12824 — —
a a
323Bh | 12859
A021 | H | Multi velocidad 1 R/W | Define una velocidad adicional | 1218h | 04632 | 0ofrec. | 0.01 Hz
deinicioa
A021 |L 1219h | 04633 | frec. méx.
A022 | H | Multi velocidad 2 R/W | Define una velocidad adicional | 121Ah | 04634 | 0ofrec. | 0.01 Hz
deinicioa
A022 |L 121Bh | 04635 | frec. max.
A023 | H | Multi velocidad 3 R/W | Define una velocidad adicional | 121Ch | 04636 | 0o frec. | 0.01 Hz
deinicioa
A023 | L 121Dh | 04637 | frec. méx.




Inverter SJ7002

Registros, Grupo “A” Funciones Comunes

Dato de red
Fgénc;m: Nombre R/W Descripcion Registro
g Rango Res.
hex dec.
A024 | H | Multi velocidad 4 R/W | Define una velocidad adicional | 121Eh | 04638 | 0o frec. | 0.01 Hz
deinicioa
A024 121Fh | 04639 | free mas
A025 | H | Multi velocidad 5 R/W | Define una velocidad adicional | 1220h | 04640 | 0o frec. | 0.01 Hz
deinicioa
A025 | L 1221h | 04641 | frec. méx.
A026 | H | Multi velocidad 6 R/W | Define una velocidad adicional | 1222h | 04642 | 0o frec. | 0.01 Hz
deinicioa
A026 | L 1223h | 04643 | frec. méx.
A027 | H | Multi velocidad 7 R/W | Define una velocidad adicional | 1224h | 04644 | 0o frec. | 0.01 Hz
deinicioa
A027 | L 1225h | 04645 | frec max.
A028 | H | Multi velocidad 8 R/W | Define una velocidad adicional | 1226h | 04646 | 0o frec. | 0.01 Hz
deinicioa
A028 | L 1227nh | 04647 | frec. méx.
A029 | H | Multi velocidad 9 R/W | Define una velocidad adicional | 1228h | 04648 | 0o frec. | 0.01 Hz
deinicioa
A029 | L 1229h | 04649 | frec. max.
A030 | H | Multi velocidad 10 R/W | Define una velocidad adicional | 122Ah | 04650 | 0o frec. | 0.01 Hz
deinicioa
A030 |L 122Bh | 04651 | frec. max.
A031 | H | Multi velocidad 11 R/W | Define una velocidad adicional | 122Ch | 04652 | 0o frec. | 0.01 Hz
deinicioa
A031 | L 122Dh | 04653 | frec. méx.
A032 | H | Multi velocidad 12 R/W | Define una velocidad adicional | 122Eh | 04654 | 0o frec. | 0.01 Hz
deinicioa
A032 | L 122Fh | 04655 | frec. max.
A033 | H | Multi velocidad 13 R/W | Define una velocidad adicional | 1230h | 04656 | 0o frec. | 0.01 Hz
deinicioa
A033 | L 1231h | 04657 | frac. max.
A034 | H | Multi velocidad 14 R/W | Define una velocidad adicional | 1232h | 04658 | 0o frec. | 0.01 Hz
deinicioa
A034 | L 1233h | 04659 | frac. max.
A035 | H | Multi velocidad15 R/W | Define una velocidad adicional | 1234h | 04660 | Oofrec. | 0.01 Hz
deinicioa
A035 | L 1235h | 04661 frec. max.
— (Reservado) — — 1236h | 04662 — —
— (Reservado) — — 1237h | 04663 — —
A038 | —| Frecuencia de impulso R/W | Define la frecuencia de 1238h | 04664 0a999 0.01 Hz
“jog” impulso “jogging”
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Registros, Grupo “A” Funciones Comunes
Dato de red
Fgén;im: Nombre R/W Descripcion Registro
g Rango Res.
hex dec.
A039 | —| Modo de parada luego del | R/W | 00..Giro libre, “jogging” 1239h | 04665 0a5 —
impulso deshabilitado en run
01..Desaceleracién controlada,
“jogging” deshabilitado en
’ﬁ run
k3] 02..Freno por CC y parada,
g “jogging” deshabilitado en
] run
< 03..Giro libre, “jogging”
habilitado siempre
04..Desaceleracién controlada,
“jogging” habilitado
siempre
05..Freno por CC y parada,
“jogging” habilitado
siempre
— (Reservado) — — 123Ah | 04666 — —
A041 | —| Seleccion del refuerzo de R/W | 00..Refuerzo manual 123Bh | 04667 0,1 —
torque 01..Refuerzo automatico
A241 | —| Seleccion del refuerzo de R/W | 000Refuerzo manual 223Bh | 08763 0,1 —
torque, 2do motor 01..Refuerzo automatico
A042 | —| Valor del ajuste manual R/W | Se puede ajustar entre 0y 20% | 123Ch | 04668 | 0 a 200 0.1%
de la curva normal V/f
A242 | —| Valor del ajuste manual, R/W | Se puede ajustar entre 0y 20% | 223Ch | 08764 | 0a 200 0.1%
2do motor de la curva normal V/f
A342 | —| Valor del ajuste manual, R/W | Se puede ajustar entre 0y 20% | 323Ch | 12860 | 0a 200 0.1%
3er motor de la curva normal V/f
A043 | —| Frecuencia de aplicacion R/W | Ajusta la frecuencia de quiebre | 123Dh | 04669 0a500 0.1%
del refuerzo manual de la curva V/f
A243 | —| Frecuencia de aplicacion R/W | Ajusta la frecuencia de quiebre | 223Dh | 08765 0a500 0.1%
del refuerzo manual, 2do de la curva V/f
motor
A343 | —| Frecuencia de aplicacion R/W | Ajusta la frecuencia de quiebre | 323Dh | 12861 0a500 0.1%
del refuerzo manual, 3er de la curva V/f
motor
A044 | —| Seleccion de la curva R/W | 00..V/f, torque constante 123Eh | 04670 0ab —
caracteristica de V/F 01..V/f, torque variable
02..VIf, ajuste libre
03..Control vectorial sin
sensor SLV
04..Control vectorial con
dominio de OHz (SLV)
05..Control vectorial con
sensor (encoder)
A244 | —| Seleccidn de la curva R/W | 00..V/f, torque constante 223Eh | 08766 0a4 —
caracteristica de V/F, 2do 01..V/f, torque variable
motor 02..VIf, ajuste libre
03..Control vectorial sin
sensor SLV
04..Control vectorial con
dominio de OHz (SLV)
— (Reservado) — — 223Fh | 08767 — —




Inverter SJ7002

Registros, Grupo “A” Funciones Comunes

Dato de red
Fgén;im: Nombre R/W Descripcion Registro
g Rango Res.
hex dec.
A344 Seleccion de la curva R/W | 00. V/f, torque constante 323Eh | 12862 0,1 —
caracteristica de V/F, 3er 01. VI/f, torque variable
motor
— (Reservado) — — 323Fh | 12863 — —
a a
326Ch | 12908
A045 Ganancia V/f R/W | Ajusta la ganancia de tension 123Fh | 04671 | 20a 200 1%
del inverter
A046 Ajuste automatico de la R/W | Compensacion de la ganancia | 1240h | 04672 | 0a255 1
ganancia de tension de tension para el torque
A246 Ajuste automatico de la R/W | Compensacion de la ganancia | 2240h | 08768 | 0a255 1
ganancia de tension, 2do de tension para el torque
motor
A047 Ajuste automatico del R/W | Compensacion automatica del | 1241h | 04673 | 0a255 1
deslizamiento deslizamiento
— (Reservado) — — 1242h | 04674 — —
a a
1244h | 04676
A247 Ajuste automatico del Compensacion automatica del | 2241h | 08769 | 0a255 1
deslizamiento, 2do motor deslizamiento
— (Reservado) — — 2242h | 08770 — —
a a
224Eh | 08782
A051 Habilitacion del frenado R/W | 00. Deshabilitado 1245h | 04677 0,12 —
por CC 01. Habilitado
02. Frenado s6lo a la
frecuencia ajustada
A052 Frecuencia de aplicacion R/W | Frecuenciaalaqueseaplicala | 1246h | 04678 | 0a40000 | 0.01 Hz
de freno por CC CC en desaceleracion.
A053 Tiempo de espera a la R/W | Tiempo de espera luego de 1247h | 04679 0a50 0.1 seg.
aplicacion de CC llegar a la frecuencia o sefial
de [DB] antes de aplicar CC
A054 Tensién de CC a aplicar R/W | Fuerza de frenado 1248h | 04680 | 0a 100 1%
A055 Tiempo de aplicacion del R/W | Ajusta la duracion del frenado | 1249h | 04681 | 0a600 | 0.1 seg.
freno por CC en desaceleracion
A056 Freno por CC / deteccion R/W | 00. Flanco 124Ah | 04682 0,1 —
por flanco o nivel [DB] 01. Nivel
A057 Tension de CC para el R/W | Ajuste de la fuerza 124Bh | 04683 | 0a 100 1%
arranque
A058 Tiempo de aplicacion al R/W | Ajusta el tiempo de aplicacion | 124Ch | 04684 | 0a600 | 0.1 seg.
arranque de CC antes de acelerar
A059 Frecuencia de portadora R/W | 0.5 a 15 (kHz) para los 124Dh | 04685 | 5a150 | 0.1kHz
del frenado por CC modelos hasta -550xxx,
0.5a 10 (kHz) para los
modelos 750xxx a 1500xxx
— (Reservado) — — 124Eh | 04686 — —
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Registros, Grupo “A” Funciones Comunes

Dato de red
Fgén;im: Nombre R/W Descripcion Registro
g Rango Res.
hex dec.
A061 | H | Limite superior de R/W | Ajusta el limite superior de 124Fh | 04687 0,50a 0.01 Hz
frecuencia frecuencia a un valor menor al 40000
AO61 | L de (A004) 1250h | 04688
A261 | H | Limite superior de R/W | Ajusta el limite superior de 224Fh | 08783 0,50a 0.01 Hz
frecuencia, 2do motor frecuencia a un valor menor al 40000
A261 |L RW | 4e (A004) 2250h | 08784
A062 | H | Limite inferior de R/W | Ajusta el limite inferior de 1251h | 04689 0,50 a 0.01 Hz
frecuencia frecuencia a un valor >0 40000
A062 | L R/IW 1252h | 04690
A262 | H | Limite inferior de R/W | Ajusta el limite inferior de 2251h | 08785 0,50a 0.01 Hz
f ia, 2 f i lor > 4
262 L recuencia, 2do motor RIW recuencia a un valor >0 22520 | 08786 0000
— —| (Reservado) — — 2253h | 08787 — —
a a
226Eh | 08814
A063 | H | Frecuencia central del salto | R/W | Se pueden definir hasta tres 1253h | 04691 | 0240000 | 0.01 Hz
frecuencias centrales distintas
A063 R/IW 1254h | 04692
A064 | —| Ancho del salto (histéresis) | R/W | Define la banda en la que el 1255h | 04693 | 0a1000 | 0.01Hz
salto es efectivo con centro
determinado
A065 | H | Frecuencia central del salto | R/W | Se pueden definir hasta tres 1256h | 04694 | 0a 40000 | 0.01 Hz
frecuencias centrales distintas
A065 R | oo . 1257h | 04695
A066 | —| Ancho del salto (histéresis) | R/W | Define la banda en la que el 1258h | 04696 | 0a1000 | 0.01 Hz
salto es efectivo con centro
determinado
A067 | H | Frecuencia central del salto | R/W | Se pueden definir hasta tres 1259h | 04697 | 0240000 | 0.01 Hz
frecuencias centrales distintas
A067 R/W 125Ah | 04698
A068 | —| Ancho del salto (histéresis) | R/W | Define la banda en la que el 125Bh | 04699 | 0a 1000 | 0.01 Hz
salto es efectivo con centro
determinado
A069 | H | Frecuencia a la que se R/W | 0.00 a 400.0 (Hz) 125Ch | 04700 | 0a40000 | 0.01 Hz
detiene la aceleracion
A069 ! ! RIW 125Dh | 04701
A070 | —| Tiempo en que esta R/W | 0.0 a 60.0 (segundos) 125Eh | 04702 | 0a600 | 0.1seg.
detenida la aceleracion
A071 | —| Habilitacion del PID R/W | 00..PID en OFF 125Fh | 04703 0,1,2 —
01..PID en ON
02..PID en ON con el inverter
actuado
A072 | —| Ganancia proporcional del | R/W | 0.2a5.0 1260h | 0474 2a50 0.2
PID
AQ073 | —| Ganancia integral del PID | R/W | 0.0 2 999.9, 1000. a 3600. 1261h | 04705 | 0a 36000 | 0.1 seg.
(segundos)
A074 | —| Ganancia derivativa del R/W | 0.0299.99, 100.0 (segundos) | 1262h | 04706 | 0 a 10000 0.01
PID seg.
A075 | —| Escala de conversion PV R/W | 0.01299.99, 100.0 (segundos) | 1263h | 04707 | 1a9999 0.01




Inverter SJ7002

Registros, Grupo “A” Funciones Comunes

Dato de red
Fgén;im: Nombre R/W Descripcion Registro
g Rango Res.
hex dec.
AQ076 | —| Fuente de la variable de R/W | 00. [Ol] (entrada de corriente) | 1264h | 04708 | 0a3, 10 —
proceso PV 01.[O] (entrada de tension)
02. Entrada de comunicacién
03. Entrada de tren de pulsos
10. Funcidn de calculo
AQ77 | —| Reversa para PID R/W | 00. Entrada PID = SP - PV 1265h | 04709 0,1 —
(normal)
01. Entrada PID = —(SP - PV)
(reversa)
A078 | —| Limite de salida paraPID | R/W | Rango: 0.0 a 100.0 1266h | 04710 | 0a 1000 | 0.1 seg.
A079 | —| Seleccion de velocidad en | R/W | 00. Deshabilitado 1267h | 04711 0a3 —
directa para PID 01.[O] (entrada de tensién)
02. [O1] (entrada de corriente)
03.[02] (entrada de tensidn)
— (Reservado) — — 1268h | 04712 — —
A081 | —| Seleccion de AVR R/W | 00. AVR habilitado 1269h | 04713 0,12 —
01. AVR deshabilitado
02. AVR habilitado excepto en
desaceleracion
A082 | —| Seleccion de latension de | R/W | Ajustes para la clase 200V: 126Ah | 04714 — —
AVR 200/215/220/230/240 (V)
Ajustes para la clase 400V:
380/400/415/440/460/480 (V)
— (Reservado) — — 126Bh | 04715 — —
— (Reservado) — — 126Ch | 04716 — —
A085 | —| Seleccion del modo de R/W | 00. Normal 126Dh | 04717 0,1,2 —
operacion 01. Ahorro de energia
02. Aceleracion y
desaceleracion éptimas
A086 | —| Ajuste del modo ahorrode | R/W | 0.0 a 100 (segundos) 126Eh | 04718 | 0a 1000 0.1%
energia
— (Reservado) — — 126Fh | 04719 — —
a a
1273h | 04723
A092 | H | Ajuste del tiempo de R/W | Duracion del segundo 1274h | 04724 la 0.01
leracion (2 leraci6 .
2092 L aceleracion (2) RIW segmento de aceleracion 12750 | 04725 360000 seg
A292 | H | Ajuste del tiempo de R/W | Duracion del 2do. segmento de | 226Fh | 08815 la 0.01
aceleracion (2), 2do motor aceleracion, 2do motor 360000 seg.
A292 | L RIW 2270h | 08816
A392 | H | Ajuste del tiempo de R/W | Duracion del 2do. segmento de | 326Dh | 12909 la 0.01
aceleracion (2), 3er motor aceleracion, 3er motor 360000 seg.
A392 |L @ R/W 326Eh | 12910 g
A093 | H | Ajuste del tiempo de R/W | Duracién del segundo 1276h | 04726 la 0.01
desaceleracion (2) segmento de desaceleracion 360000 seg.
A093 | L RIW 1277h | 04727
A293 | H | Ajuste del tiempo de R/W | Duracion del 2do segmento de | 2271h | 08817 la 0.01
leracion, 2 leracion, 2 .
2293 L desaceleracion, 2do motor RIW desaceleracion, 2do motor 2272h | 08818 360000 seg
A393 | H | Ajuste del tiempo de R/W | Duracion del 2do segmento de | 326Fh | 12911 la 0.01
desaceleracién, 3er motor desaceleracién, 3er motor 360000 seg.
A393 |L RIW 3270h | 12912
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Registros, Grupo “A” Funciones Comunes

Dato de red
Fgén;im: Nombre R/W Descripcion Registro
g Rango Res.
hex dec.
— (Reservado) — — 3271h | 12913 — —
a a
330Bh | 13067
A094 | —| Seleccién del método de R/W | 00..terminal [2CH] 1278h | 04728 0,1,2 —
cambio de Acel2/Desacel2 01..frecuencia
02..cambio de sentido del
motor (reversa)
A294 | —| Seleccién del método de R/W | 00..terminal [2CH] 2273h | 08819 0,1,2 —
cambio de Acel2/Desacel?2, 01..frecuencia
2do motor 02..cambio de sentido del
motor (reversa)
A095 | H | Frecuenciadetransicionde | R/W | Frecuencia de salida a la que 1279h | 04729 | 0a 40000 | 0.01 Hz
Acell a Acel2 se conmuta de Acell a Acel2
A09% | L R/W 127Ah | 04730
A295 | H | Frecuenciade transicionde | R/W | Frecuencia de salida a la que 2274h | 08820 | 0240000 | 0.01 Hz
Acell a Acel2, 2do motor se conmuta de Acell a Acel2
A295 | L R/W 2275h | 08821
A096 | H | Frecuenciadetransicionde | R/W | Frecuencia de salida a la que 127Bh | 04731 | 0a 40000 | 0.01 Hz
Desacell a Desacel?2 se conmuta de desacell a
A09% | L RW | desacel2 127Ch | 04732
A296 | H | Frecuenciadetransicionde | R/W | Frecuencia de salida a la que 2276h | 08822 | 0a40000 | 0.01 Hz
Desacell a Desacel2, 2do se conmuta de desacell a
A296 | L | motor RW | desacel2 2277h | 08823
— (Reservado) — — 2278h | 08824 — —
a a
230Bh | 08971
A097 | —| Seleccidn de la curva de R/W | 00..Lineal 127Dh | 04733 0a4 —
aceleracion 01..Curva S
02..Curva U
03..Curva U invertida
04..Curva EL-S
A098 | —| Seleccidn de la curva de R/W | 00..Lineal 127Eh | 04734 0a4 —
desaceleracion 01..Curva S
02..Curva U
03..Curva U invertida
04..Curva EL-S
— (Reservado) — — 127Fh | 04735 — —
— (Reservado) — — 1280h | 04736 — —
A101 | H | [OI]-[L] inicio del rango R/W | Frecuencia correspondiente al | 1281h | 04637 | 0a40000 | 0.01 Hz
AL L activo de frecuencia RIW valor inicial de corriente 12620 | 04738
A102 | H | [OI]-[L] fin del rango R/W | Frecuencia correspondiente al | 1283h | 04739 | 0a 40000 | 0.01 Hz
i f i lor final i
A2 L activo de frecuencia RIW valor final de corriente 1284h | 04720
A103 | —| [OI]-[L] inicio del rango R/W | Valor inicial de la corriente 1285h | 04741 | Oal valor 1%
activo de corriente de A104
A104 | —| [OI]-[L] fin del rango R/W | Valor final del rango activo de | 1286h | 04742 | Valor de 1%
activo de corriente corriente Al03a
100
A105 | —| [OI]-[L] habilitacion de la | R/W | 00..Usa A101 como inicio 1287h | 04743 0,1 —
frecuencia de inicio 01..Usa OHz
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Inverter SJ7002

Registros, Grupo “A” Funciones Comunes
Dato de red
Fgén;im: Nombre R/W Descripcion Registro
g Rango Res.
hex dec.
— (Reservado) — — 1288h | 04744 — —
a a 0448
128Ch
All11 | H | [O2]-[L] inicio del rango R/W | Frecuencia correspondiente al | 128Dh | 04749 | -40000a | 0.01 Hz >
activo de frecuencia inicio del rango bipolar de 40000 4
Alll | L R/W | tensién 128Eh | 04750 >
a
Al112 | H | [O2]-[L] fin del rango R/W | Frecuencia correspondiente al | 128Fh | 04751 | -40000a | 0.01 Hz 8
activo de frecuencia final del rango bipolar de 40000 w
All2 |L R/W | tensién 1290h | 04752
Al1l13 | —| [O2]-[L] inicio del rango R/W | Valor inicial de la tension 1291h | 04753 -100 al 1%
activo de tension bipolar valor de
All4
Al14 | —| [O2]-[L] fin del rango R/W | Valor final de la tension 1292h | 04754 | Valor de 1%
activo de tension bipolar All3a
100
— (Reservado) — — 1293h | 04755 — —
a a
12A4h | 04772
Al131 | —| Ajuste de la curva de R/W | Ajusta la flecha de lacurvade | 12A5h | 04773 1al0 —
aceleracion aceleracion en 10 niveles (01 a
10)
Al132 | —| Ajuste de la curva de R/W | Ajusta la flecha de lacurvade | 12A6h | 04774 1al0 —
desaceleracion desaceleracion en 10 niveles
(01a10)
— (Reservado) — — 12A7h | 04775 — —
a a
12AEh | 04782
Al41 | —| Entrada A para la funcion | R/W | 00. Operador digital (A020/ 12AFh | 04783 0a7 —
de célculo A220/A320)
01. Potenciémetro del teclado
02. Entrada [O]
03. Entrada [OI]
04 . Puerto de comunicacién
05. Tarjeta de expansion 1
06 . Tarjeta de expansion 2
07. entrada del tren de pulsos
Al42 | —| Entrada B para la funcién | R/W | 00. Operador digital (A020/ 12BOh | 04784 0a7 —
de célculo A220/A320)
01. Potenciémetro del teclado
02. Entrada [O]
03. Entrada [OlI]
04 . Puerto de comunicacién
05. Tarjeta de expansion 1
06 . Tarjeta de expansion 2
07. entrada del tren de pulsos
A143 | —| Signo del célculo R/W | 00. ADD (A + B) 12B1h | 04785 0,12 —
01.SUB (A-B)
02. MUL (A x B)
— (Reservado) — — 12B2h | 04786 — —
A145 | H | Frecuencia ADD R/W | 0.00 a 99.99, 12B3h | 04787 | 0a 40000 | 0.01 Hz
100.0 a 400.0 (Hz)
Al45 | L RIW 12B4h | 04788
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Registros, Grupo “A” Funciones Comunes
Dato de red
Fgén;i'o: Nombre R/W Descripcion Registro
g Rango Res.
hex dec.
Al146 | —| Seleccioén del sentido de R/W | 00..Més (suma Al45 ala 12B5h | 04789 0,1 —
ADD frecuencia de salida)
01..Menos (resta Al45ala
- frecuencia de salida)
® — (Reservado) — — 12B6h | 04790t — —
S a a
5 12B8h | 04792
o
< A150 | —| Relacion de la curva de R/W | Rango: 0. a 50. 12B9 | 04793 0a50 1%
aceleracion EL-S 1
A151 | —| Relacion de la curva de R/W | Rango: 0. a 50. 12BAh | 04794 0a50 1%
aceleracion EL-S 2
Al152 | —| Relacién de la curva de R/W | Rango: 0. a 50. 12BBh | 04795 0a50 1%
aceleracion EL-S 3
A153 | —| Relacion de la curva de R/W | Rango: 0. a 50. 12BCh | 04796 0a50 1%
aceleracion EL-S 4
— (Reservado) — — 12BDh | 04797 — —
a a
1300h | 04864
Registros, Grupo “B” Funciones de Ajuste Fino
Dato de red
Fgén;i'o: Nombre R/W Descripcion Registro
g Rango Res.
hex dec.
B001 | —| Seleccion del modo de re R/W | 00. Alarma después de disparar, | 1301h | 04865 0a4 —
arranque re arranque deshabilitado
01. Reasume luego de llegar a
frecuencia de o Hz
02. Reasume luego de igualar
frecuencia
03. Reasume a la frecuencia
luego de igualar, luego
desacelera para y muestra
informacion del disparo
04. Re arranca con igualacion
activa de frecuencia
B002 | —| Tiempo considerado de R/W | Tiempo que puede estar el 1302h | 04866 | 3a250 | 0.1seg.
baja tension inverter con baja tension sin
disparar
B003 | —| Tiempo de espera antes de | R/W | Tiempo de demora antes de re 1303h | 04867 | 3a1000 | 0.1 seg.
re arrancar arrancar luego de desaparecer la
condicion de baja tension
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Dato de red
I?éndciloc? Nombre R/W Descripcion Registro
g Rango Res.
hex dec.
B004 Habilitacion del re R/W | 00 .Deshabilitado 1304h | 04868 0,1,2 —
arranque por falta / baja 01 .Habilitado
tension de entrada 02 . Deshabilitado durante la
rampa hasta parar
B005 Numero de eventos de falta | R/W | 00 .Re arranca 16 veces 1305h | 04869 0,1 —
/ baja tension antes de 01 .Re arranca siempre
disparar
B006 Habilitacion de la pérdida | R/W | 00 . Deshabilitado 1306h | 04870 0,1 —
de fase 01 .Habilitado
B007 Re arranca al umbral de R/W | Cuando la frecuencia del motor 1307h | 04871 | 0240000 | 0.01 Hz
frecuencia es menor a este valor, re arranca
B007 RW | desde 0 Hz. 1308h | 04872
B008 Re arranque luego de R/W | 00 .Siempre re arranca 1309h | 04873 0a4 —
disparar 01 . Arranca desde 0 Hz
02 . Arranca luego de igualar
frecuencia
03 .Re arranca luego de
desacelerar y parar con
igualacion de frecuencia
04 . Arranca con igualacion
activa de frecuencia
B009 Seleccion del re arranque R/W | 00 .Re arranca 16 veces 130Ah | 04874 0,1 —
luego de baja tension 01 .llimitado
B010 Conteo de re arranques R/W | 1a 3 (veces) 130Bh | 04875 la3 veces
luego de baja tensién o
sobre corriente
BO11 Tiempo de espera antes de | R/W | 0.3 a 100.0 (segundos) 130Ch | 04876 | 3 a 1000 0.1 seg.
re arrancar
B012 Ajuste del nivel térmico R/W | Rango: 0.2 * I nominala1.2* | | 130Dh | 04877 200 a 0.1%
electrénico nominal 1000
B212 Ajuste del nivel térmico R/W | Rango: 0.2 * I nominala1.2*1 | 230Ch | 08972 200 a 0.1%
electrénico, 2do motor nominal 1000
B312 Ajuste del nivel térmico R/W | Rango: 0.2 * I nominala1.2*1 | 330Ch | 13068 200 a 0.1%
electrénico, 3er motor nominal 1000
B013 Caracteristica térmica R/W | 00 . Torque reducido 130Eh | 04878 0,12 —
electrdnica 01 .Torque constante
02 . Ajuste libre
— (Reservado) — 130Fh | 04879 — —
B213 Caracteristica térmica R/W | 00 . Torque reducido 230Dh | 08973 0,1,2 —
electrénica, 2do motor 01 .Torque constante
02 .Ajuste libre
— (Reservado) — — 230Eh | 08974 — —
a a
2501h | 09493
B313 Caracteristica térmica R/W | 00 . Torque reducido 330Dh | 13069 0,1,2 —
electrdnica, 3er motor 01 .Torque constante
02 .Ajuste libre
— (Reservado) — — 330Eh | 13070 — —
a a
3506h | 13574
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Dato de red
Fgén;im: Nombre R/W Descripcion Registro
g Rango Res.
hex dec.
B015 Ajuste libre, frecuencia (1) | R/W | Punto sobre el eje X (horizontal) | 1310h | 04880 | 0a400 1Hz
para la frecuencia de ajuste libre
B016 Ajuste libre, corriente (1) R/W | Punto sobre el eje Y (vertical) 1311h | 04881 Oal 0.1A
para la corriente de ajuste libre nominal
BO17 Ajuste libre, frecuencia (2) | R/W | Punto sobre el eje X (horizontal) | 1312h | 04882 | 0a400 1Hz
para la frecuencia de ajuste libre
B018 Ajuste libre, corriente (2) R/W | Punto sobre el eje Y (vertical) 1313h | 04883 Oal 0.1A
para la corriente de ajuste libre nominal
B019 Ajuste libre, frecuencia (3) | R/W | Punto sobre el eje X (horizontal) | 1314h | 04884 | 0a400 1Hz
para la frecuencia de ajuste libre
B020 Ajuste libre, corriente (3) R/W | Punto sobre el eje Y (vertical) 1315h | 04885 Oal 0.1A
para la corriente de ajuste libre nominal
B021 Modo de la restriccion de | R/W | 00. Deshabilitado 1316h | 04886 0a3 —
sobre carga 01. Habilitado para aceleracion
y velocidad constante
02. Habilitado s6lo para
velocidad constante
03. Habilitado para acel, desacel
y velocidad constante
B022 Ajuste de la restriccion de | R/W | (0.20 x | nominal) a (2.00 x | 1317h | 04887 200 a 0.1%
sobre carga nominal) (A) 2000
B023 Relacion de desacel- R/W | 0.10 a 30.00 (segundos) 1318h | 04888 | 10a 3000 | 0.1 seg.
eracion para la restriccion
B024 Modo de la restriccion de R/W | 00. Deshabilitado 1319h | 04889 0a3 —
sobre carga (2) 01. Habilitado para aceleracion
y velocidad constante
02 . Habilitado sélo para
velocidad constante
03. Habilitado para acel, desacel
y velocidad constante
B025 Ajuste de la restriccion de | R/W | (0.20 x | nominal) a (2.00 x | 131Ah | 04890 200 a 0.1%
sobre carga (2) nominal) (A) 2000
B026 Relacion de desacel- R/W | 0.10 a 30.00 (segundos) 131Bh | 04891 | 1a3000 0.01
eracion para la restriccion seg.
O]
B027 Habilitacion de la R/W | 00. Deshabilitado 131Ch | 04892 0,1 —
supresion de sobre 01. Habilitado
corriente
B028 Corriente limite para la R/W | (0.20 x I nominal) a (2.00 x | 131Dh | 04893 200 a 0.1%
igualacion activa de nominal) (A) 2000
frecuencia
B029 Cte. de tiempo para la R/W | 10 a 3000 131Eh | 04894 | 0.01 seg. 0.01
igualacion activa de seg.
frecuencia
B030 Seleccion de la frecuencia | R/W | 00. Frecuencia al ultimo corte 131Fh | 04895
de arranque para la 01. Frecuencia maxima
igualacion activa 02. Frecuencia ajustada
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Dato de red
I?éndcilo: Nombre R/W Descripcion Registro
g Rango Res.
hex dec.
B031 | —| Seleccién de modo de R/W | 00 .Bajo nivel de acceso, [SFT] | 1320h | 04896
blogueo de Software bloqueo total de edicion
01 .Bajo nivel de acceso, [SFT]
blogquea la edicion (excepto
FOO1 y Multi-velocidades) Z
02 .Sin acceso a la edicion o
03 .Sin acceso a la edicion, Q
excepto FOO1y 2
Multi-velocidad us)
10 . Alto nivel de acceso,
incluyendo B031
— (Reservado) — — 1321h | 04897 — —
— (Reservado) — — 1322h | 04898 — —
B034 | H | Tiempo total de Run R/W | 0a9999. (0a99990), 1000 a 1323h | 04899 | 0a 65535 | 1[10-
6553 (10000 a 655300) (horas horas
B034 | L R/IW ( ) ( ) 1324h | 04900 ]
B035 | —| Restriccidn del sentido de | R/W | 00 .Habilitado Directa y Reversa | 1325h | 04901 0,1,2 —
giro 01 .Habilitado sélo en Directa
02 .Habilitado s6lo en Reversa
B036 | —| Seleccidn del arranque a R/W | 000 (corto) a 255 (largo) 1326h | 04902 | 0a255 —
tension reducida
B037 | —| Restriccion para el display | R/W | 00 .Todos 1327h | 04903 0a4d —
01 .Sélo las funciones utilizadas
02 .Sdlo las seleccionadas por el
usuario
03 .Comparacion de datos
04 .Display bésico
B038 | —| Seleccidn del display R/W | 00 .Ultimo valor mostrado antes | 1328h | 04904 0ab —
inicial de pulsar la tecla STR
01.D001
02 .D002
03 .D003
04 .D007
05 .F001
B039 | —| Habilitacién automaticade | R/W | 00 .Deshabilitado 1329h | 04905 0,1 —
los pardmetros del usuario 01 .Habilitado
B040 | —| Seleccidn del limite de R/W | 00 .4-cuadrantes 132Ah | 04906 0a4d —
torque 01 .Seleccién por dos terminales
de entrada
02 .Desde la entrada [02]
03 .Desde la expansion 1
04 .Desde la expansion 2
B041 | —| Limite de torque (1) R/W | 0. a 200. (%), no (sin limitacién) | 132Bh | 04907 | 0a 200, 1%
(directa-traccion en el 255=(no)
modo 4 cuadrantes)
B042 | —| Limite de torque (2) R/W | 0. a200. (%), no (sin limitacion) | 132Ch | 04908 | 0 a 200, 1%
(reversa-regeneracion en el 255= (no)
modo 4 cuadrantes)
B043 | —| Limite de torque (3) R/W | 0. a 200. (%), no (sin limitacién) | 132Dh | 04909 | 0a 200, 1%
(reversa-traccion en el 255= (no)
modo 4 cuadrantes)
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Registros, Grupo “B” Funciones de Ajuste Fino
Dato de red
Fgén;im: Nombre R/W Descripcion Registro
g Rango Res.
hex dec.
B044 | —| Limite de torque (4) R/W | 0. a 200. (%), no (sin limitacion) | 132Eh | 04910 | 0a 200, 1%
(directa-regeneracioén en el 255= (no)
modo 4 cuadrantes)
m B045 | —| Habilitacion de la R/W | 00. Deshabilitada 132Fh | 04911 0,1 —
® limitacion LADSTOP 01. Habilitada
2 B046 | —| Habilitacion de la R/W | 00. Deshabilitada 1330h | 04912 0,1 —
ol operacion en reversa 01. Habilitada
<C
— (Reservado) — — 1331h | 04913 — —
a a
1333h | 04915
B050 | —| Desaceleracion controlada | R/W | 00. Deshabilitado 1334h | 04916 0a3 —
y parada ante pérdida de 01. Desaceleracion cte. y parada
tension 02. Control con tensidn cte. de
CC cuando reasume
03. Control por tensidn cte. de
cC
B051 | —| Nivel de tensién de CC R/W | Ajusta el disparo para la 1335h | 04917 | 0a 10000 | 0.1V
ante una pérdida de tension desaceleracion controlada ante la
pérdida de tension
B052 | —| Umbral de sobre tension R/W | Ajusta el umbral de sobre tensién | 1336h | 04918 | 0a 10000 | 0.1V
ante pérdida de tension para la desaceleracion controlada
B053 | H | Tiempo de desaceleracién | R/W | 0.01a99.99, 100.0a999.9, 1000 | 1337h | 04919 O0a 0.01
ante pérdida de tension a 3600 (segundos 360000 Seg.
BO53 P RIW (segundos) 1338h | 04920 9
B054 | —| Frec. inicial para la R/W | Ajusta el valor inicial para la 1339h | 04921 | 021000 | 0.01Hz
desaceleracion desacel. ante pérdida de tension
B055 | —| Ganancia proporcional R/W | 0.00a2.55 133Ah | 04922 | 0a255 0.01
para la pérdida de tensién
B056 | —| Ganancia integral para la R/W | 0.0 29.999, 10.00 a 65.55 133Bh | 04923 | 0a 65535 | 0.001
pérdida de tension seg.
— (Reservado) — — 133Ch | 04924 — —
a a
133Eh | 04926
B060 | —| Limite méximo de [O] para | R/W | 0. a 100. (%) 133Fh | 04927 | 0a100 1%
la ventana comparadora Limite inf. = B061 + B062 / 2
B061 | —| Limite minimo de [O] para | R/W | 0. a 100. (%) 1340h | 04928 | 0al100 1%
la ventana comparadora Limite inf. = B0O60 — B062 /2
B062 | —| Histéresis de laentrada[O] | R/W | 0. a 10. (%) 1341h | 04929 0alo 1%
para ventana comparadora Limite inf. = B061 — B062 / 2
B063 | —| Limite méax.de[Ol]parala | R/W | 0.a 100. (%) 1342h | 04930 | 0Oa100 1%
ventana comparadora Limite inf. = B064 + B066 / 2
B064 | —| Limite min. de [Ol] parala | R/W | 0. a 100. (%) 1343h | 04931 | 0Oa 100 1%
ventana comparadora Limite inf. = B063 — B066 / 2
B065 | —| Histéresis de la entrada R/W | 0.a10. (%) 1344h | 04932 0al0 1%
[Ol] para la ventana Limite inf. = B063 — B064 / 2
comparadora
B066 | —| Nivel maximo de R/W | —-100. a 100. (%) 1345h | 04933 | 0a 100 1%
[O/01/02] para la ventana Limite inf. = BO67 + B068 / 2
comparadora
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Dato de red
IzJéndcilogl Nombre R/W Descripcion Registro
g Rango Res.
hex dec.
B067 | —| Nivel minimo de R/W | =100. a 100. (%) 1346h | 04934 | 0a100 1%
[O/01/02] para la ventana Limite inf. = B066 — B068 / 2
comparadora
B068 | —| Histéresis de las entradas R/W | 0. a10. (%) 1347h | 04935 0al0 1%
[O/01/02] para la ventana Limite inf. = B066 — B067 / 2
comparadora
— (Reservado) — — 1348h | 04936 — —
B070 | —| Umbral de desconexion de | R/W | 0a 100 (%); 1349h | 04937 0a100, 1%
la entrada [O] 255 = ignora ajuste 255
B071 | —| Umbral de desconexion de | R/W | 0 a 100 (%); 134Ah | 04938 | 0a 100, 1%
la entrada [Ol] 255 = ignora ajuste 255
B072 | —| Umbral de desconexion de | R/W | 0 a 100 (%); 134Bh | 04939 | 0a100, 1%
la entrada [02] 255 = ignora ajuste 255
— (Reservado) — — 134Ch | 04940 — —
a a
1350h | 04944
B078 | —| Borrado del dato acumu- R/W | 00 .Sin cambio 1351h | 04945 0,1 —
lado de la pot. de entrada 01 .Borra el dato
B079 | —| Borrado del factor de R/W | 1.a1000. 1352h | 04946 | 1a 1000 1
multiplicacion
— (Reservado) — — 1353h | 04947 — —
— (Reservado) — — 1354h | 04948 — —
B082 | —| Ajuste de la frec. de inicio | R/W | 0.10 a2 9.99 (Hz) 1355h | 04949 | 10a999 | 0.01Hz
B083 | —| Frecuencia de portadora R/W | Ajusta la frecuencia PWM 1356h | 04950 | 5a150 | 0.1kHz
(frecuencia de conm. interna)
B084 | —| Inicializacion (historia y R/W | 00 .Borrado de la historia 1357h | 04951 0,12 —
pardmetros) 01 .Inicializacion de parametros
02 .Borrado de historia e
inicializacion de parametros
B085 | —| Codigo de pais de R/W | 00 .Jap6n 1358h | 04952 0,1,2 —
inicializacion 01 .Europa
02 .USA
B086 | —| Factor de conversién de R/W | Especifica el multiplicador para | 1359h | 04953 1a999 0.1
escala leer en D007 unidades deseadas
B087 | —| Habilitacion de la tecla R/W | 00 .Habilitada 135Ah | 04954 0,1,2 —
STOP 01 .Deshabilitada
02 .S6lo deshabilitada la funcién
STOP
B088 | —| Re arranque luego de FRS | R/W | 00 .Re arranca desde OHz 135Bh | 04955 0,1,2 —
01 .Re arranca desde la frec.
detectada de giro del motor
02 .Re arranca luego de igualar
frecuencia
— (Reservado) — — 135Ch | 04956 — —
B090 | —| Relacion de uso del R/W | 0.0 2 100.0 (%) 135Dh | 04957 | 0a 1000 0.1%
frenado dindmico Ajuste = 0.0 deshabilita el
frenado
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Dato de red
Fgénc;:i'o: Nombre R/W Descripcion Registro
g Rango Res.
hex dec.
B091 Seleccion del modo de R/W | 00. DEC (desaceleray para) 135Eh | 04958 0,1 —
parada 01.FRS (giro libre hasta parar)
B092 Control de ventiladores R/W | 00. Siempre en ON 135Fh | 04959 0,1 —
01.En ON durante RUN,
OFF durante STOP
— (Reservado) — — 1360h | 04960 — —
— (Reservado) — — 1361h | 04961 — —
B095 Control de frenado R/W | 00. Deshabilitado 1362h | 04962 0,12 —
dindmico 01. Habilitado s6lo en RUN
02. Siempre habilitado
B096 Activacion del nivel de R/W | 330 a 380 (V) (clase 200V), 1363h | 04963 | 330 a 380 1V
frenado dindmico 660 a 760 (V) (clase 400V) 660 a 760
— (Reservado) — — 1364h | 04964 — —
B098 Proteccion por termistor R/W | 00. Deshabilitado 1365h | 04965 0,1,2 —
01. Habilitado para PTC
02. Habilitado para NTC
B099 Nivel de proteccion R/W | Umbral de resistencia a que 1366h | 04966 | 0a 9999 1Q
térmica ocurrira el disparo
B100 Ajuste libre V/f frec. (1) R/W | 0. al ajuste libre V/f frec. (2) 1367h | 04967 | OaV/f2 1Hz
B101 Ajuste libre V/f tension (1) | R/W | 0.0 a800.0 (V) 1368h | 04968 | 0a 8000 0.1V
B102 Ajuste libre V/f frec. (2) R/W | 0. al ajuste libre V/f frec. (3) 1369h | 04969 | OaV/f3 1Hz
B103 Ajuste libre V/f tension (2) | R/W | 0.0 a800.0 (V) 136Ah | 04970 | 0a 8000 01V
B104 Ajuste libre V/f frec. (3) R/W | 0. al ajuste libre V/f frec. (4) 136Bh | 04971 | OaV/f4 1Hz
B105 Ajuste libre V/f tension (3) | R/W | 0.0 a800.0 (V) 136Ch | 04972 | 0a 8000 01V
B106 Ajuste libre V/f frec. (4) R/W | 0. al ajuste libre V/f frec. (5) 136Dh | 04973 | 0aVI/f5 1Hz
B107 Ajuste libre V/f tension (4) | R/W | 0.0 a 800.0 (V) 136Eh | 04974 | 0a 8000 0.1V
B108 Ajuste libre V/f frec. (5) R/W | 0. al ajuste libre V/f frec. (6) 136Fh | 04975 | 0aV/f6 1Hz
B109 Ajuste libre V/f tension (5) | R/W | 0.0 a800.0 (V) 1370h | 04976 | 0a 8000 01V
B110 Ajuste libre V/f frec. (6) R/W | 0. al ajuste libre V/f frec. (7) 1371h | 04977 | OaVIf7 1Hz
B111 Ajuste libre V/f tension (6) | R/W | 0.0 a800.0 (V) 1372h | 04978 | 0a 8000 0.1V
B112 Ajuste libre V/f frec. (7) R/W | 0.a400.0 (V) 1373h | 04979 | 0aV/f8 1Hz
B113 Ajuste libre V/f tension (7) | R/W | 0.0 a800.0 (V) 1374h | 04980 | 0a8000 01V
— (Reservado) — — 1375h | 04981 — —
a a
137Ah | 04986
B120 Habilitacion del control de | R/W | 00. Deshabilitado 137Bh | 04987 0,1 —
freno 01. Habilitado
B121 Tiempo de espera para la R/W | Ajusta el tiempo de espera desde | 137Ch | 04977 | 0a500 0.01
ejecucion del freno que se recibe la orden de frenar seg.
hasta que se ejecuta
B122 Tiempo de espera a la R/W | Ajusta el tiempo de espera desde | 137Dh | 04979 | 0a500 0.01
aceleracion que se confirma la apertura del seg.
freno hasta acelerar
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Dato de red
Fgéndcim: Nombre R/W Descripcion Registro
g Rango Res.
hex dec.
B123 Tiempo de espera para R/W | Ajusta el tiempo de demora para | 137Eh | 04990 | 0a500 0.01
parar la confirmacion de freno OFF seg.
para comenzar a desacelerar a 0
Hz
B124 Tiempo para la confir- R/W | Ajusta el tiempo de espera para | 137Fh | 04991 | 0a500 0.01
macion de freno confirmacion del freno luego de seg.
ON/OFF
B125 Ajuste de la frecuenciade | R/W | Ajusta la frecuencia a que la 1380h | 04992 | 0a40000 | 0.01 Hz
freno sefial de freno se produce luego
de la demora dada en B121
B126 Ajuste de la corriente de R/W | Ajuste la corriente minima del 1381h | 04993 | 0a 2000 0.1%
freno inverter a la que se permite
incorporar el freno
B127 Frecuencia de freno R/W | 0.00 a 99.99, 100.0 a 400.0 Hz 1382h | 04994 | 0a 40000 | 0.01 Hz
— (Reservado) — — 1383h | 04995 — —
— (Reservado) — — 1384h | 04996 — —
B130 Habilitacion de la sobre R/W | 00 .Deshabilitado 1385h | 04997 0,1,2 —
tension de LADSTOP 01 .Habilitado en desaceleracion
y velocidad constante
02 .Habilitado en desaceleracion
B131 Nivel de sobre tension R/W | 330 a 390 (V) para clase 200V, 1386h | 04998 | 330a 390 1V
LADSTOP 660 a 780 (V) para clase 400V 660 a 780
B132 Supresion de sobre tensiéon | R/W | 0.10 a 30.00 (segundos) 1387h | 04999 | 10 a 3000 0.01
en aceleracion y seg.
desaceleracion
B133 Ganancia proporcional R/W | 0.00a2.55 1388h | 05000 | 0a255 0.01
para la supresion de sobre
tension
B134 Ganancia integral para la R/W | 0.000 a 9.999, 1389h | 05001
supresion de sobre tension 10.00 a 63.53 (segundos)
— (Reservado) — — 1390h | 05002 — —
a a
1400h | 05120
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Registros, Grupo “C” Terminales Inteligentes

Datos de red

Fgénc;'o: Nombre R/W Descripcion Registro
g Rango Res.
hex dec.
Coo1 Terminal [1], funcién R/W 1401h | 05121 la9, —
11a18,
C002 Terminal [2], funcién R/W 1402h | 05122 | 554904
C003 Terminal [3], funcion RIW 1403h | 05123 gfli a ig
. L, a 49,
€004 Terminal [4], funcién R/W | Ver “Configuracion de los | 1404h | 05124 no
- - Terminales de Entrada” en
C005 Terminal [5], funcién R/W pag 3-49 1405h | 05125
C006 Terminal [6], funcién R/W 1406h | 05126
Coo7 Terminal [7], funcién R/W 1407h | 05127
C008 Terminal [8], funcién R/W 1408h | 05128
— (Reservado) — — 1409h | 05129 — —
— (Reservado) — — 140Ah | 05130 — —
Cco11 Terminal [1], estado R/W | Selecciona la légica, dos 140Bh | 05131 0,1 —
- opciones:
C012 Terminal [2], estado R/W | 00 Normal abierto (N.A) 140Ch | 05132
C013 Terminal [3], estado R/w | 01..Normal cerrado (N.C.) | 140Dh | 05133
C014 Terminal [4], estado R/W 140Eh | 05134
C015 Terminal [5], estado R/W 140Fh | 05135
C016 Terminal [6], estado R/W 1410h | 05136
C017 Terminal (7), estado R/W 1411h | 05137
Co018 Terminal [8], estado R/W 1412h | 05138
C019 Terminal [FW], estado RIW 1413h | 05139
— (Reservado) — — 1414h | 05140 — —
C021 Terminal [11], funcién R/W 1415h | 05141 0al3, —
19a26
C022 Terminal [12], funcién R/IW 1416h | 05142
€023 Terminal [13], funcién R/W | Ver*“Configuracionde los | 1417h | 05143
- - Terminales de Salida” en
C024 Terminal [14], funcién R/W pag 3-54 1418h | 05144
C025 Terminal [15], funcién R/W 1419h | 05145
C026 Relé de alarma, funcion R/W 141Ah | 05146
Cco27 Sefial de [FM] RIW . L 141Bh | 05147 | 0a 10,12 —
Ver “Configuracion de los
C028 Sefial de [AM] R/W Terminales de Salida” en 141Ch | 05148
ag 3-54
C029 Sefial de [AMI] R/IW pag 141Dh | 05149
C030 Referencia del monitoreo R/W | Monitoreo digital de 141Eh | 05150 200 a 0.1%
digital de corriente corriente a 1.44 kHz 2000
C031 Terminal [11], estado R/W | Selecciona la légica, dos 141Fh | 05151 0,1 —
- opciones:
C032 Terminal [12], estado R/W | 00..Normal abierto (N.A) 1420h | 05152
C033 Terminal [13], estado Riw | 01..Normal cerrado (N.C.) | 1421h | 05153
C034 Terminal [14], estado R/W 1422h | 05154
C035 Terminal [15], estado R/W 1423h | 05155
C036 Relé de alarma, estado R/W 1424h | 05156
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Fgénc;m: Nombre R/W Descripcion Registro
g Rango Res.
hex dec.
— (Reservado) — — 1425h | 05157 — —
C038 | —| Seleccién del modo de R/W | 00.En acel/desacel y 1426h | 05158 0,1 —
indicacion de baja velocidad constante
corriente 01. Salida s6lo a velocidad
constante
C039 | —| Nivel de indicacion de baja | R/W | 0.0 a 2.0 x | nominal del 1427h | 05159 | 0a 2000 0.1%
corriente inverter
C040 | —| Modo de la sefial de sobre | R/W | 00.En acel / desacel / 1428h | 05160 0,1 —
carga velocidad constante
01.En velocidad constante
C041 | —| Nivel de sobre carga R/W | 0.00 x I nominal a2.00 x | 1429h | 05161 | 0a 2000 0.1%
nominal (A)
C042 | H | Arribo a frecuencia en R/W | Ajusta el umbral de arriboa | 142Ah | 05162 | 0a 40000 | 0.01 Hz
aceleracion frecuencia durante la
Co42 |L RIW | aceleracién 142Bh | 05163
C043 | H | Arribo a frecuencia en R/W | Ajusta el umbral de arriboa | 142Ch | 05164 | 0a 40000 | 0.01 Hz
desaceleracion frecuencia durante la
C043 |L R/W | jesaceleracion 142Dh | 05165
C044 | —| Ajuste del nivel de R/W | Ajusta el umbral de error del | 142Eh | 05166 | 0a 1000 0.1%
desviacion del PID lazo PID |SP - PV| (valor
absoluto) para dispara la
salida [OD]
C045 | H | Arribo a frecuencia en R/W | 0.0 a2 99.99, 142Fh | 05167 | 0a40000 | 0.01 Hz
aceleracion (2) 100.0 a 400.0 (Hz)
C045 |L R/IW 1430h | 05168
C046 | H | Arribo a frecuencia en R/W | 0.0 a99.99, 1431h | 05169 | 0a 40000 | 0.01 Hz
desaceleracion (2 100.0 a 400.0 (Hz
C046 |L @ R/IW (H2) 1432h | 05170
— (Reservado) — — 1433h | 05171 — —
a a
1437h | 05175
C052 | —| Méxima realimentacion R/W | 0.0 a100.0 (%) 1438h | 05176 | 0a 1000 0.1%
del lazo PID (PV)
C053 | —| Minima realimentaciondel | R/W | 0.0 a 100.0 (%) 1439h | 05177 | 0a 1000 0.1%
lazo PID (PV)
— (Reservado) — — 143Ah | 05178
C055 | —| Sobre-torque (traccion en R/W | Umbral para la salida intel. 143Bh | 05179 | 0a200 1%
directa), nivel [OTQ], cuadrante |
C056 | —| Sobre-torque R/W | Umbral para la salida intel. 143Ch | 05180 | 0a200 1%
(regeneracion en reversa), [OTQ], cuadrante Il
nivel
C057 | —| Sobre-torque (traccioén en R/W | Umbral para la salida intel. 143Dh | 05181 | 0a200 1%
reversa), nivel [OTQ], cuadrante 11l
C058 | —| Sobre-torque R/W | Umbral para la salida intel. 143Eh | 05182 | 0a 200 1%
(regeneracion en directa), [OTQ], cuadrante IV
nivel
— (Reservado) — — 143Fh | 05183 — —
— (Reservado) — — 1440h | 05184 — —
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Registros, Grupo “C” Terminales Inteligentes

Datos de red

Fgénc;'o: Nombre R/W Descripcion Registro
g Rango Res.
hex dec.
C061 Advertencia térmica R/W | Ajusta el umbral para la 1441h | 05185 | 0Oa 100 1%
electronica salida [THM]
C062 Codigo de alarma R/W | 00..Deshabilitado 1442h | 05186 0,1,2 —
01..Habilitado — c6digo 3-bit
02..Habilitado — cédigo 4-hit
C063 Nivel de deteccion de 0 R/W | 0.00299.99/100.0 (Hz) 1443h | 05187 | 0a 10000 | 0.01 Hz
velocidad
C064 Nivel sobre temperaturaen | R/W | Umbral de alarma de sobre 1444h | 05188 | 0a 200 1°C
el disipador temperatura en el disipador
— (Reservado) — — 1445h | 05189 — —
a a
144Ah | 05194
co71 Velocidad de R/W | 02..Test 144Bh | 05195 2a6 —
comunicacion 03..2400 (bps)
04..4800 (bps)
05..9600 (bps)
06..19200 (bps)
Cco72 Direccién R/W | Ajusta la direccion del 144Ch | 05196 la32 —
inverter en la red
Co73 Longitud del dato R/W | 07..7-bit 144Dh | 05197 7,8 bits
08..8-bit
C074 Seleccion de paridad R/W | 00..Sin paridad 144Eh | 05198 0,1,2 —
01..Paridad par
02..Paridad impar
CO075 Seleccidn del bit de stop R/W | 01..1 bit 144Fh | 05199 1,2 bits
02..2 bits
C076 Accidn ante un error de R/W | 00..Disparo 1450h | 05200 0a4 —
comunicacion 01..Disparo luego de desac.
y parada
02..Nada (ignora el error)
03..Giro libre
04..Desacelera y para
Co77 Exceso de tiempo de R/W | 0.00 a 99.99 (segundos) 1451h | 05201 | 0a9999 0.01
comunicacion, disparo seg.
C078 Tiempo de espera a la R/W | Tiempo que el inverter 1452h | 05202 | 0a 1000 | 1 mseg.
comunicacion espera luego de recibir infor-
macion, antes de enviarla
C079 Protocolo de comunicacién | R/W | 00..ASCII 1453h | 05203 0,1 —
01..ModBus RTU
— (Reservado) — — 1454h | 05204 — —
Cco81 [O], calibracion R/W | 0.29999., 1000 a 6553 1455h | 05205 | 0 a 65530 1
(10000 a 65530)
C082 [Ol], calibracion R/W | 0.a9999., 1000 a 6553 1456h | 05206 | 0 a 65530 1
(10000 a 65530)
€083 [02], calibracidn R/W | 0.a9999., 1000 a 6553 1457h | 05207 | 0 a 65530 1
(10000 a 65530)
— (Reservado) — — 1458h | 05208 — —
C085 Ajuste del termistor R/W | 0.0 2999.9., 1000 1459h | 05209
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Fgénc;m: Nombre R/W Descripcion Registro
g Rango Res.
hex dec.
— (Reservado) — — 145Ah | 05210 — —
a a
145Eh | 05214
C091 Habilitacion del modo R 00. No se muestra 145Fh | 05215 0,1 —
“Debug” 01.Se muestra
— (Reservado) — — 1460h | 05216 — —
a a
1468h | 05224
c101 Seleccidn de la memoria R/W | 00.Borra la tltima frec. 1469h | 05225 0,1 —
del Up/Down (regresa al valor de F001)
01. Guarda la altima frec.
ajustada por UP/DWN
C102 Seleccion del reset R/W | 00. Cancela el disparo, para, | 146Ah | 05226 0a3 —
resetea la CPU; pone el
contador en transicion ON
01. Cancela el disparo, para,
resetea la CPU; pone el
contador en transicion OFF
02.Cancela el disparo y
borra la posicion del conta-
dor; no tiene efecto el
disparo si no existe
03. Cancela el disparo pero
no horra la posicion del
contador; no tiene efecto el
disparo si no existe
C103 Re arranque luego del R/W | 00.Re arranca a 0 Hz 146Bh | 05227
reset 01.Reasume luego de
igualar frecuencia
02 .Re arranca con igualac.
activa de frecuencia
— (Reservado) — — 146Ch | 05228 — —
C105 FM, ajuste de la ganancia | R/W | 50. a 200. (%) 146Dh | 05229 | 50a200 1%
C106 AM, ajuste de la ganancia | R/W | 50. a 200. (%) 146Eh | 05230 | 50a 200 1%
C107 AMI, ajuste de la ganancia | R/W | 50. a 200. (%) 146Fh | 05231 | 50a 200 1%
— (Reservado) — — 1470h | 05232 — —
C109 AM, ajuste del “bias” R/W | 0. a 100. (%) 1471h | 05233 | 0a100 1%
C110 AMI, ajuste del “bias” R/W | 0.a100. (%) 1472h | 05234 | 0a100 1%
cl1 Ajuste de sobre carga (2) R/W | 0.00 x I nominal a 1473h | 05235 | 0a2000 0.1%
2.00 x I nominal (A)
— (Reservado) — — 1474h | 05236 — —
a a
147Ch | 05244
C121 [O], calibracion del cero R/W | 0.a9999., 1000 a 6553 147Dh | 05245 | 0 a 65530 1
(10000 a 65530)
C122 [OI], calibracién del cero R/W | 0.a9999., 1000 a 6553 147Eh | 05246 | 0a 65530 1
(10000 a 65530)
C123 [02], calibracion del cero | R/W | 0.a9999., 1000 a 6553 147Fh | 05247 | 0a 65530 1
(10000 a 65530)
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Registros, Grupo “C” Terminales Inteligentes

Datos de red

Féjéndcilo: Nombre R/W Descripcion Registro
g Rango Res.
hex dec.
— (Reservado) — — 1480h | 05248 — —
a a
1485h | 05253
C130 Term. [11], demoraal ON | R/W | 0.0 a 100.0 (segundos) 1486h | 05254 | 0a1000 | 0.1 seg.
C131 Term. [11], demora al OFF | R/W | 0.0 a 100.0 (segundos) 1487h | 05255 | 0a1000 | 0.1 seg.
C132 Term. [12], demora al ONe | R/W | 0.0 a 100.0 (segundos) 1488h | 05256 | 0a 1000 | 0.1 seg.
C133 Term. [12], demora al OFF | R/W | 0.0 a 100.0 (segundos) 1489h | 05257 | 0a 1000 | 0.1 seg.
C134 Term. [13], demoraal ON | R/W | 0.0 a 100.0 (segundos) 148Ah | 05258 | 0a1000 | 0.1 seg.
C135 Term. [13], demora al OFF | R/W | 0.0 a 100.0 (segundos) 148Bh | 05259 | 0a1000 | 0.1 seg.
C136 Term. [14], demoraal ON | R/W | 0.0 a 100.0 (segundos) 148Ch | 05260 | 0a1000 | 0.1 seg.
C137 Term. [14], demora al OFF | R/W | 0.0 a 100.0 (segundos) 148Dh | 05261 | 0a 1000 | 0.1 seg.
C138 Term. [15], demoraal ON | R/W | 0.0 a 100.0 (segundos) 148Eh | 05262 | 0a1000 | 0.1 seg.
C139 Term. [15], demora al OFF | R/W | 0.0 a 100.0 (segundos) 148Fh | 05263 | 0a1000 | 0.1 seg.
C140 Relé de salida, demora al R/W | 0.0 a 100.0 (segundos) 1490h | 05264 | 0a 1000 | 0.1 seg.
ON
Cl41 Relé de salida, demora al R/W | 0.0 a 100.0 (segundos) 1491h | 05265 | 0a1000 | 0.1 seg.
OFF
C142 Salida 1, funcion A R/W | Todas las salidas 1492h | 05266 — —
- — programables (excepto
C143 Salida 1, funcién B R/W LOG1 a LOG6) 1493h | 05267
Cl44 Operador de la salida R/W | 00..AND 1494h | 05268 0,1,2 —
logica 1 01..0R
02..XOR (OR exclusiva)
C145 Salida 2, funcion A R/W | Todas las salidas 1495h | 05269 — —
- — programables (excepto
Cl46 Salida 2, funcién B RW | | 0G1a LOGS) 1496h | 05270
C147 Operador de la salida R/W | 00..AND 1497h | 05271 0,1,2 —
l6gica 2 01..0R
02..XOR (OR exclusiva)
C148 Salida 3, funcién A R/W | Todas las salidas 1498h | 05272 — —
- = programables (excepto
C149 Salida 3, funcién B R/W LOGla LOG6) 1499h 05273
C150 Operador de la salida R/W | 00..AND 149Ah | 05274 0,1,2 —
l6gica 3 01..0R
02..XOR (OR exclusiva)
C151 Salida 4, funcién A R/W | Todas las salidas 149Bh | 05275 — —
- — programables (excepto
C152 Salida 4, funcion B R/W LOG1a LOG6) 149Ch | 05276
C153 Operador de la salida R/W | 00..AND 149Dh | 05277 0,12 —
l6gica 4 01..0R
02..XOR (OR exclusiva)
C154 Salida 5, funcién A R/W | Todas las salidas 149Eh | 05278 — —
- — programables (excepto
C155 Salida 5, funcién B R/W LOG1a LOG6) 149Fh | 05279
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Fgénc;m: Nombre R/W Descripcion Registro
g Rango Res.
hex dec.
C156 Operador de la salida R/W | 00.AND 14A0h | 05280 0,1,2 —
légica 5 01.0R
02 . XOR (OR exclusiva)
C157 Salida 6, funcion A R/W | Todas las salidas 14A1h | 05281 — —
rogramables (excepto
C158 | —| Salida 6, funcion B R | Do e 14A2h | 05282
C159 Operador de la salida R/W | 00.AND 14A3h | 05283 0,1,2 —
ldgica 6 01.0R
02 . XOR (OR exclusiva)
C160 Terminal [1], ajuste del R/W | 0.a200. (x 2 milisegundos) | 14A4h | 05284 | 0a 200 2ms
tiempo de respuesta
C161 Terminal [2], ajuste del R/W | 0.a200. (x 2 milisegundos) | 14A5h | 05285 | 0a 200 2ms
tiempo de respuesta
C162 Terminal [3], ajuste del R/W | 0. a200. (x 2 milisegundos) | 14A6h | 05286 | 0a 200 2ms
tiempo de respuesta
C163 Terminal [4], ajuste del R/W | 0.a200. (x 2 milisegundos) | 14A7h | 05287 | 0a 200 2ms
tiempo de respuesta
Cle4 Terminal [5], ajuste del R/W | 0. a200. (x 2 milisegundos) | 14A8h | 05288 | 0a 200 2ms
tiempo de respuesta
C165 Terminal [6], ajuste del R/W | 0. a200. (x 2 milisegundos) | 14A%h | 05289 | 0a 200 2ms
tiempo de respuesta
C166 Terminal [7], ajuste del R/W | 0. a200. (x 2 milisegundos) | 14AA | 05290 | 0a200 2ms
tiempo de respuesta h
C167 Terminal [8], ajuste del R/W | 0.a200. (x 2 milisegundos) | 14ABh | 05291 0a200 2ms
tiempo de respuesta
C168 Terminal [FW], ajuste del | R/W | 0.a200. (x 2 milisegundos) | 14ACh | 05292 | 0a 200 2ms
tiempo de respuesta
C169 Tiempo de determinacion R/W | 0.a200. (x 2 milisegundos) | 14AD | 05293 | 0a200 2ms
de posicién de multi h
velocidad
— (Reservado) — — 14AEh | 05294 — —
a a
1500h | 05376
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Registros, Grupo “H” Constantes del Motor

Datos de red

Féjéndcilo: Nombre R/W Descripcion Registro
g Rango Res.
hex dec.
H001 | —| Auto ajuste R/W | 00..Auto-ajuste OFF 1501h | 05377 0,12 —
01..Auto-ajuste
02..Auto-ajuste (gira motor)
H002 | —| Datos del 1er motor R/W | 00..Motor normal 1502h | 05378 0,12 —
01..Auto-ajuste
02..Ajuste adaptativo
H202 | —| Datos del 2do motor R/W | 00..Motor normal 2502h | 9474 0,12 —
01..Auto-ajuste
02..Ajuste adaptativo
H003 | —| Potencia del 1er motor R/W | 0.20 a 75.00 (kW) 153h | 05379 | (ver tabla) —
H203 | —| Potencia del 2do motor R/W | 0.20 a 75.00 (kW) 2503h | 9475 | (ver tabla) —
H004 | —| Polos del ler motor R/W | 00..2 polos 1504h | 05380 0a4 —
01..4 polos
02..6 polos
03..8 polos
04..10 polos
H204 | —| Polos del 2do motor R/W | 00..2 polos 2504h | 9476 0a4 —
01..4 polos
02..6 polos
03..8 polos
04..10 polos
H005 | H | Constante de velocidad del | R/W | Ganancia proporcional, 1505h | 05381 | 0a 80000 | 0.001
ler motor ajuste de fabrica
HOO5 | L R/W I 1506h | 05382
H205 | H | Constante de velocidad del | R/W | Ganancia proporcional, 2505h | 9477 | 0a80000 | 0.001
2do motor ajuste de fabrica
H205 |L R/W 2506h | 9478
H006 | —| Cte. de estabilizacion del R/W | 0. a 255. (ajuste de fabrica) 1507h | 05383 | 0a255 1
motor
— (Reservado) — — 1508h | 05384 — —
a a
1514h | 05396
H206 | —| Cte. de estabilizacion del R/W | 0. a 255. (ajuste de fabrica) 2507h | 09479 | 0a255 1
motor, 2do motor
— (Reservado) — — 2508h | 09480 — —
a a
2514h | 09292
H306 | —| Cte. de estabilizacion del R/W | 0. a 255. (ajuste de fabrica) 3507h | 13575 | 0a255 1
motor, 3er motor
— (Reservado) — — 3508h | 13576 — —
afin afin
H020 | H | Cte. del motor R1, R/W | 0.001a9.999, 10.00 a 65.53 | 1515h | 05397 | 1a 65530 | 0.001 Q
ler motor (Ohms)
H020 | L R/W 1516h | 05398
H220 | H | Cte. del motor R1, R/W | 0.00129.999, 10.00 a 65.53 | 2515h | 09293 | 1a 65530 | 0.001 O
2do motor Ohms
H220 |L R/IW ( ) 2516h | 09294
HO021 | H | Cte. del motor R2, R/W | 0.001a9.999, 10.00 a 65.53 | 1517h | 05399 | 1a 65530 | 0.001 Q
ler motor (Ohms)
HO21 | L R/W 1518h | 05400
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Datos de red
Fgénc;m: Nombre R/W Descripcion Registro
g Rango Res.
hex dec.
H221 | H | Cte. del motor R2, R/W | 0.001 a2 9.999, 10.00 a 65.53 | 2517h | 09495 | 1a 65530 | 0.001 Q
2do motor Ohms
H221 | L R/W ( ) 2518h | 09496
H022 | H | Cte. del motor L, R/W | 0.01a99.99, 1519h | 05401 | 1a65530 | 0.01 mH >
ler motor 100.0 - 655.3 (mH) g
H022 L R/W 151Ah | 05402 <30~
a
H222 | H | Cte. del motor L, R/W | 0.01 a 99.99, 2519h | 09497 | 1a 65530 | 0.01 mH g'
2d t 100.0 - 655.3 (mH
Hozo | L | <90 MO RIW (mH) 251Ah | 09498 w
H023 | H | Cte. del motor lo R/W | 0.01a99.99, 151Bh | 05403 | 1a65530 | 0.01 A
100.0 - 655.3 (A)
H023 L R/W 151Ch | 05404
H223 | H | Cte. del motor lo, R/W | 0.01 a 99.99, 251Bh | 09499 | 1a65530 | 0.01A
2do motor 100.0 - 655.3 (A
H223 | L R/W A) 251Ch | 09500
H024 | H | Cte. del motor J R/W | 0.001 a 9.999, 151Dh | 05405 la —
10.00 a 99.99, 9999000
H024 L R/W 100.0 a 999.9, 151Eh | 05406
1000 a 9999.
— (Reservado) — — 151Fh | 05407 — —
a a
1523h | 05411
H224 | H | Cte. del motor J, R/W | 0.001 a 9.999, 251Dh | 09501 la —
2do motor 10.00 a 99.99, 9999000
H224 L R/W 100.0 2 999.9, 251Eh | 09502
1000 a 9999.
— (Reservado) — — 221Fh | 09503 — —
a a
2523h | 09507
HO030 | H | Auto constante R1, R/W | 0.001 a 9.999, 1524h | 05412 | 1a65530 | 0.001 Q
1 t 10.00 a 65.53 (Oh
Hozo | L | o Mo RIW 8 (Ohms) 1525h | 05413
H230 | H | Auto constante R1, R/W | 0.001 a 9.999, 2524h | 09508 | 1a65530 | 0.001Q
2do motor 10.00 a 65.53 (Ohms
H230 | L R/W ( ) 2525h | 09509
HO031 | H | Auto constante R2, R/W | 0.001 a 9.999, 1526h | 05414 | 1a65530 | 0.001 Q
ler moto 10.00 a 65.53 (Ohm
HO3L | L |~ ' RIW 8 (Ohms) 1527h | 05415
H231 | H | Auto constante R2, R/W | 0.001 a 9.999, 2526h | 09510 | 1a65530 | 0.001 Q
2 10. . h
H23l L do motor RIW 0.00 a 65.53 (Ohms) 25270 | 09511
HO32 | H | Auto constante L, R/W | 0.01 a99.99, 1528h | 05416 | 1265530 | 0.01 mH
ler moto 100.0 a 655.3 (mH
Hoz2 | L | o mor RIW 2 655.3 (mH) 1520h | 05417
H232 | H | Auto constante L, R/W | 0.01 a99.99, 2528h | 09512 | 1a65530 | 0.01 mH
2 100. . H
o3z | L | 2do motor Ry | 100-02655.3 (mH) 2520h | 09513
HO033 | H | Auto constante lo, R/W | 0.01 a 99.99, 152Ah | 05418 | 1a65530 | 0.01 mH
ler moto 100.0 a 655.3 (mH
HO33 | L | o mor RIW 2 655.3 (mH) 152Bh | 05419
H233 | H | Auto constante lo, R/W | 0.01a99.99, 252Ah | 09514 | 1a65530 | 0.01 mH
2 100. . H
Ho3s | L | 2domotor Ry | 100-02655.3 (mH) 252Bh | 09515
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Datos de red
Féjéndcilo: Nombre R/W Descripcion Registro
g Rango Res.
hex dec.
H034 | H | Auto constante J, R/W | 0.001 a 9.999, 152Ch | 05420 la 0.001
ler motor 10.00 a 99.99, 9999000
H034 | L RW | 100.02999.9 152Dh | 05421
- 1000 a 9999.
® H234 | H | Auto constante J, R/W | 0.001 a 9.999, 252Ch | 09516 la 0.001
S ler motor 10.00 a 99.99 9999000
] )
S H234 | L RW | 1000a 999.9, 252Dh | 09517
Q 1000 a 9999.
<C
— (Reservado) — — 152Eh | 05422 — —
a a
153Ch | 05436
HO050 | —| Ganancia proporcional PI, | R/W | 0.0 a 999.9, 1000. 153Dh | 05437 | 0210000 | 0.1%
ler motor
H250 | —| Ganancia proporcional PI, | R/W | 0.0 a 999.9, 1000. 253Dh | 09533 | 0210000 | 0.1%
2do motor
H051 | —| Ganancia PI integral, R/W | 0.0a999.9, 1000. 153Eh | 05438 | 0a 10000 | 0.1%
ler motor
H251 | —| Ganancia Pl integral, R/W | 0.0a999.9, 1000. 253Eh | 09534 | 0a10000 | 0.1%
2do motor
H052 | —| Ganancia proporcional P, R/W | 0.01a10.00 153Fh | 05439 | 0a 1000 0.01
ler motor
— (Reservado) — — 1540h | 05440 — —
a a
1546h | 05446
H252 | —| Ganancia proporcional P, R/W | 0.01a10.00 253Fh | 09535 | 0a 1000 0.01
2do motor
— (Reservado) — — 2540h | 09536 — —
a a
2546h | 09542
H060 | —| Limite cero LV, R/W | 0.0a100.0 1547h | 05447 | 0a 1000 0.1%
ler motor
H260 | —| Limite cero LV, R/W | 0.0a100.0 2547h | 09543 | 0a 1000 0.1%
2do motor
H061 | —| Ajuste de cero LV | de R/W | 0. a50. (%) 1548h | 05448 0a50 1%
arranque, ler motor
— (Reservado) — — 1549h | 05449 — —
a a
1550h | 05456
H261 | —| Ajuste de cero LV I de R/W | 0.a50. (%) 2548h | 09544 0a50 1%
arranque, 2do motor
— (Reservado) — — 2549h | 09545 — —
a a
3102h | 12546
HO070 | —| Seleccion de la ganancia R/W | 0.0 a999.9, 1000 1551h | 05457 | 0a 10000 0.1%
proporcional PI por
terminal
HO071 | —| Seleccion de la ganancia R/W | 0.0 a999.9, 1000 1552h | 05458 | 0 a 10000 0.1%
integral PI por terminal
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Registros, Grupo “H” Constantes del Motor
Datos de red
Féjéndcilo: Nombre R/W Descripcion Registro
g Rango Res.
hex dec.
HO072 | —| Seleccién de la ganancia R/W | 0.00 a 10.00 1553h | 05459 | 0a 1000 0.01
proporcional P por
terminal
H073 | —| Conmutacion de ganancia | R/W | 0. a 999. (milisegundos) 1554h | 05460 | 029999 | 1 mseg. 'c:)>
— (Reservado) — — 1555h | 05461 — — :
a a g
1600h | 05632 ®
w

Usa los cddigos de la tabla debajo para los parametros HO03 y H203 (seleccién de la potencia

del mator).
Dato 00 01 | 02 | 03 | 04 | 05 | 06 | O7 | 08 | 09 | 10
Modo Japon o U.S.A. 02kW | — | 04 | — |05 — |15 (22| — |37 | —
(B85 =000 02)
Modo EU (B85=01) 02kw [037| — |055|075| 11 |15 (22| 30| — | 40
Dato 11 12 13 14 15 16 17 18 19 20 21
Modo Japén o U.S.A. 55kw | 75 | 11 | 15 |185| 22 | 30 | 37 | 45 | 55 | 75
(B85 =000 02)
Modo EU (B85=01) 55kW | 7.5 11 15 (185 | 22 30 37 45 55 75
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Registros, Grupo “P” Funciones de las Tarjetas de Expansion

Datos de red

Fgénc;'o: Nombre R/W Descripcion Registro
g Rango Res.
hex dec.
P001 Modo de operacion de la R/W | 00..Dispara (para el motor) 1601h | 05633 0,1 —
tarjeta 1, error 01..Operacién continua
P002 Modo de operacidn de la R/W | 00..Dispara (para el motor) 1602h | 05634 0,1 —
tarjeta, 2 error 01..Operacién continua
— (Reservado) — — 1603h | 05635 — —
a a
160Ah | 05642
PO11 Encoder, pulsos por vuelta | R/W | 128 a 65000 (pulsos por 160Bh | 05643 128 a 1
(PPR) vuelta) 65000
P012 Pulso de control R/W | 00..Regulacion automatica 160Ch | 05644 0,1 —
de velocidad (ASR)
01..Regulacién automatica
de posicién (APR)
02..Control de posicion
absoluta
03..Control de posicion
absoluta de alta resolucion
P013 Ajuste del pulso de linea R/W | 00..Cuadratura 160Dh | 05645 0,1,2 —
01..Conteo y direccion
02..Tren de pulsos separados
para directa y reversa
P014 Ajuste de la busqueda de R/W | 0. a 4095. (pulsos) 160Eh | 05646 | 0a4095 | 1pulso
posicion origen
P015 Ajuste de la velocidad de R/W | Frecuencia de inicio a 160Fh | 05647 | 0a12000 | 0.01 Hz
busqueda de origen frecuencia max. (120.0) (Hz)
P016 Direccion de la busqueda R/W | 00..Directa 1610h | 05648 0,1 —
de origen 01..Reversa
P017 Ajuste del rango de R/W | 0.a9999, 1611h | 05649 | 0a 10000 1
completar origen 1000 (10,000) (pulsos)
P018 Tiempo de demora a R/W | 0.00 a 9.99 (segundos) 1612h | 05650 | 0a999 0.01
completar origen seg.
P019 Seleccion de la posicion R/W | 00..Lado realimentacion 1613h | 05651 0,1 —
del generador electronico 01..Lado comando
P020 Numerador del generador | R/W | 0. a 9999. 1614h | 05652 | 1a9999 —
electronico
P021 Denominador del R/W | 1a9999 1615h | 05653 | 1a9999 —
generador electronico
P022 Ajuste de la ganancia R/W | 0.00 a 99.99, 100.0 a 655.3 1616h | 05654 | 0 a 65535 0.01
directa
P023 Ajuste de la ganancia del R/W | 0.00 a 99.99, 100.0 1617h | 05655 | 0 a 10000 0.01
lazo de posicion
P024 Ajuste del “bias” de R/W | -204 (-2048) / -999. a 2048 1618h | 05656 | -2048 a 1
posicion 2048
P025 Habilitacion de la R/W | 00..Sin compensacion 1619h | 05657 0,1 —
compensacion del 01..Con compensacion
termistor
P026 Nivel de deteccion de R/W | 0.0 a 150.0 (%) 161Ah | 05658 | 0a 1500 0.1%
sobre velocidad
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Inverter SJ7002

Registros, Grupo “P”” Funciones de las Tarjetas de Expansién
Datos de red
Fgénc;m: Nombre R/W Descripcion Registro
g Rango Res.
hex dec.
P027 | —| Nivel de deteccion de la R/W | 0.00 a 99.99, 161Bh | 05659 | 0a 12000 | 0.01 Hz
desviacion de velocidad 100.0 2 120.0 (Hz)
P028 | —| Numerador de la relacion R/W | 0.a9999. 161Ch | 05660 | 1a 9999 1
del generador 'c)3>
P029 | —| Denominador de la R/W | 1a9999 161Dh | 05661 | 1a 9999 1 e
relacion del generador %
o
— (Reservado) — — 161Eh | 05662 — — w
P031 | —| Seleccion del tiempo de R/W | 00. Inverter 161Fh | 05663 0,1,2 —
Acel/desacel 01.Expansion 1
02 . Expansion 2
P032 | —| Seleccion de la entrada del | R/W | 00. Inverter 1620h | 05664 0,1,2 —
comando de posicién 01.Expansion 1
02 . Expansion 2
P033 | —| Seleccion de laentradade | R/W | 00. Terminal [O] 1621h | 05665 0a3
comando de torque 01. Terminal [OI]
02 . Terminal [O2]
03. Teclado (P034)
P034 | —| Ajuste del comando de R/W | 0. a 200. (%) 1622h | 05666 | 0a 200 1%
torque
P035 | —| Polaridad del comando de | R/W | 00.Indicada por la polaridad | 1623h | 05667 0,1 —
torque de la sefial
01 . Depende de la direccién
del motor
P036 | —| Modo “bias” del torque R/W | 00. Deshabilitado 1624h | 05668 0,1,2 —
01. Teclado (P037)
02. Terminal [O2]
P037 | —| Valor del “bias” del torque | R/W | -200. a 200. (%) 1625h | 05669 | -200 a 200 1
P038 | —| Polaridad del “bias” de R/W | 00. Indicado por polaridad 1626h | 05670 0,1 —
torque 01 . Depende de la direccién
del motor
P039 | H | Maxima velocidad para R/W | 0.00 a frecuencia maxima 1627h | 05671 | Oafrec. | 0.01Hz
torque controlado en (Hz) maxima
P039 directa R/IW 1628h | 05672 (hasta
40000)
P040 | H | Maxima velocidad para R/W | 0.00 a frecuencia maxima 1629h | 05673 0 frec. 0.01 Hz
torque controlado en Hz méaxima
P40 e riw | H2 162An | 05674 | "pacta
40000)
— (Reservado) — — 162Bh | 05675 — —
— (Reservado) — — 162Ch | 05676 — —
— (Reservado) — — 162Dh | 05677 — —
P044 | —| “Watchdog timer” para R/W | 0.00 a 99.99 (segundos) 162Eh | 05678 | 0a 9999 0.01
DeviceNet seg.
P045 | —| Acciondel inverteranteun | R/W | 00. Dispara 162Fh | 05679 0a4 —
error de comunicacion de 01.Desacelera y dispara
DeviceNet 02 . Mantiene la dltima vel.
03. Giro libre del motor
04 . Desacelera y para
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Listado de Datos en ModBus

Registros, Grupo “P” Funciones de las Tarjetas de Expansion
Datos de red
Féjéndcilo: Nombre R/W Descripcion Registro
g Rango Res.
hex dec.
P046 | —| DeviceNet “polled” 1/0: R/W | 20, 21, 100 1630h | 05680 | 20, 21, —
ntmero de salida 100
P047 | —| DeviceNet “polled” 1/O: R/W | 70, 71, 101 1631h | 05681 | 70, 71, —
m numero de salida 101
)
% P048 | —| Accion del inverter en R/W | 00..Dispara 1632h | 05682 0a4 —
c marcha lenta para 01..Desacelera y dispara
8 DeviceNet 02..Mantiene la dltima vel.
< 03..Giro libre del motor
04..Desacelera y para
P049 | —| Ajuste de los polos del R/W | 00 a 38 (s6lo nimeros pares) | 1633h | 05683 0al9 =
motor para RPM 2 polos
— —| (Reservado) — — 1634h | 05684 — —
a a
1638h | 05688
P055 | —| Frecuencia del tren de R/W | 1.0a50.0 (kHz) 1639%h | 05689 | 10a500 | 0.1kHz
pulsos
P056 | —| Cte. de tiempo del trende | R/W | 0.01 a 2.00 (segundos) 163Ah | 05690 1a200 0.01
pulsos seg.
PO57 | —| “Bias” del tren de pulsos R/W | -100. a 100. (%) 163Bh | 05691 | -100 a 100 1%
P058 | —| Frecuencia limite del tren R/W | 0. a 100. (%) 163Ch | 05692 | 0a 100 1%
de pulsos
— (Reservado) — — 163Dh | 05693 — —
PO60 | H | Multi-etapa, posicién 0 R/W | Reversa a directa (hasta 4 163Eh | 05694 — —
digitos incluido el signo “-")
P060 | L R/W 163Fh | 05695
P061 | H | Multi-etapa, posicion 1 R/W | Reversa a directa (hasta 4 1640h | 05696 — —
digitos incluido el signo “-")
PO61 | L R/W 1641h | 05697
P062 | H | Multi-etapa, posicion 2 R/W | Reversa a directa (hasta 4 1642h | 05698 — —
digitos incluido el signo “-")
P062 | L R/W 1643h | 05699
P063 | H | Multi-etapa, posicion 3 R/W | Reversa a directa (hasta 4 1644h | 05700 — —
digitos incluido el signo “=")
P063 | L R/W 1645h | 05701
P064 | H | Multi-etapa, posicién 4 R/W | Reversa a directa (hasta 4 1646h | 05702 — —
digitos incluido el signo “-")
P064 | L R/IW 1647h | 05703
P065 | H | Multi-etapa, posicion 5 R/W | Reversa a directa (hasta 4 1648h | 05704 — —
digitos incluido el signo “=")
PO65 | L R/W 1649h | 05705
P066 | H | Multi-etapa, posicion 6 R/W | Reversa a directa (hasta 4 164Ah | 05706 — —
digitos incluido el signo “-")
P066 | L RIW 164Bh | 05707
P067 | H | Multi-etapa, posicion 7 R/W | Reversa a directa (hasta 4 164Ch | 05708 — —
digitos incluido el signo “=")
P067 | L R/W 164Dh | 05709
P068 | —| Seleccion del modo de R/W | 00..Bajo 164Eh | 05710 0,1,2 —
posicion al origen 01..Alto
02..Alto 2
P069 | —| Seleccion de la direccion R/W | 00..Directa 164Fh | 05711 0,1 —
de posicidn al origen 01..Reversa
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Registros, Grupo “P”” Funciones de las Tarjetas de Expansién

Datos de red
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Fgénc;m: Nombre R/W Descripcion Registro
g Rango Res.
hex dec.
P070 Frecuencia baja de regreso | R/W | 0.00 a 10.00 (Hz) 1650h | 05712 | 0a1000 | 0.01 Hz
al origen
P0O71 Frecuencia alta de regreso | R/W | 0.00299.99/100.0ala 1651h | 05713 | 0240000 | 0.01 Hz
al origen frecuencia méaxima, ler
motor (Hz)
P072 Ajuste del rango de R/W | 02536870912 (cuando P012 | 1652h | 05714 Ver 1
posicionamiento en directa =02), 0 a 2147483647 descrip.
PO72 RIW (cuando P013 = 03) (hasta 4 1653h | 05715
digitos)
P073 Ajuste del rango de R/W | 02536870912 (cuando P012 | 1654h | 05716 Ver 1
posicionamiento en reversa =02), 0 a 2147483647 descrip
PO73 RIW (cuando P013 = 03) (hasta 4 1655h | 05717
digitos)
— (Reservado) — — 1656h | 05718 — —
a a
1665h | 05733
P100 “Easy sequence”: R/W | 0.a9999., 1000 a 6553 1666h | 05734 | 0a 65530 1
parametro (U00) (10000 a 65535)
P101 “Easy sequence”: R/W | 0.a9999., 1000 a 6553 1667h | 05735 | 0a 65530 1
parametro (UO1) (10000 a 65535)
P102 “Easy sequence”: R/W | 0.a9999., 1000 a 6553 1668h | 05736 | 0a 65530 1
parametro (U02) (10000 a 65535)
P103 “Easy sequence”: R/W | 0.a9999., 1000 a 6553 1669h | 05737 | 0a 65530 1
parametro (U03) (10000 a 65535)
P104 “Easy sequence”: R/W | 0.a9999., 1000 a 6553 166Ah | 05738 | 0a 65530 1
parametro (U04) (10000 a 65535)
P105 “Easy sequence”: R/W | 0.a9999., 1000 a 6553 166Bh | 05739 | 0a 65530 1
pardmetro (UO5) (10000 a 65535)
P106 “Easy sequence™: R/W | 0.a9999., 1000 a 6553 166Ch | 05740 | 0a 65530 1
parametro (U06) (10000 a 65535)
P107 “Easy sequence”: R/W | 0.a9999., 1000 a 6553 166Dh | 05741 | 0a 65530 1
parametro (UQ07) (10000 a 65535)
P108 “Easy sequence”: R/W | 0.a9999., 1000 a 6553 166Eh | 05742 | 0a 65530 1
parametro (U08) (10000 a 65535)
P109 “Easy sequence”: R/W | 0.a9999., 1000 a 6553 166Fh | 05743 | 0a 65530 1
parametro (U09) (10000 a 65535)
P110 “Easy sequence”: R/W | 0.a9999., 1000 a 6553 1670h | 05744 | 0a 65530 1
pardmetro (U10) (10000 a 65535)
P111 “Easy sequence™: R/W | 0.a29999., 1000 a 6553 1671h | 05745 | 0 a 65530 1
pardmetro (U11) (10000 a 65535)
P112 “Easy sequence”: R/W | 0.a9999., 1000 a 6553 1672h | 05746 | 0a 65530 1
pardmetro (U12) (10000 a 65535)
P113 “Easy sequence”: R/W | 0.a9999., 1000 a 6553 1673h | 05747 | 0a 65530 1
parametro (U13) (10000 a 65535)
P114 “Easy sequence”: R/W | 0.a9999., 1000 a 6553 1674h | 05748 | 0a 65530 1
parametro (U14) (10000 a 65535)
P115 “Easy sequence”: R/W | 0.29999., 1000 a 6553 1675h | 05749 | 0a 65530 1
parametro (U15) (10000 a 65535)
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Registros, Grupo “P” Funciones de las Tarjetas de Expansion

Datos de red

Fgénc;'o: Nombre R/W Descripcion Registro
g Rango Res.
hex dec.

P116 “Easy sequence”: R/W | 0.2a9999., 1000 a 6553 1676h | 05750 | 0 a 65530 1
parametro (U16) (10000 a 65535)

P117 “Easy sequence”: R/W | 0.a9999., 1000 a 6553 1677h | 05751 | 0 a 65530 1
parametro (U17) (10000 a 65535)

P118 “Easy sequence”: R/W | 0.2a9999., 1000 a 6553 1678h | 05752 | 0 a 65530 1
parametro (U18) (10000 a 65535)

P119 “Easy sequence”: R/W | 0.a9999., 1000 a 6553 1679h | 05753 | 0 a 65530 1
parametro (U19) (10000 a 65535)

P120 “Easy sequence”: R/W | 0.a9999., 1000 a 6553 167Ah | 05754 | 0 a 65530 1
parametro (U20) (10000 a 65535)

P121 “Easy sequence”: R/W | 0.a9999., 1000 a 6553 167Bh | 05755 | 0a 65530 1
parametro (U21) (10000 a 65535)

P122 “Easy sequence”: R/W | 0.29999., 1000 a 6553 167Ch | 05756 | 0a 65530 1
parametro (U22) (10000 a 65535)

P123 “Easy sequence”: R/W | 0.2a9999., 1000 a 6553 167Dh | 05757 | 0 a 65530 1
parametro (U23) (10000 a 65535)

P124 “Easy sequence”: R/W | 0.2a9999., 1000 a 6553 167Eh | 05758 | 0 a 65530 1
parametro (U24) (10000 a 65535)

P125 “Easy sequence”: R/W | 0.2a9999., 1000 a 6553 167Fh | 05759 | 0a 65530 1
pardmetro (U25) (10000 a 65535)

P126 “Easy sequence”: R/W | 0.a9999., 1000 a 6553 1680h | 05760 | 0 a 65530 1
parametro (U26) (10000 a 65535)

P127 “Easy sequence”: R/W | 0.a9999., 1000 a 6553 1681h | 05761 | 0a 65530 1
parametro (U27) (10000 a 65535)

P128 “Easy sequence”: R/W | 0.a9999., 1000 a 6553 1682h | 05762 | 0 a 65530 1
parametro (U28) (10000 a 65535)

P129 “Easy sequence”: R/W | 0.2a9999., 1000 a 6553 1683h | 05763 | 0 a 65530 1
parametro (U29) (10000 a 65535)

P130 “Easy sequence”: R/W | 0.2a9999., 1000 a 6553 1684h | 05764 | 0a 65530 1
parametro (U30) (10000 a 65535)

P131 “Easy sequence”: R/W | 0.2a9999., 1000 a 6553 1685h | 05765 | 0 a 65530 1
parametro (U31) (10000 a 65535)

— (Reservado) — — 1686h | 05766 — —
a a
2102h | 08450
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Introduccidén

Este apéndice lista los parametros programables por el usuario para la serie de inverters SJ7002
y los valores por defecto para las versiones para Europa y USA. La columna a la extrema
derecha se ha dejado en blanco para que el usuario anote los valores que ha cargado en el
inverter. Esto involucra por lo general muy pocos parametros de acuerdo a cada aplicacion.

Parametros Ajustados por Teclado

La serie de inverter SJ7002 proporciona muchas funciones y pardmetros que pueden ser config-
urados por el usuario. Recomendamos que anote los pardmetros que modificé, a fin de ayudarlo
en su localizacion o a recuperarlos en caso de pérdida de datos.

Inverter modelo  SJ700

MFG. No.

Perfil de los
Parametros
Principales

Esta informacién esta impresa
en la etiqueta de caracteristicas
que el equipo tiene adherida.

Grupo de Parametros “F”

Ajustes por Defecto

— Ajustes _del

Fcuondcilgog Nombre (E)LFrIéSa) (L)J(.FSL.JAZ.) (j(anZi) Jeuarie
Fo01 Frecuencia de salida 0.00 0.00 0.00

F002 Tiempo de aceleracion (1) 30.0 30.0 30.0

F202 Tiempo de aceleracion (1), 2do motor 30.0 30.0 30.0

F302 Tiempo de aceleracion (1), 3er motor 30.0 30.0 30.0

F003 Tiempo de desaceleracion (1) 30.0 30.0 30.0

F203 Tiempo de desaceleracion (1), 2do motor 30.0 30.0 30.0

F303 Tiempo de desaceleracion (1), 3er motor 30.0 30.0 30.0

F004 Sentido de giro de la tecla Run 00 00 00




Inverter SJ7002

Funciones
Comunes
Grupo de Parametros “A” Ajustes por Defecto
- Ajustes _del
Fé’ondﬁﬁg Nombre (E)ﬂ:rESa) (SE.JAZ.) (j(al:;ai) Jeuarie
A001 Fuente de ajuste de frecuencia 01 01 02
A002 Fuente de comando de Run 01 01 02
A003 Frecuencia base 50. 60. 60.
A203 Frecuencia base, 2do motor 50. 60. 60.
A303 Frecuencia base, 3er motor 50. 60. 60.
A004 Frecuencia maxima 50. 60. 60.
A204 Frecuencia maxima, 2do motor 50. 60. 60.
A304 Frecuencia maxima, 3er motor 50. 60. 60. >
A005 Selector[AT] 00 00 00 -CE‘
A006 Selector [02] 03 03 03 %
A011 Inicio del rango activo de frecuencia [O]-[L] 0.00 0.00 0.00 O
A012 Fin del rango activo de frecuencia [O]-[L] 0.00 0.00 0.00
A013 Inicio del rango activo de tension[O]-[L] 0. 0. 0.
A014 Fin del rango activo de tension [O]-[L] 100. 100. 100.
A015 Habilitacién de la frecuencia de inicio [O]-[L] 01 01 01
A016 Cte. de tiempo del filtro exterior de frecuencia 8. 8. 8.
A017 Habilitacién de la funcién “Easy Sequence” 00 00 00
A019 Seleccion de la operacion de Multi-velocidad 00 00 00
A020 Ajuste de la Multi-velocidad 0.00 0.00 0.00
A220 Ajuste de la Multi-velocidad, 2do motor 0.00 0.00 0.00
A320 Ajuste de la Multi-velocidad, 3er motor 0.00 0.00 0.00
A021 Multi-velocidad 1 0.00 0.00 0.00
A022 Multi-velocidad 2 0.00 0.00 0.00
A023 Multi-velocidad 3 0.00 0.00 0.00
A024 Multi-velocidad 4 0.00 0.00 0.00
A025 Multi-velocidad 5 0.00 0.00 0.00
A026 Multi-velocidad 6 0.00 0.00 0.00
A027 Multi-velocidad 7 0.00 0.00 0.00
A028 Multi-velocidad 8 0.00 0.00 0.00
A029 Multi-velocidad 9 0.00 0.00 0.00
A030 Multi-velocidad 10 0.00 0.00 0.00
A031 Multi-velocidad 11 0.00 0.00 0.00
A032 Multi-velocidad 12 0.00 0.00 0.00
A033 Multi-velocidad 13 0.00 0.00 0.00
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Grupo de Parametros “A”

Ajustes por Defecto

— Ajustes _del
Féjondﬁgg Nombre (E)LFrEsa) (t)J(.Fsl.J:.) (JXanfszn) Hevario
A034 Multi-velocidad 14 0.00 0.00 0.00
A035 Multi-velocidad 15 0.00 0.00 0.00
A038 Frecuencia de impulso “Jogging” 1.00 1.00 1.00
A039 Modo de parada del “Jog” 00 00 00
A041 Selec. del método de refuerzo de torque 00 00 00
A241 Selec. del método de ajuste de torque, 2do motor 00 00 00
A042 Ajuste manual del refuerzo de torque 1.0 1.0 1.0
A242 Ajuste manual del refuerzo de torque, 2do motor 1.0 1.0 1.0
A342 Ajuste manual del refuerzo de torque, 3er motor 1.0 1.0 1.0
A043 Frecuencia de aplicacién del refuerzo de torque 5.0 5.0 5.0
A243 Frecuencia de aplicacién del refuerzo de torque, 5.0 5.0 5.0
2do motor
A343 Frecuencia de aplicacién del refuerzo de torque, 5.0 5.0 5.0
3er motor
A044 Seleccidn de la caracteristica V/F, ler motor 00 00 00
A244 Seleccion de la caracteristica V/F, 2do motor 00 00 00
A344 Seleccion de la caracteristica V/F, 3er motor 00 00 00
A045 Ganancia V/f 100. 100. 100.
A046 Tension del refuerzo automatico de torque 100. 100. 100.
A246 Tension del refuerzo automético de torque, 100. 100. 100.
2do motor
A047 Deslizamiento del refuerzo automatico de torque 100. 100. 100.
A247 Deslizamiento del refuerzo automatico de torque, 100. 100. 100.
2do motor
A051 Habilitacién del frenado por CC 00 00 00
A052 Frecuencia de aplicacién del frenado por CC 0.50 0.50 0.50
A053 Tiempo de espera a la aplicacién de CC 0.0 0.0 0.0
A054 Fuerza de frenado por CC en desaceleracion 0. 0. 0.
A055 Tiempo de frenado para desaceleracion 0.0 0.0 0.0
A056 Seleccidn de aplicacion del frenado por nivel o 01 01 01
flanco en la entrada [DB]
A057 Fuerza de frenado en el inicio 0. 0. 0.
A058 Tiempo de frenado en el inicio 0.0 0.0 0.0
A059 Frecuencia de portadora para frenado CC 5.0 5.0 5.0
A061 Limite superior de frecuencia 0.00 0.00 0.00
A261 Limite superior de frecuencia, 2do motor 0.00 0.00 0.00
A062 Limite inferior de frecuencia 0.00 0.00 0.00
A262 Limite inferior de frecuencia, 2do motor 0.00 0.00 0.00




Inverter SJ7002

Grupo de Parametros “A”

Ajustes por Defecto

- Ajustes _del
Féjond?gg Nombre (E)LFrESa) (L)J(.Fsl.JAZ.) (JXanfsi) Hevario
A063, Frecuencia central de salto 0.00 0.00 0.00
A065,
A067
A064, Histéresis del salto de frecuencia 0.50 0.50 0.50
A066,
A068
A069 Frecuencia de detencion de la aceleracion 0.00 0.00 0.00
A070 Tiempo de detencién de la aceleracion 0.0 0.0 0.0
A071 Habilitacién del lazo PID 00 00 00
AQ072 Ganancia proporcional del PID 1.0 1.0 1.0
A073 Ganancia integrativa del PID 1.0 1.0 1.0
AQ074 Ganancia derivativa del PID 0.0 0.0 0.0
AQ75 Conversor de escala de PV 1.00 1.00 1.00
A076 Fuente de PV 00 00 00
A077 Accidn en Reversa del PID 00 00 00
A078 Limite de salida del PID 0.00 0.00 0.00
A079 Seleccidn de directa del PID 00 00 00
A081 Seleccion de la funcion AVR 00 00 02
A082 Seleccion de la tension de AVR 230/400 230/460 200/400
A085 Seleccién del modo de operacién 00 00 00
A086 Modo ahorro de energia 50.0 50.0 50.0
A092 Tiempo de aceleracion (2) 15.0 15.0 15.0
A292 Tiempo de aceleracion (2), 2do motor 15.0 15.0 15.0
A392 Tiempo de aceleracion (2), 3er motor 15.0 15.0 15.0
A093 Tiempo de desaceleracion (2) 15.0 15.0 15.0
A293 Tiempo de desaceleracion (2), 2do motor 15.0 15.0 15.0
A393 Tiempo de desaceleracion (2), 3er motor 15.0 15.0 15.0
A094 Seleccion del método de cambio de Acel2/ 00 00 00
Desacel2
A294 Seleccion del método de cambio de Acel2/ 00 00 00
Desacel2, 2do motor
A095 Frecuencia de transicion de Acel 1 a Acel 2 0.0 0.0 0.0
A295 Frecuencia de transicion de Acel 1 a Acel 2, 0.0 0.0 0.0
2do motor
A096 Frecuencia de transicion de Desacel 1 a Desacel 2 0.0 0.0 0.0
A296 Frecuencia de transicion de Desacel 1 a Desacel 2, 0.0 0.0 0.0
2do motor
AQ097 Seleccion de la curva de aceleracion 00 00 00
A098 Seleccion de la curva de desaceleracion 00 00 00
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Grupo de Parametros “A” Ajustes por Defecto
— Ajustes _del

Féjondﬁgg Nombre (E)LFrEsa) (t)J(.Fsl.J:.) (JXanfszn) Hevario
Al101 Inicio del rango activo de frecuencia [Ol]-[L] 0.00 0.00 0.00
A102 Fin del rango activo de frecuencia [OI]-[L] 0.00 0.00 0.00
A103 Inicio del rango activo de corriente [OI]-[L] 20. 20. 20.
A104 Fin del rango activo de corriente [OI]-[L] 100. 100. 100.
A105 Habilitacién de la frecuencia de inicio [O1]-[L] 01 01 01
Alll Inicio del rango activo de frecuencia [O2]-[L] 0.00 0.00 0.00
All12 Fin del rango activo de frecuencia [O2]-[L] 0.00 0.00 0.00
All13 Inicio del rango activo de tensién [O2]-[L] -100. -100. -100.
All4 Fin del rango activo de tension [O2]-[L] 100. 100. 100.
Al131 Constante de la curva de aceleracion 02 02 02
Al132 Constante de la curva de desaceleracion 02 02 02
Al41 Seleccidn de entrada A para la funcién de célculo 02 02 02
Al42 Seleccion de entrada B para la funcién de calculo 03 03 03
Al43 Signo del calculo 00 00 00
Al145 Frecuencia ADD 0.00 0.00 0.00
Al146 Sentido de ADD 00 00 00
Al150 Radio de la curva de aceleracion 1 EL-S 25. 25. 25.
Al51 Radio de la curva de aceleracion 2 EL-S 25. 25. 25.
A152 Radio de la curva de aceleracion 3 EL-S 25. 25. 25.
A153 Radio de la curva de aceleracion 4 EL-S 25. 25. 25.




Inverter SJ7002

Funciones de

Ajuste Fino
Grupo de Parametros “B” Ajustes por Defecto
Ajustes del
Funcion xFE2 xFU2 xFF2 Usuario
Cadigo N @il (Europa) (US.A) (Japon)
B001 Seleccidn del modo de re arranque 00 00 00
B002 Tiempo considerado de baja tensién 1.0 1.0 1.0
B003 Tiempo de espera antes de re arrancar el motor 1.0 1.0 1.0
B004 Habilitacion del re arranque 00 00 00
B005 NUmero de re arranques ante falta / baja tension 00 00 00
B006 Habilit. de la deteccion de falta fase 00 00 00
B007 Umbral de frecuencia para re arrancar 0.00 0.00 0.00
B008 Seleccion de re arranque después de falta de tension 00 00 00 >
©
B009 Seleccion de re arranque después de baja tension 00 00 00 o
Q
B010 Seleccion de la cuenta de re arranque después de 3 3 3 8
sobre tension o sobre corriente @)
BO11 Tiempo de espera al re arranque después del disparo 1.0 1.0 1.0
B012 Ajuste del nivel térmico electrénico (calculado a Corriente nominal de cada inverter
partir de la corriente nominal del inverter)
B212 Ajuste del nivel térmico electrénico (calculado a Corriente nominal de cada inverter
partir de la corriente nominal del inverter), 2do
motor
B312 Ajuste del nivel térmico electrénico (calculado a Corriente nominal de cada inverter
partir de la corriente nominal del inverter), 3er
motor
B013 Caracteristica térmica electrénica 01 01 00
B213 Caracteristica térmica electrdnica, 2do motor 01 01 00
B313 Caracteristica térmica electrénica, 3er motor 01 01 00
B015 Ajuste libre de la caracteristica térmica electronica, 0. 0. 0.
frecuencia (1)
B016 Ajuste libre de la caracteristica térmica electronica, 0.0 0.0 0.0
corriente (1)
BO17 Ajuste libre de la caracteristica térmica electronica, 0. 0. 0.
frecuencia (2)
B018 Ajuste libre de la caracteristica térmica electronica, 0.0 0.0 0.0
corriente (2)
B019 Ajuste libre de la caracteristica térmica electronica, 0. 0. 0.
frecuencia (3)
B020 Ajuste libre de la caracteristica térmica electronica, 0.0 0.0 0.0
corriente (3)
B021 Modo de operacién de la restriccion de sobre carga 01 01 01
B022 Ajuste de la restriccion de sobre carga I nominal x 1.50

B023 Relacién para la desaceleracion 1.0 1.0 1.0
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Grupo de Pardmetros “B” Ajustes por Defecto
Ajustes del

Funcion XFE2 xFU2 XFF2 Usuario

Caédigo NeIlel (Europa) (US.A) (Japon)

B024 Modo de operacion de la restriccion de sobre carga 01 01 01
&)

B025 Ajuste de la restriccion de sobre carga (2) Corriente nominal x 1.50

B026 Relacién para la desaceleracion (2) 1.00 1.00 1.00

B027 Supresion de la habilitacion por sobre corriente 01 01 01

B028 Limite de sobre corriente para el re arranque a Corriente nominal x 1.0
igualacion activa de frecuencia

B029 Constante de tiempo para la igualacién activa de 0.50 0.50 0.50
frecuencia

B030 Frec. de re arranque para la igualacion activa de 00 00 00
frecuencia

B031 Seleccion del blogueo de software 01 01 01

B034 Aviso de tiempo de Run/alimentacion 0. 0. 0.

B035 Restriccion del sentido de giro 00 00 00

B036 Selec. arranque a tensién reducida 06 06 06

B037 Funcién de restriccion de pantalla 00 00 00

B038 Seleccién del display inicial 00 00 00

B039 Habilitacion de la funcion automatica de pardmetros 00 00 00
del usuario

B040 Seleccion de la limitacién de torque 00 00 00

B041 Limitacion de torque (1) (traccion directa en el 150. 150. 150.
modo 4-cuadrantes)

B042 Limitacién de torque (2) (regeneracion reversa en el 150. 150. 150.
modo 4-cuadrantes)

B043 Limitacidn de torque (3) (traccidn reversa en el 150. 150. 150.
modo 4-cuadrantes)

B044 Limitacion de torque (4) (regeneracion directa en el 150. 150. 150.
modo 4-cuadrantes)

B045 Habilitacién de LADSTOP 00 00 00

B046 Proteccion contra operacion en reversa 00 00 00

B050 Desaceleracion y parada controlada ante la pérdida 00 00 00
de alimentacion

B051 Nivel de CC para disparar ante falta de alimentacion 0.0 0.0 0.0

B052 Umbral de sobre tension ante falta de alimentacion 0.0 0.0 0.0

B053 Tiempo de desaceleracion ante falta de alimentacion 1.00 1.00 1.00

B054 Frecuencia inicial para desacelerar ante falta de 0.00 0.00 0.00
alimentacion

B055 Ajuste de la ganancia proporcional para la operacion 0.20 0.20 0.20
de no parada ante pérdida de alimentacion

B056 Ajuste de la ganancia integral para la operacion de .100 .100 .100
no parada ante pérdida de alimentacion




Inverter SJ7002

Grupo de Parametros “B” Ajustes por Defecto
- Ajustes _del
Féjond?gg Nombre (E)LFrESa) (t)J(FsL.JAZ\.) (JXanFc'>2n) evario
B060 Nivel limite max. de la ventana comparadora [O] 100 100 100
B061 Nivel limite minimo de la ventana comparadora[O] 0 0 0
B062 Histéresis de la ventana comparadora [O] 0 0 0
B063 Nivel limite max. de la ventana comparadora [Ol] 100 100 100
B064 Nivel limite minimo de la ventana comparadora[Ol] 0 0 0
B065 Histéresis de la ventana comparadora [Ol] 0 0 0
B066 Nivel limite max. de la ventana comparadora [O2] 100 100 100
B067 Nivel limite minimo de la ventana comparadora[O2] -100 -100 -100
B068 Histéresis de la ventana comparadora [O2] 0 0 0
B070 Umbral de desconexion de la entrada [O] 255(no) 255(no) 255(no) >
B071 [Umbral de desconexidn de la entrada [Ol] 255(no) 255(no) 255(no) §~
B072 Umbral de desconexion de la entrada [02] 127(no) 127(no) 127(no) %
B078 Borrado de la potencia acumulada de entrada 00 00 00 O
B079 Ajuste de la ganancia de la potencia acumulada de 1 1 1
entrada
B082 Ajuste de la frecuencia de arranque 0.50 0.50 0.50
B083 Ajuste de la frecuencia de portadora 5.0 5.0 5.0
B084 Modo de inicializacion (parametros o historia) 00 00 00
B085 Pais de inicializacion 01 02 00
B086 Factor de conversion de escala 1.0 1.0 1.0
B087 Habilitacién de la tecla STOP 00 00 00
B088 Modo de re arranque luego de FRS 00 00 00
B089 Reduccion automaética de la frecuencia de portadora
B090 Relacion de frenado dinamico 0.0 0.0 0.0
B091 Seleccion del modo de Stop 00 00 00
B092 Control de ventiladores 00 00 00
B095 Control de frenado dindmico 00 00 00
B096 Nivel de activacion del frenado 360/720 360/720 360/720
B098 Seleccion del Termistor 00 00 00
B099 Ajuste del nivel térmico 3000. 3000. 3000.
B100 Ajuste libre de V/f, frecuencia (1) 0. 0. 0.
B101 Ajuste libre de V/f, tension (1) 0.0 0.0 0.0
B102 Ajuste libre de V/f, frecuencia (2) 0. 0. 0.
B103 Ajuste libre de V/f, tension (2) 0.0 0.0 0.0
B104 Ajuste libre de V/f, frecuencia (3) 0. 0. 0.
B105 Ajuste libre de V/f, tension (3) 0.0 0.0 0.0
B106 Ajuste libre de V/f, frecuencia (4) 0. 0. 0.
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Grupo de Pardmetros “B” Ajustes por Defecto
— Ajustes _del

Féjondﬁgg Nombre (E)ﬂ:rESa) (L)J(ZL.JAZ.) (JXanlfazn) evario

B107 Ajuste libre de V/f, tension (4) 0.0 0.0 0.0

B108 Ajuste libre de V/f, frecuencia (5) 0. 0. 0.

B109 Ajuste libre de V/f, tension (5) 0.0 0.0 0.0

B110 Ajuste libre de V/f, frecuencia (6) 0. 0. 0.

B111 Ajuste libre de V/f, tension (6) 0.0 0.0 0.0

B112 Ajuste libre de V/f, frecuencia (7) 0. 0. 0.

B113 Ajuste libre de V/f, tension (7) 0.0 0.0 0.0

B120 Habilitacion del control de freno 00 00 00

B121 Tiempo de espera a la liberacién del freno 0.00 0.00 0.00

B122 Tiempo de espera a aceleracién 0.00 0.00 0.00

B123 Tiempo de espera para parar 0.00 0.00 0.00

B124 Tiempo de espera a la confirmacion 0.00 0.00 0.00

B125 Frecuencia de salida de freno 0.00 0.00 0.00

B126 Corriente de liberacion de freno Corriente nominal de cada inverter

B127 Frecuencia de frenado 0.00 0.00 0.00

B130 Habilitacion de sobre tension LADSTOP 00 00 00

B131 Nivel de sobre tension LADSTOP 380/760 380/760 380/760

B132 Relacion de aceleracién y desaceleracién a la 1.0 1.0 1.0

supresion de sobre tension
B133 Gan_apcia proporcional a la supresion de sobre 0.50 0.50 0.50
tension

B134 Tiempo integral a la supresion de sobre tension 0.060 0.060 0.060
Funciones de los
Terminales
Inteligentes

Grupo de Parametros “C” Ajustes por Defecto
— Ajustes _del

%Jc')ndcilgc? Nombre (E)LFrESa) (L)J(.FSL.JAZ.) (JXanFc';) Hevario

C001 Terminal [1], funcién 18 18 18

C002 Terminal [2], funcién 16 16 16

C003 Terminal [3], funcién 06 06 06

C004 Terminal [4], funcién 11 11 11

C005 Terminal [5], funcién 09 09 09

C006 Terminal [6], funcién 03 13 03

C0o07 Terminal [7], funcién 02 02 02

C008 Terminal [8], funcién 01 01 01
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Grupo de Parametros “C” Ajustes por Defecto
- Ajustes _del
Féjond?gg Nombre (E)LFrESa) (L)J(.Fsl.JAZ.) (JXanfsi) Hevario
C011 Terminal [1], estado 00 00 00
C012 Terminal [2], estado 00 00 00
C013 Terminal [3], estado 00 00 00
C014 Terminal [4], estado 00 00 00
C015 Terminal [5], estado 00 00 00
C016 Terminal [6], estado 00 00 00
C017 Terminal (7), estado 00 00 00
C018 Terminal [8], estado 00 00 00
C019 Terminal [FW], estado 00 00 00
C021 Terminal [11], funcién 01 01 01 >
C022 Terminal [12], funcion 00 00 00 §~
C023 | Terminal [13], funcion 03 03 03 &
C024 Terminal [14], funcion 07 07 07 O
C025 Terminal [15], funcion 08 08 08
C026 Terminal de alarma, funcién 05 05 05
Cco27 Seleccidn de la sefial de [FM] 00 00 00
C028 Seleccién de la sefial de[AM] 00 00 00
C029 Seleccion de la sefial de[AMI] 00 00 00
C030 Valor digital de la referencia de corriente Corriente nominal x 1.0
C031 Terminal [11], estado 00 00 00
C032 Terminal [12], estado 00 00 00
C033 Terminal [13], estado 00 00 00
C034 Terminal [14], estado 00 00 00
C035 Terminal [15], estado 00 00 00
C036 Relé de alarma, estado 01 01 01
C038 Seleccion del modo de salida de indicacion de baja 01 01 01
corriente
C039 Nivel de deteccién de la indicacion de baja corri- Corriente nominal x 1.0
ente
C040 Modo de salida de la sefial de sobre carga 01 01 01
C041 Ajuste del nivel de sobre carga Corriente nominal de cada inverter
C042 Arribo a frec. en aceleracion 0.00 0.00 0.00
C043 Arribo a frec. en desaceleracion 0.00 0.00 0.00
C044 Nivel de desviacion del PID 3.0 3.0 3.0
C045 Arribo a frec. en aceleracién (2) 0.00 0.00 0.00
C046 Arribo a frec. en desaceleracion (2) 0.00 0.00 0.00
C052 Realimentacién maxima del PID (PV) 0.00 0.00 0.00
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Grupo de Parametros “C”

Ajustes por Defecto

— Ajustes _del
Fcuéndcigg Nombre (E)LFr'cE)sa) (t)J(.Fsl.J:.) (JXanfszn) Heuario
C053 Realimentaciéon minima del PID (PV) 100.0 100.0 100.0
C055 Nivel de sobre torque (traccién en directa) 100. 100. 100.
C056 Nivel de sobre torque (regeneracién en reversa) 100. 100. 100.
C057 Nivel de sobre torque (traccion en reversa) 100. 100. 100.
C058 Nivel de sobre torque (regeneracion en directa) 100. 100. 100.
C061 Nivel térmico electrénico de advertencia 80. 80. 80.
C062 Codigo de la salida de alarma 00 00 00
C063 Nivel de deteccion de velocidad cero 0.00 0.00 0.00
C064 Nivel de advertencia de sobre temperatura del 120 120 120
disipador
Co71 Velocidad de comunicacion 04 04 04
CO072 Direccion (nodo) 1. 1. 1.
CO073 Seleccion de la longitud del dato de comunicacion 7 7 7
Co74 Seleccion de la paridad 00 00 00
CO075 Seleccion del bit de stop 1 1 1
CO076 Selecci_én qQI tipo de accion ante un error de 02 02 02
comunicacion
Co77 Comunicacion: tiempo fuera antes de disparar 0.00 0.00 0.00
C078 Comunicacion: tiempo de espera 0. 0. 0.
C079 Seleccidn del protocolo de comunicacién 00 00 00
Co081 Calibracion de la entrada [O] Fabrica Fabrica Fabrica
C082 Calibracion de la entrada[Ol] Fabrica Fabrica Fabrica
€083 Calibracion de la entrada[O2] Fabrica Fabrica Fabrica
C085 Entrada para termistor 105.0 105.0 105.0
C086 Calibracion de la entrada [AM] 0.0 0.0 0.0
co87 Ajuste del terminal [AMI] 80. 80. 80.
C088 Ajuste del “offset” del terminal [AMI] Fabrica Fabrica Fabrica
C091 Habilitacién del modo “Debug” 00 00 00 No editar
C101 Memorizacién del Up/Down 00 00 00
C102 Seleccion del modo reset 00 00 00
C103 Seleccion del re arranque luego del reset 00 00 00
C105 Ajuste de la ganancia FM 100. 100. 100.
C106 Ajuste de la ganancia AM 100. 100. 100.
C107 Ajuste de la ganancia AMI 100. 100. 100.
C109 Ajuste del “bias” AM 0. 0. 0.
C110 Ajuste del “bias” AMI 20. 20. 20.

Ci11

Ajuste de sobre carga (2)

Corriente nominal de cada Inverter
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Grupo de Parametros “C”

Ajustes por Defecto
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- Ajustes _del
Féjond?gg Nombre (E)LFrESa) (L)J(.Fsl.JAZ.) (JXanfsi) Hevario
Cl21 Calibracion del cero [O] Fabrica
C122 Calibracion del cero [Ol] Fabrica
C123 Calibracion del cero [02] Fabrica
C130 Terminal [11], demora al ON 0.0 0.0 0.0
C131 Terminal [11], demora al OFF 0.0 0.0 0.0
C132 Terminal [12], demora al ON 0.0 0.0 0.0
C133 Terminal [12], demora al OFF 0.0 0.0 0.0
Cl134 Terminal [13], demora al ON 0.0 0.0 0.0
C135 Terminal [13], demora al OFF 0.0 0.0 0.0
C136 Terminal [14], demora al ON 0.0 0.0 0.0
C137 Terminal [14], demora al OFF 0.0 0.0 0.0
C138 Terminal [15], demora al ON 0.0 0.0 0.0
C139 Terminal [15], demora al OFF 0.0 0.0 0.0
C140 Relé de salida, demora al ON 0.0 0.0 0.0
Cl141 Relé de salida, demora al OFF 0.0 0.0 0.0
Cl142 Salida l6gica 1, funcién A 00 00 00
C143 Salida l6gica 1, funcién B 00 00 00
Cl44 Salida l6gica 1, operador 00 00 00
C145 Salida I6gica 2, funcién A 00 00 00
Cl46 Salida l6gica 2, funcién B 00 00 00
Cl147 Salida l6gica 2, operador 00 00 00
C148 Salida ldgica 3, funcién A 00 00 00
C149 Salida ldgica 3, funcién B 00 00 00
C150 Salida l6gica 3, operador 00 00 00
C151 Salida ldgica 4, funcién A 00 00 00
C152 Salida légica 4, funcién B 00 00 00
C153 Salida ldgica 4, operador 00 00 00
C154 Salida l6gica 5, funciéon A 00 00 00
C155 Salida l6gica 5, funcién B 00 00 00
C156 Salida l6gica 5, operador 00 00 00
C157 Salida l6gica 6, funcién A 00 00 00
C158 Salida l6gica 6, funcién B 00 00 00
C159 Salida l6gica 6, operador 00 00 00
C160 Terminal [1], ajuste del tiempo de respuesta 1 1 1
Cl61 Terminal [2], ajuste del tiempo de respuesta 1 1 1
C162 Terminal [3], ajuste del tiempo de respuesta 1 1 1
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Grupo de Parametros “C”

Ajustes por Defecto

— Ajustes _del
Fé’ondﬁgg Nombre (E)LFr'cE);a) (t)J(.Fsl.J:.) (JXan?n) Hevario
C163 Terminal [4], ajuste del tiempo de respuesta 1 1 1
Cle4 Terminal [5], ajuste del tiempo de respuesta 1 1 1
C165 Terminal [6], ajuste del tiempo de respuesta 1 1 1
C166 Terminal [7], ajuste del tiempo de respuesta 1 1 1
C167 Terminal [8], ajuste del tiempo de respuesta 1 1 1
C168 Terminal [FW], ajuste del tiempo de respuesta 1 1 1
C169 Posicién de Multi-velocidad, tiempo 0 0 0
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Motor
Grupo de Parametros “H” Ajustes por Defecto
- Ajustes _del
Fé’ondﬁﬁg Nombre (E)ﬂ:rESa) (SE.JAZ.) (j(al:;ai) Jeuarie
HO001 Seleccién del Auto Ajuste 00 00 00
H002 Datos del motor, ler motor 00 00 00
H202 Datos del motor, 2do motor 00 00 00
HO003 Potencia de motor, ler motor Fabrica
H203 Potencia de motor, 2do motor Fabrica
H004 Polos del motor, ler motor 4 4 4
H204 Polos del motor, 2do motor 4 4 4
HO05 Velocidad de respuesta, ler motor 1.590 1.590 1.590
H205 Velocidad de respuesta, 2do motor 1.590 1.590 1.590
H006 Constante de estabilizacion, 1er motor 100. 100. 100.
H206 Constante de estabilizacion, 2do motor 100. 100. 100.
H306 Constante de estabilizacion, 3er motor 100. 100. 100.
H020 Constante R1, 1er motor Acorde a cada inverter
H220 Constante R1, 2do motor Acorde a cada inverter
H021 Constante R2, 1er motor Acorde a cada inverter
H221 Constante R2, 2do motor Acorde a cada inverter
H022 Constante L, ler motor Acorde a cada inverter
H222 Constante L, 2do motor Acorde a cada inverter
H023 Constante lo Acorde a cada inverter
H223 Constante lo, 2do motor Acorde a cada inverter
H024 Constante J Acorde a cada inverter
H224 Constante J, 2do motor Acorde a cada inverter
HO030 Constante auto ajustada R1, ler motor Acorde a cada inverter
H230 Constante auto ajustada R1, 2do motor Acorde a cada inverter
HO031 Constante auto ajustada R2, 1er motor Acorde a cada inverter
H231 Constante auto ajustada R2, 2do motor Acorde a cada inverter
H032 Constante auto ajustada L, 1er motor Acorde a cada inverter
H232 Constante auto ajustada L, 2do motor Acorde a cada inverter
HO033 Constante auto ajustada lo, ler motor Acorde a cada inverter
H233 Constante auto ajustada lo, 2do motor Acorde a cada inverter
H034 Constante auto ajustada J, ler motor Acorde a cada inverter
H234 Constante auto ajustada J, 2do motor Acorde a cada inverter
HO50 Ganancia proporcional PI, ler motor 100.0 100.0 100.0
H250 Ganancia proporcional PI, 2do motor 100.0 100.0 100.0
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Grupo de Parametros “H”

Ajustes por Defecto

— Ajustes _del
Féjondﬁgg Nombre (E)LFrE;a) (t)J(.Fsl.J:.) (JXanfszn) Hevario
HO051 Ganancia integral PI, 1er motor 100.0 100.0 100.0
H251 Ganancia integral P1, 2do motor 100.0 100.0 100.0
HO052 Ganancia proporcional P, 1er motor 1.00 1.00 1.00
H252 Ganancia proporcional P, 2do motor 1.00 1.00 1.00
HO060 Limite Cero LV, ler motor 100. 100. 100.

H260 Limite Cero LV, 2do motor 100. 100. 100.
H061 Arranque cero LV, ler motor 50. 50. 50.

H261 Arranque cero LV, 2do motor 50. 50. 50.

HO70 Seleccién de la ganancia prop. PI, por terminal 100.0 100.0 100.0
HO71 Seleccidn de la ganancia integral P, por terminal 100.0 100.0 100.0
HO072 Seleccidn de la ganancia prop. P, por terminal 1.00 1.00 1.00
HO73 Ganancia del tiempo de “switching” 100. 100. 100.
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Tarjetas de

Expansién
Grupo de Parametros “P” Ajustes por Defecto
- Ajustes _del
Fé’ondﬁﬁg Nombre (Eﬂ:rlipz)a) (L)J(T:SL.JAZ.) (j(z;:ri')i) euario
P0O01 Modo de operacién de la tarjeta 1, error 00 00 00
P002 Modo de operacién de la tarjeta 2, error 00 00 00
PO11 Ajuste de los pulsos por vuelta del encoder (PPR) 1024 1024 1024
P012 Ajuste del pulso de control 00 00 00
P013 Ajuste del pulso de linea 00 00 00
P014 Ajuste de la parada a origen 0. 0. 0.
P015 Ajuste de la velocidad a origen 5.00 5.00 5.00
P0O16 Ajuste de la direccién a origen 00 00 00 >
P017 Ajuste del rango de completado a origen 5 5 5 -‘3‘
PO18 Tipo de demora p/completar la basqueda del origen 0.00 0.00 0.00 %
P019 Seleccién de la posicion del generador 00 00 00 O
P020 Seleccion del numerador de la relacion 1. 1. 1.
P021 Seleccion del denominador de la relacion 1. 1. 1.
P022 Ajuste de la ganancia “Feed-forward” 0.00 0.00 0.00
P023 Ajuste de la ganancia del lazo 0.50 0.50 0.50
P024 Habilit. de compensacion de temp. del termistor 0. 0. 0.
P025 Nivel de deteccion de sobre velocidad 00 00 00
P026 Nivel de deteccion del error de la desviacion 135.0 135.0 135.0
P027 Ajuste de los pulsos por vuelta del encoder (PPR) 7.50 7.50 7.50
P028 Numerador del moto generador 1. 1. 1.
P029 Denominador del moto generador 1. 1. 1.
P031 Seleccién del tiempo de aceleracidn/desaceleracion 00 00 00
P032 Selec. de comando de entrada para posicionam. 00 00 00
P033 Seleccidn de la entrada de comando de torque 00 00 00
P034 Ajuste del comando de torque 0. 0. 0.
P035 Polaridad del comando de torque 00 00 00
P036 Modo del “bias” de torque 00 00 00
P037 Valor del “bias” de torque 0. 0. 0.
P038 Polaridad del “bias” de torque 00 00 00
P039 Velocidad max. en directa para torque controlado 0.00 0.00 0.00
P040 Velocidad max. en reversa para torque controlado 0.00 0.00 0.00
P044 “Watchdog timer” para DeviceNet 01 01 01
P045 Accidn ante error de comunicacién para DeviceNet 21 21 21
P046 “Polled” para DeviceNet: nimero de salida 71 71 71
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Grupo de Parametros “P”

Ajustes por Defecto

— Ajustes _del
Féjondﬁgg Nombre (E)LFrESa) (L)J(ZL.JAZ.) (JXanfszn) evario
P047 “Polled” para DeviceNet: nimero de entrada 01 01 01
P048 Accion del inverter en modo DeviceNet 0 0 0
P049 Polos del motor para definir RPM 01 01 01
P055 Frecuencia del tren de pulsos 25.0 25.0 25.0
P056 Cte. de tiempo del tren de pulsos 0.10 0.10 0.10
PO57 “Bias” del tren de pulsos 0. 0. 0.
P058 Frecuencia limite del tren de pulsos 100. 100. 100.
P060 Ajuste de la multi-etapa, posicion 0 0 0 0
P061 Ajuste de la multi-etapa, posicion 1 0 0 0
P062 Ajuste de la multi-etapa, posicion 2 0 0 0
P063 Ajuste de la multi-etapa, posicion 3 0 0 0
P064 Ajuste de la multi-etapa, posicion 4 0 0 0
P065 Ajuste de la multi-etapa, posicion 5 0 0 0
P066 Ajuste de la multi-etapa, posicion 6 0 0 0
P067 Ajuste de la multi-etapa, posicion 7 0 0 0
P068 Seleccién del modo a posicién inicial 00 00 00
P069 Seleccién de la direccion a posicion inicial 00 00 00
P0O70 Baja frecuencia a posicidn inicial 0.00 0.00 0.00
PO71 Alta frecuencia a posicion inicial 0.00 0.00 0.00
PO72 Ajuste del rango a posicion en directa 268435455 | 268435455 | 268435455
PO73 Ajuste del rango a posicion en reversa - 268435455 | - 268435455 | - 268435455
PO74 Seleccién de la posicion 00 00 00
P100 “Easy sequence”, parametro (U00) 0. 0. 0.
P101 “Easy sequence”, parametro (U01) 0. 0. 0.
P102 “Easy sequence”, parametro (U02) 0. 0. 0.
P103 “Easy sequence”, parametro (U03) 0. 0. 0.
P104 “Easy sequence”, parametro (U04) 0. 0. 0.
P105 “Easy sequence”, parametro (U05) 0. 0. 0.
P106 “Easy sequence”, parametro (U06) 0. 0. 0.
P107 “Easy sequence”, parametro (UQ7) 0. 0. 0.
P108 “Easy sequence”, parametro (U08) 0. 0. 0.
P109 “Easy sequence”, parametro (U09) 0. 0. 0.
P110 “Easy sequence”, parametro (U10) 0. 0. 0.
P111 “Easy sequence”, parametro (U11) 0. 0. 0.
P112 “Easy sequence”, parametro (U12) 0. 0. 0.
P113 “Easy sequence”, parametro (U13) 0. 0. 0.
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Grupo de Parametros “P” Ajustes por Defecto
- Ajustes _del
Féjondﬁgg Nombre (E)LFrESa) (L)J(T:SL.JAZ.) (JXanfﬁi) evario
P114 “Easy sequence”, parametro (U14) 0. 0. 0.
P115 “Easy sequence”, parametro (U15) 0. 0. 0.
P116 “Easy sequence”, parametro (U16) 0. 0. 0.
P117 “Easy sequence”, parametro (U17) 0. 0. 0.
P118 “Easy sequence”, parametro (U18) 0. 0. 0.
P119 “Easy sequence”, parametro (U19) 0. 0. 0.
P120 “Easy sequence”, parametro (U20) 0. 0. 0.
P121 “Easy sequence”, parametro (U21) 0. 0. 0.
P122 “Easy sequence”, parametro (U22) 0. 0. 0.
P123 “Easy sequence”, parametro (U23) 0. 0. 0.
P124 “Easy sequence”, parametro (U24) 0. 0. 0.
P125 “Easy sequence”, parametro (U25) 0. 0. 0.
P126 “Easy sequence”, parametro (U26) 0. 0. 0.
P127 “Easy sequence”, parametro (U27) 0. 0. 0.
P128 “Easy sequence”, parametro (U28) 0. 0. 0.
P129 “Easy sequence”, parametro (U29) 0. 0. 0.
P130 “Easy sequence”, parametro (U30) 0. 0. 0.
P131 “Easy sequence”, parametro (U31) 0. 0. 0.
Funciones del
Usuario
Grupo de Parametros “P” Ajustes por Defecto
- Ajustes _del
Féjondﬁgg Nombre (E)LFrESa) (L)J(.Fsl.JAZ.) (JXanfsi) Hevario
U001 no no no
U002 no no no
U003 no no no
U004 no no no
U005 no no no
U006 Funciones seleccionadas por el usuario... no no no
“no” = deshabilitada, o usa algunas de las
U007 funciones D001 a P049 no no no
U008 no no no
U009 no no no
U010 no no no
U011 no no no
uo12 no no no
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Guia de Instalacién segun CE-EMC

Guia de Instalacion segun CE-EMC

Se deben satisfacer los requerimientos EMC directiva (89/336/EEC) toda vez que se instale un
inverter SJ7002 en algun pais europeo. Para satisfacer las directivas EMC y cumplir con las
normas, seguir la guia dada en esta seccion.

1. Como usuario, Ud. debe asegurar que la impedancia a alta frecuencia (HF) entre el
inverter, filtro y tierra sea lo menor posible.

» Asegurarse que las conexiones sean metalicas y que tengan la mayor superficie de
contacto posible (superficies zincadas)

2. Evitar “rulos” que actien como antenas, especialmente aquellos que abarquen
grandes areas.

» Evitar vueltas innecesarias en los conductores.

« Evitar distribuir los conductores con sefiales de bajo nivel en paralelo con los cables de
potencia.

3. Usar cable enmallado para los conductores de potencia hacia el motor, como asi
también los de sefiales analdgicas y digitales

» Hacer que el rea efectiva de proteccion de la malla sea lo mayor posible, €j. no pele los
cables de modo tal que la malla quede més lejos de la conexidn que lo estrictamente
necesario.

« Cuando se usen sistemas integrados (por ejemplo, cuando el inverter estd en comuni-
cacion con algun tipo de sistema de supervision o computador maestro en el mismo
gabinete y conectados al mismo potencial de tierra), conectar las mallas de las lineas de
control a tierra en ambos extremos. Con sistemas distribuidos (por ejemplo, comuni-
cacion con sistemas de supervision o computadores maestros que no estén en el mismo
gabinete existiendo distancia entre ellos), recomendamos conectar las mallas de las
lineas de control sdlo en el extremo que da con el inverter. Si es posible, el otro extremo
mandelo directamente a la seccién de entrada del sistema supervisor o del computador
maestro. La malla de los cables de alimentacion al motor siempre debe estar conectada a
tierra en ambos extremos.
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 Disponer de un area amplia de conexién entre la malla y tierra, usar tornillos con
arandela metalica de presion o clips metalicos de montaje.

* Usar solo cables con mallas de cobre trenzado (tipo CY) con cobertura del 85%.

» El enmallado debe ser continuo y no estar roto en sitio alguno. Si fuera necesario utilizar
reactores, contactores, terminales o dispositivos de seguridad del lado del motor, la
seccion sin malla debera ser lo menor posible.

» Algunos motores tienen una junta de goma entre la caja de terminales y la carcasa. Es
muy comun que tanto la caja de terminales como el tornillo de conexion a tierra estén
pintados. Asegurarse que siempre exista una buena conexion metalica entre la malla y el
tonillo de puesta a tierra, asi como entre la caja de terminales y la carcasa. Si es necesario
quitar cuidadosamente la pintura de las superficies conductoras.

4. Tomar medidas para minimizar la interferencia que la frecuencia provoca en los
cables instalados.

 Separar por lo menos 25 cm los cables que pueden sufrir interferencia de aquellos que las
pueden provocar. Un punto particularmente critico es el trazado en paralelo de cables por
largas distancias. Si dos cables se intersectan (uno cruza encima del otro) la interferencia
es mucho menos si lo hacen a 90°. Los cables susceptibles de interferencias, s6lo deben
intersectar a los cables del motor, cables del circuito intermedio o cables del redstato en
angulos rectos y nunca estar en paralelo con ellos.

5. Mantener distancia entre la fuente de interferencia y el receptor de la interferencia
(interferencia-dispositivo amenazado), a fin de reducir los efectos de la emision

 Se deberian usar solamente dispositivos libres de interferencia y mantener una distancia
minima de 25 cm del inverter.
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6. Seguir las medidas de seguridad en la instalacién del filtro.

« Asegurarse que el terminal de tierra del filtro estd adecuadamente conectado al terminal
de tierra del inverter (PE). No esta permitida la conexion via contacto metalico entre la
carcasa del filtro y el inverter o s6lo via cable enmallado en HF como contacto de tierra.
Los filtros deben estar sélida y firmemente conectados al potencial de tierra de forma tal
de reducir el peligro de shock eléctrico al tocarlos si ocurriera una falla.

Implementacién de la conexidn a tierra del filtro:

» Poner el filtro a tierra usando un cable de 10 mm2 de seccién.

» Conectar a tierra un segundo conductor, usando un terminal de tierra separado del que se
usa como proteccion de puesta a tierra. (La seccidn de cada conductor sera del tamarfio
requerido por la carga nominal.)

Inverter SJ7002 con filtro tipo libro
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Recomendaciones Hitachi EMC

A

ADVERTENCIA: Estos equipos deberan ser instalados, ajustados y mantenidos por personal
calificado familiarizado con la construccion y operacién de equipamiento que manejan

tensiones peligrosas. No observar esta precaucion podria causar lesiones corporales.

Usar la siguiente lista para asegurarse que el inverter esta dentro de los rangos adecuados de

operacion.

1. Laalimentacion del inverter SJ7002 debe cumplir con las siguientes especificaciones:

 Fluctuacién de tensién £10% 0 menos.

» Desbalance de tensién £3% o menos.

» Variacion de frecuencia £4% o menos.
 Distorsién de tension THD = 10% 0 menaos.

2. Instalacion:
 Usar un filtro disefiado para un inverter SJ7002.

3. Cableado:

» Se debe usar cable enmallado (apantallado) de conexi6n al motor y el largo debe ser de

acuerdo a la siguiente tabla.

» La frecuencia de portadora debera ajustarse segun la siguiente tabla si se quieren

satisfacer los requerimientos EMC.

Largo de Frec. Largo de Frec.
Modelos Cat. cable (m) Portad. Modelos Cat. cable (m) Portad.
(kHz) (kHz)

SJ700-055Lxx C3 1 1 SJ700-055Hxx C3 1 2.5
SJ700-075Lxx C3 1 1 SJ700-075Hxx C3 1 25
SJ700-110Lxx C3 1 1 SJ700-110Hxx C3 1 2.5
SJ700-150Lxx C3 1 1 SJ700-150Hxx C3 1 2.5
SJ700-185Lxx C3 1 1 SJ700-185Hxx C3 1 2.5
SJ700-220Lxx C3 5 25 SJ700-220Hxx C3 1 25
SJ700-300Lxx C3 5 25 SJ700-300Hxx C3 1 2.5
SJ700-370Lxx C3 5 25 SJ700-370Hxx C3 1 2.5
SJ700-450Lxx C3 5 25 SJ700-450Hxx C3 5 2.5
SJ700-550Lxx C3 5 25 SJ700-550Hxx C3 5 25

» Separar los cables de entrada y salida de los correspondientes a los circuitos de  sefial/

proceso.

4. Condiciones ambientales—cuando se usa un filtro:
» Temperatura ambiente: —10 a 40 °C.
e Humedad: 20 a 90% RH (sin condensacion).

 Vibracion: 53.9 m/sec2 (0.6 G) 10 ~ 55Hz, SJ300-004xxx a SJ300-220xxx
2.94 m/sec” (0.3 G) 10 ~ 55Hz, SJ300-300xxx a SJI300—1500xxX.

 Ubicacion: 1000 metros o menos, interior (libre de gases o polvo).
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