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Prólogo 
La alta gama de la serie SD vectorial de flujo adopta un modo de control 

avanzado para alcanzar un alto torque, alta precisión y una regulación de 
velocidad en un amplio rango, y esto además soporta un control de torque, 

velocidad sin sensor y control de torque PG. Este puede cumplir todo tipo de 

requerimiento para inversor universal. El variador de la serie SD es una 

combinación de control universal e industrial del cliente y proporciona parcial 
mente la fuente-auxiliar de frecuencia, un canal de inicio de frecuencia, 

regulador de PID, PLC, giro transversal, terminal de control entradas y salidas 

programables, pulsos de frecuencia modbus incorporado, can bus, profibus, 

protocolo libre 485 otras funciones y plataformas. Proporciona altas 
soluciones de integración para clientes de manufactura y automatización. El 

variador de la serie SD incorpora una función de pérdida de fase de entrada 

y de salida, función del corto circuito a la conexión de tierra y muchas otras 

funciones de protección para mejorar eficientemente la finalidad y seguridad 
del sistema. 

Este manual proporciona información de la instalación, cableado, 

configuraciones, comprobación de fallos y métodos, mantenimiento y otras 

cuestiones relativas al cliente para hacer que el variador se instale y opere de 
forma correcta, utilizando su alto rendimiento. Por favor lea este manual 

cuidadosamente antes de instalarlo y mantenerlo bien para los usuarios 

finales. 

Por favor contacte nuestras oficinas en cualquier momento cuando tenga 
cualquier duda o requerimiento en específico en el uso de estos variadores ó 

puede asistir directamente a nuestra sucursal. 

Nos reservamos el derecho de informarle si modificamos el contenido de este 

manual. 
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1 Puntos de aviso e información de seguridad  

1 

 

 

 

1 Información de seguridad y uso de puntos de aviso 

Para garantizar la seguridad personal y del equipo, éste capitulo debe ser leído 

cuidadosamente antes de comenzar a usar el inversor. 

1.1 Medidas de seguridad 

Estas son tres medidas de seguridad que contiene el manual  

 
 

Símbolo Descripción del 

símbolo 

 
           ! 

 
Se pueden causar serias lesiones o muertes con una mala 

operación.  

! 

 
Puede provocar daños en el cuerpo o dispositivo sin las 

precauciones correctas en su funcionamiento.  

 

 
Nota 

 
Debe poner mucha precaución cuando utilice el variador 

con este símbolo  
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(1) Prohibido conectar la fuente AC en la terminal de salida U, V, 

W, de otra manera esto podria causar un daño total al variador. 

(2) No permitir corto circuito entre (-) y (+), de otra manera esto

podria causar un daño total al variador. 

(3) Prohibido instalar el variador en objetos flameables, de otra 
manera puede causar fuego.

(4) No instale el variador cerca de lugares con gas explosivo, este 
puede causar explosiones. 

(5) La conexión expuesta debe de ser aislada después de 
conectarse, de lo contrario puede causar descargas eléctricas.

(6) No operar el variador cuando las manos esten mojadas y este 
se encuentre encendido, de lo contrario puede causar descargas 
eléctricas.

(7) La terminal de tierra del variador debe de estar bien conectado 
a tierra.

(8) No abra la cubierta frontal del cableado cuando el variador 
este prendido. El cableado y la comprobación del variador debe 
hecerse 10 minutos después de apagar el variador. 

(9) La conexión del cableado debería hacerce por una persona 
calificada y no permita que se deslice cualquier objeto conductor 
de energía dentro del variador, de lo contrario puede causar una 
descarga eléctrica o daños al variador. 

(10)Cuando el variador se almacena por más de 6 meses, utilice un 

regulador de voltaje para aumentar el voltaje y mantenga el 
variador en estado de espera durante 1 hora, de lo contrario,           
podría provocar una descarga eléctrica y una explosión.

! 

Prohibido cortar la fuente de alimentación directamente cuando el 

variador se encuentre en estado de marcha, aceleración o desaceleración. 

La fuente de alimentación podría cortarse cuando el variador se 

encuentra completamente en estado de paro y en espera. De lo contrario, 

el usuario debe ser responsable de los daños del variador, dispositivos y 

de las lesiones humanas. 

!
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2 Inverter type and specification 

1.2 Rangos de aplicación 

(1) En este tipo de variador aplica 3 fases ac a un motor asíncrono para la

industria en general.

(2) Debe manejarse con precaución y consultar con el fabricante, cuando el

variador se aplique en equipos de alta confiabilidad relevante para la vida, las

propiedades y la seguridad, dispositivo.

(3) Este tipo de variador es el que controla los motores de la industria. Cuando
el variador se aplica para equipos peligrosos, la protección debe ser considerada

en caso de que ocurra una falla en variador. 

1.3 Utilizar puntos de aviso 

(1) El variador de la serie SD pertenece al tipo de variador de voltaje, y

esto es normal con un aumento de temperatura, ruido y vibraciones del motor

aunmentan con la fecuencia cuando esta en trabajando.

(2) Es necesario que coincida el variador con la variable de frecuencia del

motor trabajando a baja velocidad con torque constante por un largo tiempo. 

Cuando coincide el variador con un motor general asicrono trabajando a baja

velocidad, se deben tomar medidas para disipar o monitorear la temperatura del

motor.

! 

(1) Prohibida la conexión de terminales de control, excepto TA, TB,

TC para la señal a 220V, de lo contrario podría causar daños al

variador            por completo.
(2) No instale y haga funcionar el variador cuando esté dañado o

no cuente con alguna pieza, de lo contrario podría provocar un

incendio o lesiones a personas.

(3) El variador debe instalarse en un lugar que puedan aceptar el

peso, de lo contrario, podría causar caídas del variador o daños a

las pertenencias. 
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(3) Es nesesario tomar medidas por el daño causado de una  mala lubricación de

la caja de reducción, ruedas y engranes, correr con baja frecuencia durante un

largo tiempo.

(4) Es necesario asegurar al principio el rango de velocidad del motor, los baleros

del motor y dispositivos mecánicos, además el aumento de ruido debe ser

considerado, cuando el motor se ejecute sobre frecuencia nominal.

(5) Es necesario seleccionar el conjunto de freno adecuado para dispositivos de

elevación y grandes cargas de inercia, para garantizar el trabajo normal cuando el

variador se desconecta de la alimentación por sobre corriente o fallo de

sobretensión. 
(6) El arranque y paro del variador mediante la terminal u otro canal de comando, 

de lo contrario puede causar daño en el variador a través de la conexión de la

terminal de entrada del variador.

(7) Es nesesario estar seguro de que el variador esta apagado para manipular las

salidas, cuando el variador y el motor están conectados con otros componentes

como contatores, etc.de lo contrario causara daños en el variador. 

(8) Cuando la frecuencia de salida del variador esté en algún rango, esto puede

generar resonancia mecánica en el dispositivo, mediante el ajuste de salto de

frecuencia puede evitar esto.

(9) Comprobar que el voltaje de la fuente de alimentación este dentro del rango de 

trabajo del variador antes de conectar. 

(10) Cuando se utilice el variador en lugares mayores a 1000 metros, el variador
debe reducir la corriente de uso, la corriente de salida disminuira un 10 % de
corriente cada 1000 metros

(11) El motor debe se checado antes de su primer uso o de ser reutilisado despues

de mucho tiempo. El método de checado se encuentra en la grafica 1-1 con un

voltaje de 500v megometro, La sesistencia de aislamiento no debe ser menor a 5

MΩ, de lo contrario podría dañar al variador.

(12) Proihibido conectarle capacitores a la salida del variador para corregir el

factor de potencia o sobre corriente dependiente de resistencia etc, de lo

contrario puede causar fallas en el variador o daños en los componentes como se

muestra en la fig1-2.
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2 Inverter type and specification 

Fig.1-1Prueba del motor en aislamiento Fig.1-2 Capacitores en la salida 

1.4 Aviso del manejo de residuos: 

 Recomendación cuando para cuando se manejen los residuos y componentes: 

(1) La unidad se debe desechar como desecho industrial

(2) Capacitor electrolítico: Puede causar exposión cuando el capacitor se

encuentra bajo calor.

(3) Plástico: esto puede resultar perjudicial cuando el variador suelta gases y no se 

prepara el variador antes de incendiarse.

Déspues de terminar el 

cableado, realice un corto 

circuito en U,V,W para 

medir la resistencia del 

aislamiento. 
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2 Tipo de variadores y sus especificaciones 

2.1 Supervisión del variador  

(1)  Revise si fue dañado durante su transportación y si el variador tiene partes 

dañadas o caídas  

(2) Revise si todas las partes están presentes en la lista empacada. 

(3) Por favor, confirme que los datos de la placa sean como los de la orden que 

usted requirió.  

Nuestros productos están asegurados por un estricto sistema de control de calidad 

durante la fabricación, empaque, transporte, etc., Porfavor contacte nuestra 

compañía o agente local rápidamente si surge alguna omición, error o descuido, lo 

revisaremos lo antes posible. 

 

2.2 Descripción del modelo de variador 
 

Fig.2-1 Descripción de las partes del modelo de variador. 
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2 Inverter type and specification 
 

 

 
2.3 Descripción de la placa de identificación  

 

Los datos de placa se representan en la fig 2-2 Esta se localiza en la parte inferior 

del lado derecho. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Fig.2-2 Datos de la placa  
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2.4 Descripción de los tipos de variadores  

 Voltaje 

de 

entrada 

Modelo de 

variadores 

Corriente de 

salida (A) 
Tipo de motor (KW) 

 

 

 

 

 

 

Bifásico 

220V 

SD-2S0004 2.5 0.4 

SD-2S0007 4 0.75 

SD-2S0015 7 1.5 

SD-2S0022 10 2.2 

SD-2S0037 15 3.7 

SD-2S0055 24 5.5 

SD-2S0075 32 7.5 

SD-2S0110 45 11 

SD-2S0150 60 15 

SD-2S0185 75 18.5 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
3 fases 

220V 

SD-2T0004 2.5 0.4 

SD-2T0007 4 0.75 

SD-2T0015 7 1.5 

SD-2T0022 10 2.2 

SD-2T0037 15 3.7 

SD-2T0055 24 5.5 

SD-2T0075 32 7.5 

SD-2T0110 45 11 

SD-2T0150 60 15 

SD-2T0185 75 18.5 

SD-2T0220 82 22 

SD-2T0300 115 30 

SD-2T0370 135 37 

SD-2T0450 165 45 

SD-2T0550 200 55 

SD-2T0750 270 75 

SD-2T0900 320 90 

SD-2T1100 380 110 

SD-2T1320 450 132 

3 fases 

480V 

SD-5T0007G/0015P 2.3/3.7 0.75/1.5 

SD-5T0015G/0022P 3.7/5 1.5/2.2 

SD-5T0022G/0037P 5/8.5 2.2/3.7 

SD-5T0037G/0055P 8.5/13 3.7/5.5 
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 SD-5T0055G/0075P 13/17 5.5/7.5 

SD-5T0075G/0110P 17/25 7.5/11 

SD-5T0110G/0150P 25/33 11/15 

SD-5T0150G/0185P 33/39 15/18.5 

SD-5T0185G/0220P 39/45 18.5/22 

SD-5T0220G/0300P 45/60 22/30 

SD-5T0300G/0370P 60/75 30/37 

SD-5T0370G/0450P 75/91 37/45 

SD-5T0450G/0550P 91/112 45/55 

SD-5T0550G/0750P 112/150 55/75 

SD-5T0750G/0900P 150/176 75/90 

SD-5T0900G/1100P 176/210 90/110 

SD-5T1100G/1320P 210/253 110/132 

SD-5T1320G/1600P 253/304 132/160 

SD-5T1600G/2000P 304/380 160/200 

SD-5T2000G/2200P 380/426 200/220 

SD-5T2200G/2500P 426/474 220/250 

SD-5T2500G/2800PP 474/520 250/280 

SD-5T2800G/3150P 520/600 280/315 

SD-5T3150G/3550P 600/650 315/355 

SD-5T3550G/3750P 650/680 355/375 

SD-5T3750G/4000P 680/750 375/400 

SD-5T4000G/4500P 750/800 400/450 

SD-5T4500G/5000P 800/870 450/500 

SD-5T5000G/5600P 870/940 500/560 

SD-5T5600G/6300P 940/1100 560/630 

SD-5T6300G 1100 630 
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2.5 Apariencia y explicación de las partes del variador. 

Fig.2-3  Nombre y descripción de las partes 
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2 Inverter type and specification 

2.6 Medidas exteriores 
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Fig.2-4 Dimensiones exteriores 
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2 Inverter type and specification 

Tabla 2-1 Dimensiones para el montaje de la fig.a y fig.b 

     Modelo de variador 
A 

(mm) 
B 

(mm) 
W 

(mm) 
H 

(mm) 
D 

(mm) 
D1 

(mm) 
D2 

(mm) 
Fix Hole 

(mm) 
Fig. No. 

SD-2S0004 

104 186 115 200 151 - 164 5 Fig.a 

SD-2S0007 

SD-2S0015 

SD-2S0022 

SD-2S0037 

SD-2S0055 
165 281 180 304 189 - 202 6 Fig.a 

SD-2S0075 

SD-2S0110 180 382 250 398 210 214 223 9 Fig.b 

SD-2S0150 
180 434 280 450 240 244 253 9 Fig.b 

SD-2S0185 

SD-2T0004 

104 186 115 200 151 - 
164 

5 Fig.a 
SD-2T0007 

SD-2T0015 

SD-2T0022 

SD-2T0037 129 227 140 240 175 - 188 5 Fig.a 

SD-2T0055 
165 281 180 304 189 - 

202 
6 Fig.a 

SD-2T0075 

SD-2T0110 180 382 250 398 210 214 223 9 Fig.b 

SD-2T0150 
180 434 280 450 240 244 

253 
9 Fig.b 

SD-2T0185 

SD-2T0220 
190 504.5 290 530 250 254 

263 
9 Fig.b 

SD-2T0300 

SD-5T0007G/0015P 

104 186 115 200 151 - 
164 

5 Fig.a 
SD-5T0015G/0022P 

SD-5T0022G/0037P 

SD-5T0037G/0055P 

SD-5T0055G/0075P 
129 227 140 240 175 - 

188 
5 Fig.a 

SD-5T0075G/0110P 

SD-5T0110G/0150P 
165 281 180 304 189 - 

202 
6 Fig.a 

SD-5T0150G/0185P 

SD-5T0185G/0220P 
180 382 250 398 210 214 

223 
9 Fig.b 

SD-5T0220G/0300P 

SD-5T0300G/0370P 
180 434 280 450 240 244 

253 
9 Fig.b 

SD-5T0370G/0450P 

SD-5T0450G/0550P 
190 504.5 290 530 250 254 

263 
9 Fig.b 

SD-5T0550G/0750P 



2 Inverter type and specification 

14 

Modelo de variador  
H 

(mm) 

H1 

(mm) 

W 

(mm) 

W1 

(mm) 

W2 

(mm) 

D 

(mm) 

D1 

(mm) 

D2 

(mm) 

N1 

(mm) 

N2 

(mm) 

M1 

(mm) 

M2 

(mm) 

Fig. 
No. 

SD-2T0370 

570 546 340 237 - 320 - 
333 

- - Φ12 Φ18 

Fig.c 

SD-2T0450 

SD-5T0750G/0900P 

SD-5T0900G/1100P 

SD-2T0550 
650 628 400 297 - 340 - 

353 
- - Φ12 Φ18 

SD-5T1100G/1320P 

SD-5T1320G/1600P 650 628 420 297 - 340 - 353 - - Φ12 Φ18 

SD-2T0750 
980 953 480 370 - 400 - 

413 
Φ38 Φ19 Φ9 Φ18 

SD-5T1600G/2000P 

SD-2T0900 

1030 1003 500 370 - 400 - 
413 

Φ38 Φ19 Φ9 Φ18 
SD-2T1100 

SD-5T2000G/2200P 

SD-5T2200G/2500P 

SD-2T1320 

1368 1322 700 500 440 430 - 
443 

Φ52 Φ19 Φ12 Φ22 

Fig.d 

SD-5T2500G/2800P 

SD-5T2800G/3150P 

SD-5T3150G/3550P 

SD-5T3550G/3750P 

1518 1483 700 500 500 430 - 
443 OB 

77*47 
Φ19 Φ12 Φ22 SD-5T3750G/4000P 

SD-5T4000G/4500P 

SD-5T4500G/5000P 
1650 - 850 700 - 550 490 

563 
- - 40 Φ13 

Fig.e 
SD-5T5000G/5600P 

SD-5T5600G/6300P 
1700 - 900 750 - 550 490 

563 
- - 40 Φ13 

SD-5T6300G 
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2.7 Base opcional SD 

2.7.1 Tabla de selecciónpara la base del variador SD 

Tipo 

Modelo de 
la base 

Base estándar 
Base con 

entrada al  

reactor  

Base con salida 

a reactor 

Base con DC 
reactor  

SD-2T0370 

SP-BS-0900 

SP-BS-0750-LI SP-BS-0900-LO SP-BS-0750-LD 
SD-5T0750G/0900P 

SD-2T0450 
SP-BS-0900-LI SP-BS-0900-LO - 

SD-5T0900G/1100P 

SD-2T0550 
SP-BS-1100 SP-BS-1100-LI SP-BS-1100-LO - 

SD-5T1100G/1320P 

SD-5T1320G/1600P SP-BS-1320 SP-BS-1320-LI SP-BS-1320-LO - 

SD-2T0750 
SP-BS-1600 SP-BS-1600-LI SP-BS-1600-LO - 

SD-5T1600G/2000P 

SD-2T0900 

SP-BS-2200 

SP-BS-2000-LI SP-BS-2000-LO - 
SD-5T2000G/2200P 

SD-2T1100 
SP-BS-2200-LI SP-BS-2200-LO - 

SD-5T2200G/2500P 

SD-2T1320 

SP-BS-4000 

SP-BS-2500-LI SP-BS-2500-LO - 
SD-5T2500G/2800P 

SD-5T2800G/3150P SP-BS-2800-LI SP-BS-2800-LO - 

SD-5T3150G/3550P SP-BS-3150-LI SP-BS-3150-LO - 

SD-5T3550G/3750P SP-BS-4000-LI SP-BS-4000-LO - 

SD-5T3750G/4000P SP-BS-4000-LI SP-BS-4000-LO - 

SD-5T4000G/4500P SP-BS-4000-LI SP-BS-4000-LO -
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2.7.2 Dimensión exterior de la base 

 

Fig.2-5 Dimensiones de la base  

Tabla 2-3 Medidas de la base del teclado 

Modelo base  
W 

（mm） 
D1 

（mm） 
Ho 

（mm） Fig. 

SP-BS-0900 340 300 180 Fig.a 

SP-BS-0750-LI 

340 300 350 
SP-BS-0750-LD 

SP-BS-0900-LI 

SP-BS-0900-LO 

SP-BS-1100 400 320 180 

SP-BS-1100-LI 
400 320 380 

SP-BS-1100-LO 

SP-BS-1320 420 320 180 

SP-BS-1320-LI 
420 320 380 

SP-BS-1320-LO 

SP-BS-1600 480 380 180 

SP-BS-1600-LI 
480 380 400 

SP-BS-1600-LO 

SP-BS-2200 500 380 200 

Fig. A Fig. B 
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SP-BS-2000-LI 

500 380 400 
SP-BS-2000-LO 

SP-BS-2200-LI 

SP-BS-2200-LO 

SP-BS-4000 700 430 204 

Fig.b 

SP-BS-2500-LI 

700 430 400 

SP-BS-2500-LO 

SP-BS-2800-LI 

SP-BS-2800-LO 

SP-BS-3150-LI 

SP-BS-3150-LO 

SP-BS-4000-LI 
700 430 450 

SP-BS-4000-LO 

2.8 Tamaño exterior del teclado y caja de fijación (unidad:mm) 

Fig.2-6 Tamaño de montaje del teclado    Fig.2-7 Tamaño del orificio del teclado 

Nota 

El teclado externo de larga distancia SD-LCD2, no es compatible 
con el soporte del teclado instalado, tamaño de montaje se muestra 

Fig.2-6. Exepto el teclado SD-LCD2 en larga distancia, cuando el 

teclado se dirija al exterior, el usuario puede ajustar el tamaño 

del agujero para el teclado o el soporte del teclado ; el 

grosor de la placa de instalación entre 1.0～1.5mm es 

recomendable. 

3. Cuando se instala la base del teclado,  nesesario comprar una 

extra de repuesto.
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2.9 Indice técnico del producto y especificación 

 Característica Descripción de la característica 

E
n

trad
a 

Rango de voltaje y 

frecuencia 

1 fase 220V Grado：1 fase220V, 50Hz/60Hz  

3 fases 220V Grado：3 fases 220V, 50Hz/60Hz 

3 fases 480V Grado：3 fases 480V, 50Hz/60Hz 

Rango permitido del voltaje 

1 fase 220V Grado：200～260V  

3 fases 220V Grado：200～260V 

3 fases 480V Grado：430～530V 

S
a
lid

a
s 

Voltage 0～480V 

Frecuencia 0～600Hz 

Capacidad de carga 
G tipo：150% de la corriente nominal durante 1 min; 

P tipo：120% de la corriente nominal durante 1minuto. 

F
u

n
c
io

n
e
s d

e co
n

tro
l  

Modo de control 
vector control, PG vector control, lazo abiertoV/F control, torque 

control, PG torque control 

Control de velocidad y 

presicion 

±0.5%Velocidad síncrona nominal（vector control）； 
±0.1% Velocidad síncrona nominal（PG vector control）； 
±1% Velocidad síncrona nominal（V/F control）； 

Regulación del rango de 

velocidad 

1：2000（PG vector control） 1：100（vector control）； 
1：50（V/F control）； 

Torque de arranque 

1.0Hz：150%torque nominal（V/F control）； 0.5Hz：150% torque 

nominal (vector control)； 
0Hz：180% torque nominal（PG vector control）； 

Fluctuación de velocidad 
±0.3% Velocidad síncrona nominal（vector control）； 
±0.1% Velocidad síncrona nominal（PG vector control）； 

Control presiso de torque 
±10% rated torque（vector control，torque control）； 
±5% rated torque（PG vector control，PG torque control）. 

Respuesta de torque 
≤20ms（vector control）； 
≤10ms（PG vector control）； 

Presicion de frecuencia 

Configuracion digital：max. frecuencia×±0.01%；Configuracion 

analoga：max. 

frecuencia×±0.5% 

Resolución 

de frecuencia 

Ajuste 

analogico 

0.1%  Frecuencia máxima  

Ajuste digital 

de presición 
0.01Hz 

Pulsos 

exteriores 

0.1% Frecuencia máxima  

Conpensación de torque 
Compesación de torque automatica；compesació de torque manual 

0.1～12.0% 

V/F curva (volt. Frcuencia 

caracteristica) 

Frecuencia nominal en el rango de 5～600Hz, seleccionada por la 

constant de torque. 

,    decreciente   torque   1,   decreciente  torque   2, 

decreciente torque 3, autodefinido V/F total 5 curvas diferentes. 
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Curva de aceleración y 

desaceleración 

Dos modos：Aceleración y desaceleración en linea recta; curva S de 

aceleración y desaceleración; 15 tiempos de aceleración y 

desaceleración, unidad de tiempo opcional (0.01s, 0.1s, 1s), tiempo 

máximo de 1000 minutos. 

Freno 

Consumo de 

energía del freno 

Series SD bifásica  220V 7.5KW、3 fases 220V 7.5KW、3 fases 480V 

15KW y bajo rango de potencia con freno incorporado，solo agregar  

resistencia de frenado entre（+）y  PB. 

1 fase 220V 11KW～18.5KW、3 fases 220V 11KW～30KW、3 fases 

480V 18.5KW ～ 55KW es posible agregar una unidad de frenado entre

（+）y (-）; o una resistencia de frenado extra entre（+）y PB. 

La serie SD de 3 fases 220V 37KW～132KW, 3 fases 480V 75KW  y 

mayor KW , puede conectarse a una unidad de frenado entre (+) y (-). 

Freno DC 
Inicio, opción para paro, frecuencia 0～15Hz, accion de corriente 0～

100% de corriente nominal, tiempo de accion 0～30.0s 

jog 
Jog rango de frecuencia: 0Hz～limite de frecuencia superior； tiempo 

de acceleracion jog y desaceleración 0.1～6000.0 segundos para ajuste. 

Selección múltiple de 

velocidad 

Realizado por PLC interno o teminal; con 15 selecciones de velosidad, 

Multi seleccion de rapmas de aceleracion y des aceleración; con el plc 

interno se puede lograr recervar cuando se apaga. 

Controlador PID 

incorporado 

Conveniente para hacer un sistema de control de lazo cerrado. 

Ahorro de energía 

automático al arranque 

Optimisa la curva V/F automaticamente para lograr un ahorro de 

energia. De acuerdo con el estado de carga. 

Regulación automática 

de voltaje. (AVR) 

Matiene automaticamente la tension de salida constante, cuando la red 

eléctrica tenga fluctuaciones. 

Limitador automatico de 

corriente 

El limitador de corriente automatic en modo de arranque evita sobre 

corriente. 

Modulacion portadora 
Modulación automatica de la onda portadora, deacuerdo con la 

caracteristica cargada. 

Reinicio del seguimiento 

de velocidad 

Al hacer el arraque del motor gira lentamente sin chocar  

F
u

n
c
io

n
e
s d

e a
rran

q
u

e
  

Comando de arrranque, 

canal espesifica 

Teclado especificado, terminal de control especificado, comunicación 

especificada puede cambiar a través de varios medios 

Frecuencia de arranque 

canal espesifica 

Principal y auxiliar especificados para realizar un ajuste y un control 

fino. Especificación digital, especificación analógica, pulso especificado, 

ancho de pulso especificado, comunicación especificada y otros, que 

pueden conmutarse de muchas maneras en cualquier momento. 

Función de unión 

El  comando de arranque y frecuencia  específica pueden estar juntos 

azar y cambiar sincronicamente 

C
a
ra

cte
ristica

s d
e
 e

n
tard

as 

y
 sa

ld
ia

s 

Canal digital de entradas 

 8 canales de entradad digitales universales, frecuencia max 1KHz,  1 

canal  puede ser usado con, entrada de pulsos  max 50KHz puede 

almpliar a  14 canales  . 

Canal de entradas 

análogas 

2 terminales para las entradas analógicas , AI1 cuede seleccionar  4～

20mA o 0～10V  de salida ，AI2  es una canal diferente ，4～20mA o 

-10～10V por opción，puede ser expandido a 4 canales de entradas

analogas 

Canal de salida de pulsos 
0.1 ～ 20KHz salida de señal de pulso cuadrado para lograr el ajuste de 

la frecuencia, la frecuencia de salida y la salida de otra cantidad física. 
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Canal de salida análoga  

Canal 2 para salida de señal analógica, AO1 puede elegir 4 4 20mA o 0 

～ 10V, AO2 puede elegir 4 ～ 20mA o 0 ～ 10V para lograr el ajuste 

Frecuencia, la frecuencia de salida y otra cantidad de salida física, Se 

puede expandir a 4 canales de salida analógica. 

F
u

n
c
ió

n
 u

n
ica 

Límite de corriente rap 

Limite de sobre corriente del variador ,el punto mas grande,hazlo 

arrancar mas estable  

Control monopulso 

Adecuado para el lugar de trabajo donde se necesita un botón para 

controlar el inicio y la detención del inversor, primero presione para 

iniciar, luego presione para detener, y ese ciclo se repite. Es muy simple 

y confiable. 

Control de longitud fija Realizar control de longitud fijo 

Control de tiempo  
Función de control de tiempo: ajuste de rango de tiempo 0.1Min ～ 
6500.0Min 

Terminal virtual  
5 grupos de entradas y salidas virtual IO que pueden realizar un control 

lógico simple. 

k
e
y
p

ad
 

Keypad display 
Los parámetros como configuración de frecuencia, frecuencia de salida, 

voltaje de salida, corriente de salida pueden mostrarse 

Botón de bloqueo Bloquea todos o parte de los botones 

Funciones de protección 

Potencia del motor en prueba de corto circuito, protección contra pérdida 

de fase de entrada y salida, protección contra sobre corriente, protección 

contra sobretensión, protección contra sobretensión, protección contra 

sobrecalentamiento, protección contra sobrecarga, protección contra 

sobrecarga, protección contra absorción de relé, protección de terminal y 

protección sin parada bajo tensión apagado 

A
m

b
ie

n
te 

Sitios de aplicación 
Interiores, no expuesto a la luz solar, sin polvo, sin gas corrosivo, sin gas 

inflamable, sin vapor, sin gota de agua o sal, etc. 

Altitud 

Menos de 1000 metros. （Por encima de 1000 metros requieren reducir 

el volumen a 

uso, la corriente de salida reduce aproximadamente el 10% del voltaje 

nominal por 1000 

metro de altura） 

Temperatura ambiental 
-10℃～+40℃ (temperatura ambiente entre 40-50 ℃, necesita reducir el

volumen o aumentar la disipación de calor) 

Humedad ambiental Menor a  95%RH，sin gotas condensadas  

Vibracion Menor a  5.9 M/S²(0.6g) 

Temperatura de 
almacenamiento 

-40℃～+70℃ 

E
stru

c
tu

ra Grado de protección IP20 

Modo de enfriamiento Enfriamiento por aire forzado y natural. 

Modo de instalación Montaje sobre pared e instalación de armarios. 

Nota 

Para obtener un perfecto rendimiento y uso del variador, verifique y 

seleccione el modelo correcto según este capítulo antes del cablearlo. 
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3 Instalación y cableado 

3.1 Ambiente de instalación 

3.1.1 Características para el ambiente de instalación 

(1) Instalación en interiores con corriente de aire, la temperatura debe de estar

entre -10ºC~40ºC, necesita un disipador de calor externo o reduzca el volumen si 

la temperatura supera los 40ºC; Cuando la temperatura sea inferior a -10 grados,  

precaliente el variador primero. 

Cuando la temperatura es menor a -10℃, por favor primero precalentar el 
variador. 

(2) Evite la instalación en lugares con luz solar directa, mucho polvo, donde no le

caiga agua y ni fibras metálicas. 

(3) No instalar en lugares con gas corrosivo o explosivo.

(4) La humedad debe ser menor a 95%RH, sin condesacion de agua.

(5) Instalar en lugares donde la vibracion sea menor a 5.9m/s² (0.6g).

(6) Mantengalo alejado de fuentes electromagnéticas y otros aparatos sensibles a

perturbaciones magnéticas.

3.1.2 Dirección y espacio de instalación 

(1) Normalmente el variador debe estar montado en vertical, el montaje horizontal

afectará seriamente la disipación de calor y el variador debe ser usado con menor
volumen.

(2) La demanda de espacio mínimo y distancia, por favor vea la  Fig.3-1.
(3) Al instalar múltiples variadores hacia arriba y hacia abajo, el divisor principal

debe ir entre ellos, ver fig. 3-2.

! 
Es necesario seleccionar el modelo correcto, de lo contrario 

puede causar un mal funcionamiento del motor o daños al 

variador. 
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Fig.3-1 Espacio de montaje 

 Fig.3-2 Montaje de múltiples variadores 
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3.2 Piezas de desmontaje e instalación 

3.2.1 Desmontaje e instalación del teclado 

(1) Desmontaje

Deje que el dedo índice presione la entrada 

en el teclado, ligeramente presione la placa 

flexible de fijación en la parte superior, 

dibúje hacia afuera, luego puede desmontar el 

teclado.

(2) Montaje

Primero conecte el gancho fijo en la parte 

inferior del teclado con el orificio del variador, 

luego presione en la parte superior del 

teclado para empujarla y montarla 

correctamente (cuando el teclado este bien 
instalado hará un sonido nítido) como se 

muestra Fig.3-3.

(1) Desmontaje

los dedos anulares en la unión de la cubierta 

hacia arriba y hacia abajo, con los 

pulgares, presione dentro y tire hacia arriba al 

mismo tiempo hasta que la bayoneta se abra 

entre la cubierta y toda la caja, luego tire

  Fig.3-4 Cubierta protectora desmontable 
(2) Montaje

1) Inclinación de la tapa de protección de 5 a 10 grados；
2) Interface installation claw with hook on the top of inverter, press down heavily till

cover bayonet enter into the holes of two side completely, como en la figura Fig.3-4.

Fig.3-3 Montaje del teclado 

Ubique los pulgares hacia la bayoneta lateral,

3.2.2 Desmontaje e instalación de la tapa protectora 
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3.2.3 Montaje y desmontaje tapa protectora de metal: 

(1) Desmontaje
Primero saque los 2 tornillos de la cubierta y 

muévalo un poco hacia fuera y en horizontal, 

después incline a 15 grados y saque en la 
dirección que muestra la figura de la derecha. 

(2) Montaje

Primero coloque la tapa en paralelo con el

variador, después deslice hacia adelante hasta que

los ganchos entren en la ranura, después baje

lentamente y coloque los tornillos. Como se

muestra en la figuira Fig.3-5
Fig. 3-5 Cubierta desmontable 

3.3 Puntos de aviso del clableado 

 (1) Asegúrese de apagar completamente durante más de 10 minutos

antes de desconectar el cableado; de lo contrario, existe el peligro

de una descarga eléctrica. 

(2) Prohibido conectar una fuente a la salida U, V, W del variador.

(3) Si hay una fuga de corriente dentro del variador, el variador y el 

motor deben estar en conexión a tierra para garantizar la

seguridad, consulte la cláusula 8 en el capítulo 3.4.1 para cableado

a tierra.

(4) Antes de que se realice la prueba de resistencia a la comprensión

del variador, los usuarios no deben volver a realizar la prueba de

resistencia a la comprensión. 

(5) No agregue capacitor de absorción u otro condensador-de

resistencia entre el motor y el variador; también no agregue

contacto electromagnético. Si necesita agregar un contactor u otro

componente, asegúrese de que el variador esté suspendido, como 

se muestra en Fig.3-6 

(6) Para proporcione la protección al variador contra sobre

corrientes en la salida y el mantenimiento conveniente en el 

apagado, debe ser conectado a una fuente de alimentación junto 

con contactor ó interruptor de corriente.
(7) El cable de señal de control debe seleccionar un cable trenzado

multi polo o cable blindado. Un extremo de la capa protectora
cuelga en el aire, y el otro extremo se conecta al terminal de
tierra del variador, el cable de conexión tiene que ser inferior a
20 m. 
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Fig.3-6 Prohibido el uso del contactor de absorción 

3.4 Terminal principal de cableado 

 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Fig.3-7 Conexión trifásica, cableado sencillo 

 
Para mantener la seguridad en la red eléctrica del usuario, elija el seccionador, 
interruptor, el cableado en el lado de la entrada de alimentación, el parámetro 
recomendado se muestra en la Tabla 3-1 (Nota: el cable conductor se debe 
elegir de cobre reforzado con aislamiento de PVC).

Variador 

U 

V 

W 

M 

(1) Antes de realizar el cableado, asegúrese de que la fuente de 
alimentación este desconectada por completo durante 10 minutos 
y que se apague el indicador LED o LCD. 

⑵ Antes del cableado interno del variador, confirme el voltaje de DC. 

Entre las terminales P + y P- es menor de DC36V.. 

⑶ El cableado solo lo puede hacer una persona profesional, capacitada y 

calificada. 

(4) Antes de encender, verifique si el grado de voltaje del inversor está en 

línea con la fuente de alimentación voltaje, de lo contrario causará lesiones 

a personas y dañado al dispositivo. 
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Tabla 3-1 Parámetros recomendados para el interruptor, contactor y 
selección del cable. 

Tipo 
Interruptor 

（A） 
Contactor 

（A） 
Cable de 

alimentación 
de entrada 

mm2 

Cable de 
salída al 

motor mm2 

Cable de 
señal mm2 

SD-2S0004 6 9 0.75 0.75 0.5 

SD-2S0007 10 12 0.75 0.75 0.5 

SD-2S0015 16 18 1.5 1.5 0.5 

SD-2S0022 16 18 1.5 1.5 0.5 

SD-2S0037 20 25 2.5 2.5 0.75 

SD-2S0055 32 32 6.0 6.0 0.75 

SD-2S0075 40 40 6.0 6.0 0.75 

SD-2S0110 50 50 10 10 1.0 

SD-2S0150 63 63 16 16 1.0 

SD-2S0185 80 80 25 25 1.0 

SD-2T0004 6 9 0.75 0.75 0.5 

SD-2T0007 10 12 0.75 0.75 0.5 

SD-2T0015 16 18 1.5 1.5 0.5 

SD-2T0022 16 18 1.5 1.5 0.5 

SD-2T0037 25 25 4.0 4.0 0.75 

SD-2T0055 32 32 6.0 6.0 0.75 

SD-2T0075 40 40 6.0 6.0 0.75 

SD-2T0110 50 50 10 10 1.0 

SD-2T0150 63 63 16 16 1.0 

SD-2T0185 80 80 25 25 1.0 

SD-2T0220 100 115 35 35 1.0 

SD-2T0300 125 125 50 50 1.0 

SD-2T0370 250 160 70 70 1.5 

SD-2T0450 250 160 75 75 1.5 

SD-2T0550 350 350 120 120 1.5 

SD-2T0750 500 500 150 150 1.5 

SD-2T0900 630 630 185 185 1.5 

SD-2T1100 700 700 240 240 1.5 

SD-2T1320 800 800 120*2 120*2 1.5 

SD-5T0007G/0015P 6 9 0.75 0.75 0.5 

SD-5T0015G/0022P 10 12 0.75 0.75 0.5 

SD-5T0022G/0037P 16 18 1.5 1.5 0.5 

SD-5T0037G/0055P 16 18 1.5 1.5 0.5 

SD-5T0055G/0075P 20 25 2.5 2.5 0.75 

SD-5T0075G/0110P 25 25 4.0 4.0 0.75 

SD-5T0110G/0150P 32 32 6.0 6.0 0.75 

SD-5T0150G/0185P 40 40 6.0 6.0 0.75 

SD-5T0185G/0220P 50 50 10 10 1.0 

SD-5T0220G/0300P 50 50 10 10 1.0 

SD-5T0300G/0370P 63 63 16 16 1.0 
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SD-5T0370G/0450P 80 80 25 25 1.0 

SD-5T0450G/0550P 100 115 35 35 1.0 

SD-5T0550G/0750P 125 125 50 50 1.0 

SD-5T0750G/0900P 250 160 70 70 1.5 

SD-5T0900G/1100P 250 160 75 75 1.5 

SD-5T1100G/1320P 350 350 120 120 1.5 

SD-5T1320G/1600P 400 400 120 120 1.5 

SD-5T1600G/2000P 500 500 150 150 1.5 

SD-5T2000G/2200P 630 630 185 185 1.5 

SD-5T2200G/2500P 700 700 240 240 1.5 

SD-5T2500G/2800P 800 800 120*2 120*2 1.5 

SD-5T2800G/3150P 800 800 120*2 120*2 1.5 

SD-5T3150G/3550P 1000 1000 150*2 150*2 1.5 

SD-5T3550G/3750P 1000 1000 185*2 185*2 1.5 

SD-5T3750G/4000P 1250 1250 240*2 240*2 1.5 

SD-5T4000G/4500P 1250 1250 240*2 240*2 1.5 

SD-5T4500G/5000P 1250 1250 270*2 270*2 1.5 

SD-5T5000G/5600P 1600 1600 270*2 270*2 1.5 

SD-5T5600G/6300P 1600 1600 300*2 300*2 1.5 

SD-5T6300G 2000 2000 300*2 300*2 1.5 
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3.4.1 Conexión del variador y sus piezas externas  

 

(1) El dispositivo como el switch de 

aislamiento debe de ser ensamblado 

entre la fuente y el variador para 

mantener seguridad de las personas 

bajo la reparación y requerimiento para 

el apagado del variador. 
(2) Debe de haber una fuente de poder 

de protección contra la sobre corriente 

o fusible en el circuito para evitar fallas. 

(3) Reactor de entrada AC 
Cuando hay altos armónicos entre el 

variador y la fuente de alimentación no 

puede cumplir con los requisitos del 

sistema la entrada del factor de potencia 
necesita mejorarse, puede agregar un 

reactor a la entrada de corriente alterna. 

(4) El contactor se usa sólo con fuente 

de alimentación, no lo use para 
controlar el arranque y paro del 

variador. 

(5) Entrada del filtro EMI, el filtro EMI 

restringe la alta frecuencia transducida  
y la interferencia de radiofrecuencia de 

las línea de alimentación del inversor. 

(6) Salida del fitro EMI 
Selección opcional del filtro EMI la 

interferencia de radio frecuencia 

corriente de fuga se la salida.   

(7) Reactor de salida AC 
Instalar un reactor de salida ac es 

sugerido para evitar daños en el motor, la 

gran fuga de corriente y protección 

frecuente del variador cuando cablien 
entre el motor y el inversor excede de 50. 

Fig.3-8 Conexión del variador y sus 

piezas externas.

(8) Conexión segura a tierra  

El inverso y el motor deben tener 
conexion a tierra, el cable de conecion 

a tierra deve ser menor a 3.5mm², y 

resistencia a tierra menor a 10Ω. 

 Switch de aislamiento 

 

Interruptor 

 
Reactor AC (opcional) 

Contactor 

Filtro EMI (opcional) 

 
SD 

 Unidad de frenado  
Ioption) 

 

Salida filtro EMI (opcional) 

   

Salida reactor AC (opcional) 

 

R 
S 
T 

N 
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3.4.2 Principales terminales de conexión. 

（1）Son las terminales de entradas y salidas como se muestra en la tabla 3-2. 

Table 3-2 Descripción de las terminales de entrada y salida  
 

Modelo del variador Terminales de conexión 
Nombre del 

terminal 
Descripción de función  

 

SD-2S0004 

  
 

 L1、L2 
Terminal bifásica de conexión a 
fuente AC 

（+） Terminal de voltaje positiva DC 

～ 
SD-2S0022 

PB 
Terminal externa para la 
resistencia de frenado  

（-） Terminal de voltaje DC, 
negativa  SD-2T0004 

SD-2T0007 
U、V、W 

Terminal de salida trifásica AC, 
conexión al motor 

  Terminal a tierra  

 

 

 

SD-2S0037 

SD-2T0022 

 

 
 

L1、L2 
Terminal bifásica de entrada 
AC, conexión para fuente de 
poder. 

（+） DC volt. Terminal positiva 

PB 
Terminal externo para 
Resistencia de frenado  

（-） Terminal de voltae negativo 

U、V、W 
Terminal de conexión para 

salida trifásica， 
 

 Terminal a tierra 

     
R、S、T 

3 fases AC terminal de entrada, 
Conectar a fuente 

SD-2S0055、SD-2S0075 

SD-2T0037～SD-2T0075 

SD-5T0007G/0015P 

～ 
SD-5T0150G/0185P 

    
（+） DC volt. Terminal positiva 

PB 
Terminal externo para 
Resistencia de frenado  

（-） Terminal de voltaje negativa 
DC 

U、V、W 
3 fases ACterminal de salidal， 
Conectar al motor 

      Terminal a tierra 

 

 

 

SD-2S0110、SD-2T0110 

SD-5T0185G/0220P 

SD-5T0220G/0300P 

 
 

   
R、S、T 

Terminal de entrada trifásica 
AC, conexión a fuente 

P、（+） Conector externo para reactor 
DC 

（+） Terminal positiva de voltaje DC 

PB 
Terminal externo para 
Resistencia de frenado  

（-） Terminal de voltaje negativa 
DC 

（+）、（-） Conexión externa de la unidad 
de voltaje. 

U、V、W 
Terminal de salida para ， 
conectar a motor de 3 fases AC 

 Terminal de tierra 
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R、S、T 
3 fases AC terminal de entrada, 
conexión a la fuente  

     P、（+） Conexión externa DC reactor 

SD-2S0150、SD-2S0185 

SD-2T0150、SD-

2T0185 

SD-5T0300G/0370P 

    PB 
Terminal externa para 
Resistencia de frenado  

（+） DC volt. Terminal positiva 

（-） DC volt. Terminal negativa 

SD-5T0370G/0450P     （+）、（-） External connect brake unit 

     
U、V、W 

3 fases ACTerminal de salida， 
Conectar al motor 

      Terminal de tierra  

 

 

 

 

SD-2T0220、SD-2T0300 

SD-5T0450G/0550P 

SD-5T0550G/0750P 

 
 

R、S、T 3 Fases ACterminal de entrada, 

Conectar a fuente  

P、（+） Conexión externa del reactor 
AC 

PB 
Terminal externo para 
resistencia de frenado  

（+） Terminal positiva de volt.DC  

（-） DC volt. Terminal negativa  

（+）、（-）  Conexión externa para 
conexión a la unidad de frenado 

U、V、W Terminal de salida a3 fases AC 
Para conectar al motor.  

 

 Terminal de tierra 

 

 

 

 

SD-2T370 

SD-5T0750G/0900P 

 

 

 

 
 

 

 

 

 

R、S、T Terminal de entrada a 3 fases  
AC, para conectar a fuente.  

（+） DC volt. Terminal positiva  

（-） DC volt. Terminal negativa 

P、（+） Conector externo para  reactor 
DC 

（+）、（-） Conexion de unidad de frenado 

U、V、W 3 fases AC terminal de salida， 
Conectar a motor 

 

 Terminal de tierra 

 

 

 
SD-2T0450 
SD-2T0550 

SD-5T0900G/1100P 

～ 
SD-5T1320G/1600P 

 

 

 

 
 

R    S     T  （+）（-）U    V    W 

R、S、T 3 fases  ACTerminal de 
entrada, 

Conectar a fuente 

（+） DC volt. Positive terminal 

（-） DC volt. Negative terminal 

（+）、（-） Conexion de unidad de frenado 

U、V、W 3 fases AC terminal de salida， 
Conectar a motor 

 Terminal de tierra 
 

SD-2T0750 
～ 

SD-2T1100 

 
 

R、S、T Terminal de entrada trifásica 
AC, conexión a fuente 
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SD-5T1600G/2000P 

～
SD-5T2200G/2500P 

（+） Terminal positiva de voltaje DC 

（-） Terminal negativa de voltaje 
DC 

（+）、（-） Conexión de unidad de frenado 

U、V、W Terminal de salida AC, 
conexión a motor. 

Terminal de tierra 

SD-2T1320 
SD-5T2500G/2800P 

～

SD-5T4000G/4500P

R、S、T Terminal de entrada AC de 3 
fases, conexión a fuente 

（+） DC volt. Positive terminal 

（-） DC volt. Negative terminal 

（+）、（-） Conexion de unidad de frenado 

U、V、W 3 fases AC terminal de salida， 
Conectar a motor 

Terminal de tierra 

SD-5T4500G/5000P 

～
SD-5T6300G 

R、S、T Terminal de entrada trifásica, 

Conexión para fuente 

（+） Terminal positiva de voltaje DC 

（-） DC volt. Negative terminal 

（+）、（-） Conexión de unidad de frenado 

U、V、W 3 fases AC terminal de salida， 
Conectar a motor 

Terminal de tierra 

 Nota：

① SD-2S0110～SD-2S0185、SD-2T0110～SD-2T0300、SD-5T0185G/0220P～
SD-5T0550G/0750P estos son dos tipos de clasificación de las terminales de bucle
pricipal, terminal 2 retirar “P”, agragar “PB” terminal.
②SD-2S0110～SD-2S0185、SD-2T0110～SD-2T0300、SD-5T0185G/0220P～

SD-5T0550G/0750P（terminal 1) el diagrama de corto circuito con barra de cobre en
 terminales de bucle principal 

! 

1.El cableado del lazo principal debe conectarse correctamente de

acuerdo con la descripción anterior. Un cableado incorrecto causará

daños al dispositivo y lesions a personas.

2.Conjunto de barra de cobre de cortocircuito para 18.5KW y mas

potencia (terminal 1) para SD se debe doblar hacia arriba en dirección

ascendente, o causará daños al dispositivo y lesiones a personas. 
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3.5 Diagrama de cableado del funcionamiento básico 

Note：Cuando se conecte el reactor DC, es nesesario remover el corto circuito entre 

P y（+）. 

3.6  Colocación y cableado del lazo de control 

3.6.1 Ubicación y función del terminal de la terminal de control y el 
interruptor 
Tablero de control y la posición de los switch se muestra en Fig 3-10. 

La terminal CN1 y CN7son utilizados por los fabricantes, CN2 es la interfas 

extendida,CN5e s para el teclado, CN3, CN4 y CN6 son unsados como se muestra en 
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La tabla 3-3, descripción de la posición de los switch tabla3-4. Por favor lea 

cuidadosamente antes de usar el variador . 

Fig.3-10 Descripción de la tarjeta de control  

Table 3-3 Función y descripción de las terminales del usuario 

No. Función Descripción  

CN3 
Entradas y salidas de 

control por terminal 

externa  

Para usar cuando el variador opera con terminales de control 

externas,  3.6.2 

CN4 Señal de salida de RLY1 
TA-TC contacto normalmente abierto: TB-TC contacto 
normalmente cerrado， 3.6.2 
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CN6 
Interfase de comunicación 

RS485   

Para utilizar cuando el variador pueda lograr conexión en 

cascada 485 y otro control, 3.6.2 

Tabla 3-4 Descripción de los interruptores para los usuarios 

No. Function Ajuste  Valor de 

fabrica  

SW1 
AI1 Selección de señal de la 

entrada análoga 

 V：F00.20 be XXX0 

0～+10V señal de voltaje  

 I：F00.20 be XXX1 
4～20mA señal de corriente  

F00.20 en 0000 
0～+10V 

SW2 
AI2 Selección de señal de la 

entrada análoga 

 V： F00.20 be XX0X， 
-10V～+10V señal de voltaje 

 I：F00.20 be XX1X， 
4～20mA señal de corriente  

F00.20 en 0000 

-10V～+10V 

SW3 
AO1 Selección de señal de la 

entrada análoga 
 V：F00.21 be XX00 

0～+10V señal de voltaje  

 I：F00.21 be XX11 

4～20mA señal de corriente  

F00.21 en 0000 
0～+10V 

SW4 
AO2 Seleccion de señal de la 

entrada análoga 

SW5 
 Inhabilitar la terminal de 

selección del EMI 

：tierra  

：suspendido  

suspendido 

Nota 

3.6.2 Description de la terminal de control 

⑴ Diagrama de las terminales CN3 y CN4

(1) En el gráfico del interruptore, el cuadrado negro significa la

ubicación deslizable del interruptor.

(2) Solo cuando existe una gran interferencia en el sitio de trabajo,

se sugiere colocar el interruptor  EMI en una conexión a tierra, y

 debe conectarse a la tierra 
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⑵ Descripción de la función de la terminal CN3 y CN4 se muestra en la labla 3-5

Tabla 3-5 Tabla de función de la terminal de control 

Tipo Símbolo  Descripción Terminal de función y especificaciones  

E
n
trad

a M
u
ltifu

n
cio

n
al  

X1 Entrada multifuncional 
1 

Rango de voltaje ：15～30V； 
Aislamiento optoacoplador, Compatible con entrada 
bipolar ； 
Impedancia de entrada ：4.7KΩ 

Fecuencia max de entrada :1KHz 

X2 Entrada multifuncional 
2 

X3 Entrada multifuncional 
3 

X4 Entrada multifuncional 
4 

X5 Entrada multifuncional 
5 

X6 Entrada multifuncional 
6 

X7 Entrada multifuncional 
7 

X8/DI 

Entrada 

multifuncional 8/ 

entrada de alta 

velocidad  

Exepto para X1～X7 ，esta puede sr usada para 

pulsos de alta velocidad  

Impedancia de entrada :2.2KΩ 

Entrada de frecuencia max：50KHz 

F
u
en

te d
e alim

en
ta

ció
n
  

+24V +24V Fuente de 
alimentación 

Prove +24Vde voltaje para dispositivos externos （
24±4V） 
Corriente de salida max：200mA 

PW 
Entrada de fuente de 

poder externa 

Por fabrica conectado a +24V；cuando se usa una 

señal externa  en la terminal X，es necesario conectar  

fuente de alimentación externa y desconectar  +24V 
de la termina  poder . 

+10V +10V Fuente de 
alimentación 

Prove+10V de voltaje para dispositivos externos（

10±0.5V） 
Corriente de salida max:50mA 

COM Interfas común  
Referencia para señal digital y  +24V  

GND Interfas común  
Referencia para señal digital y  +24V 

E
n

trad
as an

alo
g
as  

AI1 Entrada Analoga 1 

Rango de entrada ：DC 0V～10V/4～20mA 

Impedancia de entrada ：entrada de voltaje con 
20KΩ； corriente de entrada de 250Ω. 
Resolución ：1/4000 

AI2 Entrada Analoga 2 

Rango de entrada ：DC 0V～10V/4～20mA 

Impedancia de entrada ：entrada de voltaje con 
20KΩ； corriente de entrada de 250Ω. 
Resolución：1/2000 

AO1 Salida Analoga 1 
Voltaje o corriente selecionados por SW3 
（AO1）y SW4（AO2） 
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Salidas 

análogas AO2 Salida Analoga 2 
Rango de voltaje de salida ：0～10V 
Rango de corriente de salida ：4～20mA 

Salidas 

multifu

ncional

es  

Y1 
Salida colector circuito 

abierto 1 

 

Salida de aislamiento del optoacoplador , salida del 
colectro del circuito abierto. 

Max salida de voltaje：30V 

Max corriente de salida ：
50mA 

Y2 
Salida colector circuito 

abierto 2 

Y3 
Salida colector circuito 

abierto 3 

Y4/DO 
output 4/ 

Salida de pulsos de 

alta velocida 

 La Función F00.22 selecciona el modo de salida  

Cuando el collector de circuito  se abre ,con el 

mismo aspect de la terminal Y. 

Salida de para pulso de alta velocidad ，la máxima 

frecuencia es  20KHz.

RLY1 

Salida 

TB—TC 
Terminal normal 

mente cerrada  Capasidad del contacto：AC250V/2A（cosφ=1） 
AC250V/1A（cosφ=0.4), DC30V/1A TA—TC 

Terminal normal 

mente abierta  

Interfas de 
comunicaci
ón

485+ 
485 interfas de señal 

diferencial 

485 Terminal diferencial señal positiva 

485- 
485 Terminal diferencial señal negativa 

Interfas 
Auxiliar 

CN2 
Conservar  

CN6 
Inferfas de 

comunicación estándar 

485 

Twisted-pair cable or shield wire to connect

⑶ RS485 Salida de cristal, CN6 layout es el siguiente

3.6.3 Terminal de conexión de entradas y salidas analógicas 

(1) AI1 recibe entrada analógica de voltaje o señal de corriente, cambie la
posición SW1, cable como se muestra a continuación：

12345678 

Terminal RS485 CN6  

No. 1 2 3 4 5 6 7 8 

Nombre 485
+ 

485
- 

- - - - - - 
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(2) AI2 recibe entrada analógica de voltaje o señal de corriente, cambie  la posición de
SW2, y debe coincidir con la segunda figura de  F00.20, como se muestra a
continuación：

Fig.3-12 AI2 Diagrama de conexión 

(3) En las terminales AO1, AO2 se puede conectar a un medidor analógico externo,
puede indicar varias cantidades físicas, puede seleccionar el voltaje analógico o la

salida de señal de corriente, y cambiar a través de SW3 y SW4, como se muestra a

continuación:

Fig.3-13 AO1, AO2 Diagrama de conexión 

(1) En el modo de entrada analógica, el filtro de capacitor o choque

de modo comune se pueden instalar entre AI1 y GND o AI2 y

GND.

(2) La entrada analógica y la señal de salida pueden ser interferidas

fácilmente por el ambiente, necesita usar un cable blindado para la

conexión y conexión a tierra.

Nota: 
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外
部
控
制
器

3.6.4 Terminal de entradas digitales 

⑴ Para usar el variador con fuente interna de  +24V, y fuente tipo  NPN  con
modo de control.

Fig.3-14 Modo de conexión de la fuente interna de 24 V 

⑵ Para usar el variador con fuente interna de +24V, y fuente tipo PNP con modo
de control. 

Fig.3-15 Modo de conexión con drenado incorporado a 24V 

C
o
n

tro
lad

o
r ex

tern
o
 

C
o
n

tro
lad

o
r  ex

tern
o
 

SD 

Cable de señal X1 
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信号线 
外
部
控
制
器

外
部
控
制
器

⑶ Para usar fuente externa DC 15～30V, y fuente tipo NPN conexión de

controlador externo.（remover el corto circuito entre pw y 24+).

Fig.3-16 Diagrama de conexión para la fuente externa 

⑷ Para conectar fuente de poder externa  DC 15～30V, y conexión de controlador
externo con tipo de drenado PNP. （remover el corto circuito entre pw y 24

Fig.3-17 Modo de conexión de la fuente de poder de consumo. 

3.6.5 Terminal de comunicación 

El variador SD provee una interfas de comunicación serial RS485 al usuario. 

La conexión por cable puede estar compuesta por un simple sistema de control 
sub-principal o un sistema de control multi sub-principal. Para usar la 

computadora host(la computadora o el controlador PLC) pueden realizar el 

monitoreo y la operación en tiempo real del variador, y para lograr un control de 

ejecución complicado como control de larga distancia, automatización de alto 
grado. También puede utilizar un inversor host y el otro inversor esclavo para 

conformar la red del inversor de control síncrono en cascada. 

SD C
o
n

to
lad

o
r ex

tern
o
 

C
o
n

tro
lad

o
r ex

tern
a 
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⑴Interfaz RS485 del variador y otro dispositivo con conexión de cable de interfaz

RS485 como se muestra acontinuacion

Fig.3-18 Conexión de las terminales de comunicación 

⑵ Variador con interfaz RS485 y host de PC (dispositivo con interfaz RS232)
conexión:

Fig.3-19 RS485 conexión 

B(485-) 

A(485+) A(485+) 

B(485-) 

Dispositivo 
con RS485 ó 
variador SD 

SD 

RS485 
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4  Descripción de la compatibilidad electromagnética EMC 

Debido al principio de funcionamiento del variador este genera ruido,  y 

para evitar  o reducir  interferencia del inversor en el ambiente, en este 

capitulo introduce los medios de instalación para para restringir la 

interferencia, cableado, sistema de tierra, corriente de fuga y uso de filtros 

de potencia. El variador debe tener buena compatibilidad electromagnética 

en el ambiente industrial, cuando el usuario instala el variador de forma 

adecuada. 

4.1 Restricción de ruido e interferencia  

La interferencia del variador cuando este trabaja puede afectar 

dispositivos electrónicos cercanos y el efecto depende de la instalación 

del variador que rodea el entorno electromagnético y la capacidad de 

interferencia de restricción del dispositivo. 

4.1.1 Tipos de interferencia de ruido 

Debido al principio de funcionamiento del variador, hay 3 tipos de ruido e 
interferencia en la fuente: 
⑴ Interferencia en circuito conductor
⑵ Interferencia en emisores espaciales
⑶ Interferencia de inducción electromagnética；

Fig.4-1 Tipos de interferencia por ruido 

Tipos de interferencia 

Interferencia en la 
conducción del circuito. 

Interferencia de 

emisores en espacios 

Interferencia 
electromagnética 

Interferencia por 
fuga de corriente en 

la conexión del 
cable a tierra.

Interferencia en 

el cableado de 

entrada. 

  ruta ① 
ruta ⑥ 

Interferencia por 
los componentes 
de potencia del 

variador 

Interferencia en 

el cableado de 

salida.  

ruta ⑧ 

Radio interferencia 
del cableado del 
motor U, V, W  

Radio interferencia 
por el cableado de 

alimentación. 

ruta ④ ruta ⑤ 

ruta ⑦ 

Interferencia por el 
cableado de potencia 

por la conducción de 
altos armónicos en la 

corriente. 

ruta ② 

Radio interferencia de 
la potencia del circuito 
principal del variador 

entre el interruptor y la 

fuente de alimentación. 
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4.1.2  Medidas básicas para restringir la interferencia 

Tabla 4-1 Contramedidas para restringir la interferencia 

Ruido Contramedidas para reducir el efecto 

① 
El cable de conexión a tierra del dispositivo periférico y el cableado del 
inversor formado por el bucle cerrado y la corriente de fuga del cable a 
tierra del inversor 
hará que el dispositivo realice una acción incorrecta. Disminuirá de 
forma incorrecta cuando el dispositivo no se conecta a tierra.. 

② 

Cuando la energía del dispositivo periférico y la energía del inversor 

pertenecen a la misma fuente de energía, la gestión de alta armónica 
generadas por el inversor transmitirá el voltaje y la corriente junto con la 
línea de energía que interferirá con otros dispositivos dentro del mismo 
sistema de fuente de energía. Tomar Algunas medidas de restricción son 
las siguientes: instale  filtros de ruido electromagnético en el extremo de 
entrada del inversor; usar transformador de aislamiento para aislar otros 
dispositivos; conecte el extremo de alimentación del dispositivo 
periférico a la red eléctrica remota ; agregue el anillo magnético del 

filtro de ferrita de potencia al inversor R 、 S 、 T tres Cable de fase 

para restringir la conducción de alta corriente armónica 

③④⑤

Mantenga los otros dispositivos sensibles y el cable de señal instalados 
lejos del inversor. Debe usar cable de protección y hacer que la capa de 

protección tenga una conexión a tierra de extremo único. Además de 

mantener la distancia del inversor y su cable de entrada y salida como sea 

posible. Cuando el cable de señal necesita cruzarse con un cable de 
corriente fuerte, debe hacer que el cruce ortogonal no sea paralelo. 

Instale el filtro de ruido de alta frecuencia (estrangulador de código 
común de ferrita, también llamado anillo magnético) en el extremo 
inferior de la entrada del inversor y Salida para restringir eficazmente la 
interferencia de radiofrecuencia del cable dinámico. 

 El cable del motor debe colocarse en un objeto de protección con un 
gran espesor, como en una tubería de mayor espesor (más de 2 mm) o 
enterrado en un tanque cementado. Coloque el cable dinámico en un tubo 
de metal y conéctelo a tierra con un cable de protección (el cable del 
motor usa 4 hilos, un lado está conectado a tierra a través del inversor, el 
otro lado conectado a la carcasa del motor) 

Para prevenir el cable paralelo o atado de corriente fuerte y débil, 
debe mantenerse alejado de dispositivos de ensamblaje del inversor, y el 
bableado debe alejarse de los cables del inversor R, S, T, U, V, W. Los 
dispositivos con campo alto y campo magnético alto deben tener  la correcta  
Instalación al inversor, mantener la distancia y el cruce ortogonal. 



43 

5 Descripción del arranque y operación del variador 

4.2 Cableado de campo y conexión a tierra 

⑴El cable de la terminal de conexiÓn a motor del inversor （U,V,W terminal  de

salida ）y la termina a la funte del inversor （R,S,T terminal de entrada)deben

estar lo mas alejado como sea posible.
⑵ U,V,W las 3 terminales del motor debe colocarse en el tubo de metal o en el
tanque de cableado de meta como sea posible.

⑶Generalmente, el cable de señal de control debe usar un cable de protección, 

cuando capa de escudo  conectar al terminal del inverso, debe ser la conexión 
a tierra de un solo extremo que cerrado al lado del inversor. 

⑷ El cable de tierra del terminal del inversor debe conectarse directamente al 

piso, no puede 
Conéctese a una toma de tierra a través de otro dispositivo, y la ubicación de la 

toma de tierra debe estar lo más cerca posible del inversor. 

⑸ El cable de corriente  de la fuerte (R, S, T, U, V, W) no puede conectar en

paralelo con el control Se prohíbe el cable de señal, y agrupados juntos. Debe

mantener una distancia de más de 20 ～ 60 cm （en relación con el tamaño de la

corriente fuerte). Cuando es necesario cruzar, debe ser un cruce ortogonal, como

se muestra en la Fig.4-2.

Fig.4-2 Diagrama del cableado 

⑹ El cable de tierra para una corriente fuerte debe conectarse por separado a
tierra con una señal de control y un cable de tierra del sensor para una corriente
débil.

⑺ Prohibida la conexión de la  terminal de entrada del variador (R, S, T) a otros

dispositivos. 

4.3 Fuga de corriente y medidas de prevención 

La corriente de fuga fluye a través de la entrada del variador y la salida para la 

capacidad del cable y del motor, y su tamaño se decide por la capacitancidad 

distribuida y la frecuencia portadora. Hay dos tipos de corriente de fuga: corriente 

de fuga a tierra y cable a cable. Métodos de restricción abajo. 

⑴ Disminuir la longitud del cable entre el inversor y el motor.
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⑵ Instale el anillo magnético de ferrita o el reactor de salida en el terminal de

salida del variador.

⑶ Con Frecuencia  portadora baja, el ruido del motor aumentaría en consecuencia.

4.4 Descripción de la instalación para dispositivos electrónicos on-off 

 Debe prestarse atención al instalarse un amortiguador de sobre tensiones 

cuando se enciendan dispositivos electromagnetic on-off como el relé, el 

contactor electromagnético y el hierro electromagnético  generan ruido al  

instaldado cercas del variador o otro gabinete de control, como se muestra Fig. 4-

3. 

Fig.4-3 Diagrama de instalación para dispositivos electromagneticos on-off 

4.5 Instrucciones de instalación de filtro de ruido  

⑴Para utilizar estrictamente según el valor nominal, la conexión a tierra de la
carcasa metálica del filtro debe conectarse de manera confiable para ensamblar la
conexión a tierra metálica del gabinete a gran escala y se requiere buena continuidad
conductiva. De lo contrario, podría provocar una descarga eléctrica e influir
seriamente en el efecto EMC.
⑵La terminal de conexión a tierra del filtro y la terminal del inversor deben
conectarse al mismo común de tierra, de lo contrario, influirá seriamente en el efecto
EMC.

! 

Cuando el reactor se instala con una caída de tensión nominal de 

más del 5% y un cableado largo a la terminal U, V, W, se reduciría 

la tensión del motor aparentemente. Cuando el motor funciona a 

plena carga, es posible destellar el motor, y se debe utilizar 

reduciendo o aumentando la tensión de entrada y salida. 



45 

5 Descripción del arranque y operación del variador 

⑶Filtro instalado lo más cerca posible del terminal de entrada de potencia del variador

5  Descripción del arranque y operación del variador 

5.1 Explicación del funcionamiento del variador 

5.1.1 Orden de los canales de arranque  

Estos son los 3 tipos de arranque para controlar el variariador en  run, stop, jog etc. 

0：keypad 

Contolado por   ,     ,   en el keypad (default). 

1：Terminal de control 

Usando terminals de control FWD, REV, COM para hacer un control de linea o 
usar las terminals X1～X8 y FWD or REV para hacer un control de 3 lineas  

2：Puerto de comunicación  

Control run y stop altraves de una maquina superior al inversor o otro dispositivo 

que pueda comunicarse con el inversor. 

Selecciona canal de orden por por la seleccion de función F01.15; y  Tambien 

puede elegirse por entrada multifuncional(F08.18~F08.25 funcion 

49,50,51,52,53). También puede llegar a cambiar el canal de comando a través de 

la tecla multifunción  (solo partes de los teclados opcionales están equipados 

con una tecla multifuncional) 

5.1.2 Canal de frecuencia 

SD incluye una frecuencia principal y una frecuencia auxiliar： 
Seleccion del canal de frecuencia (provisión)： 
0:  potenciometro analogo del teclado；  
1: AI1analogo； 
2: AI2 analogo； 
3: Terminal up/down provision； 
4: Comunicacion (Modbus y  bus externo  comparten una  memoria principal 
para la frecuencia); 
5: EAI1 analogo ； 
 6: EAI2 analogo； 
7: Pulsos de lata velosidad (X8 seleccionar la function correspondiente； 
8: terminal de pulsos (X8 seleccionar la function correspondiente); 
9: terminal encoder (X1, X2 conectar encoder a la terminal de entrada) 
10～14：Reservados 

! Haga el cambio de depuración de antemano cuando cambie el switch 
del canal y checar si puede cumplir con los requisitos del sistema, de 
lo contrario, podría dañar el dispositivo y provocar lesiones. 
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Frecuencia provisional  asistida ： 
0: potenciometro analogo del keypad； 
1: AI1analogo； 
2: AI2 analogo； 
3: Terminal up/down provision； 
4: Comunicacion (Modbus y bus externo comparten una  memoria principal para 
la frecuencia); 

5: EAI1 analogo; 
6: EAI2 analogo; 
7: Pulsos de lata velosidad (X8 seleccionar la function correspondiente； 
8: Terminal de pulsos (X8 seleccionar la function correspondiente)； 
9: Terminal de encoder(X1,X2 conectar encoder a la terminal de entrada) 

10～20：Reservados 

5.1.3 Estado de trabajo  

El estado de trabajo de SD incluye el estado de espera, el estado de ejecución y 

el estado de configuración de parámetros. 

Estado de espera: 

 Si no hay un comando de funcionamiento después de que el inversor se haya 

electrificado o después de un comando de parada durante el estado de 

funcionamiento, el inversor entra en estado de espera 

Estado de ejecución: 

El inversor entra en estado de funcionamiento después de recibir el comando de 

ejecución. 

Estado de configuración de parámetros: 

Después de recibir el comando de identificación de parámetros, ingrese el estado 

de configuración de parámetros, luego de pasar al estado de apagado 

. 
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5.1.4 Modo de inicio  

El inversor SD tiene 6 tipos de modo de arranque, siguie la siquiente prioridad 

, jog run →closed-loop run →PLC run →multi-section speed run→ swing 

frecuencia run →comun run. Se muestra en Fig.5-1. 

Alta prioridad 

Baja prioridad 

Fig.5-1 Modo de arranque 

0：Arranque jog 

Al recibir el comando jog run (por ejemplo, presionar la        tecla en el teclado) 

durante el estado de espera, el inversor funciona a la frecuencia jog (ver función 

F01.25~F01.29). 

1： Arranque Closed-loop 

 El inversor entrará en modo de Closed-loop cuando se cierre - control de 

funcionamiento en bucle en ell parámetro efectivo se establece (F11.00 = 1o 

Electrificación 

Estado de 

 espera 

Algun comando de jog? S 

No 

No 
Algún comando de arranque 

？ 

Si 
Lazo cerrado activado? 
？ 

No Si 

PLC activado？ 

No 
Si Terminal cerrada 

PLC no válido 
No 

Sección múltiple  activada? 

No 

        Arranque  transversal? 

Si 

Si 

No 

Arranque 

tranversal 

Arranque 
PLC  

Arranqu e 
Jog 

Terminal de lazo  
cerrado, cerrada 
 inválida？ 

No 

No

Arranque común? 

No 

Arranque 

de sección 
múltiple  

Si 
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F12.00≥1). Es decir, continuar con el ajuste PID al valor especificado y el valor 

de retroalimentación (cálculo de diferencial de proporción proporcional, ver 

parametro F11) y la salida del ajustador PID es la frecuencia de salida del 

inversor. Puede hacer que el modo de ejecución en bucle cerrado no sea efectivo 
y cambiar al modo de ejecución de nivel inferior mediante una terminal 

multifunción (función 31). 

2：Arranque de  PLC 

 El inversor entrará en el modo de arranque PLC y funcionará de acuerdo con el 

modo predeterminado de funcionamiento (ver grupo de parámetros F10) 
mediante el ajuste del parámetro  arranuqe PLC (F10.00 último bit bit 0). Puede 

hacer que el modo de funcionamiento del PLC sea ineficaz y cambiar al modo 

de funcionamiento de nivel inferior mediante un terminal multifunción (función 

36). 

3： Arranque multi-section speed  

Por distintas combinaciones de la terminal multi función (5,6,7,8, función), 

selección de multi-section de frecuencia del  1~15(F10.31~F10.45). 

4： Arranque swing frequency 

El inversor entrará en modo de funcionamiento de frecuencia de giro cuando la 
frecuencia de giro se establece en el parametro (F13.00 = 1). El parámetro 

especial correspondiente a la frecuencia de giro de acuerdo con la frecuencia de 

oscilación textil para realizar la ejecución de frecuencia de giro. 

5：Arranque comun 

 Modo de funcionamiento común en bucle abierto del inversor. 

En los 6 tipos de modo de ejecución anteriores, excepto en el modo "jog run", el 

inversor puede funcionar de acuerdo con los métodos de configuración de 
frecuencia. 
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5.2 Operación y uso del teclado 

5.2.1 Diseño del teclado 

El teclado de operación es la unidad principal de frecuencia para aceptar los comandos 

del variador Parametros de display. Keyboard outline diagram shown in Figure 5-2. 

Fig.5-2 Descripción de las partes del teclado 

5.2.2 Descripción de las funciones del teclado 

Estos son 9 botones del teclado del variador, la función y definición de cada uno 
se muestra en la tabla5-1. 

Table 5-1 Tabla de las funciones del teclado 

Teclado Nombre Descripción de 

funciones 

Menu /esca 
Entrar o salir del estado de programación  

Botón de 

desplazamie

nto 

Puede elegir el digito a modificar en los datos establecidos； 
Puede cambiar el estado actual de visualisacion a otro. 

Function/Data 
key 

Entrar o salir del estado de programación  

Rev/Jog key 
En el modo de teclado: para presionar esta tecla se puede configurar 

la marcha atrás o la carrera Jog según el primer bit del parámetro 

F00.15 

Run key Entrar en ejecución hacia adelante 
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Stop/reset key 

En el estado de ejecución común, el inversor se detendrá de acuerdo 
con el modo de configuración después de presionar esta tecla si el 
canal de comando de ejecución se configura como modo efectivo de 
detención del teclado. El inversor se reiniciará y reanudará el estado 
normal de parada después de presionar esta tecla cuando el inversor 
está en estado de mal funcionamiento. 

Potenciometro 
digital  

Es la misma que la función de aumentar y disminuir la tecla, rotar a la 
izquierda significa disminución, rotar a la derecha significa aumento. 

Boton de 

increme

nto 

Para aumentar los datos o el código de función (presionarlo 

continuamente puede mejorar la velocidad cada vez mayor) 

Botos de 

decreme

nto 

Para disminuir datos o código de función (presionarlo continuamente 
puede mejorar la velocidad decreciente) 

5.2.3 LED y luces indicadoras 

4 luces indicadoras de estado: son MOD (modo): ALM (alarma): FWD (marcha 

hacia adelante): REV (marcha en reversa) de izquierda a derecha en el LED: su 

respectivo significado de indicación es como se muestra en la tabla 5-2. 

Table 5-2 Estado de la luz indicadora 

Item Descripcion de 

función  

F
u

n
cio

n
 d

el D
isp

lay
 

Digital Display Muestra el parámetro de ejecucuin actual y configuración de 

parámetros  

L
u

z in
d
icad

o
ra  

A, Hz, V 
Unidad para el parámetro físico visualizado (para corriente es A: 

para voltaje es V: para frecuencia es Hz) 

MOD 
Esta luz indicadora se enciende en estado de no supervisión y se apaga. 

Si no se pulsa ninguna tecla durante un minuto, vuelva al estado de 
supervisión. 

ALM 
Luz indicadora de alarma: indica que el inversor está sobrecargado o 
sobre corriente , estado de supresión de voltaje y estado de alarma de 
falla actualmente 

FWD 

Luz indicadora de marcha hacia adelante 

y el motor conectado giran hacia 

adelante. 

 

El inversor funciona en 

estado de freno de CD si 

la luz indicadora FWD, 

REV está encendida al 

mismo tiempo 
REV 

Luz indicadora de marcha inversa: 

indica que el orden de fase inversa de 

salida del inversor y el motor conectado 

giran en direccion contraria 

50 
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5.2.4 Estado de visualización del teclado 

El estado de la pantalla del teclado SD se clasifica como pantalla de parámetros 

de espera; Visualización de estado de edición de parámetros de función; alarma 

visualización  multifuncional del parámetro de ejecución ; visualizacion de alarmas en 

total 5 tipos de estado. La luz indicadora LED se encenderá después de que el 

inversor se haya electrificado. Luego ingrese a la pantalla de frecuencia 

establecida. Como se muestra en Fig.5-3 a. 

(1) Visualización de parámetros de stop

El variador está en estado de stop y el parámetro de supervisión de estado de

stop se muestra en el teclado: normalmente el parámetro F00.13 decide qué 

parámetro se mostrará como se muestra en la Fig.5-3 b, la luz indicadora 

muestra la unidad del parametro  

   Presionando  , Puede mostrar diferentes parámetros de supervisión del 

estado de espera: par mas detalles por favor ver C-00 a C-05 grupo de 

supervicion parámetros F00.07~F00.12. 

(2) Visualización de los parámetros de arranque

El variador entra en estado de ejecución cuando recibe un comando de
ejecución y normalmente el parámetro F00.13 decide qué parámetro de

supervisión de estado se mostrará en el keypad.

Se muestra en la Fig.5-3 c, la luz indicadora muestra la unidad del parámetro.

 Al precionar  Puede mostrar diferentes parámetros de supervisión circula.

Por favor ver a detalle C-00 To C-05 grupo de supervicion de parametros F00.01

～F00.06.

Fig.5-3 Electrificación del variador: en espera, estado de arranque

mostrado en el teclado
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(3) Estado de visualización de fallas

El variador ingresa al estado de visualización 

de alarma de falla al detectar la señal de falla 

y muestra el código de falla brillantemente 

(como se muestra en la Fig.5-4); 

Al presionar    puedes ver el parámetro 

después de detener la ejecución ； 
Preciona  y ve al parámetro F26 groupo de 

parámetros información de fallas  Fig.5-4 

Puede llevar a cabo la restauración de falla en 

: Terminal de control o comando de comunicación en el teclado después 

de solucionar problemas. Mantener la falla si el error continúa. 

(4) Función para editar el estado del código

Bajo el estado de espera, arranqueo estado de alarmas, presione      , para 

entrar a editar parámetros (si el usuario seleccionó una contraseña, tendra que 

ingresar la contraseña , ver  F27.00 descripción y  Fig.5-10), y el estado de edición 
se muestra de acuerdo con el modo de menú de tres clases, como se muestra en la 

Fig. 5-5. Presione la tecla  puede entrar en las diferentes clases. En el estado 

de visualización de parámetros de función, presionar la tecla para  continuar 

con la operación de almacenamiento de parámetros; Presione la tecla  sólo 

puede volver al menú de la clase superior sin almacenar el parámetro modificado 

! 

Para algunos fallos graves, como el cortocircuito de tierra, la protección 

de los módulos del variador, la sobrecorriente, la sobretensión, etc., no 

debe llevarse a cabo en el reinicio del fallo para que el inversor vuelva a 

funcionar sin que se haya confirmado la eliminación del fallo. De lo 

contrario, Puede dañar al inversor. 

Sobre corriente en aceleracion 
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 ESC/MENU  ENTER/DATA  

 ESC/MENU 

(1) Estado de alarma

Cuando este arranque y en espera: 

Significa ingresar el estado de 

visualización de alarma de falla en 

detecta la señal de falla y el código de 
falla de la pantalla brillantemente 

(Fig5-6） El inversor mantiene el 

estado de funcionamiento. 

Se eliminó el botón de reinicio: 

después de solo encontrar la causa de 

la alarma: para eliminar. 

E
n
erg

izad
o
  

Muestra del parámetro en el estado de 

espera o muestra del parámetro de 

estado de arranque o muestra de 

alarma de falla 

Frecuencia de salida del 

interruptor
Parámetros de control 

del display

ESC/MEN

U 

Fig.5-5 Estados en la pantalla del teclado. 

Canal de frecuencia 

main/assist frequency 

channel

Fig.5-6 

Primera sección 
del menú 

Segunda sección del menú
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5.2.5 Gestión de los parámetros del usuario 

 Para facilitar la gestión de parámetros de usuario: modelo de componente SD 

menú de parámetros para la gestión de visualización. Los parámetros no 
necesitan ser La pantalla puede ser blindada. 

⑴Metodo de visualizacion de configuración de parámetros.

Por configuración F00.00 = 0,1,2,3 respectivamente se establece en el modo de

parámetros : Modo menú básico :

Modo menú intermedio: Modo de menú avanzado y modod de menú de usuario.

Menú básico  F00,F01,F02,F03,F26 

Menú 
intermedio 

F00,F01,F02,F03,F04,F05,F06,F07,F08,F09,F10,F11,F12,F13,F14, 

F15,F16,F18,F19,F26 

Menú 
avanzado  

F00,F01,F02,F03,F04,F05,F06,F07,F08,F09,F10,F11,F12,F13,F14, 

F15,F16,F17,F18,F19,F20,F21,F22,F23,F24,F25,F26,F27 

Menú 
personalisado  

F00.00 y F25 grupo de parámetros  

5.2.6 Metodo para operar el teclado  

El variador puede llevar acabo varias operaciones a través del teclado, por ejemplo: 

(1) Status parameter display switching：

Después de presionar  ，se muestran los parámetros de supervicion del 

grupo C; después de mostrar un código de parámetro de supervisión durante 1 
segundo, este valor de parámetro se mostrará automáticamente. Al presionar 

volverá a la interfaz de supervisión. 

Fig. 5-7 Ejemplo de la operación de los parámetros en estado de espera
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(2) Código de función ajuste de parámetros

El código de función F01.01 modifica de 5.00Hz a 6.00Hz con mo se explica 

con las letras negras Fig.5-8como se muestra acontinuacion. 

Fig.5-8 Ejemplo para el ajuste y modificación de los parámetros. 

 Descripción: bajo el menú de la segunda clase: si el parámetro no tiene un dígito 

parpadeante, este código de función no se puede modificar, las posibles razones 

son las siguientes: 

1> Este código de función no debe modificarse: por ejemplo, el parámetro de

estado real detectado: ejecutar el parámetro de registro, etc;

2> Este código de función no se puede modificar en el estado de ejecución y se

puede cambiar después de detener la ejecución;

3> Parámetro protegido. No se puede modificar todo el código de función

cuando el código de función F00.14 = 1 o 2 ， para evitar un funcionamiento

incorrecto. Debe configurar el código de función F00.14 en 0 si desea editar

el parámetro del código de función. 
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(3) Ajuste de frecuencia especificado para ejecución común

Com ejemplo modificando la frecuencia especificada de 50.00Hz a 40.00Hz a 

F01.06 = 1,F01.03 = 0 durante la ejecución para una explicación. 

(4) Jog operación

 Por ejemplo: teclado como comando de ejecución actual: jog frecuencia de 
ejecución 5Hz: estado de espera. 

Fig. 5-9 Ejemplo de la operación para el ajuste de frecuencia. 

Fig. 5-10 Ejemplo de la operación del arranque en jog. 

(5) Operación para ingresar al estado de edición del código después de

configurar la contraseña del usuario.

Por ejemplo: "Contraseña del usuario" F27 está configurado en "12345".

como se muestra en Fig. 5-11. 

Fig.5-11 Ejemplo de la operación de los codigos de función para 

introducer la contraseña del usuario. 

Fig.5-10 ejemplo de operación de Jog 
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(6) Parámetro de falla bajo estado de falla：

Si presionas  en estado de fallo, el usuario puede localizar rápidamente el 

parámetro de función en el grupo F26. Prensionado puede cambiar 

rápidamente el valor entre los parámetros F26.04 ~ F26.10 y la alarma de falla, 
fácil ver los registros de falla. 

(7) Operación del bloqueo de teclas:

En situación de supervisión, al presionar         durante 5 segundos, el teclado 

mostrará 'LOCH1', ahora los botones del teclado están bloqueados. La situación 

de bloqueo detallada se decide por el valor de cien unidades de F00.14 

(8) Desbloqueo del teclado

En la situación de bloqueo del teclado, presione la tecla  durante más de 5 

segundos para desbloquear el teclado. 

5.3 Electrificación del variador 

5.3.1 Revisión antes de la instalación 

Continúe con el cableado según los requisitos de funcionamiento 

proporcionados en el "cableado del inversor" de este Manual. 

5.3.2 Primera electrificación 

Cierre el interruptor de la fuente de alimentación de AC del lado de entrada después 

cheque que el cableado y la fuente de alimentación: electrifique la pantalla LED 

del inversor y del teclado "8.8.8.8.8"：contactor cerrado normalmente: el LED 

muestra la frecuencia establecida que muestra que la electrificación ha finalizado. 

El primer proceso de operación de electrificación se muestra en Fig.5-12 
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Fig.5-12 Descripción de la operación de la primera electrificación para el 

arranque del equipo 

6 Parámetros de función gráficos de horario 

6.1 Simbolo y descripción  

× ---- parámetro no puede ser cambiado en el proceso de ejecución 

○ ---- parámetro se puede cambiar en el proceso de ejecución

* ---- Parámetro de solo lectura, no modificable
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6.2 Descripción de los parámetros de función 

F00－Grupo de parámetros  

Código 

de 

función  
      Nombre Rango  

Min. 

uni 
Default 

Modifi 

-cacio 

F00.00 Grupo de 

parámetros 

control de 

visualización 

(pantalla) 

0: Modo de lista básica (solo grupo de parámetros de 

control básico displayF00 ~ F03 y grupo de parámetros 

de registro de falla F26). 

1: Modo de lista intermedia. Mostrar todos los 

parámetros excepto la extensión: grupo de parámetros 

virtual y de reserva. 

2: modo de lista superior. Visualización de todos los 

parámetros. 

3: Modo de lista de usuarios. Mostrar el parámetro 

definido por el usuario: y el parámetro del monitor: 

F00.00 mostrar todo el tiempo. 

1 2 ○ 

00.01 Parametros de 

selección cuando 

opera : 

C-00 display

0: Frecuencia principal（0.01Hz） 

1: Configuracion de frecuencia auxiliar 0.01Hz） 

 2: Configuracion de frecuencia（0.01Hz） 
3: frecuencia de salida 0.01Hz） 
4: corriente de salida (0.1A) 

5: voltaje de salida(1V) 

6: voltaje de bus DC(0.1V) 7: Velocidad del motor 

(1 circle/min) 

8: Velocidad de la línea del motor(1 circle/min) 

 9: temperatura del inversor (1℃) 

10: Tiempo de ejecución (0.1min) 

11: correinte acomulada en ejecución (1h) 

12: corriente acomuldada cuando el inversor esta 

encendido (1h)  

13: Estado del inversor  

14: Estado de la terminal de entrada del inversor 

15: Estado de la terminal de salida del inversor 

16: Estado de la extencion de salida 17: Estado de 

la extencion de entarda. 

18: Estado de la terminal de comunicación vistual. 

19: Estado del nodo interno de entradas  

20: Entrada análoga AI (0.01V / 0.01mA)(después 

de compobacion ) 

21: entrada análoga AI2 (0.01V / 0.01mA)(después 

de compobacion ) 

22: entrada de extencion análoga EAI1(0.01V / 

0.01mA)(después de compobacion ) 

23: entrada de extencion análog EAI2 (0.01V / 

0.01mA)( después de compobacion ) 

24: salida análoga  AO1 (0.01V /0.01mA)( 

después de compobacion ) 

25: salida análoga AO2 (0.01V /0.01mA) (después 

de compobacion) 

26: extencion de salida análoga EAO1 

(0.01V /0.01mA)  
27: Extencion de salida análoga EAO2 (0.01V 

/0.01mA)  

28: Entradaa de pulso externo  (1Hz) 

29: Reservado 

1 51 ○
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30: proceso PID 

proporcional(0.01V) 

31: proceso PID 

retroalimentación (0.01V) 
32: proceso PID desviación0.01V）  
33: proceso PID salida（0.01Hz） 
34:  No.de segment de corriente de PLC 

35: No. Segmento de corriente de velocidad múltiple 
externa 

36: Precion  poporcion del constante suministro de 

agua (0.001Mpa) 

37: Retroalimentacion de precion del suminitro de 

agua(0.001Mpa) 

38: Estado de rele con precion de agua 
constante  

39: current length(m/cm/mm)(longitud 
actual) 
40: longitud 

acomulada(m/cm/mm)  
41:  medidor de corriente interna 

(valor de cunteo interno ) 
42:valor de tiempo interno actual 
43: configuración del comando de run  
(0：teclado 1: terminal 2: comnunicacion) 

44: Canal principal de frecuencia  

45: Canal auxiliar de frecuencia  

46: Corriente nominal(0.1A) 

47: Voltage nominal(1V) 
48: Potencia nominal(0.1KW) 
49:limite de torque eléctrico,0.1%Par nominal del 
motor 
50:(limite de torque de freno) (0.1% motor rated 
torque) 

51: Frecuencia después de 

Acce/Dece(0.01Hz)  

52: Frecuencia del rotor del motro 

(0.01Hz) 
53: Corriente dada al torque(en relación con la 
nominal y la direccion） 
54: corriente de salida al torque (en relación con la 
nominal y la direccion） 

55: corriente de torque 

actual(0.1A)  

56: corriente de flujo actual(0.1A) 

57:ajuste de velocidad  de rotación del motor(r/min） 
58:Potencia de salida （potencia activa）（0.1KW） 
59:digito bajo del total del consumo de potencia（1 

kwh 
60: digito alto del total del consumo de potencia (1 
represents 10000 kwh) 

61～65: Reservados 
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F00.02 Parametros de 

selección cuando 

opera : 

C-01 

Lo mismo  1 2 ○ 

F00.03 Parametros de 

selección cuando 

opera :C-02  

Lo mismo  1 4 ○ 

F00.04 Parametros de 

selección cuando 

opera :C-03 

Lo mismo 1 5 ○ 

F00.05 Parametros de 

selección cuando 

opera :C-04 

Lo mismo 1 6 ○ 

F00.06 Parametros de 

selección cuando 

opera :C-05 

Lo mismo 1 9 ○ 

F00.07 Parametros de 

selección cuando 

esta en paro : 

C-00 

Lo mismo 1 2 ○ 

F00.08 Parametros de 

selección cuando 

esta en paro : 

C-01 

Lo mismo 1 6 ○ 

F00.09 Parametros de 

selección cuando 

esta en paro : 
C-02 

Lo mismo 1 48 ○ 

F00.10 Parametros de 

selección cuando 

esta en paro : 

C-03 

Lo mismo  1 14 ○ 

F00.11 Parametros de 

selección cuando 

esta en paro : 
C-004 

Lo mismo 1 20 ○ 

F00.12 Parametros de 

selección cuando 

esta en paro : 

C-00 

Lo mismo 1 9 ○ 

F00.13 Selección del 

parámetro de falla 

de encendido  

0～5 1 0 ○ 

F00.14 Parametros de 

control  

operación  

Unidad : operación de modificación de 

parámetros   

0: Todos los parámetros pueden ser 

modificados. 

1: Excepto el parámetro de corriente, todos los demás 

parámetros no tienen permitido modificar. 

2: Excepto F01.01, F01.04 y el parámetro actual, 

todos los otros parámetros no pueden ser modificados. 

Decena : Restablecer a los valores 

predeterminados de fábrica 

 0: No . 

1 000 × 
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1: Todos los parámetros vuelven a los valores 

predeterminados (no incluyen el parámetro de grupo 

de parámetros de registro de fallas (grupo F26). 

2: Except for motor parameter: all parameters return 

to default.(not include F15 and F26 group parameter). 

3: El parámetro de extensión regresa a los valores 

predeterminados (solo los parámetros de grupo F21 ~ 

F24 regresan a los valores predeterminados). 

4: El parámetro virtual vuelve al valor 

predeterminado. (Solo el parámetro de grupo F20 

regresa a defecto). 

5: Registro de fallas regresa al valor 

predeterminado (solo grupo de parámetros de 

registro de fallas (grupo F26) regreso al valor 

predeterminado) 

Centena: operación del 

teclado 

 0: loqueao 
1: botones bloqueados excepto   

2: botones bloqueados excepto   
3: botones bloqueados excepto   

4: botones bloqueados excepto  

F00.15 Funcion de 

selección de 

boton 

Unidad: Selección del boton 

0: Reversa 

1 0001 ○ 

1: Jog  

Decena :     botón  multi-funcion  

0: Invalido. 

1: Jog . 

2: For/rev switching. 

3: stop libre. 

4: Cambio de modo de ejecución en el orde de  

F00.16. 

5: Forward/Reverse Torque cambio 6～
9: Reservado 

Centena : Comando de la terminal de control de 
arranque  

0:  teclado boton invalido  

1: teclado buton valido  

Unida de millar : Comando de control arranque por 

comunicación  

0: Keyboard boton  invalido 

1: Keyboard boton valido 

F00.16 Selección del 
comando de 
multifunción de 
arranque por orden 
de cambio de canal 

0: Keyboard control→ Terminal de control→ 1 0 ○ 

control por comunicacion 
1: Keyboard control←→terminal de control 
2: Keyboard control←→control por comunicacion 

3:terminal de control←→control por comunicacion 

F00.17 Coeficiente de 

visualización de la 

velocidad del 

motor 

0.1～999.9% 0.1% 100.0% ○
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F00.18 Coeficiente de 

visualización de la 

velocidad de línea 

0.1～999.9% 0.1% 1.0% ○ 

F00.19 conjunto de partes 
de puerto extendido 

0: Invalido 1 0 × 

1: Reservado 

2: tarjeta multi bomba 

3: encoder incremental PG 

4～10: Reservado 

F00.20 Configuracion de la  Unidad:AI1 configuracion 1 0000 × 

terminal de entradas 0: 0~10V entrada 

analogas 1: 4~20mA entrada 

Decena: AI2 configuracion 

0: -10~10V entrada 

1: 4~20mA entrada 

Centena: EAI1 configuracion 

0: 0~10V entrada 

1: -10~10V entrada 

2: 4~20mA entrada 

millar: EAI2 configuracion 

0: 0~10V entrada 

1: -10~10V entrada 

2: 4~20mA entrada 

F00.21 Configuracion de la  Unidad t: AO1 configuraticion 1 0000 × 

Terminal de salidas  0: 0~10V salida 

Análogas  1: 4~20mA salida 

decena: AO2 configuraticion 

0: 0~10V salida 

1: 4~20mA salida 

Centena : EAO1 configuracion 

0: 0~10V salida 

1: 4~20mA salida 

Millar: EAO2 configuracion 

 0: 0~10V salida 
1: 4~20mA salida 

F00.22 Configuracio

n de la 

terminal de 

salida Y 

Unitdad~ Centena: reservado 

Millar : Y4 configuracion de salida  

0: salida del colector abierto  

1: DO salida  

1 0000 × 

F00.23 G/P type setup 0: G tipo. 

1: P tipo. 
Note: P es solo para V/F control 

1 0 × 

F00.24 Modod de control 
del motor  

0: V/F control（con control de torque ） 
1: speed less sensor vector control 1（en 
comparacion con 
 ,sensor de velocidad vectorial Este modo de 
control es más adecuado para moto 
asíncrono.r≤160KWsoporte de velocidad y control 
vectirial 
2: control sensor de control de velocidad vectirial
（Soporta control de torque y velocidad asíncrono 
del motor.） 
3: speed less sensor vector control 2（Sólo es 
compatible con el control de velocidad del motor 
asíncrono, este modo de control 
es mas adecuado para motores ≥185KW） 

1 0 × 

F00.25 Monitoreo de 

parámetro de 

selección 2 

Lo mismo que el parámetro F00.01 1 4 ○
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F00.26 Coeficiente de 

ajuste de 

voltaje de la 

barra colectora 

0.900～1.100 1 1.000 ○ 

F00.27 Parámetros de 

copiado y selección 

de idioma  

Unidadt: Language(valido para  LCD) 

0: Chino 

1: Ingles 

2: Reservado 

Decena: carga y descarga de parámetros 

 0: Inacion 

1: Carga de parámetros  

2: Descarga de parámetro 1 (sin parámetro motor) 

3: descarga de parametros 2 (con parametro motor) 

1 00 × 

F01－Parametros de trabajo básicos  

Código 

de 

función 

  Nombre  Rango 
Min. 

Unit 

Default Modifi 

-cation 

F01.00 Selección  0: Operación por teclado digital(pot) 1 0 ○ 

de canal de  1: Configuracion  analógica AI1 

frecuencia  2:  Configuracion analógica AI2  

3: Configuración de ajuste UP / DOWN del terminal 

4:Por comunicación  (dirección : 

1E01). 

5: Configuracion analógica  EAI1. 

6: Configuracion analógica  EAI2  

7: El terminal X8 configuración de pulso de alta 

velocidad necesita elegir la función adecuada 

8:Configuración de la terminal por pulsos  (el terminal 
X8 necesita elegir la 

función adecuada) 

9:Configuracion de la terminal de encoder (X1:X2 
conectar a encoder ) 

10～14: Reservado 

F01.01 Configuracion  0.00Hz～Limite superior de frecuencia  0.01Hz 60.00Hz ○ 

digital de frecuencia 

F01.02 Control digital 

de frecuencia  

Sólo cuando el parámetro F01.00 = 0: 3: 4 

es válido. 

Unidad: Configuarion reservada de 

apagado  

0:frecuencia principal de apagado 

reservada . 

 1: frecuencia principal de apagado no 

reservada.  

Decena :detener la configuración 

reservada  

0: Detener la frecuencia de espera principal 

1: Detener la recuperación de frecuencia 

principal F01.01  

Centena :  Preajuste de dimecion de frecuencia 

para comunicación  

1 00 ○



6 Descripción de los parámetros de función 

65 

0: Preset del modo de frecuencia absoluta (el preset 

5000 representa 50.00Hz). 
1: Preset 10000 representan la frecuencia límite 
superior (F01.11). 

F01.03 Selección de canal 
de entrada de la 
frecuencia auxiliar 

0: operación por teclado  

1: Configuracion análoga AI1 

2: Configuracion análoga AI2  

3: Configuración de ajuste arriba/abajo del terminal 

4: Por comunicación  (dirección :1E01). 

5:Configuracion 

analógica  EAI1. 

6:configuración 

snslogica EAI2  

7: El terminal X8 configuración de pulso de alta 

velocidad necesita elegir la función adecuada. 

8: Configuración de la terminal por pulsos  (el 

terminal X8 necesita elegir la función adecuada) 

9: Configuracion de la terminal de encoder (X1:X2 

conectar a encoder ) 

10: Reservados  
11: Configuracion del proceso de PID. 

12～20: reservados  

1 20 ○ 

F01.04 Configuracion 

digital de la 

frecuencia 

auxiliar  

0.00Hz～limite superior de frecuencia  0.01Hz 0.00Hz ○ 

F01.05 Control digital 

de frecuencia 

auxiliar  

Unidad : Configuarion reservada de 

apagado  

0:frecuencia principal de apagado 

reservada . 

 1: frecuencia principal de apagado no 

reservada.  

 Decena:detener la configuración 

reservada  

0:Halt auxiliary frequency hold. (Detener la 
frecuencia auxiliar de espera) 
1:Halt auxiliary frequency recovery parameter F01.04 
(Detener la recuperación de frecuencia auxiliar ) 

1 11 ○ 

F01.06 Configuración 

principal de 

calculo auxiliar 

0:frecuencia principal  (La frecuencia compleja de 

la corriente es la frecuencia principal.). 

1: frecuencia auxiliar La frecuencia compleja de la 

corriente es la frecuencia principal.) 

2: Suma polaridad opuesta a la frecuencia 
compleja y principal, la frecuencia compleja 
es cero). 
3:resta polaridad opuesta a la frecuencia compleja 
y principal, la frecuencia compleja es cero). 

4:Multiplicacion(polaridad opuesta a la 

frecuencia compleja y principal, la frecuencia 

compleja es cero). 

 5:Max(La frecuencia máxima del valor absoluto 

y auxiliar.). 

6:Min(La frecuencia máxima del valor 

absoluto y auxiliar). 
7: Selección del valor nulo (el auxiliar no es negativo, 
la frecuencia principal antes del auxiliar es negativo, 
complejo la frecuencia es cero). 

8:Frecuencia principla × Frecuencia auxiliar 

×2/F01.11 

1 0 ○
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F01.07 Coeficiente  

proporcionado por 

la frecuencia  

auxiliar  

0.00～10.00 0.01 1.00 ○ 

F01.08 Coeficiente antes 

proporcionado por 

la frecuencia  

auxiliar 

0.00～10.00 0.01 1.00 ○ 

F01.09 Selección del rango 

de frecuencia 

auxiliar  

0: limite superior de frecuencia relativo  

1: frecuencia principa relativa . 

1 0 ○ 

F01.10 Alcance de la fuente 

auxiliar de 

frecuencia  

0.00～1.00 0.01 1.00 ○ 

F01.11 Limite superior de 

frecuencia  
Limute inferiro de frecuencia～600.00Hz 0.01Hz 60.00Hz × 

F01.12 Limite inferior de 

frecuencia 
0.00Hz～limite superior de frecuencia  0.01Hz 0.40Hz × 

F01.13 Limiten inferior en 

modo de ejecución  

0:como limite  bajo de 

frecuencia en operación . 

1:como ajuste de frecuencia 

de operación . 

 2:frecuencia de operación  0. 
3:Suspensión: PWM sincronisado en modod de 
suspensión. 

1 2 × 

F01.14 Frecuencia de 

histéresis en 

suspensión. 

0.01Hz～limite superior de frecuencia (Esta función 

puede ser utiliza para terminar la función de modo de 

suspensión, dándose en proceso de operación de 

ahorro de energía, y el ancho de histéresis puede 

evitar que el variador arranque frecuentemente al  
límite） 

0.01Hz 0.01Hz ○ 

F01.15 Selección del 

canal de arranque  

0:Operación por teclado.  

1:Control por terminal. 

2:Control por comunicacion. 

1 0 ○ 

F01.16 Configuracion de 

dirección de trabajo  

Unidad: Configuración del comando FOR/REV del 
teclado (solo válido para el comando de avance del 
teclado) 

0:Forward 
1:Reversa 

decena: for/rev prohibido (adecuado para todos los 

canales de comando, no incluye la función de avance 
lento) 
0:For/rev disponible. 

1:Reversa no displonible. 

2:Forward no displonible. 
centenat: Dirección de marcha atrás (solo válido 

para teclado y canal de comunicación) 

0:invalido 
1: valido 

millar: Control de velosidad por terminal multi-secc 
tiempo de  de aceleración y deceleración 

0: Respectivamente, correspondiente a la aceleración 

y desaceleración 1 ～ 15. 

1: Determinado por F01.17 y F01.18 

1 1000 ○ 

F01.17 Tiempo se 

aceleración 1  

1~60000(El tiempo de aceleración es el intervalo de 

aceleración de cero al limite superior de frecuencia) 1 

Base on 

motor 
type 

○
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F01.18 Tiempo de 

desaceleración 2 

1～60000(El tiempo de desaceleracion es el intervalo 
de aceleración de cero al limite superior de 
frecuencia.) 

1 

Base on 

motor 

type 

○ 

F01.19 Unidad de Ace/Des 0：0.01s 

1：0.1s 

2：1s 

1 1 × 

F01.20  Selección de mode 

de Ace/Dece  

0:Modo Line acc/Dece. 

1:Modo S curva 

acc/Dece. 

1 0 × 

F01.21 Segmento de tiempo 

de  inicialización de 

la curva S 

10.0%～50.0%（(Tiempo de aceleración / 

deceleración)Tiempo de inicio de la desaceleración de 

la curva S + desaceleración de la curva S 

tiempo de subida ≤90%) 

0.1% 20.0% ○ 

F01.22 Segmento de tiempo 

de acceleración  

superior de la curva 

S 

10.0%～70.0% (Tiempo de aceleración / 

deceleración) 

Tiempo de inicio de aceleración de la curva S + 

aceleración de la curva S tiempo de subida ≤90%) 

0.1% 60.0% ○ 

F01.23 segmento de tiempo 

de desaceleración 

de la curva S 

10.0%～50.0%(Tiempo de aceleración / deceleración) 

Tiempo de inicio de aceleración de la curva S + 

aceleración de la curva S tiempo de subida ≤90%) 

0.1% 20.0% ○ 

F01.24 Segmento de  

tiempo de  

desaceleración 

superior de la curva 

S  

10.0%～70.0% (Tiempo de aceleración / 

deceleración) tiempo de inicio de aceleración de la 

curva S + aceleración de la curva S 

tiempo de subida ≤90%) 

0.1% 60.0% ○ 

F01.25 Frecuencia de 

arranque del jog por 

tecaldo 

0.00Hz～limite superior de frecuencia  0.01Hz 5.00Hz ○ 

F01.26 Frecuencia de 

arranque del jog por 

terminales externas 

0.00Hz～limite superior de frecuencia  0.01Hz 5.00Hz ○ 

F01.27 Tiempo de intervalo 

del jog 

0.0～100.0s 0.1s 0.0s ○ 

F01.28 Tiempo de 

aceleración del jog 
0.1～6000.0s 0.1s 20.0s ○ 

F01.29 Tiempo de 

desaceleración del 

jog 

0.1～6000.0s 0.1s 20.0s ○ 

F02－Grupo de parámetros de función de arranque, paro, forward/reverse, freno  

Function 
Nombre Rango 

Min. 

Unit 
Default 

Modifi 

-cation 

F02.00 Modo arranque  0: Comenzar desde la frecuencia de inicio 
1: Primero frena y luego comienza desde la 
frecuencia de arranque. 
2: Comience con la  velocidad de rotación del 
seguimiento 

1 0 × 

F02.01 Arranque con tiempo de 

espera  
0.0～60.0s 0.1s 0.0s × 

F02.02 Frecuencia de arranque  0.0～10.00Hz 0.01Hz 0.00Hz × 

F02.03 Tiempo de duración de la 

frecuencia de inicio 
0.0～60.0s 0.1s 0.0s × 
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F02.04 Corriente de freno DC 

cuando arranca  
0.0～100.0% (corriente nominal del inversor tipo 

G）  

0.1% 30.0% × 

F02.05 Tiempo de freno DC 

cuando arranque  
0.0～30.0s 0.1s 0.0s × 

F02.06 Selección de 

frecuencia de 

inicio de pista de 

velocidad 

0:.configuracion de corriente de frecuencia 

1: frecuencia de funcionamiento antes de apagar. 

2:. Frecuencia de arranque auxiliar de la pista de 

velocidad 

1 2 × 

F02.07 Frecuencia de arranque 

auxiliar de la pista de 

velocidad 

0.00Hz～limite de frecuencia superior  0.01Hz 30.00Hz × 

F02.08 Tiempo de espera de 

inicio de pista de 

velocidad 

0.00～10.00s 0.01s 0.10s × 

F02.09 Coeficiente de control de 

la corriente de velocidad 
1～20 1 2 × 

F02.10 tiempo de busqueda de 

velididad de pista 
0.1～30.0（V/F unidad de control 1 segundo ；

SVC unidad de control  .1 segundo ） 
0.1 4.0 × 

F02.11 Modo de paro 0: desaceleracion. 

1: paro libre  
2: Deceleracion + Freno DC. 

1 0 ○ 

F02.12 Retención de 

desaceleración para 

frecuencia de paro 

0.00～limite superior de frecuencia（Este 

parametro es solo valido para el modo de paro 0.

） 

0.01Hz 0.00Hz × 

F02.13 Tiempo de espera para 

desacereracion 
0.00～10.00s 0.01s 0.00s × 

F02.14 Detener la frecuencia de 

arranque de frenado de 

DC 

0.00～15.00Hz 0.01Hz 0.50Hz × 

F02.15 Detener el tiempo de 

espera de frenado de DC 
0.00～30.00s 0.01s 0.00s × 

F02.16 Corriente de paro del 

freno DC 

0.0～100.0%（corriente nominal del inversor 
tipo G) 

0.1% 0.0% × 

F02.17 Tiempo de paro del freno 

DC 

0.0～30.0s 0.1s 0.0s × 

F02.18 Corriente de paro auxiliar 

del freno  
0.0～100.0%（corriente nominal del inversor 
tipo G) 

0.1% 0.0% × 

F02.19 Tiempo de paro auxiliar 

del freno  
0.0～100.0s 0.1s 0.0s × 

F02.20 Tiempo muerto para 

adelante/reversa 
0.0～3600.0s 0.1s 0.0s × 

F02.21 Forward/reverse modo de 

cambio 

0: Conmutación por encima de cero 
1: Cambio de frecuencia de arranque 
(conmutación de frecuencia de arranque) 

1 0 × 

F02.22 Selección de frenado por 

consumo energético 

0: Sin consumo de energía de frenado. 

1: consumo de energía frenado 1 (no frenar 
mientras se detiene). 

2: consumo de energía frenado 2 (frenando 
mientras vacilante). 

1 0 ○ 

F02.23 Consumo de voltaje del 

freno  
100.0～145.0%（voltaje nominal de barra） 0.1% 125.0% ○
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F02.24 Consumo energético de 

frenado ,tasa de uso 
0.0～100.0% 0.1% 100.0% ○ 

F02.25 Tiempo de cifrado 0～65535h 1 0 ○ 

F02.26 coeficiente de depuracion 95%~115% (solo cuando F00.24 = 1 valido) 
1% 100% ○ 

F03－Grupo de parámetros de control V/F 

Function 
        Nombre  Rango  

Min. 
Unit 

Default Modifi 
-cation 

F03.00 V/F selección de curva  0: Curva de par constante 

1: disminución de la curva de torque 1 (2.0 poder) 
2: disminución de la curva de torque 2(1.7 poder) 

3: disminución de la curva de torque (1.2 
poder) 

 4: Curva V / F de configuración 
autodefinida por el usuario (confirmada 
por F03.04 ~ F03.11) 

5: Control de separación V / F (el canal de voltaje 

está determinado por F18.22) 

1 0 × 

F03.01 Modo torque boost 0：Manual boost. 
1：Auto torque boost 

1 0 ○ 

F03.02 Torque boost 0.0～12.0% 0.1% Base on 

motor 
type 

○ 

F03.03 Frecuencia de corte para 
compensación de torque 

0.0～100.0%（frecuencia nominal del motor） 0.1% 100.0% ○ 

F03.04 V/F valor de frecuencia 
0 

0.00～V/F valor de frecuencia 1 0.01Hz 10.00Hz × 

F03.05 V/F valor de voltaje 0 0.00～V/F valor de voltaje 1 0.01% 20.00% × 

F03.06 V/F valor de frecuencia 
1 

Valor de frecuencia 0 V / F  ～ Valor de 
frecuencia2  V / F  

0.01Hz 20.00Hz × 

F03.07 V/F valor de voltaje 1 Valor de voltaje 0 V / F  ～ Valor de voltaje 2 V 
/ F  

0.01% 40.00% × 

F03.08 V/F valor de frecuencia 
2 

Valor de frecuencia 1 V / F  ～ Valor de 

frecuencia3  V / F 

0.01Hz 25.00Hz × 

F03.09 V/F valor de voltaje 2 Valor de voltaje 1 V / F  ～ Valor de voltaje 3 V 
/ F 

0.01% 50.00% × 

F03.10 V/F valor de frecuencia 
3 

 Valor de voltaje 2 V / F～limite superior de 

frecuencia  

0.01Hz 40.00Hz × 

F03.11 V/F valor de voltaje 3 V/F voltage value 2 ～ 100.00%( voltaje nominal 

del motor) 

0.01% 80.00% × 

F03.12 V/F factor de 

supresión de la 

oscilación 

0～255 1 10 ○
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F04－Grupo de parámetros auxiliares  de arranque  

Function  
      Nombre  Rango  

Min. 

Unit 

Default Modifi 
-cation 

F04.00 Salto freq. 1 0.00Hz～limite superior de frecuencia  0.01Hz 0.00Hz × 

F04.01 Salto  freq. 1 rango 0.00Hz～limite superior de frecuencia 0.01Hz 0.00Hz × 

F04.02 Salto  freq. 2 0.00Hz～limite superior de frecuencia 0.01Hz 0.00Hz × 

F04.03 Salto freq. 2 rango 0.00Hz～limite superior de frecuencia 0.01Hz 0.00Hz × 

F04.04 Salto freq. 3 0.00Hz～limite superior de frecuencia 0.01Hz 0.00Hz × 

F04.05 Salto freq. 3 rango 0.00Hz～limite superior de frecuencia 0.01Hz 0.00Hz × 

F04.06 Slip freq. gain 0.0～300.0% 0.1% 0.0% × 

F04.07 
Limite Compensación de 
deslizamiento 

0.0～250.0% 0.1% 100.0% × 

F04.08 
Constante de tiempo de 
compensación de 
deslizamiento 

0.1～25.0s 0.1s 2.0s × 

F04.09 Frecuencia portador. 0.5～16.0K 0.1K Basado 

en el tipo 

de motor 

○ 

F04.10 Ajuste optimizado PWM Unidad:frecuencia portadora Se ajusta 

automáticamente de acuerdo a la 

temperatura.  

0: Prohibido. 

1: Permitido. 

Decena : velocidad baja de la frecuencia 

portadora. Modo limitado 

0: No limit. 

1: Limit. 

Centena: sistema de modulación de onda 

portadora  

0:3 fases de modulación. 

1: 2 fases y 3 frases de modulacio. 

millar: Modulación asíncrona: 

modo de sincronización (valido bajo contol 

V/F) 

 0: Modulación asíncrona. 

1: Modulación sincrónica (bajo 85Hz: 
Modulación asíncrona). 

1 0010 × 

F04.11  Funcion AVR  0: No acción  

1: acción todo el tiempo  
2: acción solo durante la desaceleración  

1 2 × 

F04.12 Reservados  

F04.13 Operación automática de 

ahorro de energía. 

0: No accion 
1: Accion  

1 0 × 

F04.14 Frecuencia de conmutación 
del tiempo de aceleración 2 

y 1. 

0.00Hz～limite de frecuencia superior  0.01Hz 0.00Hz × 

F04.15 Tiempo de  desaceleración  

2 y 1 

0.00Hz～limite de frecuencia superior 0.01Hz 0.00Hz × 

F04.16 Tiempo de aceleración 2 1～60000 1 200 ○ 

F04.17 Tiempo de desaceleración2 1～60000 1 200 ○ 

F04.18 Tiempo de aceleración 3 1～60000 1 200 ○ 

F04.19 Tiempo de desaceleración3 1～60000 1 200 ○ 

F04.20 Tiempo de aceleración 4 1～60000 1 200 ○ 

F04.21 Tiempo de desaceleración4 1～60000 1 200 ○ 

F04.22 Tiempo de aceleracion 5 1～60000 1 200 ○ 

F04.23 Tiempo de desaceleración5 1～60000 1 200 ○
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F04.24 Tiempo de aceleracion 6 1～60000 1 200 ○ 

F04.25 Tiempo de desaceleración6 1～60000 1 200 ○ 

F04.26 Tiempo de aceleracion 7 1～60000 1 200 ○ 

F04.27 Tiempo de desaceleración7 1～60000 1 200 ○ 

F04.28 Tiempo de aceleracion 8 1～60000 1 200 ○ 

F04.29 Tiempo de desaceleración8 1～60000 1 200 ○ 

F04.30 Tiempo de aceleracion 9 1～60000 1 200 ○ 

F04.31 Tiempo de desaceleración9 1～60000 1 200 ○ 

F04.32 Tiempo de aceleracion 10 1～60000 1 200 ○ 

F04.33 Tiempo de 
desaceleración10 

1～60000 1 200 ○ 

F04.34 Tiempo de aceleracion 11 1～60000 1 200 ○ 

F04.35 Tiempo de 

desaceleración11 
1～60000 1 200 ○ 

F04.36 Tiempo de aceleracion 12 1～60000 1 200 ○ 

F04.37 Tiempo de 
desaceleración12 

1～60000 1 200 ○ 

F04.38 Tiempo de aceleracion 13 1～60000 1 200 ○ 

F04.39 Tiempo de 

desaceleración13 
1～60000 1 200 ○ 

F04.40 Tiempo de aceleracion 14 1～60000 1 200 ○ 

F04.41 Tiempo de 
desaceleración14 

1～60000 1 200 ○ 

F04.42 Tiempo de aceleracion 15 1～60000 1 200 ○ 

F04.43 Tiempo de 

desaceleración15 
1～60000 1 200 ○ 

F05－Grupo de parámetros de función de la terminal correlativa 

Función 
Nombre Rango  

Min. 
Unit Default 

Modifi 
-cation 

F05.00 Selección de protocolo  0: protocolo Modbus 1: Reservado. 

2: protocolo Profibus.extencion efectiva  

3: protocolo CANlink .（Extend effective） 

4: protocolo CANopen.（Extend effective） 

5: protocolo 1 Free. Se puede realizar toda la 

función de modificación de parámetros del SD） 

6:protocolo 2 free.（Se puede realizar toda la 

función de modificación de parámetros del SD） 

1 0 × 
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F05.01  Configuración del Baud 
rate  

Unidad : selección  el baud rate de protocolo  Free 
y Modbus. 

0: 300BPS 

1: 600BPS 

2: 1200BPS 

3: 2400BPS 

4: 4800BPS 

5: 9600BPS 

6: 19200BPS 

7: 38400BPS 

8: 57600BPS 

9：115200BPS 

Decena: Reservado 

Centena:  selección de baud rate de CanLink y 
CANopen  

0: 20K 

1: 50K 

2: 100K 

3: 125K 

4: 250K 

5: 500K 

6: 1M 

1 005 × 

F05.02 Formato de dato  Unidad : formato del protocolo Free y Modbus  

0：1-8-1 formato，no parity，RTU  

1: 1-8-1 formato，even parity，RTU 
2: 1-8-1 formato，odd parity，RTU 

3: 1-7-1 formato，no parity，ASCII 

4: 1-7-1 formato，even parity，ASCII 

5: 1-7-1 formato，odd parity，ASCII 

Decena : Profibus_DP protocolo y formato  

0: PPO1 formato de comunicación 

1: PPO2 formato de comunicación 

2: PPO3 formato de comunicación 

3: PPO5 communication format 
Centena : Acuerdo Modbus o selección de 
respuesta de protocolo free 

0: responder a la demanda del marco principal y 
datos de respuesta del paquete 

1: responder a la demanda del marco principal sin 

respuesta (respuesta al escribir el parámetro） 

2: responder a la demanda de mainframe sin 
respuesta (sin respuesta cuando se escribe el 

parámetro) millar: comunicación por corte de 
energía 
 0: no reservado 

1: reservado  

1 0000 × 

F05.03 Dirección local  0～247， 
Este código de función se utiliza para identificar la 
dirección del inversor: entre las cuales 0 es la 

dirección de transmisión. Al configurar la dirección 
de transmisión: solo puede recibir y ejecutar el 
comando de transmisión de la computadora 

superior: mientras que no puede responder a la 
computadora superior.

1 1 × 

F05.04 Tiempo de muestreo por 
pérdida de 
comunicación 

0.0～1000.0s 0.1s 0.0s ○
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F05.05 Tiempo de muestreo por 

error de comunicacion 
0.0～1000.0s 0.1s 0.0s ○ 

F05.06 Tiempo de retardo de 
respuesta  

0～200ms（Modbus） 1ms 2ms ○ 

F05.07 Inversor principal y 

secundario 

porcentaje de ajuste de 

frecuencia de 

comunicación 

0～500% 1% 100% ○ 

F05.08 Terminal de entrada 

virtual habilitada 

para comunicación  

00～FFH 
Bit0 : CX1 Entrada virtual habilitado 

0: prohibido 
1 : habilitado 

1 00H ○ 

Bit1: CX2 Entrada virtual habilitado  

0: prohibido 

1: habilitado 

Bit2: CX3 Entrada virtual habilitado  

0: prohibido 

1: habilitado 

Bit3: CX4 Entrada virtual habilitado  

0: prohibido 

1: habilitado 

Bit4: CX5 Entrada virtual habilitado  

0: prohibido 

1: habilitado 

Bit5: CX6 Entrada virtual habilitado 0: 

prohibido 

1: habilitado 

Bit6: CX7 Entrada virtual habilitado  

0: prohibido 

1: habilitado 

Bit7: CX8 Entrada virtual habilitado  

0: prohibido 
1: habilitado 

F05.09 Terminal de entrada de 

comunicación virtual 

que une el nodo. 

0:nodo independiente . 

1:terminal de nodo. 

1 0 ○ 

F05.10 Terminal de 

comunicacion virtual 

CX1  

0～90 1 0 ○ 

F05.11 Terminal de 

comunicacion virtual 

CX2  

0～90 1 0 ○ 

F05.12 Terminal de 

comunicacion virtual 

CX3  

0～90 1 0 ○ 

F05.13 Terminal de 

comunicacion virtual 

CX4  

0～90 1 0 ○ 

F05.14 Terminal de 

comunicacion virtual 

CX5  

0～90 1 0 ○ 

F05.15 Terminal de 

comunicacion virtual 

CX6  

0～90 1 0 ○ 

F05.16 Terminal de 

comunicacion virtual 
0～90 1 0 ○
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CX7 function 

F05.17 Terminal de 

comunicacion virtual 

CX8  

0～90 1 0 ○ 

F05.18 Parámetro de aplicación 

de mapeo de entrada 1 
F00.00～F26.xx 0.01 25.00 ○ 

F05.19 Parámetro de aplicación 

de mapeo de entrada 2 
F00.00～F26.xx 0.01 25.00 ○ 

F05.20 Parámetro de aplicación 

de mapeo de entrada 3 
F00.00～F26.xx 0.01 25.00 ○ 

F05.21 Parámetro de aplicación 

de mapeo de entrada 4 
F00.00～F26.xx 0.01 25.00 ○ 

F05.22 Parámetro de aplicación 

de mapeo de entrada 5 
F00.00～F26.xx 0.01 25.00 ○ 

F05.23 Parámetro de aplicación 

de mapeo de entrada 6 
F00.00～F26.xx 0.01 25.00 ○ 

F05.24 Parámetro de aplicación 

de mapeo de entrada 7 
F00.00～F26.xx 0.01 25.00 ○ 

F05.25 Parámetro de aplicación 

de mapeo de entrada 8 
F00.00～F26.xx 0.01 25.00 ○ 

F05.26 Parámetro de aplicación 
de mapeo de entrada9 

F00.00～F26.xx 0.01 25.00 ○ 

F05.27 Parámetro de aplicación 

de mapeo de entrada 10 
F00.00～F26.xx 0.01  25.00 ○ 

F05.28 Frecuencia de ajuste Mostrar la frecuencia de ajuste actual 0.01Hz ○ 

F05.29 Frecuencia después de 

la aceleración / 

deceleración actual 

Muestra la frecuencia después de la aceleración / 

deceleración actual 

0.01Hz ○ 

F05.30 Frecuencia sincrónica Mostrar la frecuencia síncrona actual 0.01Hz ○ 

F05.31 Corriente de salida Mostrar la corriente de salida actual 0.1A ○ 

F05.32 Voltaje de salida  Mostrar el voltaje de salida actual 1V ○ 

F05.33 Voltaje de barra de DC Muestra el voltaje actual de la barra de 

distribución de DC. 

0.1V ○ 

F05.34 Velocidad de carga de  

motor  

Mostrar la velocidad actual del motor en carga 1 r/min ○ 

F05.35 Selección de  torque Mostrar el par de ajuste actual (> 37367, es 

negativo) 

0.1% ○ 

F05.36  Salida de torque Mostrar el par de ajuste actual (> 37367, es 

negativo) 

0.1% ○ 

F05.37  Corriente de Torque Mostrar la corriente de par actual 0.1A ○ 

F05.38 Accumulated power-

on time 

visualizacion de acomulacion de tiempo de 

encendido   

1hour ○ 

F05.39 Accumulated 

running time 

visualizacion de acumulacion de tiempo de 

funcionamiento 

1 hour ○
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F06－Grupo de parámetros de configuración de curva 

Function Nombre Rango Min. 

Unit Default 

Modifi 

-cation 

F06.00 Configuración de 

selección de curva  

Unidad:selecion de curva AI1 

0: curva 1 

1: curva 2 

2: curva 3 

Decena: seleccion  de curva AI2: lo mismo que 

la unidad  

Centena: seleccion rapida de la curva de pulsos 

: lo mismo que la unidad  

Millar: selección de ajuste del ancho del pulso 
: lo mismo que la unidad  

1 0000 ○ 

F06.01 Curva 1 min. conf 0.0%～curva 1 ajuste de inflexión 0.1% 0.0% ○ 

F06.02 Ajuste de la cantidad 

física correspondiente 

de la curva 1 min. 

0.0～100.0% 0.1% 0.0% ○ 

F06.03 curva 1 ajuste de 
inflexión 

Curva 1 min. ajuste ~ curva 1 máx. ajuste 0.1% 50.0% ○ 

F06.04 Cantidad física 

correspondiente de la 

curva 1 configuración 

de inflexión 

0.0～100.0% 0.1% 50.0% ○ 

F06.05 Curva 1 max. ajuste El ajuste de inflexión de la curva 1 ~ 100.0%, 

100.0% corresponde a una terminal AD de 

entrada de 5V 

0.1% 100.0% ○ 

F06.06 Ajuste max  de la 
cantidad física 
correspondiente de la 
curva 1. 

0.0～100.0% 0.1% 100.0% ○ 

F06.07 Curva 2 min. conf 0.0%～curva 2 ajuste de inflexión 0.1% 0.0% ○ 

F06.08 Ajsute de la cantidad 

física correspondiente 

de la curva 2 min 

0.0～100.0% 0.1% 0.0% ○ 

F06.09 curva 2 ajuste de 
inflexión 

Curva 2 min. ajuste ~ curva 2 máx. ajuste 0.1% 50.0% ○ 

F06.10 Cantidad física 

correspondiente de la 

curva 2 configuración 

de inflexión 

0.0～100.0% 0.1% 50.0% ○ 

F06.11 Curva 2 max. ajuste Curva 2 ajuste de inflexión～100.0% 0.1% 100.0% ○ 

F06.12 Ajuste max  de la 

cantidad física 

correspondiente de la 

curva 2 

0.0～100.0% 0.1% 100.0% ○ 

F06.13 Curva 3 min. conf 0.0%～configuracion 1 de la curva de 

infleccion curve 3  

0.1% 0.0% ○ 

F06.14 Ajsute de la cantidad 
física correspondiente de 
la curva 3 min 

0.0～100.0% 0.1% 0.0% ○ 

F06.15 Curva 3 de infleccion 
configuracion 1  

Curva 3 min. ajuste ~ curva 3 configuracion de 
inflexion 2  

0.1% 30.0% ○ 

F06.16 Configuración 1 de 

inflexión correspondiente 

a la cantidad física de la 

0.0～100.0% 0.1% 30.0% ○
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curva 3 

F06.17 Curva 3 de infleccion 
configuración 2 

Curve 3 inflexion 1 setting ~ curve 3 Max. 

setting 

0.1% 60.0% ○ 

F06.18 Cantidad física 

correspondiente de la 

curva 3 configuración 

de inflexión 2 

0.0～100.0% 0.1% 60.0% ○ 

F06.19 Curva 3 max. ajuste Curve 3 inflexion configuracion 1～100.0% 0.1% 100.0% ○ 

F06.20 Ajuste max  de la 

cantidad física 

correspondiente de la 

curva 3 

0.0～100.0% 0.1% 100.0% ○ 

F06.21 Curva inferior a min. 

selección de entradas 

correspondiente 

Unidad : configuracion curva 1  

0: Corresponde a min. Configuración 

de la cantidad física correspondiente. 

1: 0.0% de la cantidad física correspondiente. 

Decena : configuración curva 2 

Lo mismo que la unidad . 

Decena : configuracion curva 3 lo mismo que 

la unidad. 

Millar: curva 1 extendida  

lo mismo que la unidad  

Millon : curva 2 extendida  
Lo mismo que la unidad. 

1 11111 ○ 

F07－Grupo de function de parametros analogos ,pulsos de entarda 

Function Nombre Rango Min. 

Unit 

Default Modifi 

-cation 
F07.00 AI1 tiempo de filtro de 

entrada 
0.000～9.999s 0.001s 0.050s × 

F07.01 Ajuste de AI1 ganancia 0.000～9.999 0.001 1.006 ○ 

F07.02 AI1 configuración de 
vias 

0.0～100.0% 0.1% 0.5% ○ 

F07.03 AI2 tiempo de filtro de 
entrada 

0.000～9.999s 0.001 0.050s × 

F07.04 Ajuste de AI2 ganancia 0.000～9.999 0.001 1.003 ○ 

F07.05 AI2  configuración de 
vias 

0.0～100.0% 0.1% 0.1% ○ 

F07.06 Polarisacion de vias 

analogas 

Unidad: AI1 setting bias polarity 

 0: Positive polarity. 

1: Negative polarity. 

decena: AI2 setting bias polarity  

0: Positive polarity. 
1: Negative polarity. 

1 01 ○ 

F07.07 Tiempo de filtro del 
pulso de entrada  

0.000～9.999s 0.001 0.000s × 

F07.08 ganancia de entradas de 
pulsos 

0.000～9.999 0.001 1.000 ○ 

F07.09 Entrada de pulso 
máximo de  

0.01～50.00KHz 0.01KHz 10.00KHz ○ 

Frecuencia  

F07.10 Tiempo de filtro de la 

entrada de ancho de 

pulsos  

0.000～9.999s 0.001s 0.000s × 

F07.11 Entra de ganancia del 
ancho del pulso 

0.000～9.999 0.001 1.000 ○
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F07.12 Configuracion de la 
entrada de ancho de 
pulso logico  

0: lógica positiva  

1: lógica negativa. 

1 0 ○ 

F07.13  Entrada máxima de 
ancho de pulso  

0.1～999.9ms 0.1ms 100.0ms ○ 

F07.14 Umbral de desconexión 
de entrada analógica 

0.0%～100.0% 0.1% 10.0% ○ 

F07.15 Tiempo de desconexión  
de entradas analogicas 

0.0～500.0s 0.1s 3.0s ○ 

F07.16 Opción de protección 

de desconexión 

analogica 

Unidad : Selección del canal de desconección  

0: Invalida  

1: AI1 

2: AI2 

Decena: manera de proteccion  

0: paro de acuerdo a modo de paro  

1: Fault, paro libre  
2: continua la operacion  

1 10 ○ 

F07.17 Reservado 

F08－Grupo de parámetros de entrada multifuncional on-off 

Función Nombre Rango 
Min. 

Unit 
Default 

Modifi 

-cación 

F08.00 

Configuración 

lógica positiva y 

negativa del 

terminal de entrada 

0000～FFFF (incluye la extencion de entradas) 1 0000 ○ 

F08.01 
Tiempo de filtro 

del terminal de 

entrada 

0.000～1.000s（adecuado para ampliar la terminal 

de entrada） 
0.001s 0.010s ○ 

F08.02 
X1 tiempo de 

cerrado la 

terminal  

0.00～99.99s 0.01s 0.00s ○ 

F08.03 
X1 Tiempo de 

apertura de la 

terminal 

0.00～99.99s 0.01s 0.00s ○ 

F08.04 
X2 Tiempo de 

cerrado de la 

terminal 

0.00～99.99s 0.01s 0.00s ○ 

F08.05 
X2 Tiempo de 

apertura de la 

terminal 

0.00～99.99s 0.01s 0.00s ○ 

F08.06 
X3 Tiempo de 

cerrado de la 

terminal 

0.00～99.99s 0.01s 0.00s ○ 

F08.07 
X3 Tiempo de 

apertura de la 

terminal 

0.00～99.99s 0.01s 0.00s ○ 

F08.08 
X4 Tiempo de 

cerrado de la 

terminal 

0.00～99.99s 0.01s 0.00s ○ 

F08.09 
X4 Tiempo de 

apertura de la 

terminal 

0.00～99.99s 0.01s 0.00s ○ 

F08.10 
X5 Tiempo de 

cerrado de la 
0.00～99.99s 0.01s 0.00s ○
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terminal 

F08.11 
X5 Tiempo de 

apertura de la 

terminal 

0.00～99.99s 0.01s 0.00s ○ 

F08.12 
X6 Tiempo de 

cerrado de la 

terminal 

0.00～99.99s 0.01s 0.00s ○ 

F08.13 X6 Input terminal 
opened time 

0.00～99.99s 0.01s 0.00s ○ 

F08.14 
X7 Tiempo de 

cerrado de la 

terminal 

0.00～99.99s 0.01s 0.00s ○ 

F08.15 
X7 Tiempo de 

apertura de la 

terminal 

0.00～99.99s 0.01s 0.00s ○ 

F08.16 
X8 Tiempo de 

cerrado de la 

terminal 

0.00～99.99s 0.01s 0.00s ○ 

F08.17 
X8 Tiempo de 

apertura de la 

terminal 

0.00～99.99s 0.01s 0.00s ○ 

F08.18 
Seleccion de la 

función de la  

entrada X1 

0: Dejar el terminal de control sin usar 

1: Terminal de arranque en FWD terminal 

2: Terminal de arranque en REV 

3: Control de JOG externo en FWD 

4: Control de JOG externo en REV 

5: Multi-step control de velocida terminal 1 

6: Multi-step control de velocida terminal 2 

7: Multi-step control de velocida terminal 3 

8: Multi-step control de velocida terminal 4 

9: Tiempo Acceleration/desaceleración terminal 1 

10: Tiempo de  aceleracion/tiempo de 

desaceleración terminal 2 

11: Tiempo de  aceleracion/tiempo de 

desaceleración terminal 3 

12: Tiempo de  aceleracion/tiempo de 

desaceleración terminal 4 

13: Terminal de selección de reglas operativas de 

frecuencia principal y auxiliar terminal 1 

14: Terminal de selección de reglas operativas de 

frecuencia principal y auxiliar terminal 2 

15: Terminal de selección de reglas operativas de 

frecuencia principal y auxiliar terminal 3 

16: comando de frecuencia ascendente UP） 
17:comando de frecuencia descendente （DOWN） 
18:Restablecer frecuencia ascendente y descendente  

19: Multi-step lazo cerrado terminal 1 

20: Multi-step lazo cerrado terminal 2 

21: Multi-step lazo cerrado terminal3 

22: Entrada de falla del equipo externo  

23: Entrada de interrupción externa 

24: Entrada de restablecimiento externa 
25: Entrada de paro libre  

26:instruccion externa de paro—deacuerdo con el 

modo de paro  

1 1 × 
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27: Entrada de comando freno DC 

28: Prohibir el arranque del inversor —deacuerdo 
con el modelo de paro  
29: prohibir el comando de 

Aceleracion/desaceleracion  
30: control de arranque a 3 hilos 31: Proceso de PID 
invalido 

32: Proceso PID paro   
33: Proceso PID integral holding (tendencia integral 

) 
34: Proceso PID restablecer el valor integral  
35: Proceso PID negacion de function (Negación de 

la característica de ajuste en bucle cerrado) 
36: simple PLC invalido
37: simple PLC halted(detenido) 

38: simple PLC detener el restablecimiento del 
estado. 

39: Cambio de la frecuencia principal a teclado 
(keypad) 
 40: cambio de la frecuencia principal a entarda AI1. 

41: cambio de la frecuencia principal a entarda AI2  
42: cambio de la frecuencia principal a entarda 
virtual EAI1. 

 43: cambio de la frecuencia principal a entarda 
virtual EAI2. 

44: Selección  frecuencia principal por terminal 1 
45: Selección  frecuencia principal por terminal 2 
46: Selección  frecuencia principal por terminal 3 

47: Selección  frecuencia principal por terminal 4 
48: reset de frecuencia auxiliary 
49: comando de cambio con el panel  

 50:Comando de cambio con la terminal 
51: Comando de cambio con la comunicacion  

52:Selección del  canal  de arranque por terminal 1 
53: Selección del  canal  de arranque por terminal 2 
54: Comando prohibido de FWD (Detener de 

acuerdo con el modo de paro: no válido para el 
comando de jog) 
55: comando prohibido de REV (Detener de acuerdo 

con el modo de parada: no válido para el comando de 
jog) 
56: Balanceo de la frecuencia de entrada  

57:reset del estado de blaanceo de frecuencia  
58:reset del contador interno  

59:entrada del contador interno  
 60:reset del taimer interno  61:activar el taimer 
interno  62:Length count input 63:Length reset 

64:reset de la operacio nde tiempo  
65: velocidad/torque control switching(traspuesto) 
66: Punto de posicionamiento habilitado 

terminal(F00.24=2 valid). 
67: Zero-speed servo habilitado terminal(F00.24=2 

valid). 
68: Restablecimiento de la posición del motor 
terminal(F00.24=2 valid). 

69: Terminal de posicionamiento del punto de 
recuperación (F00.24=2 valid). 

70～90: Reservado 

91: Entrada de pulsos de frecuencia  (X8 VALID) 
92: Entrada con pulsos PWM(X8 VALID) 

93～96: Reservado. 
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F08.19 Selección de la 

función de la  

entrada X2 

Lo mismo  1 2 × 

F08.20 Seleccion de la 

function de la  

entrada X3 

Lo mismo  1 0 × 

F08.21 Seleccion de la 

function de la  

entrada X4 

Lo mismo  1 0 × 

F08.22 Selección de la 

function de la  

entrada X5 

Lo mismo  1 0 × 

F08.23 Selección de la  función 
de entrada X6  

Lo mismo  1 0 × 

F08.24 Seleccion de la 

function de la  
entrada X7 

Lo mismo  1 0 × 

F08.25 Selección de la función 
de la entrada X8 

Lo mismo  1 0 × 

F08.26 FWD/REV selección 

del modo de 
operación  

0: Dos hilos modo de control  1 
1: Dos hilos modo de control 2 
2: Dos hilos modo de control 3（modod de un 
solo pulso ） 
3: modo de control 1 a tres hilos  
4: modo de control 2 a tres hilos  

1 0 × 

F08.27 Selección del valor de 

conteo interno .  
0～65535 1 0 ○ 

F08.28 Selección del recuento 
interno. 

0～65535 1 0 ○ 

F08.29 Configuración del 
temporizador 

interno 

0.1～6000.0s 0.1s 60.0s ○ 

F08.30 Frecuencia nominal de 
la terminal de pulsos a 

encoder  

0.01～10.00Hz（solo cuando el encoder esta en  
X1:X2 ） 

0.01Hz 1.00Hz ○ 

F08.31 Selección de las 

funciones 
especiales. 

Unidad: selección de nivel de prioridad del Jog 
0: el nivel de prioridad más alto 
1: el nivel de prioridad más bajo 
decena: ajuste del teclado de la configuración de 
la pantalla (en modo de control de velocidad) 
0: frecuencia de ajuste de la pantalla 
1: ajuste de la pantalla velocidad de rotación 

1 00 ○
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F09－Función de parámetros de entrada y salida analoga on-off 

Function  
Nombre Rango  

Min. 

Unit 

Default Modifi 
-cation 

F09.00 Configuracion del 

cololector abierto de 
la terminal Y1 

0: Terminal no usada  

1:operacion(RUN) 
2:arranque CW 
3: arranque 

CCW  
4: freno DC  

5: arranue preparado para acabar (voltaje de barra 

colectora normal, libre de fallos, no se prohíbe la 
ejecución, recepción del estado del comando de 

ejecución) 

6: Indicación del comando de paro  

7: no llegó ninguna corriente  

8: llego sobre corriente  

9:llego corriente 1  

10: llego corriente 2   

11:no frecuenciade salida  

12: llego señal de frecuencia (FAR)  

13: detección del nivel de frecuencia1(FDT1) 
14: detección del nivel de frecuencia2(FDT2)  

15: Frecuencia de salida llegando al limite 
superior (FHL)  

16: Frecuencia de salida llegando al limite 
inferior (FLL)  

17: Frecuencia llegada de salida 1 

18: Frecuencia llegada de salida 2  

19: Señal de pre-alarma de sobrecarga (OL) 

 20: Parada de bloqueo por baja tensión (LU)  

21: parada de falla externa (EXT) 
22: falla 

23: alarma 
24: simple operación  PLC 
25: simple PLC sección de operación al acabar  

26: simple PLC operación de circulo finalizada  
27: simple PLC operación paro  
28: Limite tranversal de frecuencia alta y baja. 

29: llegada de longitud de configuración 

30: valor final del contador interno 
31: contador interno valor designado de llegada 

32: tiempo interno rarrival --- salida 0.5s señal 
válida a la llegada33: operación stop tiempo 

acabado 

34: operación llegada tiempo acabado 

35: selección tiempo llegada en ejecución  
 36: configuración de potencia en tiempo de 
llegada 
37: frecuencia variable de la bomba 1st  

38: frecuencia de la bomba 1st  
39: frecuencia variable de la bomba 2nd  

40: frecuencia de la bomba 2nd  
41: provisión de comunicación 
42: limite de control de velocidad del torque  

43: llegada de la salida de torque  
44: Finalización de posicionamiento 

45: lógica de freno 1 (no freno en el proceso 

de cambio hacia adelante y hacia atrás 

46: lógica de freno 2 (no freno en el proceso de 

cambio hacia adelante y hacia atrás 

47: frecuencia del inversor funcionando 

1 0 × 
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1(no jog) 

48: Salida de señal de desconexión de 

entrada analógica  

49: X1 terminal cerrada valido 

50: X2 terminal cerrada valido 
51~60: Reservados 

F09.01 Configuracion del 
cololector abierto de la 
terminal Y2 

Lo mismo  1 0 × 

F09.02 Configuracion del 
cololector abierto de la 

terminal Y3 

Lo mismo  1 0 × 

F09.03 Configuracion del 
cololector abierto de la 
terminal Y4 

Lo mismo  1 0 × 

F09.04 Salida de rele 

programable  

Lo mismo  1 22 × 

F09.05 
Detección de la 
amplitud de la 
frecuencia llegada 

(FAR) 

0.00～50.00Hz 0.01Hz 5.00Hz ○ 

F09.06 
FDT1(nivel de  
frecuencia) nivel  

0.00Hz～limite superior de frecuencia  0.01Hz 10.00Hz ○ 

F09.07 FDT1 retardo  0.00～50.00Hz 0.01Hz 1.00Hz ○ 

F09.08 FDT2(nivel de 
frecuencia) nivel  

0.00Hz～limite superior de frecuencia  0.01Hz 10.00Hz ○ 

F09.09 FDT2 retardo  0.00～50.00Hz 0.01Hz 1.00Hz ○ 

F09.10 Valor de detección de 
señal con frecuencia 

cero 

0.00Hz～limite superior de frecuencia  0.01Hz 0.40Hz 
○ 

F09.11 Reacción a frecuencia 

cero  
0.00Hz～limite superior de frecuencia  0.01Hz 0.10Hz 

○ 

F09.12 Aplitud de detección de 
corriente 0 

0.0～50.0% 0.1% 0.0% ○ 

F09.13 Tiemo de detección de 
frecuencia cero  

0.00～60.00s 0.01s 0.1s ○ 

F09.14 Detección del valor de 

sobre corriente  
0.0～250.0% 0.1% 160.0% ○ 

F09.15 Tiempo de detección de 

sobre corriente  
0.00～60.00s 0.01s 0.00s ○ 

F09.16 Current 1 arrival 
detection value 
deteccion del valor de la 

corriente 1 

0.0～250.0% 0.1% 100.0% ○ 

F09.17 Ancho de corriente 1 0.0～100.0% 0.1% 0.0% ○ 

F09.18 Current 2 arriving the 
detection value 
deteccion del valor de 
la corriente 2 

0.0～250.0% 0.1% 100.0% ○ 

F09.19 Ancho de corriente 2  0.0～100.0% 0.1% 0.0% ○ 

F09.20 Frecuencia 1 

llegando al valor de 

detección. 

0.00Hz～limite superior de frecuencia  0.01Hz 60.00Hz ○
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F09.21 Frecuencia 1 

llegando al ancho de 

detección. 

0.00Hz～limite superior de frecuencia  0.01Hz 0.00Hz ○ 

F09.22 Frecuencia 2 

llegando al valor de 

detección 

0.00Hz～limite superior de frecuencia  0.01Hz 60.00Hz ○ 

F09.23 Frecuencia 2 

llegando al ancho de 

detección. 

0.00Hz～limite superior de frecuencia  0.01Hz 0.00Hz ○ 

F09.24 Configuración lógica 

positiva y negativa 

de terminal de salida  

0000～FFFF（extensión válida） 1 0000 ○ 

F09.25 Tiempo de retardo 
cerrado de la salida Y1 

0.000～50.000s 0.001s 0.000s ○ 

F09.26 Tiempo de retardo a 
desconeccion de la 
salida Y1 

0.000～50.000s 0.001s 0.000s ○ 

F09.27 Tiempo de retardo 
cerrado de la salida Y2 

0.000～50.000s 0.001s 0.000s ○ 

F09.28 Tiempo de retardo a 
desconeccion de la 
salida Y2 

0.000～50.000s 0.001s 0.000s ○ 

F09.29 Tiempo de retardo 
cerrado de la salida Y3 

0.000～50.000s 0.001s 0.000s ○ 

F09.30 Tiempo de retardo a 
desconeccion de la 
salida Y3 

0.000～50.000s 0.001s 0.000s ○ 

F09.31 Tiempo de retardo 
cerrado de la salida Y4 

0.000～50.000s 0.001s 0.000s ○ 

F09.32 Tiempo de retardo a 
desconeccion de la 
salida Y4 

0.000～50.000s 0.001s 0.000s ○ 

F09.33 Tiempo de retardo 
cerrado de la salida a 
relevador  

0.000～50.000s 0.001s 0.000s ○ 

F09.34 Tiempo de retardo 

a desconección de 

la salida a 

relevador 

0.000～50.000s 0.001s 0.000s ○ 

F09.35 Selección de salida 

analógica (AO1) 

0: Frecuencia de salida antes de la 

compensación de deslizamiento (0.00Hz ~ 
límite superior de frecuencia) 
1: Frecuencia de salida después de la 

compensación de deslizamiento (0.00Hz ~ límite 
superior de frecuencia) 

2: Frecuencia de configuración (0.00Hz~limite 
superior de frecuencia) 
3: frecuencia de configuración principal 

(0.00Hz~limite superior de frecuencia) 
4: configuración de frecuencia auxiliar 
(0.00Hz~limite superior de frecuencia) 

5: corriente de salida 1 (0~2×corriente nominal 
del inverso) 

 6: corriente de salida 2 (0~3×corriente nominal 
del motor)  
7: voltaje de salida (0~1.2× tensión nominal del 

motor con carga) 
 8: voltaje de bus(0~1.5× voltaje nominal de la 
barra de bus )  

9: velocidad del motro (0~3velocidad nominal) 
10: provisión PID (0.00~10.00V) 

11: retroalimentación PID (0.00~10.00V) 

1 0 ○
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12:AI1 (0.00~10.00V or 4~20mA) 

13:AI2 (-10.00~10.00V or 4~20mA) 
14: provisión de comunicación 

15: revoluciones del motor（0.00Hz～ 

limit frecuencia superior). 

16: configuración presente de torque (0～2 

tiempos, torque nominal） 

17: salida presente de torque (0～2 tiempos 

, tiempo nominal ） 

18: corriente presente de torque（0～2 

tiempos, corriente nominal） 

19: flujo de corriente presente (0 ～1 tiempos） 

20～25: Reservados 
F09.36 Selección de salida 

análoga (AO2) 

Lo mismo  1 0 ○ 

F09.37 DO selección de 

función (with Y4 

reuse) 

Lo mismo  1 0 ○ 

F09.38 Reservados  

F09.39  Filtro de teimpo de la 
salida análoga (AO1) 

0.0～20.0s 0.1s 0.0s ○ 

F09.40 Ganacia de la salida 
análoga (AO1) 

0.00～2.00 0.01 1.00 ○ 

F09.41 Polarisacion de las 
salidad análogas (AO1) 

0.0～100.0% 0.1% 0.0% ○ 

F09.42 Timpo de filtrado de la 
salida análoga (AO2) 

0.0～20.0s 0.1s 0.0s ○ 

F09.43 Ganacia de la salida 
análoga  (AO2) 

0.00～2.00 0.01 1.00 ○ 

F09.44 Polarisacion de las 
salidad análogas (AO2) 

0.0～100.0%（AO2 terminal de salida 

cuando Y3 se reuse ） 

0.1% 0.0% ○ 

F09.45 Tiempo de filtrado de 
DO  

0.0～20.0s 0.1s 0.0s ○ 

F09.46  Ganacia de DO  0.00～2.00 0.01 1.00 ○ 

F09.47  Pulso máximo de 

frecuencia DO  
0.1～20.0KHz 0.1KHz 10.0KHz ○ 

F09.48 Tiempo de detección de 

tensión alcanzada 
0.02～200.00s 0.01s 1.00s ○ 

F09.49 Reservados  

F09.50 Reservados  
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F10－Grupo de parámetros de las funciones de velocidad multiple del PLC  

Function 
    Nombre  Rango  

Min. 

Unit 

Default Modifi 
-cation 

F10.00 Configuración simple 
de operación del PLC 

Unidad: selección de modo de arranque. 

0: en acción 

1 0000 × 

1:parar después de un solo ciclo 

2:mantener el valor final después de un solo 
ciclo 

3:ciclo continuo 

Decena : interrupt run restart mode  

Selection 
Selección  del modo reinicio  eranque con 
interruptor  

0:reiniciar desde la primera fase 

1: ejecución continua desde la frecuencia de fase 

en la interrupción 
2: ejecución continua desde la frecuencia de  en 

interrupción 

Centena : unidad de tiempo del plc  
0:segundo  

1:minuto 

Millar : selección de memoria de apagado 

0:en memoria  
1: fase de reserva apagada, frecuencia apagada 

registro PLC estado de ejecución: contiene fase 
de apagado, ejecución de frecuencia, tiempo se 

ha ejecutado. 

F10.01 Paso 1 ajuste 000H～E22H 

Unidad: configuración de frecuencia  

0: selección de multi frecuencia i (i=1～15) 

1: frecuencia determinada por frecuencia 
compleja y frecuencia principal  

2: Reservados  
Decena: La selección de la dirección de 

funcionamiento para PLC y multi-velocida. 
0: forward 1: reversal 
2: determinada por el comando de arranque  

Centena ：ACC/DES selección de tiempo  

0: ACC/DES tiempo  1 
1: ACC/DES tiempo  2 

2: ACC/DES tiempo  3 
3: ACC/DES tiempo  4 
4: ACC/DES tiempo  5 

5: ACC/DES tiempo  6 
6: ACC/DES tiempo  7 
7: ACC/DES tiempo  8 

8: ACC/DES tiempo  9 
9: ACC/DES tiempo   

10A: ACC/DES tiempo   
11B: ACC/DES tiempo  
 12C: ACC/DES tiempo  

13D: ACC/DES tiempo 
 14E: ACC/DES tiempo   
15 

1 020 ○ 

F10.02 Paso 2 ajuste 000H～E22H 1 020 ○ 

F10.03 Paso 3 ajuste 000H～E22H 1 020 ○ 

F10.04 Paso 4 ajuste 000H～E22H 1 020 ○ 

F10.05 Paso 5 ajuste 000H～E22H 1 020 ○
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F10.06 Paso 6 ajuste 000H～E22H 1 020 ○ 

F10.07 Paso 7 ajuste 000H～E22H 1 020 ○ 

F10.08 Paso 8 ajuste 000H～E22H 1 020 ○ 

F10.09 Paso 9 ajuste 000H～E22H 1 020 ○ 

F10.10 Paso 10 ajuste 000H～E22H 1 020 ○ 

F10.11 Paso 11 ajuste 000H～E22H 1 020 ○ 

F10.12 Paso 12 ajuste 000H～E22H 1 020 ○ 

F10.13 Paso 13 ajuste 000H～E22H 1 020 ○ 

F10.14 Paso 14 ajuste 000H～E22H 1 020 ○ 

F10.15 Paso 15 ajuste 000H～E22H 1 020 ○ 

F10.16 Paso 1 tiempo de 
ejecución  

0～6000.0 0.1 10.0 ○ 

F10.17 Paso 2 tiempo de 
ejecución 

0～6000.0 0.1 10.0 ○ 

F10.18 Paso 3 tiempo de 
ejecución 

0～6000.0 0.1 10.0 ○ 

F10.19 Paso 4 tiempo de 
ejecución 

0～6000.0 0.1 10.0 ○ 

F10.20 Paso 5 tiempo de 
ejecución 

0～6000.0 0.1 10.0 ○ 

F10.21 Paso 6 tiempo de 
ejecución 

0～6000.0 0.1 10.0 ○ 

F10.22 Paso 7 tiempo de 
ejecución 

0～6000.0 0.1 10.0 ○ 

F10.23 Paso 8 tiempo de 
ejecución 

0～6000.0 0.1 10.0 ○ 

F10.24 Paso 9 tiempo de 
ejecución 

0～6000.0 0.1 10.0 ○ 

F10.25 Paso 10 tiempo de 
ejecución 

0～6000.0 0.1 10.0 ○ 

F10.26 Paso 11 tiempo de 
ejecución 

0～6000.0 0.1 10.0 ○ 

F10.27 Paso 12 tiempo de 
ejecución  

0～6000.0 0.1 10.0 ○ 

F10.28 Paso 13 tiempo de 
ejecución 

0～6000.0 0.1 10.0 ○ 

F10.29 Paso 14 tiempo de 
ejecución 

0～6000.0 0.1 10.0 ○ 

F10.30 Paso 15 tiempo de 
ejecución 

0～6000.0 0.1 10.0 ○ 

F10.31 Multi- frecuencia 1 0.00Hz～limite superior de frecuencia  0.01Hz 5.00Hz ○ 

F10.32 Multi- frecuencia 2 0.00Hz～limite superior de frecuencia  0.01Hz 10.00Hz ○ 

F10.33 Multi- frecuencia 3 0.00Hz～limite superior de frecuencia  0.01Hz 20.00Hz ○ 

F10.34 Multi- frecuencia 4 0.00Hz～limite superior de frecuencia  0.01Hz 30.00Hz ○ 

F10.35 Multi- frecuencia 5 0.00Hz～limite superior de frecuencia  0.01Hz 40.00Hz ○ 

F10.36 Multi- frecuencia 6 0.00Hz～limite superior de frecuencia  0.01Hz 45.00Hz ○ 

F10.37 Multi- frecuencia 7 0.00Hz～limite superior de frecuencia  0.01Hz 60.00Hz ○ 

F10.38 Multi- frecuencia 8 0.00Hz～limite superior de frecuencia  0.01Hz 5.00Hz ○ 

F10.39 Multi- frecuencia 9 0.00Hz～limite superior de frecuencia  0.01Hz 10.00Hz ○ 

F10.40 Multi- frecuencia 10 0.00Hz～limite superior de frecuencia  0.01Hz 20.00Hz ○ 

F10.41 Multi- frecuencia 11 0.00Hz～limite superior de frecuencia  0.01Hz 30.00Hz ○ 

F10.42 Multi- frecuencia 12 0.00Hz～limite superior de frecuencia  0.01Hz 40.00Hz ○ 

F10.43 Multi- frecuencia 13 0.00Hz～limite superior de frecuencia  0.01Hz 45.00Hz ○ 

F10.44 Multi- frecuencia 14 0.00Hz～limite superior de frecuencia  0.01Hz 60.00Hz ○ 

F10.45 Multi- frecuencia 15 0.00Hz～limite superior de frecuencia  0.01Hz 60.00Hz ○
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F11－Grupo de parámetros de la función PID lazo cerrado  

Función  
   Nombre  Rango  

Min. 

Unit 

Default Modifi 
-cation 

F11.00 Selección del control de 

trabajo lazo cerrado  

0: control PID lazo cerrado 

inhabilitado 

1: control PID lazo cerrado 

habilitado 

1 0 × 

F11.01 Selección del canal  0: por display 

1: por análogo AI1 

2: por análogo AI2 

3: por análogo EAI1 

4: por análogo EAI2  

5: por pulso  

6: por cpmunicacion (dirección de 
comunicacion：1D00). 
7: Reservados  

1 0 ○ 

F11.02 Selección del canal 

de retroalimentación 

0: entrada análoga AI1 

1: entrada análoga AI2 
2: entrada análoga EAI1 

3: entrada análoga EAI2（4: AI1+AI2 

5: AI1-AI2 

6: Min｛AI1，AI2｝ 
7: Max｛AI1，AI2｝ 
8: entrada de pulsos  

9: comunicación de retroalimetacion 
(dirección 1DOC, 4000 estandar de 10.00V) 

1 0 ○ 

F11.03 Canal de provisión de 

filtrado del tiempo. 
0.00～50.00s 0.01s 0.20s × 

F11.04 tiempo de filtrado del 
Canal de retroalimentación  

0.00～50.00s 0.01s 0.10s × 

F11.05 Salida PID filtrado tiempo 0.00～50.00s 0.01s 0.10s ○ 

F11.06 Configuración digital de 
provisión 

0.00～10.00V 0.01V 1.00V ○ 

F11.07 Ganacia proporcional Kp 0.000～6.5535 0.0001 0.0500 ○ 

F11.08 Ganancia integralKi 0.000～6.5535 0.0001 0.0500 ○ 

F11.09 Ganancia diferencial Kd 0.000～9.999 0.001 0.000 ○ 

F11.10 Ciclo de muestra T 0.01～1.00s 0.01s 0.10s ○ 

F11.11 Límite de desviación 0.0～20.0% corresponde al valor en 
porcentaje  

0.1% 2.0% ○ 

F11.12 
Límite de amplitud 

diferencial PID 
0.00～100.00% 0.01% 0.10% ○ 

F11.13 Característica de 

regulación en lazo 

cerrado. 

0:accion 

1:reaccion 

1 0 ○ 

F11.14 Característica del canal de 
retroalimentación positivo 
– negativo

0: caracteristica positiva  

1: característica negativa 

1 0 ○ 

F11.15 Regurlacion de la 
frecuencia superior del PID 

0.00Hz～limite superior de frecuencia  0.01Hz 60.00Hz ○ 

F11.16 Regulación de la frecuencia 
inferior del PID 

0.00Hz～limite superior de frecuencia  0.01Hz 0.00Hz ○ 

F11.17 Selección de regulación 

integral. 

0: cuando el valor de umbral PID separado de 
llegada integral, detenga el ajuste integral 

1: cuando el valor de umbral PID separado a 

la llegada integral, continúe ajustando el valor 

de umbral 

1 0 ○
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F11.18 umbral del PID del 

a separación integral  
0.0～100.0% 0.1% 100.0% ○ 

F11.19 Frecuencia presente en 

lazo cerrado  
0.00Hz～limite superior de frecuencia  0.01Hz 0.00Hz ○ 

F11.20 Tiempo de espera de 

preselección de 

frecuencia en lazo 

cerrado  

0.0～6000.0s 0.1s 0.0s ○ 

F11.21 Selección de reversión 

de salida en lazo cerrado  
0: salida de lazo cerrado menos, limite de 

frecuencia inferior en ejecución  

1: salida de lazo cerrado menos, marcha atrás 

(ajuste de dirección de carrera) 

2: determinado por la demanda corriente 

1 2 ○ 

F11.22 

Revicion de el limite 
superio de frecuencia de 
salida en lazo cerrado  

0.00Hz～limite superior de frecuencia  0.01Hz 60.00Hz ○ 

F11.23 Multi lazo cerrado 1 0.00～10.00V 0.01V 0.00V ○ 

F11.24 Multi lazo cerrado 2 0.00～10.00V 0.01V 0.00V ○ 

F11.25 Multi lazo cerrado 3 0.00～10.00V 0.01V 0.00V ○ 

F11.26 Multi lazo cerrado 4 0.00～10.00V 0.01V 0.00V ○ 

F11.27 Multi lazo cerrado 5 0.00～10.00V 0.01V 0.00V ○ 

F11.28 Multi lazo cerrado 6 0.00～10.00V 0.01V 0.00V ○ 

F11.29 Multi lazo cerrado 7 0.00～10.00V 0.01V 0.00V ○ 

F12－Grupo de parámetros de función de suministro de agua a presión constante 

Function 
Nombre Rango 

Min. 

unit 

Default Modifi 
-cation 

F12.00 Agua a presión constante 
selección del modo de 
suministro 

0: no hay suministro de agua a presión 
constante. 
1: seleccione el inversor para lograr un modo 

de dos unidades de accionamiento 
2: seleccione tablero extender para lograr un 
modo de dos unidades de unidad. 

3: seleccione tablero extender para lograr una 
unidad de tres modos. 

4: seleccione tablero extender para lograr una 
unidad de cuatro modos. 
5: Seleccione inverterY1, Y2 como la bomba 

doble que alterna el agua a presión constante 

1 0 × 

modo de suministro. 

F12.01 Ajuste de presión objetivo 0.000～rango de presión de larga distancia 0.001Mpa 0.200Mpa ○ 

F12.02 Umbral de frecuencia del 
sueño 

0.00Hz～limite superior de frecuencia  
0.01Hz 30.00Hz ○ 

F12.03 Umbral de presión 
despierto 

0.000～rango de presión de larga distancia 0.001Mpa 0.150Mpa ○ 

F12.04 Retraso del tiepo de sueño  0.0～6000.0s 0.1s 0.0s ○ 

F12.05 Retraso del tiempo al 
despertar  

0.0～6000.0s 0.1s 0.0s ○ 

F12.06 Rango del manometro a 0.001～9.999Mpa 0.001Mpa 1.000Mpa ○
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larga distancia  

F12.07 desviación permitida de la 

frecuencia superior de 

límite y la frecuencia 

límite inferior cuando se 

agrega o reduce la bomba 

0.1～100.0% 0.1% 1.0% ○ 

F12.08 Tiempo fe cambio de 
bomba  

0.2～999.9s 0.1s 5.0s ○ 

F12.09 Retardo de tiempo para 
cambio de contactor 
electromagnético  

0.1～10.0s 0.1s 0.5s ○ 

F12.10 Intervalo de tiempo 

automatico de switcheo  
0000～65535 minutos 1 0 × 

F12.11 Selección del modo para 

despertar  

0: despertar por el valor de  F12.03 

1: despertar por el valor de  F12.12*F12.01 

1 0 ○ 

F12.12 Despertar con el coeficiente 
de precion  

0.01～0.99 0.01 0.75 ○ 

F12.13 Intervalo 

automático del 

tiempo de 

conmutación 

0.2～999.9s 0.1s 5.0 ○ 

F12.14 Reservados  

F13－Gupo de parámetros de función de control de longitud de recorrido / fijo 

Función 
     Nombre  Rango  

Min. 
Unit 

 Default Modifi 
-cation 

F13.00 Selección de la función 
transversal 

0:traverse invalid 
1:traverse valid 

1 0 × 

F13.01 Modo de 

funcionamiento 

transversal 

Unidad: modod 

0:automatico  

1:terminal manula  

decena : 

0:osilacion 

variable  

 1:osilacion fija 

Centena : selección del modo cruce transversal 

0:reiniciar 

1: iniciar como registro anterior de parada 

Millar : Selección de reserva de estado transversal 

0:no reserve 
1:reserve 

1 0000 × 

F13.02 
Valor de osilacion 

de la frecuencia 

trasversal  

0.0～50.0% 0.1% 10.0% ○ 

F13.03 
Frecuencia de salto 

repentino  
0.0～50.0% 0.1% 2.0% ○ 

F13.04 Ciclo transversal 0.1～999.9s 0.1s 10.0s ○ 

F13.05 Onda triangular en 

aumento tiempo 
0.0～98.0% (Ciclo transversal) 0.1% 50.0% ○ 

F13.06 
frecuencia 

trasversal 

preestablecida 

0.00～400.00Hz 0.01Hz 0.00Hz ○
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F13.07 
Tiempo de espera 

de la frecuencia 

transversal 

presente 

0.0 ～ 6000.0s 0.1s 0.0s ○ 

F13.08 Longitud de ajuste 0～65535(m\cm\mm)  1 0 ○ 

F13.09 Número de pulsos 

por eje del círculo. 
1～10000 1 1 ○ 

F13.10 Perímetro del eje 0.01～655.35cm 0.01cm 10.00cm ○ 

F13.11 Porcentaje de longitud 

restante 
0.00%～100.00% 0.01% 0.00% ○ 

F13.12 Coeficiente de 

corrección de la 

longitud 

0.001～10.000 0.001 1.000 ○ 

F13.13 Después de la llegada 

de longitud: gestión de 
longitud de registro 

Unidad: Reservados  

Decena : Establece la unidad de longitud. 

0: metro （m） 

1: centiempo ter （cm） 

2: milímetro （mm） 

Centena : Acciones cuando la longitud se 

alcanzaa 
0: sigue corriendo 

1: Apagar de acuerdo con el modo de parada 
 2: Control de longitud de bucle 
Millar: reinicio de longitud por software (podría 

borrarse mediante comunicación) 
0: sin operación 
1: Se borra la longitud actual 

2: La longitud actual y la longitud total ambas 
borradas

1 0000 ○ 

F13.14 Registro de gestión de 
longitud  

Unidad: Detiene la longitud actual 

 0: Se borra automáticamente 

1: se mantiene la longitud 

Decena : Ajuste de memoria de longitud de 

apagado 

0: No almacenado 

1: Almacenado 

Centena : calculo de longitud al cierre 

0: la longitud no se calcula 
1: Calcula la longitud 

0 011 ○ 

F14－Grupo de parámetros de control de vectores 

Función 
Nombre Rango  

Min. 
Unit 

Default Modifi 
-cation 

F14.00 Selección de control 

velocidad y control 

de troque  

0: control de velocidad 
1: control de torque （Este parámetro es válido 
cuandoF00.24=1 o 2） 

1 0 ○ 

F14.02 
Tiempo integral a alta  

velocidad en lazo de 

velocidad  

0.001～10.000s（Este parámetro es válido 

cuando F00.24 = 1 ó 2) 
0.001s 0.040s ○ 

F14.04 
Tiempo integral a baja 

velocida en lazo de 
velocidad  

0.001～10.000s（Este parámetro es válido 

cuando F00.24=1 o 2） 

0.001s 0.020s ○ 

F14.05 
Parámetros de cambio de 

frecuencia en lazo de 
0.00Hz～20.00Hz（Este parámetro es válido 

cuando 

0.01Hz 5.00Hz ○



6 Descripción de las funciones de los parámetros 

91 

velocidad  F00.24=1 o 2） 

F14.06 

Potencia de baja 
frecuencia 
coeficiente de estabilidad 

de generación 

0 ～ 50 （Este parámetro es válido cuandon 

F00.24=1 ） 

1 25 ○ 

F14.07 
Ganacia proporciona en 
lazo de corriente  

1～500（Este parámetro es válido cuando  

F00.24=1 o 2) 

1 70 ○ 

F14.08 
Tiempo integral en lazo 
de corriente  

0.1～100.0ms（Este parámetro es válido cuando 

F00.24=1 or 2） 

0.1ms 4.0ms ○ 

F14.09 
Valor limite de corriente 

de torque en el motor  
0.0～250.0% （Este parámetro es válido cuando 

F00.24=1 or 2 o 3） 

0.1% 160.0% ○ 

F14.10 
Valor limite de corriente 
de frenado con torque  

0.0～250.0% （Este parámetro es válido cuando 

F00.24=1 o 2） 

0.1% 160.0% ○ 

F14.11 

Coeficiente de control 
del flujo-debilitamiento  

del motro asíncrono  

20.0～100.0%（Este parámetro es válido 

cuandoF00.24=1 o 2） 

0.1% 80.0% ○ 

F14.12 
Coeficiente minimo de 

flujo en motro asíncrono  
10.0～80.0% （Este parámetro es válido 

cuandoF00.24= 2） 

0.1% 10.0% ○ 

F14.13 Selección del 

limite del canal y 

referencia de 

torque 

Unidad: selección del canal de torque 

0: configuración digital  
1: configuración análoga AI1  

2: configuración análoga AI2  
3: Terminal UP/DOWN  

4: comunicacion(direccion：1D01) 

5: configuración análoga EAI1(expansion) 
6: configuración análoga EAI2（expansion)  
7: ajuste del pulso de alta velocidad (el terminal 
X8 necesita elegir la función correspondiente) 

8: configuración de ancho de pulso del terminal 
(el terminal X8 debe elegir la función 
correspondiente) 

Nota: este parámetro es válido cuando F00.24 = 

1 o 

2.Decena: Canal de selección del limite eléctrico
del torque 

 0: configuración digital (determinado por 
F14.09) 

1: configuración análoga AI1 

2: configuración análoga AI2 
3: Terminal UP/DOWN 

4: recervado 
5: configuración análoga EAI1(expansion) 
6: configuración análoga EAI2（expansion)  
7: ajuste del pulso de alta velocidad (el terminal 
X8 necesita elegir la función correspondiente) 

8: configuración de ancho de pulso del terminal 
(el terminal X8 debe elegir la función 
correspondiente) 
Nota: El valor máximo de 1 ~ 8 canales 

corresponde a F14.09 
Centena: canal de selección de limite de frenado 

del torque 

0: configuración digital (determinado por 
F14.10) 

1: configuración 

1 000 ○
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análoga AI1  

2: configuración 
análoga AI2  

3: Terminal UP/DOWN  

4: recervado 
5: configuración análoga EAI1(expansion ) 
6: configuración análoga EAI2（expansion )  
7: ajuste  del pulso de alta velocidad (el terminal 
X8 necesita elegir la función correspondiente) 

8: configuración de ancho de pulso del terminal 
(el terminal X8 debe elegir la función 
correspondiente) 
Nota: El valor máximo de 1 ~ 8 canales 

corresponde a F14.10 

F14.14 Ajuste del pioridad del 
troque  

0000～2112 
Unidad:  selección de pioridad 

0: positivo 

1: negativo 

2: definido por el comando de aranque  

Decena: polaridad de compensación de torque 

0: lo mismo que la dirección de ajuste del 

torque  

1: opuesto a la dirección de ajuste del torque  

Nota: este parámetro es válido cuando F00.24 = 

1 o 2. Centena : F14.21  

Centena: compesacion debilitada cuando el 

motor esta bloqueado   

0: Invalida 

1: valida.Esta función evita el deslizamiento de la 

correa causado por la compensación a baja 

frecuencia F14.21 seleccionar una muy grande o 

un torque demasiado grande y el motor bloquea 

el roto. 

millar: control de torque anti reversa  

0: inválido 
1: la función anti-reversa está activa 
continuamente 

2: Función anti-reversa habilitada en el inicio. 

1 2000 ○ 

F14.15 
Valor de ajuste digital 
del torque  

0.0～200.0% （Este parámetro es válidocuando 
F00.24=1 o 2） 

0.1% 0.0% ○ 

F14.16 Selección de canal de 

la velocidad máxima 

en forward en el 

modo de control de 

torque  

0: configuración digital  

1: configuración análoga AI1  
2: configuración análoga AI2  

3: Terminal UP/DOWN  

4: comunicacion(direccion：1D0A) 

5: configuración análoga EAI1(expansion) 

6: configuración análoga EAI2（expansion)  

7: ajuste del pulso de alta velocidad (el terminal 
X8 necesita elegir la función correspondiente) 
8: configuración de ancho de pulso del terminal 

(el terminal X8 debe elegir la función 
correspondiente) 

Note：este parámetro els valido caundo F00.24=1 

o 2. 

1 0 × 
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F14.17 Selección de canal de la 

velocidad máxima en 

marcha atrás en el 

modo de control de 

torque 

0: configuración digital  

1: configuración análoga AI1  
2: configuración análoga AI2  
3: Terminal UP/DOWN  

4: comunicacion(direccion：1D01) 

5: configuración análoga EAI1(expansión) 

6: configuración análoga EAI2（expansión)  

7: Ajuste  del pulso de alta velocidad (el terminal 

X8 necesita elegir la función correspondiente) 
8: configuración de ancho de pulso del terminal 

(el terminal X8 debe elegir la función 
correspondiente) este parámetro es valido cuando 
F00.24=1 o 2. 

1 0 × 

F14.18 Limite de velocidad en 

forward en modo de 
control de torque  

0.00Hz～limite superior de frecuencia （Este 

parametro es valido cuando F00.24=1 o 2.） 

0.01Hz 60.00Hz ○ 

F14.19 Limite de velocidad en 

reversa en modo de 
control de torque 

0.00Hz～limite superior de frecuencia （Este 

parametro es valido cuando F00.24=1 o 2.） 

0.01Hz 60.00Hz ○ 

F14.20 Configuración del 
tiempo de torque 
Ace/Des 

0.000～60.000s（Este parametro es valido 

cuando F00.24=1 o 2.） 

0.001s 0.100s ○ 

F14.21 Compesación de torque  0.0～100.0% （Este parametro es valido cuando 

F00.24=1 o 2.） 
0.1% 0.0% ○ 

F14.22 Coeficiente de 

regulación de la 

ganancia positiva del 

torque  

50.0～150.0%（Este parametro es valido 

cuando F00.24=1 o 2.） 
0.1% 100.0% ○ 

F14.23 Coeficiente de 

regulación de la 

ganancia negativa del 

torque 

50.0～150.0%（Este parametro es valido 

cuando F00.24=1 o 2.） 
0.1% 100.0% ○ 

F14.24 Coeficiente de flujo de 
frenado  

0.0～300.0% （Este parámetro es válido cuando 

F00.24=1 o 2.） 
0.1% 0.0% ○ 

F14.25 Pre-excitación de 

puesta en marcha a 

tiempo constante. 

0.1 ～ 3.0 （ Este parámetro es válido cuando 

F00.24=1） 
0.1 0.5 × 

F14.26 Ganacia proporcional 

del lazo de velocidad  

0.010～6.000（Este parámetro es válido cuando 

F00.24=3） 
0.001 0.500 ○ 

F14.27 Bucle de velocidad 

integral tiempo 

constante 

0.010～9.999（Este parámetro es válido cuando 

F00.24=3） 
0.001 0.360 ○ 

F14.28 Coeficiente de 

estabilización del 

motor  

10 ～ 300 （ Este parametro es válido cuando 

F00.24=3） 
1 100 ○ 

F14.29 Compensación de 

ganancia de 

restricción de 

vibración 

100.0～130.0%（Este parametro es válido 

cuando F00.24=3） 
0.1% 100.0% ○ 

F14.30 Límite de frecuencia 

de compesación de 

torque  

0.00Hz～limite superior de frecuencia （este 

parámetro es valido cuando F00.24=1 o 2.） 
0.01Hz 20.00H 

z 
○
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F15－Grupo de parámetros de motor asíncrono 

Función  
Nombre Rango  

Min. 

Unit 

Default Modifi 
-cation 

F15.00 Reservados  

F15.01 Potencia nominal del motor 

asíncrono. 
0.1～6553.5KW 0.1KW Basado 

en el 

motor 

× 

F15.02 Voltaje nominal del motro 

asincrono 
1～690V 1V Basado 

en el 

motor 

× 

F15.03 Corriente  nominal del 

motro asincrono 
0.1～6553.5A 0.1A Basado 

en el 

motor 

× 

F15.04 Frecuencia  nominal del 

motro asincrono 
0.00～600.00Hz 0.01Hz Basado 

en el 
motor 

× 

F15.05 Velocidad de rotación 

nominal del motor 

asíncrono 

0～60000r/min 1r/min Basado 

en el 

motor 

× 

F15.06 Número de polos del motor  

asincrono 
1～7 1 2 × 

F15.07 Resistencia de stator del 

motor asincrono 
0.001～65.535Ω (potencia del variador＜

7.5KW) 

0.001Ω Basado 

en el 

motor 

× 

0.0001～6.5535Ω(potencia del variador 

≥7.5KW) 

0.0001Ω 

F15.08 Resistencia del rotor del 

motor asíncrono. 
0.001～65.535Ω (potencia del variador＜

7.5KW) 

0.001Ω Basado 

en el 

motor 

× 

0.0001～6.5535Ω(potencia del 

variador≥7.5KW) 

0.0001Ω 

F15.09 Inductancia de fuga 

del motor asíncrono. 
0.01～655.35mH (potencia del variador＜

7.5KW) 

0.01mH Basado 
en el 
motor 

× 

0.001～65.535mH (potencia del variador 

≥7.5KW) 

0.001mH 

F15.10 Inductancia mutua 

de motor asíncrono. 
0.1～6553.5mH ( potencia del variador＜

7.5KW) 

0.1mH Basado 

en el 

motor 

× 

0.01～655.35mH ( potencia del 

variador≥7.5KW) 

0.01mH 

F15.11 Corriente sin carga del 

motor asíncrono. 
0.01～655.35A 0.01A Basado 

en el 

motor 

× 

F15.12 Reservados  

F15.13 Reservados  

F15.14 Reservados  

F15.15 Reservados  

F15.16 Reservados  

F15.17 Reservados  

F15.18 Reservados  
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F15.19 Selección de 
autoajuste del 

motor. 

0: Inacción 

1: Parada del motor asíncrono al autoajuste 

2: El motor asíncrono gira sin carga al 

autoajustarce  

3: Reservados 

Nota： 

① Antes del ajuste, los datos de la placa de 
identificación deben configurarse directamente. 

② El grupo de parámetros del motor puede 
tener valores predeterminados especiales, o 
puede ser modificado por los usuarios, o puede

ser autoajustable. 

③ Cuando se modifica el parámetro F15.01, los
otros parámetros del motor se convertirán 

automáticamente en valores predeterminados. 

1 0 × 

F15.20 Reservados  

F15.21 Reservados  

F15.22 Reservados  

F16－Grupo de parámetros de econder  a cerrado 

Función  
  Nombre Rango  

Min. 

Unit 

Default Modifi 
-cation 

F16.00 Velocidad-cero  

Servo activado  

0：Velocidad-cero  

Servo invalido  

1：Velocidad-cero  

Servo valido . 

1 0 ○ 

F16.01 Número de líneas del 
codificador 

1～10000 1 1024 ○ 

F16.02 Dirección del encoder  Unidad: secuencia de fase AB 

0: Dirección hacia adelante 
1: Dirección inversa 

Decena: Conjunto de posicionamiento de los  
puntos y búsqueda de la dirección  y posición. 
0: Buscando la posición de acuerdo a la 

dirección del comando. 
1: Buscando la posición de acuerdo con la 

dirección hacia adelante. 
2: Buscando la posición de acuerdo a la 
dirección inversa. 
3: Buscando la posición de acuerdo a la 
dirección aleatoria. 

1 00 × 

F16.03 Coeficiente fraccional 

de frecuencia de 

encoder  

0.001～60.000 0.001 1.000 ○ 

F16.04 Coeficiente de 

filtrado del 

encoder 

5～100 1 15 ○ 

F16.05 Modo de control de 
posición 

0: El control de posición no 

es válido 

1: Modo de posicionamiento 
de punto 

2: Modo de posicionamiento 
del punto de recuperación 3

～ 

4: Reservados 

Observaciones: 

1, Este parámetro es válido mientras 

F00.24 = 2 

1 0 × 
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2, mientras que F16.05 = 1, necesita 

cooperar con la función de terminal de 
entrada multifuncional del No.66. 

3, mientras que F16.05 = 2, necesita 

cooperar con 
Función de terminal de entrada multifunción del 
nº69. 

F16.06 Frecuencia máxima en 

el control de posición  
0.01～100.00Hz 0.01Hz 30.00Hz × 

F16.07 Frecuencia minima 

en el control de 

posición 

0.01～5.00Hz 0.01Hz 0.01Hz × 

F16.08 Deslizamiento 

después del coteo de 

pulsos antes de 

terminar la posición 

0～60000 1 30 ○ 

F16.09 Selección del 

posicionamiento para 

el rango de pulsos 

1～255 1 2 ○ 

F16.10 Control de posición de 
ganancia 

1～5000 1 200 ○ 

F16.11 PSG punto alternativo 0.01～30.00Hz 0.01Hz 5.00Hz ○ 

F16.12 Posicionamiento del 
punto relativo al ángulo 
del eje Z 

0.00～360.00 degree 0.01 0.00 ○ 

F16.13 Tiempo de  

posicionamiento  

aceleración -

deceleración. 

1～60000 1 200 ○ 

  F17－Grupo de parámetros reservados 1 

Function  
 Nombre  Rango  

Min. 

Unit 

Default Modifi 
-cation 

F17.00 

～ 
F17.20 

Reservados  

F18－Enhance Control Parameter Group 

Función  
Nombre Rango  

Min. 

Unit 

Default Modifi 
-cation 

F18.00 Control de panel de 

operaciones de enlace 

de frecuencia 

0:sin unión  

1:configuración digital por teclado 

2:configuración análoga AI1  

3:configuración análoga AI2  

4:configuración por terminal 

UP/DOWN  

 5:proporción de comunicación   

(Modbus y bus externo utilizan el 

mismo almacenamiento de 

frecuencia principal) 
6: configuración análoga EAI1   
7: configuración análoga EAI2 

8:configuración por pulsos de alta velocidad 
(seleccionar la función adecuada para X8) 

 9: terminal por ancho de pulso 
(seleccionar la función adecuada para X8) 

1 0 ○
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 10: terminal encoder por (X1，X2) 
11～15：Reservado 

F18.01 Control por 
terminal unión de 

frecuencia  

Lo mismo  1 0 ○ 

F18.02 Control por 
comunicación unión de 
frecuencia  

Lo mismo  1 0 ○ 

F18.03 Selección digital 
de frecuencia 
integral  

Unidad: Teclado UP / DW Control integral. 
0: función integral 
1: sin función integral 

Decena: terminal de control integral UP / DW 
0: función integral 

1: sin función integral 
Centena: potenciómetro del teclado (teclado 
de traslado efectivo) 

0: el potenciómetro (perilla)es válido en la 
interfaz de monitorización 
1: el potenciómetro no es válido en la interfaz 

de monitoreo 
Millar: modo clásico de selección por teclado 

de ajuste de frecuencia. 
0: inválido 
1: válido, rango de ajuste decidido por F18.05 

1 0000 ○ 

F18.04 Rango integral de 
teclado ARR/ABAJO 

0.01～50.00Hz 0.01Hz 0.10Hz ○ 

F18.05 Configuración del 
tamaño en los pasos no 
integrales del teclado 

0.01～10.00Hz 0.01Hz 0.01Hz ○ 

F18.06 Tasa integral de 

terminal UP / 
DOWN 

0.01～50.00Hz 0.01Hz 0.20Hz ○ 

F18.07 Terminal sin 

configuración de 
tamaño de un solo 

paso integral 

0.01～10.00Hz 0.01Hz 0.10Hz ○ 

F18.08 Disminución del control 
de caída 
frecuencia 

0.00～10.00Hz 0.01Hz 0.00Hz ○ 

F18.09 Configuración acumula 

energía en el tiempo. 
0～65535 horas  1 0 ○ 

F18.10 Configuración del 
tiempo acomulado de 

ejecución  

0～65535 horas  1 0 ○ 

F18.11 Activar la función de 
tiempo  

0: invalido 
1: valido 

1 0 ○ 

F18.12 Detener cronometraje  0.1～6500.0Min 0.1Min 2.0Min ○ 

F18.13 Tiempo del arranque 

común de entrada 
0.0～6500.0Min 0.1Min 1.0Min ○ 

F18.14 Teclado  UP/DOWN 

Selección bajo el modo 
monitor  

0:ajuste de el valor de la frecuencia por el 
teclado   

1:valor ajustadon en el PID 
2～6: Reservados  

1 0 ○ 

F18.15 frecuencia de 

restricción de 
vibraciones V/F  

0.00Hz～limite superior de frecuencia  0.01Hz 60.00Hz ○



6 Descripción de las funciones de los parámetros 

98 

F18.16 Funcion de control 

avanzado 

Unidad: la función de lazo cerrado del  control de 

torque  
0: cotrol de torque lazo abierto  
 1: control de torque lazo cerrado  

 Decena : limite de torque  
0: Límite de torque según la corriente nominal 
del convertidor de frecuencia 

1: Límite de torque de acuerdo con la corriente 
nominal del torque.  

Centena: función rápida cuando es menor que la 
frecuencia límite inferior  
0: invalido 

1: valido 

Millar: en el modo de control de torque，el bajo 

torque dado por el bloque PWM  

（solo  es valido cuando F00.24=1） 

0: invalido 
1: valido

1 0001 ○ 

F18.17 Selección  del 

control de 

ventilación  

Unidad: modo de control del ventilador  

0: ventilador inteligente  

1:estar activo cuando el inversor esta en 

energizado  

 2: No se el ventilador, pero se inicia 

automáticamente cuando la temperatura es 

superior a 75 grados.  

Decena : Modo de control de regulación de 

velocidad.  

0:Smart PWM regulación de velocidad 
1: Corriendo a la   velocidad mas alta. 

1 00 ○ 

F18.18 Vector de 

deslizamiento sin 

velocidad ganada. 

50%～200%（Cuando F00.24=1) 1% 100% ○ 

F18.19 Bajo pedido del 

consumo total de 

energía. 

0～9999 1kwh 0 ○ 

F18.20 Alto orden del 

consumo total de 

energía 

0～65535（1representacion en 10000kwh） 10000k 
wh 

0 ○ 

F18.21 Factor de corrección del 

cálculo del consumo de 

energía. 

50.0%～200.0% 0.1% 100.0% ○ 

F18.22 Canal de control  con 

referencia de voltaje 

separado V / F 

0: configuración digital (determinado por 18.23)  

1: AI1 configuración análoga  

2: AI2 configuración análoga 

3: configuración por Terminal UP / DOWN 

4: Reservados  

5: EAI1 configuracion análoga  

6: EAI2 a configuracion análoga  

7: configuración de pulso de alta 

velocidad (seleccionar la función 

adecuada  para x8) 

8: Ajuste de ancho de pulso terminal 

 (seleccionar la función adecuada  para x8) 

Note: el valor máximo de 0 ~ 8 canales 
correspondientes con la tencion nominal del 

motor. 

1 1 ○ 

F18.23 Control separado de 

voltaje con referencia 

digital V/F 

0.0%～100.0% 0.1% 0.0% ○
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F18.24 Ganancia de 
deslizamiento de baja 
frecuencia 

30～300% 1% 100% ○ 

F19－Grupo de parámetros de función relevante de protección 

Function  
Nombre Rango  

Min. 

Unit Default 

Modifi 
-cation 

F19.00 Tiempo de espera de 

reinicio al apaga 
0.0～20.0s（0 no hay función de arranque ） 0.1s 0.0s × 

F19.01  Teimpo de fallo de auto-
recuperacion 

0～10（0 no hay función de arranque） 1 0 × 

F19.02 Intervalo de tiempo de 

fallo de auto-

recuperacion 

0.5～20.0s 0.1s 5.0s × 

F19.03 Selección de protección 
cuando el Motor esta  
cargado 

0: alarma: continua en run 

1: alarma，deja de correr cuando para  
2: fault，parada libre  

1 2 ○ 

F19.04 Coeficiente de 
protección de sobrecarga 
del motor 

10.0～2000.0%（corriente nominal del motor） 0.1% 100.0% ○ 

F19.05 Selección de detección 

de pre-alarma de 

sobrecarga del inversor 

0: detecta todo el tiempo 

1: detección con velocidad 

constante  

1 0 ○ 

F19.06 Nivel de detección 

de pre-alarma de 

sobrecarga del 

inversor. 

20～180%（corriente nominal del inversor） 1% 130% ○ 

F19.07 Tiempo de espera de 

la pre-alarma de 

sobrecargo Inversor  

0.0～20.0s 0.1s 5.0s ○ 

F19.08 Nivel de alarma de 

detección del motor 

con baja carga  

0.0～120.0%（corriente nominal del motor） 0.1% 50.0% ○ 

F19.09 Tiempo de detección de 

la alrma del motor con 

baja carga  

0.1～60.0s 0.1s 2.0s ○ 

F19.10 Acción al detectar la 

alarma del motor con 

baja carga  

Unidad: selección de deteccion  
0:no deteccion  
1: detectar todo el tiempo cuando esta en 

ejecución  
 2: detectar solo cuando la velocidad es constante  

Centena: selección de acción  

0: alarma，continua 

 1: alarma，cuando para  

 2: fault，modo libre

1 00 ○
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F19.11 Pérdida de fase en  

entrada y salida, 

acción de detección 

de corto circuito 

Unidad: entrada con perida de fase  

 0:no detectar 

1: fault，modo libre  
Decena: salida con perdida de fase  

0:no detectar 

1: fault，modo libre  
Centena: activar la deteccion de la 
protección cuando hay corto circuito entre 
tierra  

0:no detectar 

1: fault，modo libre 
Millar: habilitar la protección de corto circuito 
entre operación y tierra  

0:no detecion  
1: fault，modo libre 

1 1111 ○ 

F19.12 Selección de 

sobretensión 

0: prohibir  

1: permitir  

1 1 × 

F19.13 protection voltage 

Proteccion de 

sobrevoltaje 

100～150%（rated busbar voltage） 1% 125% × 

F19.14 Límite del nivel de 

corriente automático 
50 ～230%（G type rated current） 1% 170% × 

F19.15 Frecuencia de 
declinación del límite de 
corriente automático. 

0.00～99.99Hz/s 0.01Hz/s 10.00Hz/s × 

F19.16 Selección de acción del 
límite de corriente 
automática 

0: velocidad constante inválida 
1: velocidad constante válida 

1 0 × 

F19.17 Coeficiente rápido 
limitante de corriente 

150%～250%（G type rated current） 1% 230% × 

F19.18 Selección del arranque 
del motor cuando se 
apaga instantánea mente  

0: prohibir  

1: permitir  

1 0 × 

F19.19 Rango de frecuencia de 

inclinación cuando se 

apaga en un instante 

0.00～99.99Hz/s 0.01Hz/s 10.00Hz/s × 

F19.20 Tiempo estimado del 
voltaje regenerativo  
cuando se apaga 

instantaneamente 

0.00～10.00s 0.01s 0.10s × 

F19.21 Acción estimada del 
coltaje cuando se apaga 
instantáneamente  

60～100%(rated busbar voltage) 1% 80% × 

F19.22 Permitido el tiempo de 
apagado más largo 
cuando el apagado es 
instantáneo 

0.30～5.00s 0.01s 2.00s × 

F19.23 Terminal external device 

fault action selection 

0: alarm，continuous run 

1: alarm，stop run as halt mode 

2: fault，free halt

1 2 × 

F19.24 Selección de protección 

en la terminal de energia 

0: inválido  
1: valido 

1 0 × 

F19.25 Proporcionar valor 

de detección 

perdido 

0～
100% 

1% 0% ○ 

F19.26 Proporcionar tiempo 

de detección perdido. 
0.0～500.0s 0.1s 0.5s ○
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F19.27 Valor de detección de 

retroalimentación 

perdida 

0～100% 1% 12% ○ 

F19.28 Retroalimentación 

perdida detección 

tiempo 

0.0～500.0s 0.1s 0.5s ○ 

F19.29 Deteccion del 

valor anormal 

desviación de 

magnitud 

0～100% 1% 50% ○ 

F19.30 Deteccion de tiempo 
anomaldesviacion de 
magnitud 

0.0～500.0s 0.1s 0.5s ○ 

F19.31 Selección de acciones de 
protección 1 

Unidad: accion de pérdida de señal de PID 

0:no detección 

1: alarma, sigue corriendo 

2: alarma, deja de correr en stop 

 3: Falla, modo libre  

Decena: deteccion de baja retroalimentación 

0:no detection 

1: alarma, sigue corriendo   

2: alarma, deja de correr en stop 

3: Falla，modo libre  
Centena: valor de error PID acción de detección 
anormal 

0:no detecion  

1: alarma, en 

ejecución  

2: alarma, cuando esta en modod paro  
3: fault, modo libre  

1 000 ○ 

F19.32 Selección de las 

acciónes de 

protección 2  

Unidad: Acción anormal de comunicación: 

incluir tiempo de comunicación y error. 

0: alarma, cuando esta en ejecución  

1: alarma, cuando esta en paro 

2: falla, modo libre  

Decena: E2PROM selección de acción anormal 

0: alarma, caundo esta en ejecución  

1: alarma, cuando esta en paro   

2: Falla, modo libre  

Centena: acción normal del contactor  
0: alarma，cuando esta en ejecución  
1: alarma，cuando esta en paro  
2: fault，modod libre  
Millar: selección de la acción en el teclado, 
mostrar la ausencia de voltaje. 

0: Sin detección. 

1: falla，modo libre 

1 1200 × 

F19.33 Reservados  

F19.34 Reservados  

F19.35 Indicación de fallo y 
reloj durante el periodo 
de recuperación. 

Unidad: Selección de indicación de fallo durante 

el periodo de restablecimiento del fallo 

automáticamente. 

0: acción 

1:no 

accion 

Decena: Selección de la función de reloj de falla: 

1 00 
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para lograr la visualización de falla antes de 

apagar: etc. 

0: prohibir 

1: abierto 

F19.36 Selección continua de 
frecuencia de ejecución  
cuando tiene  alarma. 

Combina con la acción de protección 

0: ejecucion en la configuración de frecuencia de 
el momento  

1: ejecucion a la frecuencia del límite superior 

2: ejecucion a la frecuencia de límite bajo 

3: ejecucion en la frecuencia anormal para espera 

1 0 ×

F19.37  Frecuencia anormal 

suspendida 

0.00Hz～límite superior de frecuencia  0.01Hz 10.00Hz × 

F19.38 Tiempo de 

detección de la 

desconexión del 

encoder  

0.0～8.0s (No se detecta cuando el valor es 0) 0.1s 0.0s × 

F19.39  Tiempo de detección de  

sobre velocidad（OS） 
0.0～120.0%( igual al  limite superior de 

frecuencia) 

0.1% 120.0% ○ 

F19.40 Tiempo de deteccion de  

sobre velocidad（OS） 
0.00～20.00s（No se detecta cuando el valor es 

0） 

0.01s 0.00s ○ 

F19.41 Valor de detección 
cuando la desviación de 
velocidad es demasiado 
grande 

0.0～50.0% (igual límite superior de frecuencia) 0.1% 10.0% ○ 

F19.42 Tiempo de detección 
cuando la desviación de 
velocidad es demasiado 
grande. 

0.00～20.00s（No se detecta cuando el valor es 

0） 

0.01s 0.00s ○ 

F19.43 Coeficiente de supresión 
de sobretensión 

0.0～100.0% 0.1% 90.0% ○ 

F19.44 Reservados  ○ 

F20－Grupo de parámetros de entradas y salida virtuales internas  

Función 
Nombre Rango  

Unidad 
min. 

Factor 
predefini
do 

Modifi 
-cación 

F20.00 Selección de la entrada virtual  
VDI1 

0～90 1 0 ○ 

F20.01 Selección de la entrada virtual  
VDI2 

0～90 1 0 ○ 

F20.02 Selección de la entrada virtual  
VDI3 

0～90 1 0 ○ 

F20.03 Selección de la entrada virtual  
VDI4 

0～90 1 0 ○ 

F20.04 Selección de la entrada virtual  
VDI15 

0～90 1 0 ○ 

F20.05 Selección de la salida virtual  
VDO1 

0～60 1 0 ○ 

F20.06 Selección de la salida virtual  
VDO2 

0～60 1 0 ○ 

F20.07 Selección de la salida virtual  
VDO3 

0～60 1 0 ○
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F20.08 Selección de la salida virtual  
VDO4 

0～60 1 0 ○ 

F20.09 Selección de la salida virtual  
VDO5 

0～60 1 0 ○ 

F20.10 Retraso de tiempo de apertura 
de la salida virtual VDO1 

0.00～600.00s 0.01s 0.00s ○ 

F20.11 Retraso de tiempo de apertura 
de la salida virtual VDO2 

0.00～600.00s 0.01s 0.00s ○ 

F20.12 Retraso de tiempo de apertura 
de la salida virtual VDO3 

0.00～600.00s 0.01s 0.00s ○ 

F20.13 Retraso de tiempo de apertura 
de la salida virtual VDO4 

0.00～600.00s 0.01s 0.00s ○ 

F20.14 Retraso de tiempo de apertura 
de la salida virtual VDO5 

0.00～600.00s 0.01s 0.00s ○ 

F20.15 Retraso de tiempo clausura de 
la salida virtual VDO1 

0.00～600.00s 0.01s 0.00s ○ 

F20.16 Retraso de tiempo clausura de 
la salida virtual VDO2 

0.00～600.00s 0.01s 0.00s ○ 

F20.17 Retraso de tiempo clausura de 
la salida virtual VDO3  

0.00～600.00s 0.01s 0.00s ○ 

F20.18 Retraso de tiempo clausura de 
la salida virtual VDO4  

0.00～600.00s 0.01s 0.00s ○ 

F20.19 Retraso de tiempo clausura de 
la salida virtual VDO5  

0.00～600.00s 0.01s 0.00s ○ 

F20.20 Habilitar control de la entrada 
virtual VDI 

00～FF 1 00 ○ 

F20.21 Estado de la configuración 
digital de la entrada virtual 
VDI  

00～FF 1 00 ○ 

F20.22 Conexión virtual de entradas 

/salidas  

00~FF 

Bit0: Conexión VDI1 y VDO1  

0: Lógica positiva 

1: Lógica negativa 

Bit1: Conexión VDI2 y VDO2  

 0: Lógica positiva 

1: Lógica negativa 

Bit2: Conexión VDI3 y VDO3  

0: Lógica positiva 

1: Lógica negativa 

Bit3: Conexión VDI4 y VDO4  

0: Lógica positiva 

1: Lógica negativa 

Bit4: Conexión VDI5 y VDO5  

0: Lógica positiva 
1: ógica negativa 

1 00 ○ 

F21－Parametros reservados grupo 2 

Función 
    Nombre  Rango  

Min. 
Unit Default 

Modifi 
-cación 

F21.00～ 
F21.21 

Reservados  
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F22－Parametros reservados grupo 3 

Función  
    Nombre  Rango  

Min. 

Unit 

Default Modifi 
-cation 

F22.00～ 
F22.17 

Reservados  

F23－Parametros reservados grupo 4 

Función 
  Nombre  Rango  

Min. 
Unit 

Default Modifi 
-cation 

F23.00～ 
F23.17 

Reservados  

F24－Grupo de parámetros 

reservados 5  
Función  

   Nombre  Rango  
Min. 

Unit 

Default Modifi 
-cation 

F24.00～ 
F24.13 

Reservados  

F25－Grupo de parámetros de visualización de definición por usuario 

Función  
   Nombre  Rango  

Min. 

Unit 

Default Modifi 
-cation 

F25.00 Código de función del 
usuario 1 

F00.00 ～F25.xx 0.01 25.00 ○ 

F25.01 Código de función del 
usuario 2 

F00.00 ～F25.xx 0.01 25.00 ○ 

F25.02 Código de función del 
usuario 3 

F00.00 ～F25.xx 0.01 25.00 ○ 

F25.03 Código de función del 
usuario 4 

F00.00 ～F25.xx 0.01 25.00 ○ 

F25.04 Código de función del 
usuario 5 

F00.00 ～F25.xx 0.01 25.00 ○ 

F25.05 Código de función del 
usuario 6 

F00.00 ～F25.xx 0.01 25.00 ○ 

F25.06 Código de función del 
usuario 7 

F00.00 ～F25.xx 0.01 25.00 ○ 

F25.07 Código de función del 
usuario 8 

F00.00 ～F25.xx 0.01 25.00 ○ 

F25.08 Código de función del 
usuario 9 

F00.00 ～F25.xx 0.01 25.00 ○ 

F25.09 Código de función del 
usuario 10 

F00.00 ～F25.xx 0.01 25.00 ○ 

F25.10 Código de función del 
usuario 11 

F00.00 ～F25.xx 0.01 25.00 ○ 

F25.11 Código de función del 
usuario 12 

F00.00 ～F25.xx 0.01 25.00 ○ 

F25.12 Código de función del 
usuario 13 

F00.00 ～F25.xx 0.01 25.00 ○ 

F25.13 Código de función del 
usuario 14 

F00.00 ～F25.xx 0.01 25.00 ○ 

F25.14 Código de función del 
usuario 15 

F00.00 ～F25.xx 0.01 25.00 ○ 

F25.15 Código de función del 
usuario 16 

F00.00 ～F25.xx 0.01 25.00 ○
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F25.16 Código de función del 
usuario 17 

F00.00 ～F25.xx 0.01 25.00 ○ 

F25.17 Código de función del 
usuario 18 

F00.00 ～F25.xx 0.01 25.00 ○ 

F25.18 Código de función del 
usuario 19 

F00.00 ～F25.xx 0.01 25.00 ○ 

F25.19 Código de función del 
usuario 20 

F00.00 ～F25.xx 0.01 25.00 ○ 

F25.20 Código de función del 
usuario 21 

F00.00 ～F25.xx 0.01 25.00 ○ 

F25.21 Código de función del 
usuario 22 

F00.00 ～F25.xx 0.01 25.00 ○ 

F25.22 Código de función del 
usuario 23 

F00.00 ～F25.xx 0.01 25.00 ○ 

F25.23 Código de función del 
usuario 24 

F00.00 ～F25.xx 0.01 25.00 ○ 

F25.24 Código de función del 
usuario 25 

F00.00 ～F25.xx 0.01 25.00 ○ 

F25.25 Código de función del 
usuario 26 

F00.00 ～F25.xx 0.01 25.00 ○ 

F25.26 Código de función del 
usuario 27 

F00.00 ～F25.xx 0.01 25.00 ○ 

F25.27 Código de función del 
usuario 28 

F00.00 ～F25.xx 0.01 25.00 ○ 

F25.28 Código de función del 
usuario 29 

F00.00 ～F25.xx 0.01 25.00 ○ 

F25.29 Código de función del 
usuario 30 

F00.00 ～F25.xx 0.01 25.00 ○
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F26－Grupo de parámetros para las funciones del registo de fallas 

Función 
Función Rango  

Min. 

Unit 

Default Modifi 
-cación 

F26.00    Registros de falla  0: nada  

1: sobrecorriente en la aceleración 

2: sobrecorriente en desaceleración 

3: sobrecorriente a velocidad constante 

4: sobretensión en la aceleración 

5: sobretensión en la desaceleración 

6: sobretensión a velocidad constante 

7: sobretensión en parada del motor 

8: bajo voltaje en ejecución  

9: protección contra sobrecarga del variador 

10: protección contra sobrecarga del motor 

11: protección contra sobrecarga del motor 

12: pérdida de fase de entrada 

13: pérdida de fase de salida 

14: protección del módulo del inversor 

15: cortocircuito a tierra en ejecución  

16: cortocircuito a tierra cuando se 

enciende 

17: conducir sobrecalentamiento 

18: fallo del dispositivo externo 

19: falla en el circuito de detección de 

corriente 

20: interferencia externa 

21: interferencia interna — reloj 

principal, etc. 

22: PID proporcionar perdido 

23: PID perdida de retroalimentación  

24: valor de error del PID anormal 

25: protección de terminal activada 

26: fallo de comunicación 

27 ~ 29: reserva 

30: EEROM error de lectura-escritura 

31: desconexión por detección de temperatura 

32: fallo de auto-tunning 

33: contactor anormal 

34: falla de fábrica 1 

35: defecto de fábrica 2 

36: sobrecalentamiento del condensador (pocos 

modos con protección de sobrecalentamiento) 

37: desconexión del encoder 

38: protección contra sobre velocidad 

39: protección cuando la desviación de 

velocidad es demasiado grande 

40: Fallo de la pérdida de pulso Z 

41: Protección de canal analógico desconectado 

42 ～ 50: Reservados 

1 0 * 

F26.01 Los dos últimos 

registros de 

fallas. 

Lo mismo  1 0 * 

F26.02 Los tres últimos 

registros de fallas. 

Lo mismo  1 0 * 

F26.03 Los cuatro últimos 
registros de fallas 

Lo mismo  1 0 *
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F26.04  Configuración de 

frecuencia en el 

último fallo 

0.00Hz～límite superior de frecuencia.  0.01Hz 0.00Hz * 

F26.05 Salida de frecuencia en 

el último fallo. 
0.00Hz～límite superior de frecuencia.  0.01Hz 0.00Hz * 

F26.06 Salida de corriente en la 

última falla.  
0.0～6553.5A 0.1A 0.0A * 

F26.07 Voltaje de la barra 

colectora DC en el 

último fallo. 

0.0～6553.5V 0.1V 0.0V * 

F26.08 Temperatura del 

módulo en el último 

fallo. 

0～125℃ 1℃ 0℃ * 

F26.09 Estado del terminal de 

entrada en el último 

fallo 

0 * 

F26.10 Tiempo de ejecución 

acumulado en el último 

fallo 

0～65535min 1min 0min * 

F26.11 Frecuencia de 

configuración en las 

dos últimas fallas 

0.00Hz～límite superior de frecuencia  0.01Hz 0.00Hz * 

F26.12 Frecuencia de salida en 

las dos últimas fallas. 
0.00Hz～límite superior de frecuencia  0.01Hz 0.00Hz * 

F26.13 Corriente de salida en 

las dos últimas fallas 
0.0～6553.5A 0.1A 0.0A * 

F26.14 Voltaje de la barra de 

distribución de DC en 

los dos últimos fallos 

0.0～6553.5V 0.1V 0.0V * 

F26.15 Temperatura del módulo 

en las dos últimas fallas. 
0～125℃ 1℃ 0℃ * 

F26.16 Estado de la terminal 

de entrada en los dos 

últimos fallos 

0 * 

F26.17 Tiempo acumulado de 

ejecución en las dos 

últimas fallas. 

0～65535min 1min 0min * 

F27－Grupo de parámetros de las funciones para manufactura y contraseña 

Función  
Nombre Rango  

Min. 

Unit 

Default Modifi 
-cation 

F27.00 Contraseña de usuario 00000～65535 1 00000 ○ 

F27.01 Contraseña del 
fabricante 

00000～65535 1 00000 ○ 

C－Grupo de parámetros de funciones de monitor 

Function  
Nombre Rango  

Min. 

Unit 

Default Modifi 
-cation 

C-00 
Mostrar el parámetro de 

F00.01, F00.07 definido 

 

C-01 
Mostrar el parámetro de 

F00.02，F00.08 
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definido 

C-02 
Mostrar el parámetro de 

F00.03，F00.09 

definido 

C-03 
Mostrar el parámetro de 

F00.04，F00.10 

definido 

C-04 
Mostrar el parámetro de 

F00.05，F00.11 

definido 

C-05 
Mostrar el parámetro de 

F00.06，F00.12 

definido 

(1) El estado de la terminal de entrada correspondiente es cómo se muestra a continuación;

(2) El estado de la terminal de salida estándar es correspondiente a la relación como se muestra a continuación; 

(3) Estado del terminal de entrada de comunicación correspondiente como se muestra:
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⑷ Estado del driver: 

BIT0:1= selección del voltaje de la barra de bus  

BIT1:1= comando de ejecución común válido  

BIT2:1=comando de jog valido  

BIT3:1= periodo de ejecución del dispositivo  

BIT4:1= Dirección de carrera actual para invertir 

BIT5:1= comando de arranque en dirección reversa 

BIT6:1= período de frenado de desaceleración  

BIT7:1= periodo de aceleración del motor  

BIT8:1= perio de desaceleración del motor  

BIT9：1= alarma del dispositivo  

BIT10：1= falla del equipo  

BIT11：1= periodo del limite de corriente  

BIT12：1= período de auto-recuperación de fallas  

BIT13：1= periodo de autoajuste BIT14：1= estado del modo libre  

BIT15：1= inicio de seguimiento de velocidad 
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7 Explicación detallada de las funciones 

El código de función del parámetro de este capítulo es como se muestra a continuación: 

No. 

Código 
Descripción Rango de configuración 

/explicación  

Factor 

predefinido

7.1 Parámetros de sistema grupo F00 

F00.00 Control de visualización del grupo 

de parámetros 
Rango: 0～3 2 

0: Modo lista básica. Mostrar solo F00, F01, F02, F03 grupo de parámetros de 

control básico y F26 grupo de parámetros de registro de fallas. 

1: Modo lista intermedia. Mostrar todos los parámetros excepto la extensión: grupo 

de parámetros virtual y de reserva. 

2: Modo lista superior. Se pueden mostrar todos los grupos de parámetros. 

3: Modo lista del usuario. Parámetro de pantalla definido por el usuario: y 

parámetro de monitor: F00.00 muestra todo el tiempo. 

Nota 

F00.01 
Selección de los parámetros 
del display en C-00 cuando 
se encuentra en operación.  

Rango: 0～65 51 

F00.02 
Selección de los 
parámetros del display 
en C-01 cuando se 
encuentra en operación. 

Rango: 0～65 2 

F00.03 
Selección de los parámetros 
del display en C-02 cuando 
se encuentra en operación. 

Rango: 0～65 4 

F00.04 
Selección de los parámetros 
del display en C-03 cuando 
se encuentra en operación. 

Rango: 0～65 5 

F00.05 
Selección de los 
parámetros del display 
en C-04 cuando se 
encuentra en operación. 

Rango: 0～65 6 

F00.06 
Selección de los parámetros 
del display en C-05 cuando 
se encuentra en operación. 

Rango: 0～65 9 

En los  parámetro anteriores se muestra cuando el variador funciona con los 

Mostrar todo el tiempo F00.00. En el modo de menú intermedio: el 

grupo de parámetros irrelevantes se puede cubrir según el modo de 

control. 
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grupos de parámetros C-00 ~ C-05, presione          para cambiar entre estos 

parámetros. 

Presione  y luego volver al monitor de parámetros C-00. 

Por ejemplo: Presionando        el interruptor de parámetros de C-00 a C-01: 

continuando presionando el mismo botón: el parámetro camdia de C-01 a C-02: 

luego presionando          regresar al monitor de parámetros C-0 

0: selección de la frecuencia principal (0.01Hz) 

1: selección de la frecuencia auxiliar (0.01Hz)  

2: seleccionar frecuencia (0.01Hz) 

3: frecuencia de salida (0.01Hz) 

4: salida de corriente (0.1A)(display 0.01A below 11KW） 

5: salida de voltaje (1V) 

6: DC voltaje de barra de bus (0.1V)  

7: velocidad del motor (1 circle/min) 

8: velocidad lineal del motro (1 circle/min)  

9: Temperatura del inversor (1℃) 

10: Tiempo de arranque listo en este momento (0.1min) 

11: corriente acomulada en el modod de ejecución  (1h) 

12: corriente del tiempo de encendido acomulado  (1h) 

13: estado del variador (muestra el estado de trabajo del variador, lo 

muestra con decimal, después de cambiarlo a binario, la definición está 

en los detalles del parámetro.) 

14: estado de la terminal de entrada  

15: estado  de la terminal  de saldia  

16:  estado de la terminal  de expansión de salidad  

17: estado de la terminal  de expansión de entradas  

18: estado de la terminal  de la terminal de comunicación virtual  

19: Estado interno del nodo de entrada virtual 

20: Entrada análoga AI1(0.01V / 0.01mA)  

21: Entrada análoga AI2 0.01V / 0.01mA) 

22: entrada de extencion analoga EAI1 0.01V / 0.01mA) 

23: entrada de extencion analoga EAI2 0.01V / 0.01mA)  

24: salida análoga AO1 (0.01V /0.01mA) 

25: salida análoga AO2 (0.01V or 0.01mA） 

26: Expansión de salida análoga EAO1(0.01V /0.01mA) 

27: Expansión de salida análoga EAO2 (0.01V /0.01mA)  

28: Entrada de pulso externo de frecuencia (1Hz) 

29: Reservados  

30:  Proceso PID proporcional (0.01V)  

   31: Procesos de PID retroalimentación (0.01V)  

 32: Procesos de PID desviación (0.01V)  

 33: Salida del PID(0.01Hz) 

 34: PLC simple del segmento actual No. 
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35: Múltiple segmento de corriente de velocidad externa 

36: Presión de suministro de agua a presión constante (0.001Mpa) 

37: Constant pressure water supply feedback pressure (0.001Mpa) 

Presión de retroalimentación de suministro de agua a presión constante 

(0.001Mpa) 

38: Estado del relé de los suministros de agua a presión constante 

39: Longitud actual (1M)  

40: Longitud acumulada (1M) 

41: Valor de conteo interno actual 

42: Valor de corriente en un intervalo de tiempo (0.1s) 

43: Selección del canal de arranque (0: teclado 1: terminal 2: 

comunicación) 

44: Canal de frecuencia principal. 

45: Canal de frecuencia auxiliar.  

 46: Corriente nominal (0.1A) 

47: Voltaje nominal (1V)  

48: Potencia nominal (0.1KW)  

49, 50: Reservados  

51: Frecuencia después de la aceleración （0.01Hz） 

52: Frecuencia del rotor del motor（0.01Hz）（la estimación de 

frecuencia en el lazo abierto, medición real para bucle cerrado） 

53: Suministro de torque presente （en relación con el torque nominal, 

tiene dirección） 

54: Salida del troque presente (en relación con el torque nominal, tiene 

dirección）  

55: Torque actual (0.1A） 

56: Flujo de corriente actual（0.1A） 

57: Configuración del motor de velocidad（r/min） 

58: Potencia de salida（0.1KW） 

 59～65: Reservados 
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F00.07 
Muestra la selección de 
parámetros C-00 cuando se 
detiene. 

Rango: 0～65 2 

F00.08 
Muestra la selección de 
parámetros C-01 cuando se 
detiene. 

Rango: 0～65 6 

F00.09 
Muestra la selección de 
parámetros C-02 
cuando se detiene. 

Rango: 0～65 48 

F00.10 
Muestra la selección de 
parámetros C-03 cuando se 
detiene. 

Rango: 0～65 14 

F00.11 
Muestra la selección de 
parámetros C-04 cuando se 
detiene. 

Rango: 0～65 20 

F00.12 
Muestra la selección de 
parámetros C-05 
cuando se detiene. 

Rango: 0～65 9 

El parámetro anterior se muestra cuando el variador se detiene por el grupo de 

parámetros C-00 ~ C-05, presionando        para cambiar entre estos parámetros. 

Presionando       y luego regresa a la pantalla digital de parámetros de C-00, por 

ejemplo: presionando el interruptor de parámetro C-00 a C-01, presione 

continuamente el botón para de C-01 a C-02 y luego preione enter / data para 

regresar al parámetro de la pantalla C-00. El contenido del monitor es diferente 

cómo el parámetro de monitoreo, consulte el parámetro F00.01 

Nota: 

El grupo de parámetros del monitor C-00 ~ C-05 tiene modos de 

ejecución y parada. Por ejemplo: C-00 muestra un valor físico 

diferente en funcionamiento y detiene dos modos. 

113

F00.13 Rango: 0～5 0 Monitor de fallos de encendido
selección de parámetros
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Cuando el parámetro se activa por primera vez: el monitor C muestra el grupo de 

parámetros en el estado de marcha o parada del variador. Por ejemplo, F00.13 = 1, 

encendido o el monitor de paro, muestra la configuración de parámetros por C-01; 

cuando F00.02 = 3, F00.08 = 6, encendido, parado el variador, la pantalla muestra 

el voltaje de la bara de bus; el variador de arranque muestra la frecuencia de salida 

en el teclado, presione para el ajuste del valor en el monitor C-00. 

F00.14 
Parámetros de control 

de operación 

Rango: Unidad: 0~2 

Decena: 0~5 
Centena: 0~4 

000 

Unidad: Definir qué parámetros se permitirán modificar. 

0: Todos los parámetros pueden ser modificados. 

1: Excepto este parámetro, el otro parámetro no puede modificarse. 

2: Excepto F01.01, F01.04 y este parámetro, los otros parámetros no pueden 

modificarse. 

Decena: Para definir qué parámetros se reanudarán en el valor predeterminado de 

fábrica 

0: No hay acción. 

1: Todos los parámetros vuelven a los valores predeterminados (no se incluye el 

parámetro del grupo de parámetros de registro de fallas (grupo F26)) 

2: Excepto el parámetro del motor: todos los parámetros vuelven a los valores 

predeterminados. (No incluye parámetro de grupo F15 y F26). 

3: El parámetro de extensión vuelve al valor predeterminado (solo los parámetros 

de grupo F21 ~ F24 vuelven al valor predeterminado). 

4: El parámetro virtual vuelve al valor predeterminado (solo el parámetro del 

grupo F20 regresa al valor predeterminado). 

5: El registro de fallas regresa al valor predeterminado. (Sólo el grupo de 

parámetros de registro de fallas (grupo F26) restaura los valores predeterminados de 

fábrica) 

Centena: tecla bloqueada esta define el teclado cuando la función de bloqueo es 

válida. 

 0: Todo bloqueado. 

1: Excepto el botón     : los otros están bloqueados. 

2: Excepto los botones        : los otros están bloqueados.  

3: Excepto los botones ,       : los otros están bloqueados. 

4: Excepto los   ,       : los otros están bloqueados. 
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Nota 

F00.15 Selección del botón de 

funciones.  

Rango: Unidad: 0,1 
Decena: 0~9 
Centena: 0,1 
Millar: 0,1 

0001 

Unidad: Selección de botón   

0: Selección del botón de comando en reversa. 
1: Activación del botón jog.  

Decena: multi-función    selección de la función del botón 

0: Inválido. 

1: Jog:  Botón multifunción como botón jog arranque: dirección de carrera 

decidida por el bit de unidad de F01.16. Después de configurar la función 
reversa/ jog              , la función jog run en el teclado no es válida. 

2: Cambio a FWD/ REV . Presione este botón para cambiar la dirección de 

ejecución cuando se ejecuta, luego presione el mismo botón para cambiar a 

otra dirección. Esta tecla de función no se usa como tecla de inicio, solo para 

señal de cambio. 
3: Paro libre. Configure la función de parada libre y el modo de parada 

F02.11 la misma función con 1 Jog run. 

4: Cambiar de comando de ejecución por el modo proporcionado como 

el orde de configuración de F00.16. 

5: For/rev cambio de torque. Después que esta función es válida, puede  

realizar  camio de direccion después  del modelo de torque  

6～9: Reservados  

Centena: terminal del comando de control de arranque.  

0: Teclado es no válido. 

1: Teclado es válido. 

1. En el estado de fábrica, la unidad de este parámetro de código de 

función es 0, y está predeterminada y se le permite cambiar todos 

los demás parámetros de código de función cuando el usuario 

finaliza y desea cambiar la configuración del código de función, este 

parámetro de código de función debe establecerse arriba 0 primero. 

Cuando terminen todos los cambios y necesite la protección de 

parámetros: esta configuración del código de función en el grado de 

IP que necesita.

2. La decena se recupera a 0 automáticamente después de la 

eliminación de registros o la operación predeterminada de fábrica. 

3. Cuando el tercero del parámetro F00.14 finalice la configuración 

presione el botón         durante 2 segundos para bloquear el teclado 

y la tecla correspondiente, cuando necesite desbloquear el teclado: 

presione el botón          durante 2 segundos.
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Millar: comando de control de comunicación en arranque. 

0: Teclado es no válido. 

1: Teclado es válido. 

F00.16 
Selección de la orden de cambio del 
canal de comando de ejecución de 
tecla multifunción 

Rango: 0～3 0 

 0: Control por teclado →terminal de control→control por comunicación. 

 1: Control por teclado ←→terminal de control. 

 2: Control por teclado←→control por comunicación. 

 3: Terminal de control ←→control por comunicación.  

Estos parámetros cooperan con la tecla multifunción para ejecutar la función 

del comando de cambio del canal: con un interruptor especial, cambiando el 

orden del canal de comando. 

 Nota 

1.Terminal comuntadora de la pioritario del canal (código de función 

49,50,51) → selección del canal de ejecución (código de función de terminal 

52,53) → conmutador de teclas multifunción → F01.15, al cambiar al 

control de terminal, sea seguro que el comando de la terminal no es válido. 

La selección del terminal de cambio y la terminal del canal de ejecucion se 

refiere al grupo de parametros F08 en este se describen detalladamente las 

funciones.

2.2. Sugerimos alterar el modo en el estado de paro.
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F00.17 
Visualización del coeficiente 
de velocidad del motro Rango: 0.1～999.9% 100.0% 

Este código de función se utiliza para verificar el error de visualización de la 

escala de velocidad, no hay ningún efecto en la velocidad real del motor. 

F00.18 Visualización del 

coeficiente de velocidad 

lineal 

Rango: 0.1～999.9% 1.0% 

Este código de función se utiliza para verificar el error de visualización de la 

escala de velocidad, no hay ningún efecto en la velocidad real del motor. 

F00.19 Conjunto de piezas de 

puerto extendido 
Rango: 0～10 0 

0: Tarjeta de expansión inválida. 

1: Reservados  

2: Tarjeta de suministro de multi bombas de agua 
3: Encoder incremental PG  
4～10: Reservados  

Esta función es para el parámetro de la tarjeta de expansión del puerto, después de 
configurar la tarjeta de expansión, F00.19 elegirá el número de la tarjeta de 

expansión, entonces podemos usar la tarjeta de expansión normal. Por ejemplo, 

cuando en el puerto agrega la expansión de tarjeta PG , F00.19 debe ser configurado 

a 3. 

F00.20 

Configuración de terminal 

de entrada analógica 

Rango: Unidad : 0,1 
 Decena: 0,1 
 Centena : 0~2 
 Millar : 0~2 

0000 

Este parámetro puede configurar la entrada analógica AI1, AI2, EAI1, EAI2 
para que sea el tipo de entrada de corriente o tipo de entrada de voltaje. 

Unidad: configuración AI1  

0: Entrada de 0~10V  
1: Entrada de 4~20mA 

Decena: configuración AI2  

0: - entrada de 10~10V  

1: Entrada de 4~20mA  
   Centena: Configuración EAI1 

0: entrada de 0~10V   

1: - entrada de 10~10V 2: entrada de 4~20mA 
Millar: configuración EAI2 

0: Entrada de 0~10V  

1: -10~10V entrada   

2: 4~20mA entrada  
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 Nota 

F00.21 
Configuración de 
terminal de salida 
analógica 

Rango: Unidad: 0,1 
Decena: 0,1 
Centena: 0,1 
Millar: 0,1 

0000 

Este parámetro puede configurar la salida de señal analógica AO1, AO2, 
EAO1, EAO2 para que sea del tipo de voltaje o del tipo de corriente. 

Unidad: Configuración AO1  

0: Salida de 0~10V   

1: Salida de 4~20mA 

Decena: Configuración AO2  

0: Salida de 0~10V     

1: Salida de 4~20mA     

Centena: Configuración EAO1 
0: Salida de 0~10V   

1: Salida de 4~20mA 

Millar: Configuración EAO2 

0: Salida de 0~10V  

1: Salida de 4~20mA 

 

F00.22 
Configuración de 
terminal de salida Y 

Rango: Unidad: Reservados 
Decena: Reservados 
Centena : Reservados 
Millar : 0,1 

0000 

Unidad ~ centena: Reservados  
Millar: Y4 configuración de salida 

0: Salida del open colector  

1: Salida DO  
El millar decide el tipo de terminal de salida Y4, cuando 0 significa salida de 

colector abierto, cuando 1 significa salida DO de impulsos de alta velocidad.  

Marque el cambio (SW1, SW2) debajo de la esquina izquierda del 

CPU a la posición correspondiente: cuando la configuración AI1, 

AI2. 

Marque el cambio (SW1, SW2) debajo de la esquina izquierda del 

CPU a la posición correspondiente: cuando la configuración de AI1, 

AI2. Nota 
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F00.23 configuración de tipo G/P Rango: 0, 1 0 

0: Tipo G Adaptarse al tipo de carga del torque constante. 

     1: Tipo p Adaptarse al tipo de carga del ventilador y la bomba. 

El variador SD está integrado por un diseño tipo G / P con un rango de potencia a 

plena carga. El parámetro relativo del motor, grupo F15 cambiará automáticamente 

de acuerdo con el tipo G o P. 

F00.24 Modo de control del motro Rango: 0～2 0 

 0: V/F control 

Si necesitamos iniciar la aplicación del ventilador y la bomba de agua, o si el 

inversor debe manejar uno más de los motores de AC, elija el modo de control V / 

F, cuando partes de las máquinas síncronas, también podemos elegir el control V / 

F. 

1: Control de vector sin velocidad 1 

 (Comparando con el control de vector de velocidad 2, el modo es más 

adecuado para controlar el motor de inducción por debajo de 160 kW, apoyando el 

control de velocidad y control de torque ) El modo de funcionamiento a velocidad 

baja de vector del sensor , principalmente utilizado para control de velocidad, 

Control de torque en el sitio que requiere un alto rendimiento de control. Para 

obtener un mejor rendimiento de control, debemos configurar el grupo de 

parámetros del motor F15 de acuerdo con los datos de la placa del motor y realizar 

el autoaprendizaje de parámetros del motor. Un VFD solo puede accionar un motor 

en el modo de control vectorial, y la potencia de VFD debe coincidir con el motor, 

normalmente una clase menor o mayor de la potencia VFD en el motor está 

permitidas. 

2: Con control de vector del sensor de velocidad (soporte del control de 

velocidad y par) Cuando elija el modo de control de vector de lazo cerrado, el motor 

AC debe instalarse con un ecoder, y el inversor debe instalarse con el mismo tipo 

de encoder. Se puede utilizar un control de velocidad de alta precisión y una 

aplicación de control de torque . Un solo inversor solo puede accionar un motor de 

AC, como una máquina de fabricación de papel, grúas y elevadores. Cuando se 

utiliza el control de bucle cerrado, incluido el parámetro de configuración del motor 

(grupo F15), también debemos configurar el grupo de parámetros del encoder (F16) 

La máquina tipo P sólo soporta el  control V / F. 
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y el parámetro Puerto extendido (F00.19). 

F00.25 Monitorear la selección del 

parámetro 2 
Rango: 0～65 4 

Cuando el usuario elige el teclado SD-LED4-D, en el modo de monitoreo podemos 

usar el parámetro F00.25 para modificar el contenido de monitoreo de la pantalla 
digital del teclado (LED2). Cuando el usuario elige el teclado SD-LCD1 o SD-

LCD2, en el modo de monitoreo podemos usar el parámetro F00.25 para cambiar el 

contenido de monitoreo del LED a continuación. 

Para controlar el contenido del parámetro F00.25, consulte la descripción de F00.01 

F00.26 Ajuste de voltaje de barra de 

bus 
Rango: 0.900～1.100 1.000 

Podemos usar este parámetro para ajustar el voltaje de la barra de bus. 

 Para hacer que la tensión del bus inversor sea acorde a las cifras exactas. 

F00.27 Copia de parámetros y selección 

de idioma. 

Rango: Unidad: 0~2 
Decena: 0~3 

00 

Unidad: selección del leguaje. (solo valido para teclado LCD) 

0: Chino 

1: ingles  

2: Reservados 

Decena: carga y descarga de parámetros (válido para LCD y potenciómetro digital) 

0: No action 

1: Carga de parámetros 

2: Carga de parámetros 1 (sin parámetro de motor) 

3: Carga del parámetro 2 (con el parámetro del motor) 

Cuando todos los motores conectados al inversor son del mismo tipo en un sistema, 

podemos usar la descarga de parámetros 1. De lo contrario, use la descarga de 

parámetros 2. 

7.2  Grupo de parámetros de ejecución básicos: F01 

F01.00 
Selección de canal de 
entrada de frecuencia 
principal 

Rango: 0～14 0 

Un total de 15 tipos de canales de entrada para la selección del canal principal de 
entrada frecuencia del variador, entre 11 y 14 son canales de reserva, actualmente 

no hay ninguna función correspondiente. 

   0: Operación de configuración digital del teclado. Cuando el valor inicial de la 

frecuencia principal es F01.01: modifique el parámetro F01.01 para cambiar la 

frecuencia principal con el teclado de operación: o con el botón                      , para 
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modificar el valor de F01.01. 

1: Configuración analógica AI1. Frecuencia principal confirmada por el voltaje / 

corriente analógico AI1, rango de entrada: 0 ~ 10V (lado V de selección del cable 

de puente AI1) o 4 ~ 20mA (lado A de selección del cable de puente AI1). 

2: Configuración analógica AI2. Frecuencia principal confirmada por el voltaje / 

corriente analógico AI2, Rango de entrada: -10 ~ 10V (lado V de selección del cable 

de puente AI2) o 4 ~ 20mA (lado A de selección del cable de puente AI2). 

3: Configuración de ajuste UP / DOWN. Cuando el valor inicial de la frecuencia 

principal es el parámetro F01.01, a través de la función ARRIBA / DEBAJO de la 

terminal se configura la frecuencia principal. La Configuración de la función de la 

terminal es 16 (aumento de frecuencia progresivamente (UP)) o 17 (control de 

disminución de frecuencia progresivamente (DOWN)). 

4: Comunicación (Dirección de comunicación: 1E01). Frecuencia principal 

proporcionada por el modo de comunicación. 

5: Configuración analógica EAI1. Cuando la extensión de entrada analógica EAI1 

es válida, la frecuencia principal está confirmada por la tensión / corriente analógica 

EAI1, Rango de entrada: -10 ~ 10V (lado V de selección de cable de puente EAI1) 

o 4 ~ 20mA (Selección de cable de puente EAI1 aparte). Selección de tarjeta de

extensión necesaria para utilizar esta función de configuración.

6: Configuración analógica EAI2. Cuando la extensión de la entrada analógica

EAI2 es válida, la configuración de frecuencia principal es por la tensión / corriente

analógica de EAI2, entrada Rango: -10 ~ 10V (lado V de selección de cable de

puente EAI2) o 4 ~ 20mA (lado A de selección de cable de puente EAI2). Selección

de tarjeta de extensión necesaria para utilizar esta función de configuración.

7: Configuración de pulsos de alta velocidad. Configuración de frecuencia

principal por señal de la terminal pulso (solo entrada X8), especificación de pulso

de entrada: Rango de voltaje 15 ~ 30V; Rango de frecuencia 0.00 ~ 50.00KHz.

8: Configuración por terminal de pulso. La configuración de frecuencia principal

será por la señal de ancho de pulso en la terminal (solo entrada X8), especificación

del pulso de entrada: Rango de voltaje 15 ~ 30V; rango del ancho de pulso 0.1 ~

999.9ms. 

  9: Configuración de la terminal de encoder. Configuración de la frecuencia 

 principal mediante el impulso del encoder (solo por X1 y X2) y velocidad de 

 frecuencia establecida por el parámetro F08.30. 

10～14: Reservados  
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Nota 

F01.01 
Configuración digital 
de la frecuencia 
principal 

Rango:0.00Hz~limite 
de fecuencia superior 

60.00Hz 

Cuando F01.00 = 0,3 o 4, F01.01 es el valor inicial de la frecuencia principal. 

F01.02 
 Control digital de la 
frecuencia principal Rango: 00～11 00 

Unidad: configuración de recerva de apagado  

0: desconexión de la frecuencia principal revervada. Cuando el canal de 

frecuencia principal es válido, se apaga el estado de ejecución, la corriente de la 

frecuencia principal de la frecuencia de ejecución se registra en el parámetro 
F01.01. 

1: Desconexión de la frecuencia principal no revervada. 

Decena: detener la configuración de la reserva 

0: Detener la retención de frecuencia principal.  

Cuando el canal de frecuencia principal es válido, la frecuencia de ejecución  

se registra después de la detención. 

1: Detener la recuperación de frecuencia principal F01.01. El grabado de 

configuración de la frecuencia principal se registrada en el software en el valor 

del parámetro F01.01 después de la detención. 

 Led de centenas: Dimensión de la frecuencia de preajuste de la comunicación. 
 (Es válido tanto para el preajuste de la comunicación de frecuencia principal 

 como la del esclavo)  

0: Preajuste del modo de frecuencia absoluta (el preajuste 5000 representa 

! 

El codificador del terminal del extracto proporciona (F01.00 = 9), el 

canal principal y auxiliar no se puede configurar en la misma fuente 

de frecuencia: si son iguales: entonces el panel estaría iluminado 

(ALM) y la pantalla A-51. 

El control analógico es positivo y el control de polaridad negativo, 

previo al comando de dirección del control cuando la frecuencia 

principal es AI2, EAI1, EAI2 y la configuración es de -10 ~ 10V, la 

confirmación del funcionamiento esta confirmada por la señal de 

polaridad analóga, cuando el PID es válido, la dirección de la 

funcionamiento está confirmada por la polaridad del error PID y el 

parámetro F11.21 completamente. 
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50.00Hz). 
1: El prestablecido 10000 representa la frecuencia superior limitada (F01.11). 

Nota 

F01.03 
Selección del canal de 
entrada de frecuencia 
auxiliar 

Rango: 0～20 20 

El VFD auxiliar proporciona un canal de entrada de frecuencia con 21 canales de 

entrada para la selección, para ellos 11 ~ 20 son canales reservados, y actualmente 

no hay una función relevante: 

0: Configuración digital del funcionamiento del teclado. Cuando la 

configuración de frecuencia auxiliar es el valor inicial del parámetro F01.04, 

modifique el parámetro F01.04 para cambiar la frecuencia de configuración 

auxiliar o con el botón,                       modifique el valor del parámetro F01.04 

1: Configuración analógica AI1. Configuración de frecuencia auxiliar confirmada 

por la tensión / corriente analógica AI1, Rango de entrada: 0 ~ 10V (lado V de 

selección del cable puente AI1) o 4 ~ 20mA (lado A del cable puente AI1). 

2: Configuración analógica AI2. Configuración de frecuencia auxiliar por la 

tensión / corriente analógica AI2, Rango de entrada: -10 ~ 10V (lado V de selección 

de cable de puente AI2) o 4 ~ 20mA (lado A de selección de cable de puente AI2). 

3: Configuración de ajuste UP / DOWN del terminal. El valor inicial de la 

frecuencia auxiliar es el parámetro F01.04, a través de la función ARRIBA / 

ABAJO del terminal para ajustar la frecuencia de ajuste auxiliar. 

4: Ajuste de comunicación (Dirección de comunicación: 1E01). El valor inicial 

de la frecuencia auxiliar es por F01.04, que se determinará mediante F05.00 de la 

configuración de comunicación. 

5: Configuración analógica EAI1. Cuando la extensión de la entrada analógica 

EAI1 esta válida, la configuración de la frecuencia auxiliar está confirmada por la 

Sólo cuando el parámetro F01.00 = 0, 3, 4, puede ser válido, después de que la 

función de falla de alimentación o de detención de almacenamiento sean 

válidas, primero detenga la máquina, esto también puede servir. 
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tensión / corriente analógica de EAI1, Rango de entrada: -10 ~ 10V (lado V de la 

selección del cable de puente EAI1) o 4 ~ 20mA (lado A de la selección del cable 

de puente EAI1). 

6: Configuración analógica EAI2. Cuando la entrada analógica de extensión EAI2 

es válida, la configuración de la frecuencia auxiliar se confirma por la tensión / 

corriente analógica EAI2, Rango de entrada: -10 ~ 10V (lado V de selección del 

cable de puente EAI2) o 4 ~ 20mA (lado A de selección del cable de puente EAI2). 

7: Configuración por pulsos de alta velocidad. Configuración de frecuencia 

auxiliar por señal de frecuencia de la terminal de pulso (solo entrada X8), 

especificación de pulso de entrada: voltaje Rango 5 ~ 30V; Rango de frecuencia 
0.00 ~ 50.00 KHz. 

8: Configuración del ancho del pulso. Configuración de frecuencia auxiliar por 

señal de ancho de pulso de la terminal de pulsos (solo entrada X8), especificación 

de pulso de entrada: voltaje Rango 15 ~ 30V; rango de ancho de pulsos 0.1 ~ 

999.9ms. 

9: Terminal de encoder. Configuración de frecuencia auxiliar por el impulso del 
ecoder (solo entradas X3 o X4), 0.01Hz es una precisión de ajuste fija. 

10: Reservados. 

11: Proceso de configuración de PID. A través de la configuración de frecuencia 
principal y la configuración de frecuencia auxiliar, se puede realizar un PID con 

control de avance, lo que puede hacer que el sistema se establezca rápidamente. 

Generalmente, se utiliza en la escena del proceso de control de bucle cerrado, como 

control de bucle cerrado de presión constante, control de tensión constante en bucle 
cerrado, etc. 

 12～20: Reservados 

 Nota 

El control analógico es positivo y el control de polaridad negativo, 

previo al comando de dirección del control: cuando la frecuencia 

principal es AI2, EAI1, EAI2 y la configuración es de -10 ~ 10V, la 

dirección de ejecución está confirmada completamente por la señal de 

polaridad analógica. 



7 Especificación de las funciones a detalle 

F01.04 
Configuración digital de la 
frecuencia auxiliar. 

Rango: 0.00Hz~límite 

superior 
0.00Hz 

Cuando F01.03 = 0, 3 o 4, F01.04 es el valor de frecuencia inicial de la frecuencia 

auxiliar. 

F01.05 
Control digital de 

frecuencia auxiliar. Rango: 00～11 11 

Unidad: Apagar la configuración de reserva. 

0: Reserva de desconexión de frecuencia auxiliar. Cuando el canal de 

frecuencia es válido y válido en el modo de funcionamiento, la frecuencia de 

configuración auxiliar actual se reserva en el parámetro F01.04. 

1: Desconexión de frecuencia auxiliar sin reserva. 

Decena: detener la configuración de la reserva 

0: Detener la retención de frecuencia auxiliar. Cuando el suministro de canales 

de frecuencia auxiliar es válido, registrar la frecuencia de ejecución actual solo 

después de la detención. 

1: Parar el parámetro de recuperación de frecuencia auxiliar F01.04. La 

frecuencia de configuración auxiliar en la grabación del software recupera el 
valor del parámetro F01.04 después de la detención. 

F01.06 
Configuración del cálculo 

principal y auxiliar Rango: 0～8 0 

! 
Excepto el encoder de la terminal (F01.03 = 9), el canal de suministro 

principal y auxiliar no pueden configurarse en la misma fuente de 

frecuencia, cuando son iguales,  la luz del panel prendera  (ALM) y la 

pantalla  mostrara A-51 

Solo cuando F01.03 = 0, 3, 4 es válido. 

Nota 
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Este parámetro es seleccionar el canal de suministro de frecuencia: y através del 

complejo de la fuente de frecuencia principal y la fuente de frecuencia auxiliar 
para lograr el suministro de frecuencia. 

0: Frecuencia principal. La frecuencia actual es la frecuencia principal corriente. 

1: Frecuencia auxiliar. La frecuencia actual es la frecuencia auxiliar. 

2: Mas polaridad opuesta a la frecuencia compleja y principal, la frecuencia 

compleja es cero). 

3: Menos (polaridad opuesta a la frecuencia compleja y auxiliar, la frecuencia 

compleja es cero). 

4: Multiplicación (polaridad opuesta a la frecuencia principal y auxiliar: la 

frecuencia compleja es cero). 

5: Máx (la frecuencia máxima del valor absoluto principal y auxiliar). 

6: Mín (la frecuencia mínima del valor absoluto principal y auxiliar). 

7: Selección del valor cero (el auxiliar no es negativo, la frecuencia principal es 

anterior; el auxiliar es negativo, la frecuencia compleja es cero) 

8: Frecuencia principal × frecuencia auxilia×2/F01.11. (La polaridad opuesta 

a la frecuencia compleja y la frecuencia auxiliar es cero, se puede realizar un buen 

tuning basada en la frecuencia principal). 

Note 

F01.07 
Coeficiente de frecuencia 
auxiliar Rango : 0.00～10.00 1.00 

El parámetro F01.07 puede ajustar la ganancia de frecuencia de suministro auxiliar. 

F01.08 
Coeficiente tras complejo de 
frecuencia principal y 
auxiliar. 

Rango: 0.00～10.00 1.00 

Este parámetro es para configurar la frecuencia de manera flexible y calcula la 

ganancia de la frecuencia de configuración compleja por frecuencia principal y 

auxiliar. 

1. La polaridad inicial de la frecuencia principal y auxiliar no puede

cambiar después de la operación principal y auxiliar.

2. Cuando los canales de frecuencia principal y auxiliar son valores

complejos y ambos están configurados para el apagado reservado:

los parámetros F01.01 y F01.04 reservados por separado la parte

modificada de la frecuencia principal y la frecuencia auxiliar en la

frecuencia compleja, cuando se apaga.
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F01.09 Selección del rango de 

frecuencia auxiliar 
Rango: 0, 1 0 

0: Límite relativo alto de Frecuencia. Configuración de frecuencia auxiliar 

Rango: 0.00Hz ~ frecuencia límite alta × F01.10. 

1: Frecuencia principal relativa. Configuración de frecuencia auxiliar Rango: 

0,00Hz ~ frecuencia principal × F01.10. 

F01.10 
Alcance de la fuente de 

frecuencia auxilir Rango: 0.00～1.00 1.00 

Este parámetro coopera con F01.09 define el alcance de la frecuencia de 

suministro auxiliar. El valor límite alto del suministro auxiliar de frecuencia está 

restringido por la frecuencia seleccionada por el parámetro F01.09 a través del 

parámetro F01.10 cálculo de ganancia. 

F01.11 Límite superior de 

frecuencia 

    Rango: Límite inferior de 

frecuencia～600.00Hz 
60.00Hz 

La frecuencia de configuración máxima de este parámetro de todos los modos de 

funcionamiento debe modificarse cuidadosamente de acuerdo con los detalles de 

la placa de identificación del motor. 

F01.12 Límite de frecuencia 

inferior 

Rango: 0.00Hz~limite de 
frecuencia superior 0.40Hz 

F01.13 Límite inferiro de 

frecuencia en modod 

de ejecución 
Rango : 0～3 2 

F01.14 
Frecuencia de 

hysteresis para dormir 
Rango: 0.01Hz~limite 
superior de frecuencia 0.01Hz 

0: Como límite inferior de frecuencia de trabajo. 

1: Como ajuste de frecuencia de ejecución.  

2: Como frecuencia 0 al ejecutar. 

3: Suspensión: PWM sincronizado en el modo de suspensión. 

Cuando la frecuencia de configuración real es inferior a la límite inferior de 

frecuencia, la selección del modo de funcionamiento con  limite inferior de 

frecuencia 0, luego el accionamiento funciona a una frecuencia límite baja; 

selección de modo de funcionamiento de frecuencia de límite bajo 1, el controlador 

funciona continuamente de acuerdo con la configuración de la frecuencia; la 
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selección de modo de ejecución de frecuencia de límite bajo 2, controla la 

frecuencia de salida continuamente baja y funciona a frecuencia cero; la selección 

de modo 3 de frecuencia límite baja, cronometra inmediatamente la salida y la 

frecuencia de visualización disminuye lentamente a cero, cuando se proporciona un 

valor por encima de la frecuencia límite baja, se reinicia el variador para acelerar la 

ejecución desde 0Hz para proporcionar un valor posterior a través de F01.14 bucle 

estancado. 

F01.15 Comando de selección del canal 

de ejecución 
Rango: 0～2 0 

0: Ejecución por operación del teclado. Arranque y paro 

1: Ejecución por terminal de control. La terminal X1 es para giro a la derecga 

(FWD), X2 es para reversa (REV) durante la configuración de funciónes X1 ~ X8. 

Otro terminal también puede considerarse como terminal de entrada / rev. 

 2: Comando de ejecución por comunicación. Arranque y paro por modod de 

comunicación. 

Cuando F01.13 = 3: este parámetro puede finalizar la función de 

suspensión para lograr una ejecución de ahorro de energía y evitar 

que la unidad arranque con frecuencia en el valor de umbral a 

través del ancho de la diferencia de retorno. 

1. La unidad puede cambiar el canal de comando de ejecución a

través del interruptor de la tecla multifunción, el canal de

comando del terminal en detener y ejecutar, modifique

cuidadosamente el canal de comando después de confirmar en
el sitio el permiso para ejecutar la modificación del canal de

comando. Después de la modificación del canal de comando:

configuración del botón del teclado válida o no por el parámetro

F00.15
2. Después de la modificación del canal de comando de marcha, el

canal de frecuencia se puede definir mediante el parámetro

F18.00, F18.01, F18.02 ó definido mediante el parámetro

F01.00, F01.03, F01.06 y el terminal de función.

Nota 

Nota 



7 Especificación de las funciones a detalle 

F01.16 Selección de dirección 

de ejecución 

Rango: Unidad: 0,1 

 Decena: 0~2 

 Centena: 0、1 

 Millar: 0、1 

1000 

Unidad: Configuración de for/rev por teclado (solo valido con el comando del 

teclado) 

0: Forward (hacia adelante). 

1: Reversa. 

Decena: for/rev proivido (adecuado para todos los canales de comando, no incluye 

función de avance lento) 

0: For/rev disponible. 

1: Reverse no disponible (Modo alto para detener, imponiendo sobre la 

reversa).  

2: Forward no disponible (imposing on forward, stop as the halt mode). 

Centena: direccion marcha atrás (Solo válido para teclado y canal de 

comunicación.) 

  0: Inválida 

1: Válida. Puede lograr el ajuste de la dirección de funcionamiento del motor sin 

ajustar la secuencia de cableado UVW. 

Nota: En las condiciones en que se realiza el control de velocidad de varias 
secciones mediante el PLC o el terminal, si las decenas de F10.01 a F10.15 son 

iguales a 0 o 1, la dirección de funcionamiento del motor no se ve afectada por 

este parámetro. 

Millar: Terminal multi-sección tiempo de control de la velocidad de aceleración y 

desaceleración.  

0: Respectivamente, correspondiente a la aceleración y desaceleración 1 a 15. 

1: Determinado por F01.17 y F01.18. 

F01.18 Tiempo de 

desaceleración 1 
Rango:1～60000 Depend del tipo 

El tiempo de aceleración es de la frecuencia cero al límite superior de frecuencia , 

el tiempo de desaceleración es el intervalo de desaceleración del límite superior de 
frecuencia a frecuencia cero. La unidad definida por F01.19. Ejemplo: F01.17 = 

100, F01.19 = 1, el tiempo de aceleración 1 es 10.0 segundos. 

F01.17 Tiempo aceleración 1 Range: 1～60000 Depend del tipo 

129



130 

7 Descripción de las funciones a detalle 

Nota 

F01.19 Unidad de tiempo de aceleración 

y desaceleración 
Rango: 0～2 1 

Esta función puede definir la unidad de tiempo de aceleración y deceleración. 

0:0.01s 1:0.1s 2:1s 

F01.20 Modo de selección de aceleración y 

desaceleración 

Rango: 0, 1 0 

0: Modo line acc/dece. La frecuencia de salida aumenta o disminuye a medida 

de la pendiente constante, como en la fig.7-1. 

1: Modo de curva S acc/dece. Aumento o disminución de la frecuencia de 

salida según la curva S: según fig.7-2. 

Fig. 7-1 Línea de aceleración / desaceleraciónFig. 7-2 Curva S de aceler y desaceleración

1. El variador de la serie SD define 15 tiempos de aceleración y

desaceleración, sólo el tiempo de aceleración y desaceleración 1

definido aquí, aceleración y desaceleración 2 ~ 15 definidos en el

parámetro F04.16 ~ F04.43.

2. Aceleración y desaceleración 1 ~ 15 seleccione la unidad de tiempo

a través del parámetro F1.19, la unidad de fábrica es de 0.1

segundos.

1. La función es válida para todas las aceleraciones y desaceleraciones

Except para el arranque lento.

2. Aconsejado seleccionar 0.1s como la unidad de tiempo.



7 Especificación de las funciones a detalle 

F01.21 
Segmento de tiempo del 
inicio de aceleración de 
curva S. 

Rango: 10.0%～50.0% 20.0% 

F01.22 
Segmento de tiempo de 
aceleración superior de la 
curva s 

Rango: 10.0%～70.0% 60.0% 

F01.23 
Tiempo de segmento de 
iniciación de desaceleración 
de curva S 

Rango: 10.0%～50.0% 20.0% 

F01.24 
Segmento de tiempo de 
desaceleración de la 
curva s 

Rango: 10.0%～70.0% 60.0% 

F01.21 ~ F01.24 seleccione el modo de aceleración y desaceleración de la curva S 

(F01.20 ＝ 1) válido solo en aceleración y deceleración, y F01.21 + F01.22≤90%, 

F01.23 + F01.24≤90%. 

La curva S comienza el intervalo de tiempo como en fig.7-2③, la frecuencia de 

salida cambió la pendiente aumenta lentamente desde cero. 

Intervalo de tiempo de la curva superior s fig.7-2②, La pendiente de la frecuencia 

de salida modificada es constante. La curva S termina en el tiempo de intervalo fig. 

7-2

①, La frecuencia de salida cambia la pendiente disminuye lentamente a cero

Nota 

F01.25 Frecuencia de jog con 

teclado 

Rango:0.00Hz~limite 
superior de frecuencia 

5.00Hz 

F01.26 Frecuencia de jog con 

terminal 

Rango:0.00Hz~limite 
superior de 
frecuencia 

5.00Hz 

F01.27 intervalo de tiempo de jog Rango: 0.0～100.0s 0.0s 

F01.28 Tiempo de aceleración del 

jog 
Rango: 0.1～6000.0s 20.0s 

F01.29 Tiempo de desaceleración del 

jog 
Rango: 0.1～6000.0s 20.0s 

El modo S curva acc / dece es adecuado para el arranque y parada 

del ascensor, la cinta transportadora, el transporte y la carga de 

transferencia, etc. 
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F01.25, F1.26 Define la frecuencia de jog por teclado y jog por terminal, cuando 

jog: acelera como la frecuencia cero, y no se ve afectada por el modo de inicio 

definido por el parámetro F02.00. Cuando revoque el comando jog, para como el 

modo de configuración, cuando ingrese otro comando durante la desaceleración, 

acelere o desacelere segun la frecuencia actual.F1.27 Cuando el comando de jog es 

invalido , El comando de reinicio del tiempo es más corto que el intervalo de tiempo, 

el comando de jog es ignorado aquí. 

F1.28, F1.29 define el tiempo de aceleración y desaceleración del jog, la unidad 

fija es 1s. 

7.2 Parámetros de función grupo básico: F01 

F02.00 Modo de inico de trabajo Rango: 0～2 0 

0: Inicio desde el inicio de la frecuencia. Después de recibir el comando de inicio 

configurando el tiempo de retardo F02.01, el inversor se inicia después de 

configurar la frecuencia de inicio F02.02 y la duración de la frecuencia de inicio 

F02.03. 

1: Primero frene, y luego comience desde la frecuencia de arranque. Primero 

frene con freno de corriente  DC y luego desde el tiempo (F02.04, F02.05), y luego 

comience después de configurar la frecuencia de inicio y la duración cpn la 

frecuencia de inicio establecida en F02.03. 

2: Inicio de seguimiento de velocidad. Este modo puede soportado todo el 

modelo de control de motor. 

Note 

1. Modo de puesta en marcha 0: se sugiere utilizar el modo de puesta en marcha 

0 para aplicaciones de propósito general y para el motor síncrono de accionamiento 

general. 

2.Modo de arranque 1: adecuado para una pequeña carga de inercia, por ejemplo, 

el avance y el retroceso se producen cuando el motor no está accionado. 

 3. Modo de inicio 2: adecuado para el inicio de una gran carga de inercia antes de 

detenerse de manera estable. Generalmente, este modo se usa cuando se reinicia 

después de un corte de energía, una auto recuperación de fallas y otras funciones. 

Los siguientes puntos deben notarse cuando se utiliza este modo de Inicio: 

3.1 Cuando el inversor se detenga libremente, reinicie el inversor después de 

unos segundos. Si se produce un fallo de sobrecorriente al iniciar, extienda el 

tiempo F02.08. 

3.2 No modifique la frecuencia establecida cuando el inversor se inicia en el

proceso de desaceleración.

4. Cuando el modelo de torque es válido, sugerimos usar el modo de inicio 

2.



7 Especificación de las funciones a detalle 

F02.01 Inicio del tiempo de espera Rango: 0.0～60.0s 0.0s 

El tiempo de retardo de inicio se refiere al tiempo de espera antes de que el variador 

arranque después de recibir el comando en ejecución.  

F02.02 Frecuencia de arranque Rango: 0.0～10.00Hz 0.00Hz 

F02.03 Tiempo de duración de la 

frecuencia inicial 
Rango: 0.0～60.0s 0.0s 

La frecuencia de inicio se refiere a la frecuencia inicial cuando se arranca el 
variador, como se muestra en la Fig. 7-3 fs; el tiempo de mantenimiento de la 

frecuencia de inicio se refiere al tiempo de funcionamiento consecutivo durante 

el cual el inversor funciona a la frecuencia de inicio, como se muestra en la Fig. 
7-3 t1.

fmax

fs 
Inicio de frecuencia. 

1  

Fig. 7-Frecuencia de inicio y hora de inicio 

Nota 

F02.04 
Corriente del freno DC 
cuando esta estatico 

Rango: 0.0 ~ 100.0% 

(Convertidor tipo G de 
corriente nominal) 

30.0% 

F02.05 
Tiempo de freno DC cuando 
esta estático Rango: 0.0～30.0s 0.0s 

Cuando F02.00 = 1, F02.04, F02.05 válido, y el modo de parada es de desaceleración, 

como en Fig. 7-4. 

La frecuencia de inicio no está limitada por el límite inferior de 

frecuencia. 

t Tiempo de inicio 

Tiempo 
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7 Descripción de las funciones a detalle 

 

Fig. 7-4 Descripción 1 modo de arranque 

Voltaje de salida 

(valor válido) 

Tiempo 

Tiempo 

Comando de arranque 

Tiempo del freno DC 

Cantidad 

del freno 

DC 

Frecuencia de salida 



7 Especificación de las funciones a detalle 

F02.06 
Selección de frecuencia del 
segidor de velosidad a la 
ejecución 

Rango: 0～2 
2 

0: Selección de frecuencia actual. 

1: Frecuencia de funcionamiento antes de apagar. 

2: Inicio de frecuencia del segidor auxiliar de velocidad. 

Seleccione la frecuencia cerrada a la frecuencia de funcionamiento actual del motor 

para rastrear la velocidad de giro actual del motor. Por ejemplo, cuando la 

frecuencia de funcionamiento actual está cerrada a la frecuencia de configuración 

actual  seleccione 0 y comience a buscar desde la frecuencia de configuración 

actual. 

F02.07 Seguidor auxiliar de 

velocidad frecuencia de 
ejecución 

Rango:0.00Hz~limite 
superior de frecuencia 

30.00Hz 

Este parámetro es definido cuando es seleccionado un 2 en  el parámetro F02.06, 

comienza la búsqueda de frecuencia cuando comieza a girar. 

F02.08 Inicio del tiempo de espera 

del segidor de velocidad 
Rango: 0.00～10.00s 0.10s 

Cuando se selecciona 2 en F02.00, si el variador comprueba que el comando en 

ejecución es válido, se busca la velocidad de rotación después del tiempo definido 

en F2.08. 

F02.09 
Coeficiente de control actual 
del seguidor de velocidad Rango: 1～20 2 

Este parámetro define la velocidad del seguimiento del proceso actual de búsqueda, 

cuanto mayor sea el valor, más rápido podrá realizar el seguimiento. 

F02.10 
Velocidad de tiempo 
en buscar el seguidor 
de velocidad 

Rango: 0.1～30.0 
4.00 

Este parámetro se puede modificar para mejorar el tiempo de seguimiento de la 

velocidad. 

En el control SVC, la unidad mínima de seguimiento de velocidad para el tiempo 

de velocidad de búsqueda es de 0,1 s 

En el control V / F, la unidad mínima de seguimiento de velocidad para el tiempo 

de velocidad de búsqueda es 1s. 
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  Nota

F02.11 Modo de paro Rango: 0～2 0 

0: Paro por desaceleración. Después de recibir el comando de parada, el 

variador reduce la frecuencia de salida gradualmente de acuerdo con el tiempo de 

deceleración establecido, el variador se detiene cuando la frecuencia es 0. 

1: Paro libre. Después de recibir el comando de parada, el variador detiene la 

salida inmediatamente, y la carga se detiene libremente según la inercia mecánica. 
2: Desaceleración + freno DC. Después de recibir el comando de parada, el 

variador reduce la frecuencia de salida gradualmente de acuerdo con el tiempo de 

deceleración establecido. Cuando alcanza la frecuencia de arranque de F02.14 del 

paro por freno, después F02.15 define el tiempo de espera del frenado del DC, el 

variador inicia el frenado de DC, como se muestra Fig. 7-5. 

F02.12 Mantener la frecuencia de 

desaceleración al paro 
Rango: 0.00Hz～limite 

superior de frecuencia 
0.00Hz 

F02.13 
Tiempo a mantener la 
frecuencia de desaceleración 
al paro 

Rango: 0.00～10.00s 0.00s 

Los parámetros F02.12 y F02.13 definen la función de retención de paro por 

desaceleración del variador. Cuando la frecuencia alcanza el valor establecido de 

F02.12 en desaceleración, detiene la desaceleración, mantiene el tiempo establecido 

de F02.13 y entra en estado de desaceleración. Este parámetro solo es válido para 

el modo de alto en 0. 

F02.14 Frecuencia de inicio del 

freno DC Rango: 0.00～15.00Hz 0.50Hz 

F02.15 
Tiempo de espera del freno 
DC Rango:0.00～30.00s 0.00s 

F02.16 Corriente del freno DC 
Rango: 0.0～100.0% 
（G type machine rated 
current） 

0.0% 

F02.17 Tiempo del freno DC Rango: 0.0～30.0s 0.0s 

F02.18 
Paro auxiliar de 
corriente del freno 

Rango: 0.0～100.0% 
（G type machine rated 
current） 

0.0% 

1. 1. El parámetro F02.09 solo puede iniciarse en el variador de

velocidad, el arranque es válido.

2. 2. El parámetro F02.10 se puede usar tanto para el modelo V / F

como para el modelo SVC.

3.
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F02.19 Tiempo auxiliar de freno Rango: 0.0～100.0s 0.0s 

El parámetro F02.14 ~ F02.19 define la entrada de corriente y duración al motor 

en el estado en frenado DC. Si el parámetro F02.17, F02.19 o F02.14 es 0.0s, 

entonces no hay proceso de frenado DC. 

El freno auxiliar de DC significa que, cuando el inversor se detiene, el freno DC 

ha finalizado, otorgue la segunda etapa de frenado DC. El rol en algunas 

circunstancias especiales requiere un frenado rápido, y durante mucho tiempo en 

el estado de frenado DC, pero el motor se calentará en algunas circunstancias.

Fig. 7-5 Desaceleración detenida + Freno DC 

F02.20 Forward/reverse tiempo de zona 

muerta 
Rango:0.0～3600.0s 0.0s 

F02.21 Forward/reverse cambio de modo Rango: 0, 1 0 

0: Conmutación por encima de cero. 

1: Sobre el cambio de frecuencia inicial. 
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El tiempo de la zona muerta de avance / retroceso se refiere al proceso en el cual el 

inversor opera de adelante a atrás o de atrás a adelante. Una vez que la frecuencia 

de salida alcanza la frecuencia definida en el modo de conmutación, ingresando en 

el tiempo de transición, como se muestra en la Fig. 7-6 t1, dentro del tiempo de 

transición t1, la frecuencia de salida es 0Hz 

Fig. 7-6 Tiempo muerto en la posición hacia adelante /reversa 

Salida 

Tiempo 
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F02.22 
Selección del 
consumo energético 
del freno 

Rango: 0～2 0 

0: Sin consumo de energía de frenado. 

1: Consumo de energía frenado 1 (no frenar mientras se detiene). 

2: Consumo de energía de frenado 2 (frenando mientras se detiene). 

 Esta opción puede evitar fallas de sobretensión causadas por un alto voltaje de 

 la barra de distribución durante el proceso de detención.

    Nota 

F02.23 
Consumo de voltaje 
de frenado 

Rango:100.0~145.0% 
(rango del voltaje de la barra 
de bus) 

125.0% 

F02.24 
Rango de consumo 

energético de 
frenado 

Rango:0.0～100.0% 
100.0% 

La función de consumo energético de frenado solo es válida para la unidad de freno 

incorporada. F02.23 define el valor de umbral de voltaje de la barra de bus de 

frenado de consumo de energía, el parámetro F02.24 ajusta la unidad de frenado de 

relación de trabajo. Cuanto mayor es la tasa de uso del freno, mayor es la relación 

de trabajo de la unidad de freno y más evidente es el efecto del freno, pero cuando 

la fluctuación de la barra de bus del proceso del freno es más aparente, el usuario 

debe seleccionar el parámetro adecuado en función de la resistencia de freno y La 

potencia de freno 

Cuando F02.25> 1, el tiempo de cifrado es válido. Cuando el tiempo de ejecución 

(F05.38) excede el tiempo definido por F02.25, el inversor se detendrá y el teclado 

mostrará A-53, el inversor solo podrá volver a comenzar después de descodificar. 

F02.26 
Rango:95%~115% (sólo 
cuando F00.24=1 sea 
válido) 

1% 

Debajo del campo-debilitamiento (solo cuando F00.24 = 1 válido), aumente 

adecuadamente este parámetro para disminuir la corriente de salida, mientras que 

un valor del parámetro demasiado grande aumentará la onda armónica de la 

corriente de salida.

Configure correctamente el parámetro de función de acuerdo con 

la condición de uso real. De lo contrario, la función de control se 

verá afectada. Antes de iniciar esta función, asegúrese de que el 

inversor tenga incorporada la unidad de freno y la resistencia de 

freno. 

F02.25 Tiempo de sifrado Range:0～65535h 0 

Coeficiente de debugging
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7.3 Grupo de parámetros de control V/F: F03 

F03.00 Seleccionar curvaV/F Rango: 0～5 0 

0: Curva constante de torque. 

1: Disminución de la curva de torque 1. 

2: Disminución de la curva de torque 2. 

3: Disminución de la curva de torque 3. 

4: Ajuste de la curva V/F (La frecuencia y la tensión V / F no pueden ser 0 o 

el valor máx.). 

5: Control de separación V/F (el canal de voltaje es determinado por F18.22). 

El torque del motro, la fuente de alimentación del variador, el calentamiento por 

inducción pueden utilizar este método de control. 

Este código de función define el modo de configuración V / F flexible SD para 

satisfacer diferentes características de carga. Se pueden seleccionar 4 tipos de curvas 

fijas y una curva personalizada según la definición de F03.00. 

Cuando F3.00 = 0, la curva V / F es una característica de la curva de torque constante, 

como se muestra en la Fig. 7-7a curva 0. 

Cuando F03.00 = 1, la curva V / F es una característica de torque decreciente de 

potencia de orden de 2.0, como se muestra en la Fig. 7-7a curva 3. 

Cuando F03.00 = 2, la curva V / F es una característica de par decreciente de potencia 

de orden de 1.7, como se muestra en la figura 7-7a curva 2. 

Cuando F03.00 = 3, la curva V / F es una característica de par decreciente de potencia 

de orden de 1.2, como se muestra en la Fig. 7-7a curva 1. 

El usuario puede elegir el modo de funcionamiento de curva de 1, 2, 3 V / F según 

la característica de carga para lograr un mejor efecto de ahorro de energía cuando el 

inversor maneja la carga de torque decreciente, como el soplador y la bomba de 

agua, etc. 

Cuando F03.00 = 4, el usuario puede configurar la curva V / F configurando el 

parámetro F03.04 ~ F03.11. 

Como se muestra Fig. 7-7b, la curva V / F se puede definir libremente por 

configuracion (V1, F1), (V2, F2), (V3, F3), (V4, F4) para cumplir con el entorno 

de carga especial. 



7 Especificación de las funciones a detalle 

F03.01  Modo de torque boost Rango: 0, 1 0 

0: Manual boost. El parámetro F03.02 decide totalmente la tensión del torque 

boost, cuya característica es que la tensión de bus sea fija, pero la saturación 

magnética del motor se produce con frecuencia en la carga ligera. 

voltaje de 

boost  = 

F03.02 

100 

× rango de voltaje del motor 

1: Auto torque boost.  El voltaje de torque boost cambia cuando cambia la 

corriente del estator del motor, cuanto mayor es la corriente del estator, mayor es el 

el aumento voltaje de saturación magnética. 

Voltaje Boost  =
 F03.02 

×voltaje nominal de M× 

100 

Salida del corriente 

2×coriente nominal 

F03.02 Torque boost Rango: 0.0～12.0% 
Dependien

do del 
tipo 

F03.03 
Frecuencia de corte de 

refuerzo de par 

Rango:0.0~100.0% 

(frecuencia nominal del 
motor) 

100.0% 

Fig. A 7-7 Curva V/F  

Fig. B Curva V/F configuración 

del usuario 
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7 Descripción de las funciones a detalle 

Las características de torque nominal impuestas a la salida de voltaje pueden ser 

compensadas. 

Voltaje 

nominal del  

motor. 

Voltaje  

nominal del  

motor. 

Corte de 

frecuencia 

A. Desviación de la curva de torque   B. Curva del torque constante torqueboost

Fig. 7-8 Torque boost 

Fig. 7-8    Torque boost 

Nota 

F03.04 V/F valor de 

frecuencia 0 

Rango: 0.00～V/F frequency 

value1 
10.00Hz 

F03.05 V/F valor de voltaje 0 Rango:0.00～V/F voltage 

value1 
20.00% 

F03.06 V/F valor de 

frecuencia 1 

Rango: V/F frequency value 

0～V/F frequency value2 
20.00Hz 

F03.07 V/F valor de voltaje 1 Rango: V/F voltage value0～ 

V/F voltage value2 
40.00% 

F03.08 V/F valor de 

frecuencia 2 

Rango: V/F frequency value1～ 

V/F frequency value3 
25.00Hz 

1. F03.02 para aumentar el ajuste de torque a este parámetro puede

causar calentamiento del motor o protección contra sobrecorriente. 

2. Al conducir una máquina síncrona, se recomienda al usuario que

adopte un refuerzo de par manual y que ajuste la curva V / F de

acuerdo con el parámetro del motor y el uso al conducir un motor

síncrono.

Voltaje Boost Voltaje Boost 

Frecuencia nomial 
del motor 

Corte de 
frecuencia 
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F03.09 V/F valor de voltaje 2 Rango: V/F voltage value1～ 

V/F voltage value3 
50.00% 

F03.10 V/F valor de 

frecuencia 3 

Rango: V/F frequency value2～ 
upper limiting frequency 

40.00Hz 

F03.11 V/F valor de voltaje 3 Rango: V/F voltage value2～ 
100.00% (motor rated voltage) 

80.00% 

F03.04 ~ F03.11 define la curva V / F de múlti-pasos. Tenga en cuenta que se debe 

cumplir con la relación de 4 puntos de voltaje y frecuencia: V0 <V1 <V2 <V3, F0 

<F1 <F2 <F3, para obtener más información, consulte la Fig. 7-8b. 

Si el voltaje a baja frecuencia se configura demasiado alto, el sobrecalentamiento 

del motor o incluso el quemado excesivo pueden causar, la protección contra 

sobrecorriente puede ocurrir en el variador. 

F03.12 V/F factor de osilacion y 

suspensión 
Rango: 0～255 10 

Bajo el control V/F, este parámetro puede ser configurado apropiadamente para 

prevenir la vibración del motor. Cuando el variador opera sin carga a una baja 
frecuencia la potencia será mayor y la vibración también lo será.   Este parámetro 

puede ser incrementado para restringir la vibración del motor. Cuando la frecuencia 

es menor este parámetro puede ser ajustado para reducir la vibración.    
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7.5 F04: Grupo de parámetros auxiliares de arranque 

F04.00 Salto de frequencia 1 Rango: 0.00Hz～límite superior de 

frecuencia 
0.00Hz 

F04.01 Rango de salto de 

frequencia 1 

Rango: 0.00Hz～límite superior de 

frecuencia 
0.00Hz 

F04.02 Salto de frecuencia 2 Rango: 0.00Hz～límite superior de 

frecuencia 
0.00Hz 

F04.03 Rango del salto de 

frecuencia 2 

Rango: 0.00Hz～límite superior de 

frecuencia 
0.00Hz 

F04.04 Salto de frecuencia 3 Rango: 0.00Hz～limite superior de 

frecuencia 
0.00Hz 

F04.05 Rango del salto de 

frecuencia. 3 

Rango: 0.00Hz～límite superior de 

frecuencia. 
0.00Hz 

F04.00 ~ F04.05 está configurado para mantener la frecuencia de salida del 

variador lejos de la frecuencia de resonancia de la carga mecánica. La frecuencia 

de configuración del variador puede saltar alrededor de algún punto de frecuencia 

según el modo como se muestra en Fig. 7-9, se pueden definir 3 rangos de salto 

como máximo. 

Fig. 7-9 Rangos y saltos de frecuencia 

F04.06 Ganancia de frecuencia de 

deslizamiento 
Rango: 0.0～300.0% 0.0% 

F04.07 Límite de compensación de 

deslizamiento 
Rango: 0.0～250.0% 100.0% 

F04.08 Tiempo de compensación de 

deslizamiento 
Rango: 0.1～25.0s 2.0s 
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Esta función puede ajustar la frecuencia de salida correctamente a medida que la 

carga varía para compensar dinámicamente la frecuencia de deslizamiento del 

motor asíncrono, el modo de control de velocidad es el valor constante. Si actúa 

con la función automática de torque boost, se puede obtener una mejor 

característica del momento a baja velocidad. Como se muestra en la figura 7-10. 

Compensación de deslizamiento Rango = Límite de compensación de 

deslizamiento (F04.06) × Resbalón nominal. Resbalón clasificado = F15.03 × 60 

/ Np - F15.04.Np es la polaridad del motor  

Salida común 

150%  

100%  
Antes de compensación   Después de la compesación 

50% 

  Velocidad de giro del motor 

Fig. 7-10 Compensación del deslizamiento de frecuencia 

F04.09 Frecuencia portadora Rango: 0.5～16.0K 
Depende 
del tipo 

La frecuencia portadora afecta principalmente el ruido del motor y la pérdida de 

calor durante el funcionamiento. La relación entre la frecuencia portadora, el 

ruido del motor y la corriente de fuga es la siguiente: 

Cuando la frecuencia portadora sube (↑), se reduce el ruido del motor (↓), se 

aumenta la corriente de fuga del motor (↑) y se aumenta la interferencia (↑); 

Cuando la frecuencia portadora baja (↓), aumenta el ruido del motor (↑), 

disminuye la corriente de fuga del motor (↓) y disminuye la interferencia (↓). 

Cuando la temperatura ambiente es alta y la carga del motor es pesada, reduzca 

la frecuencia portadora correctamente para reducir la pérdida térmica al variador. 

Compensación de deslizamiento de 100% 
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Tabla 7-1. Relación de las frecuencias 

Modelo Max. Frecuencia 

portadora  

Factor predefinido  

0.4KW～1.5KW 16KHz 6KHz 

2.2KW～11KW 16KHz 5KHz 

15KW～55KW 8KHz 4KHz 

75～200KW 6KHz 2KHz 

220KW above 4KHz 2KHz 

Unidad: frecuencia portadora. Se ajusta automáticamente de acuerdo a la 

temperatura. 

0: Prohibido. 

1: Permitido. 

Los cambios de la frecuencia portadora están basados en la temperatura, lo que 

se refiere a la verificación de la temperatura del radiador es alta, reduce 

automáticamente la frecuencia portadora, a fin de reducir el aumento de la 

temperatura del variador. Cuando la temperatura del radiador es relativamente 

baja, la frecuencia portadora. Restaura gradualmente para establecer el valor. Esta 

función puede reducir la alarma de sobrecalentamiento del variador. 

Led de unidades: Modo límite de baja velocidad portadora de frecuencia.  

0: No hay límite. 

1: Límite. Límite la onda portadora a baja velocidad, mejorando el rendimiento 

de la estabilidad de la velocidad de rotación a baja velocidad. 

F04.10 Ajuste optimizado PWM 

Rango: Unidad : 0,1 
Decena: 0,1 
Centena : 0,1 
Millar : 0,1 

0010 

1. Para obtener una mejor característica de control, se sugiere que la

relación de máx. la frecuencia de funcionamiento entre la frecuencia

portadora y el variador no debe ser inferior a 36.

2. Existe un error en el valor actual mostrado cuando la frecuencia

portadora es pequeña.
Nota 
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Centena: Sistema de modulacion por onda portadora  

0: Modulación por 3 fases. 

1: Modulación de 2 fases y 3 fases. 

Millar: modulación asíncrona, modo de sincronización (válido bajo control V/ F) 

0: Modulación asíncrona. 

1: Modulación síncrona (bajo 85Hz: modulación asíncrona) 

Nota 

F04.11 Función AVR Rango : 0～2 2 

AVR, es decir, función automática de regulación de voltaje, indica 

que el variador puede emitir voltaje constante mediante la función 
AVR cuando el voltaje de entrada del variador fluctúa. 

 0: Ninguna acción 

 1: Acción todo el tiempo 

 2: No hay acción, solo durante la desaceleración. 

1. Cuando las unidades se establecen en 1, después de alcanzar el

punto de alarma de advertencia de sobrecalentamiento, la onda

portadora disminuirá a 1.5 KHz; cuando la temperatura

disminuye a 5 ℃ por debajo del punto de alarma de advertencia

de sobrecalentamiento, la frecuencia portadora subirá

automáticamente a la frecuencia portadora establecida. 

2. Modulación síncrona, significa que la frecuencia portadora

cambia cuando cambia la frecuencia de salida, garantiza que la

relación (relación portadora) entre los dos no cambia, 

generalmente se usa cuando la frecuencia de salida es alta, lo que

conduce a la calidad de la tensión de entrada. Cuando la

frecuencia de salida es baja (85 Hz o inferior, generalmente no hay

necesidad de modulación síncrona, por lo que en este momento la

frecuencia de la portadora y la relación de frecuencia de salida es

relativamente alta, las ventajas de la modulación asíncrona son

más evidentes. Cuando la frecuencia de operación es superior a 85

Hz, la modulación síncrona es válido, la frecuencia inferior a esta

se fija con el modo de modulación asíncrona.
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Nota 

F04.12 Reservados.  

F04.13 
Operación automática de 
ahorro de energía. Rango: 0, 1 0 

0: Ninguna acción 

1: Acción 

Para lograr un mejor efecto de ahorro de energía, se puede obtener un 

propósito automático de ahorro de energía al verificar la corriente de 

carga. 

Cuando el motor funciona sin carga o con carga ligera, se puede 

ahorrar energía comprobando la corriente de carga y ajustando 

correctamente el voltaje de entrada. La operación de ahorro automático 

de energía se utiliza principalmente en aplicaciones como carga estable 

y velocidad de rotación. 

  Nota 

F04.14 
Frecuencia de 
conmutación de tiempo 
de aceleración 2 y 1. 

Rango: 0.00Hz~límite 
superior de frecuencia 

0.00Hz 

F04.15 
Frecuencia de 
conmutación de tiempo 
de desaceleración2 y 1. 

Rango: 0.00Hz~límite 
superior de frecuencia 

0.00Hz 

Esta función se utiliza en el proceso de funcionamiento del inversor, 

y deberíamos adoptarse el tiempo de aceleración y desaceleración 
para diferentes aplicaciones. 

Durante el proceso de aceleración, si la frecuencia es inferior a 

F04.14, elegimos el tiempo de aceleración 2, si la frecuencia de 

ejecución es mayor que F04.14, elegimos el tiempo de aceleración 

1. Cuando la tensión de entrada es mayor que el valor nominal, en una situación 

normal, se debe configurar F04.11 = 1. F02.11 = 0, es decir, el inversor está en 

paro de desaceleración, el tiempo de desaceleración del motor, el tiempo de 

funcionamiento más corto será mayor. Pero el motor disminuye la velocidad 

plácidamente con una corriente de ejecución pequeña y un tiempo largo de 

desaceleración si se elige la acción AVR todo el tiempo. 

2. Cuando se produce una vibración en el sistema motor debido a la función AVR, 

configure F04.11 = 0, es decir, la función AVR no es válida. 

3. Esta función es válida en el modo de control V / F.

1. Esta función se usa generalmente en cargas como soplador y bomba

de agua.

2. Esta función es válida solamente en el modo V / F.
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1, durante el proceso de desaceleración, si la frecuencia de ejecución 

es mayor que F04.15, luego elegimos el tiempo de desaceleración 1, 

si la frecuencia de ejecución es inferior a F14.05, entonces elegimos 

el tiempo de desaceleración 2. 

   Nota 

F04.16 Tiempo de aceleración 2 Rango: 1～60000 200 

F04.17 Tiempo de desaceleración 2 Rango: 1～60000 200 

F04.18 Tiempo de aceleración 3 Rango: 1～60000 200 

F04.19 Tiempo de desaceleración 3 Rango: 1～60000 200 

F04.20 Tiempo de aceleración 4 Rango: 1～60000 200 

F04.21 Tiempo de desaceleración 4 Rango: 1～60000 200 

F04.22 Tiempo de aceleración 5 Rango: 1～60000 200 

F04.23 Tiempo de desaceleración 5 Rango: 1～60000 200 

F04.24 Tiempo de aceleración 6 Rango: 1～60000 200 

F04.25 Tiempo de desaceleración 6 Rango: 1～60000 200 

F04.26 Tiempo de aceleración 7 Rango: 1～60000 200 

F04.27 Tiempo de desaceleración 7 Rango: 1～60000 200 

F04.28 Tiempo de aceleración 8 Rango: 1～60000 200 

F04.29 Tiempo de desaceleración 8 Rango: 1～60000 200 

F04.30 Tiempo de aceleración 9 Rango: 1～60000 200 

F04.31 Tiempo de desaceleración 9 Rango: 1～60000 200 

F04.32 Tiempo de aceleración 10 Rango: 1～60000 200 

F04.33 Tiempo de desaceleración 

10 
Rango: 1～60000 200 

F04.34 Tiempo de aceleración 11 Rango: 1～60000 200 

F04.35 Tiempo de desaceleración 

11 
Rango: 1～60000 200 

F04.36 Tiempo de aceleración 12 Rango: 1～60000 200 

Cuando se utiliza el terminal para elegir el tiempo de 
desaceleración, la función F04.14, F04.15 no es válida. 
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F04.37 Tiempo de desaceleración 

12 
Rango: 1～60000 200 

F04.38 Tiempo de aceleración 13 Rango: 1～60000 200 

F04.39 Tiempo de desaceleración 

13 
Rango: 1～60000 200 

F04.40 Tiempo de aceleración 14 Rango: 1～60000 200 

F04.41 Tiempo de desaceleración 

14 
Rango: 1～60000 200 

F04.42 Tiempo de aceleración 15 Rango: 1～60000 200 

F04.43 Tiempo de desaceleración 

15 
Rango: 1～60000 200 

SD define 15 tipos tiempos de aceleración /desaceleración, selección de 

tiempo de aceleración / desaceleración 1 ~ 15 durante el funcionamiento del 

inversor mediante diferentes combinaciones de terminal de control. Consulte 

las definiciones de función de tiempo de aceleración /desaceleración del 

terminal en F08.18 ~ F08.25. Cooperar con una simple función de PLC 

también puede realizar cada paso de PLC adoptando diferentes tiempos de 

aceleraciones /desaceleración para completar los requisitos específicos. 

La unidad de tiempo de aceleración / desaceleración 2 ~ 15 anterior es la 

misma que la de aceleración / desaceleración 1, todas están decididas por el 

parámetro F01.19 la unidad de tiempo de aceleración / desaceleración. 

 

7.6 Grupo de parámetros de control de comunicación: F05 

F05.00 Selección de protocolo Rango: 0~6 0 

0: Protocolo modbus.  

1: Reservados. 

2: Protocolo profibus, es necesario comprar una tarjeta de expansión 

externa si es necesario. 

3: Protocolo CANlink, es necesario comprar una tarjeta de expansión 

externa si es necesario.  

4: Protocolo CANopen, es necesario comprar una tarjeta de expansión 

externa si es necesario.  

El tiempo de aceleración / deceleración 1 se define en F01.17 y F01.18. 

Nota 
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5: Protocolo libre 1. Se puede realizar la revisión de todos los parámetros 

de la función SD. 

 6: Protocolo libre 2. Se puede realizar la revisión de todos los parámetros 

de la función SD. 

F05.01 
Configuracin 
del Baud rate 

Rango: Unidad: 0~9 

Decena: Reservados 
Centena: 0~6 

005 

F05.01 es para elegir la velocidad de transmisión de comunicación cuando se 

utilizan diferentes módulos de comunicación.  
Unidad: Selección del protocolo libre y  Modbus Baud rate 

0:300BPS 

1:600BPS 

2:1200BPS 

3:2400BPS 

4:4800BPS 

5:9600BPS 

6:19200BPS 

7:38400BPS 

8:57600BPS 

9: 115200BPS 

Decena: Reservados  
Centena:  selección del Baud rate de CanLink y CANopen 

0:20K 

1:50K 

2:100K 

3:125K 

4:250K 

5:500K 

6:1M 

F05.02 Formato de 

información 

Rango: Unidad:0~5 

Decena :0~3 
Centena: 0～2 
Millar: 0、1 

0000 

Led de unidades: formato de información del protocolo libre y formato del 

protocolo Modbus. 
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0: Formato 1-8-1, sin paridad, RTU. 1 bit de inicio, 8 bits de datos, 1 

bit para paro, sin paridad RTU modo de comunicación. 

1: Formato 1-8-1, paridad uniforme, RTU. 1 bit de inicio, 8 bits de 

datos, 1 bit para paro, even parity RTU modo de comunicación. 

2: Formato 1-8-1, paridad única, RTU. 1 bit de inicio, 8 bits de datos, 

1 bit para paro, odd parity RTU modo de comunicación. 

3: Formato 1-7-1, sin paridad, ASCII. 1 bit de inicio, 7 bits de datos, 

1 bit para paro, no parity’s ASCII communication mode. 

4: Formato 1-7-1, even parity, ASCII. 1 bit de inicio, 7 bits de datos, 

1 bit para paro, even parity’s ASCII communication mode. 

5: Formato 1-7-1, odd parity, ASCII. 1 bit de inicio, 7 bits de datos, 

1 bit para paro, odd parity’s ASCII communication mode. 

Decena: formato de dato del protocolo Profibus_DP  

0: Formato de comunicación PPO1 

1: Formato de comunicación PPO2 

2: Formato de comunicación PPO3 

3: Formato de comunicación PPO5 

Led de centenas: acuerdo Modbus o selección de respuesta del 

protocolo libre.  

Bajo la condición de que Modbus o el acuerdo de protocolo y la centena 

del parámetro F05.02 sean 1, cuando el esclavo envíe el mainframe de la  

demanda de funcionamiento, la revisión de frecuencia y el parámetro de 

ocultación en el interior, el esclavo no responde para aumentar la 

velocidad de respuesta del esclavo. Pero cuando el mainframe lee el 

parámetro, el estado del inversor o revisa cualquier parámetro, los cientos 

de F05.02 no influirían en la respuesta del esclavo. La instrucción de solo 

lectura responderá solo cuando los cientos de F05.02 sean 2. 

Millar: Comunicación Establece la configuración de reserva de apagado. 

Si este bit = 1, la dirección de comunicación es como 1D00H, 1D01H, 

1D02H, 1D03H, 1D06H, 1D0AH, 1D0BH se reservará cuando se apague, 

de lo contrario no se recervará cuando se apague. 

F05.03  Dirección local Rango: 0~247 1 

Durante la comunicación del puerto serial, este código de función se utiliza 

para identificar la dirección del variador. 

En la comunicación de protocolo libre, se establece 00 y el inversor es la 

estación maestra, puede ser la comunicación maestro-esclavo. 
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En la comunicación Modbus, 00 es la dirección de transmisión. Cuando se 

configura la dirección de transmisión, solo puede recibir y ejecutar el 

comando de transmisión de la computadora superior, mientras que no puede 

responder a la computadora superior. 

F05.04 Tiempo de chequeo de 

comunicación por fuera de 

tiempo. 

Rango: 0.0~1000.0s 0.0s 

Cuando la comunicación del puerto serie falla y su tiempo continuo 

excede el valor establecido de este código de función, el variador lo toma 

como falla de comunicación. 

El variador no detectaría la señal de comunicación del puerto serial, es 

decir, esta función no es efectiva cuando el valor establecido es 0. 

F05.05 
Tiempo de error de 
comunicación Rango: 0.0~1000.0s 0.0s 

Cuando la comunicación del puerto serial falla y su tiempo continuo 

excede el valor establecido de este código de función, el variador lo toma 

como falla de comunicación. 

El variador no detectaría la señal de comunicación del puerto serial, es 

decir, esta función no es efectiva cuando el valor establecido es 0.

F05.06 Tiempo de retardo a 

respuesta local 

Rango: 0~200ms 
(mobbus es válido) 

2ms 

El tiempo de retardo de respuesta local representa el tiempo dentro del 

cual el puerto serial del variador recibe y ejecuta el comando desde el 

dispositivo superior y luego responde al dispositivo superior. 

   F05.07 
Ajuste de frecuencia de 
comunicación principal y 
subinversor 

Rango: 0~500% 100% 

 Después de configurar esta proporción del parámetro cuando la frecuencia 

se envía desde el variador, como la fuente de entrada de frecuencia de 

comunicación del variador, un variador puede controlar múltiples 

dispositivos con una frecuencia proporcional diferente. 

 Nota 

Este parámetro es válido solo cuando el variador es una estación 
esclava maestra y la frecuencia dada al canal es una comunicación 

dada. 
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F05.08 
Terminal de entrada virtual 
de comunicación habilitada Rango: 00~FFH 00H 

Bit0: CX1 terminal de entrada virtual habilitada  

Bit1: CX2 terminal de entrada virtual habilitada 

 Bit2: CX3 terminal de entrada virtual habilitada 

Bit3: CX4 terminal de entrada virtual habilitada  

Bit4: CX5 terminal de entrada virtual habilitada  

Bit5: CX6 terminal de entrada virtual habilitada  

Bit6: CX7 terminal de entrada virtual habilitada  

Bit7: CX8 terminal de entrada virtual habilitada 

F05.09 Unión de nodo de 

comunicación de entrada 

virtual 

Rango: 0,1 0 

0: Nodo independiente. La función de terminal virtual de comunicación solo se 

establece en F05.10 ~ F05.17. 

1: Nodo terminal. La función de terminal virtual de comunicación solo está 

configurada en F08.18 ~ F08.25, independientemente de X1 ~ X8 este válido, o 

CX1 ~ CX8 todos válido ejecutan esta configuración de función, X1 ~ X8 

corresponde a CX1 ~ CX8. 

F05.10 
Terminal de comunicación virtual  
 de la función CX1 

Rango: 0~90 0 

F05.11 
Terminal de comunicación virtual  
 de la función CX2 

Rango: 0~90 0 

F05.12 
Terminal de comunicación virtual  
 de la función CX3 Rango: 0~90 0 

F05.13 
Terminal de comunicación virtual  
 de la función CX4 Rango: 0~90 0 

F05.14 
Terminal de comunicación virtual  
 de la función CX5 Rango: 0~90 0 

F05.15 
Terminal de comunicación virtual  
 de la función CX6 Rango: 0~90 0 

F05.16 
Terminal de comunicación virtual  
 de la función CX7 

Rango: 0~90 0 

F05.17 
Terminal de comunicación virtual  
 de la función  CX8 

Rango: 0~90 0 
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Terminal  de comunicación  virtual de la función CX1 ~ CX8 y la función 

terminal X1 ~ X8 son diferentes. 

Nota 

F05.18 
Parámetro de la  aplicación 
de mapeo de la entrada 1 Rango: F00.00~F26.xx 25.00 

F05.19 
Parámetro de la  aplicación 
de mapeo de la entrada 2 Rango: F00.00~F26.xx 25.00 

F05.20 
Parámetro de la aplicación 
de mapeo de la entrada 3 

Rango: F00.00~F26.xx 25.00 

F05.21 
Parámetro de la  aplicación 
de mapeo de la entrada 4 Rango: F00.00~F26.xx 25.00 

F05.22 
Parámetro de la  aplicación 
de mapeo de la entrada 5 Rango: F00.00~F26.xx 25.00 

F05.23 
Parámetro de la 
aplicación de mapeo de la 
entrada 6 

Rango: F00.00~F26.xx 25.00 

F05.24 
Parámetro de la  aplicación 
de mapeo de la entrada 7 Rango: F00.00~F26.xx 25.00 

F05.25 
Parámetro de la  aplicación 
de mapeo de la entrada 8 Rango: F00.00~F26.xx 25.00 

F05.26 
Parámetro de la 
aplicación de mapeo de la 
entrada 9 

Rango: F00.00~F26.xx 25.00 

F05.27 
Parámetro de la  aplicación 
de mapeo de la entrada 10 Rango: F00.00~F26.xx 25.00 

Parámetro de dirección de la entrada de mapeo. 

Este parámetro se usa para mapear esperando la entrada. La parte integral se 

corresponde con el grupo no. del parámetro, mientras que la parte decimal se 

corresponde con la referencia intraclase (número de serie de parámetros dentro del 

parámetro de grupo). Por ejemplo: la configuración F05.18 = 00.00 indica que el 

mapeo F05.18 = 00.00 como parámetro de entrada1 

La función de la terminal de communicación virtual se realiza 

configurando la dirección Modbus y 1D09. 

1. XX representa el código de función.

2. F25.xx representa no mapeada . 

3. De esta manera, algunos parámetros de incontinuidad pueden estar juntos

para leer los datos y usar el parámetro de aplicación de asignación de entrada 

para aumentar la eficiencia de la comunicación. Por ejemplo, si lee F00.00,

F01.10, F02.02 y F03.04, puede asignar los parámetros mencionados 

anteriormente a F05.18, F05.19, F05.20, F05.21 y F05.22. En el modo de 

comunicación RTU, solo 1 lectura continua 5 grupos de comandos de 

parámetros (01 03 05 12 00 05 24 D1) puede leer 5 grupos de valores de 

parámetros, mejorando así la eficiencia de la comunicación.

Nota 
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F05.28 Frecuencia de ajuste Mostrar la frecuencia de ajuste 

actual 

F05.29 
Frecuencia después 
de la aceleración 
actual 
/ desaceleración 
actual 

Muestra la frecuencia después de la 
aceleración actual / deceleración 
actual 

F05.30 
Frecuencia síncrona Mostrar la frecuencia síncrona 

actual 

F05.31 Corriente de salida Mostrar la corriente de salida 

actual 

F05.32 voltaje de salida Mostrar el voltaje de salida actual 

F05.33 Voltaje DC de la 

barra de bus 

Mostrar el voltaje acturla DCde 
la barra de bus 

F05.34 Velocidad del motor 

con carga 

Mostrar la velocidad actual del 
motor con carga 

F05.35 Selección de torque 
Mostrar el torque actual (>37 
367,este es negativo ) 

F05.36 Salida de torque 
Mostrar el torque de salida actual 
(>32767, este es negativo) 

F05.37 Corriente de torque Mostrar la corriente de torque 

actual 

F05.38 
Tiempo de encendido 
acumulado 

Muestra el tiempo de encendido 
acumulado del inversor. 

F05.39 
Tiempo de arranque  
acumulado. 

Mostrar el tiempo de 
funcionamiento acumulado del 
inversor. 

Al leer los parámetros anteriores, puede realizar la función de leer continuamente 
una pluralidad de parámetros en el proceso de comunicación. Cuando el valor de 

lectura (F05.35 o F05.36) es mayor que 32767, el valor real = el valor actual-65536, 

por ejemplo, el valor de lectura de F05.35 es igual a 65307, porque 65307> 32767, 

el valor real = 65307-65536 = -299, y el torque dado es -29.9%.
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7.7 F06 Grupo de parámetros de la curva de ajuste: F06 

F06.00 
Selección de la 
curva de ajuste 

Rango: Unidad: 0~2 
Decena: 0~2 

 Centena: 0~2 

  Millar: 0~2 

0000 

Led de unidades: Selección de la curva AI1  

0: curva 1. 

1: curva 2. 

2: curva 3. 

Led de decenas: Selección de la curva AI2  

Lo mismo que en el led de unidades. 

Led de centenas: Selección de la curva por pulso rápido  

Lo mismo que en el led de unidades. 

Led de millares: Selección de curva de ajuste de ancho de pulso 

Lo mismo que las unidades. 

Este código de función decena, centena y millar se utilizan para seleccionar la 

cantidad de la entrada analógica AI1, AI2, entrada de pulso rápido y curva de 
ajuste de la señal de entrada por ancho de pulso. Las curvas 1 y 2 son curvas de 

3 puntos, la curva 3 es una curva de 4 puntos. El usuario puede seleccionar 

diferentes curvas para el ajuste en función de los requisitos característicos de la 

señal de entrada para obtener una entrada específica. 
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7 Descripción de las funciones a detalle 

F06.01 Curva de ajuste mínimo. 
Rango: 0.0% ~ curva 1 ajuste de 

inflexión 
0.0% 

F06.02 
Cantidad física 

correspondiente de la 

curva 1 ajuste min. 

Rango: 0.0 ~ 100.0% 0.0% 

F06.03 
Ajuste de infleccion  Rango: curva 1 ajuste minimo~ 

curva 1 ajuste maximo 
50.0% 

F06.04 
Cantidad física 

correspondiente a la 

configuración de 

inflexión  la  curva 1 

Rango: 0.0 ~ 100.0% 50.0% 

F06.05 Curva 1 ajuste max.  
Rango: curve 1 ajuste de 

infleccion ~100.0% 
100.0% 

F06.06 
Cantidad física 

correspondiente al 

ajuste max curva 1  

Rango: 0.0 ~ 100.0% 100.0% 

F06.07 Curve 2 ajuste min. 
Rango: 0.0% ~ curve 2 

Ajuste de infleccion 
0.0% 

F06.08 
Cantidad física 

correspondiente a la min. 

ajuste curva 2 

Rango: 0.0 ~ 100.0% 0.0% 

F06.09 
Ajuste de infleccion de la 

curve 2 

Rango: curve 2 ajueste min. se 

~curve 2 ajuste Max. 
50.0% 

F06.10 
Cantidad física 

correspondiente a la 

configuración de 

inflexión  de la curva 2 

Rango: 0.0 ~ 100.0% 50.0% 

F06.11 Curva 2 ajuste max 
Rango: ajsute deinfleccion de la 

curva ~ 100.0% 
100.0% 

F06.12 
Cantidad física 

correspondiente al 

ajuste max curva 2 

Rango: 0.0 ~ 100.0% 100.0% 

F06.13 Curva 3 ajuste min. 
Rango: 0.0% ~ curva 3 

inflexion 1 setting 
0.0% 

F06.14 
Cantidad física 

correspondiente  la  ajuste 

minimo de la curva 3  

Rango: 0.0 ~ 100.0% 0.0% 

F06.15 
Curva 3 ajuest de inflexion 

1 

Rango: curva 3 ajuste minimo ~ 

curva 3 ajuste de  inflexion 2 
30.0% 

F06.16 
Cantidad física 

correspondiente del ajuste 

de inflexión 1 de la curva 3 

Rango: 0.0 ~ 100.0% 30.0% 

F06.17 
Configuración de la curva 

3 ajuste de inflexion 1 

Rango: curva 3 ajuste inflexion 1 

~ curve 3 Max. 
60.0% 
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F06.18 
Cantidad física 
correspondiente a la 
curva 3 configuración 
de inflexión 2 

Rango: 0.0 ~ 100.0% 60.0% 

F06.19 Curve 3 ajuste máximo 
Rango: curva 3 ajuste de 
inflexión 1~100.0% 

100.0% 

F06.20 
Cantidad física 
correspondiente al 
ajuste max de la curva 3 

Rango: 0.0 ~ 100.0% 100.0% 

Tome la curva 1 como ejemplo: 

El parámetro F06.01 ~ F06.06 se usa para configurar la cantidad de voltaje de la 

entrada análoga y su relación con el valor establecido. Cuando la cantidad de voltaje 

de la entrada análoga es mayor que el establecido "entrada max ”(F06.05), la 

cantidad de voltaje de la entrada análoga se calcula en base a la “entrada max"; o 

similar, cuando la cantidad de voltaje de la entrada análoga es menor que el ajuste 

"entrada min”(F06.01), Establecer en función de“selección de configuración de 

entrada  de la curva inferior min.”(F06.21), calculada por la entrada min. o 0.0%. 

F06.21 Selección 
correspondiente 
a la curva 
inferior entrada 
min. 

Rango: unidad: 0,1 
decena: 0,1 
centena: 0,1 

millar:  0,1 

decena de millar: 0,1 

11111 

Unidad: ajuste de la curva 1  

0: Corresponde a la configuración min. de la cantidad física correspondiente 

1: 0.0% de la cantidad física correspondiente. 

1. 1. Para la función y el uso de la curva 2, consulte la instrucción

de la curva 1.

2. 2. La función de la curva 3 es similar a la curva 1 y la curva 2,

pero las curvas 1 y 2 son líneas rectas de tres puntos, mientras

que la curva 3 es una curva de cuatro puntos, que puede realizar

una relación correspondiente más flexible.

3. 3. La polaridad positiva / negativa de salida de la curva 1, 2, 3 se

decide por las características de la señal de la entrada analóga.

La curva no cambiará la polaridad positiva / negativa de la salida.

4. 4. Como ajuste de frecuencia, el 100.0% del ajuste de la cantidad

física correspondiente es la frecuencia del límite superior F01.11

Nota 
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7 Descripción de las funciones a detalle 

Decena: ajuste de la curva 2 

Los mismo que las unidades 

 Centena: ajuste de la curva 3 
Los mismo que las unidades  

Millar: curva extendida 1 

Los mismo que las unidades. 

Decena de millar: curva extendida 2 
Los mismo que las unidades  

Este parámetro se utiliza para configurar, cuando la curva de entrada de voltaje 

correspondiente es menor que el ajuste mínimo, cómo decidir el ajuste 
correspondiente de la cantidad analógica. 

Por ejemplo, F06.21 unidad = 0, cuando la entrada de cantidad analógica es 

inferior a F06.01, la salida de esta curva F06.02l corresponde al valor de la 

cantidad física. Si F06.21 unidad = 1, cuando la entrada de la cantidad analógica 
es inferior a F06.01, esta salida de curva es 0. 

Tome 0 ~ 10V AI1 para configurar la frecuencia como un ejemplo: AI1 

selecciona la curva 1, configurando la frecuencia y la relación AI1 como se 

muestra en la figura 7-11. 

Fig. 7-11 Configuración de frecuencia 1 selección de la curva A1 
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7.8  Cantidad analógica, grupo de parámetros de función de 

la entrada de pulsos: F07 

F07.00 AI1 tiempo de filtro de la 

entrada 

Rango: 0.000~9.999s 0.050s 

F07.01 AI1 configuración de 

ganancia 

Rango: 0.000~9.999 1.006 

F07.02 AI1 setting bias Rango: 0.0~100.0% 0.5% 

AI1 tiempo de filtro de entrada, se utiliza para establecer el tiempo de filtro de 

software AI1. Cuando la cantidad analógica de campo se interrumpe fácilmente, 
aumente el tiempo de filtro para que la verificación de cantidad analógica sea 

estable, pero cuando el tiempo de filtro es mayor, el tiempo de respuesta de la 

cantidad analógica es más lento. Por favor, establezca de acuerdo a la situación 

real. 
AI1 la configuración del sesgo es indicada como  entrada max.(10v o 20 mA) esta 

es usada para configurar y reducir la cantidad en la entrada analógica AI1. Tome 

la entrada de voltaje, polarización positiva como ejemplo, la relación de ajuste 

del sesgo y ajuste de ganancia antes y después del ajuste es la siguiente: 

Entrada analógica AI1 （después de la revisión） = ganancia de entrada （

F07.01） × Entrada analógica AI1(antes de la revisión） + sesgo de 

configuración （F07.02） × 10V 

Tomando la entrada de corriente y el sesgo positivo como ejemplo, la relación de 

ajuste entre el ajuste de ganancia y el sesgo de configuración es la siguiente: 

La entrada analógica AI1 （después de la revisión） = ganancia de entrada （

F07.01） × La entrada analógica AI1 (antes de la revisión) + sesgo de 

configuración （F07.02） × 20m
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F07.03 AI2 tiempo de filtro de la 

entrada 

Rango: 0.000~9.999s 0.050s 

F07.04 AI2 ajuste de ganancia Rango: 0.000~9.999 1.003 

F07.05 AI2 ajuste de vias Rango: 0.0~100.0% 0.1% 

El parámetro F07.03 ~ F7.05 se usa para configurar el tiempo de filtro AI2 de la 

entrada de cantidad analógica, la ganancia y el sesgo de configuración. Para obtener 

información detallada sobre el método, consulte la entrada de cantidad analógica 

AI1. Tome la entrada de voltaje, polarización positiva como ejemplo, la relación de 
ajuste entre el ajuste de ganancia y el sesgo de configuración es la siguiente: 

Entrada analógica AI2 （después de la revisión） = ganancia de entrada 

（F07.04） × Entrada analógica AI2 (antes de la revisión）+ sesgo de 

configuración(polarisacion) （F07.05） × 10V 

Tomando la entrada de corriente y el sesgo positivo como ejemplo, la relación de 

ajuste entre el ajuste de ganancia y el sesgo de configuración es la siguiente: 

Entrada analógica AI2 （después de la revisión） = ganancia de entrada 

（F07.04） × Entrada analógica AI2 （antes de la revisión) + sesgo de 

configuración (polarisacion)（F07.05） × 20mA 

F07.06 Configuración de las vías 

de polaridad analógicas 

Rango: unidad: 0,1 

Decena : 0,1 

01 

Unidad: Configuración de la polaridad de las vías AI1. 

0: Polaridad positiva. 

1: Polaridad negativa. 

Decena: Configuración de la polaridad de las vías AI2. 

0: Polaridad positiva. 

1: Polaridad negativa. 

El parámetro F07.06 se usa para establecer la cantidad analógica de AI1 y 

cuando AI2 cuenta con la polaridad. Tome la entrada de voltaje como ejemplo, 

cuando las unidades F07.06 se configuran como 0: la entrada analógica AI1 
(después de la revisión) = ganancia de entrada (F07.01) × Entrada analógica 

AI1 (antes de la revisión) ＋ Ajuste de polarización (F07.02) × 10V 

Cuando las unidades F7.06 se configura como 1:  la entrada analógica AI1 

(después de la revisión) = ganancia de entrada (F07.01) × Entrada analógica 

AI1 (antes de la revisión) – ajuste (F07.02) × 10V
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Fig. 7-12 Configuración AI1 

F07.07 Tiempo del filtro de entrada 

de pulso 

Rango: 0.000~9.999s 0.000s 

F07.08 Ganancia del pulso de 

entrada 

Rango: 0.000~9.999 1.000 

F07.09 Entrada de pulsos de 

máxima frecuencia 

Rango: 0.01~50.00KHz 10.00KHz 

El parámetro F07.07, F07.08 define el tiempo e filtro y la ganancia cuando el canal 

de frecuencia selecciona el pulso del terminal. Cuando configure el tiempo de filtro, 

tenga en cuenta que cuanto más largo sea el tiempo de filtro, más lenta será la tasa 

de cambio de la frecuencia de salida. Por lo tanto, establezca el tiempo de filtrado 
correctamente de acuerdo con la situación real. La ganancia de ancho de pulso es 

para la cantidad de impulso de la terminal de entrada de entrada de pulsos actual. 

El parámetro F7.09 define el rango de entrada de frecuencia cuando el canal de 

frecuencia selecciona el pulso del terminal. Cuando la actual entrada de frecuencia 
es mayor que el máximo establecido trabaja con esto deacuedo con la frecuencia 

max. Cuando el pulso de entrada externo es inferior a 2Hz, se dispone como 0Hz. 

F07.10 Tiempo de filtro de entrada del 

ancho del pulso 

Rango: 0.000~9.999s 0.000s 

F07.11 Ganancia de entrada del ancho 

de pulso 

Rango: 0.000~9.999 1.000 

F07.12 Configuración lógica de entrada 

del ancho de pulso 

Rango: 0,1 0 

F07.13 Ancho de pulso max, entrada de 

pulso 

Rango: 0.1~999.9ms 100.0ms 
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Los parámetros F07.10, F07.11 define el tiempo del filtro y la ganancia cuando el 

canal de frecuencia selecciona el ancho de pulso del terminal. Al configurar el 

tiempo de filtrado, tenga en cuenta que cuando el ancho de pulso max. establecido 
en F07.13 es menor, no se sugiere que el tiempo de filtro sea demasiado largo, de 

lo contrario el tiempo de respuesta de la frecuencia de salida será muy lento. La 

ganancia de ancho de pulso es para el ciclo de pulso de trabajo del impulso actual 

del ancho de la entrada de terminal. 
0: Lógica positiva. 

1: Lógica negativa.  

F07.12 define el nivel válido de entrada de digital de X8 pulso de entrada de canal 

cuando se establece el ancho de pulso del terminal de selección del canal de 
frecuencia. Las aplicaciones irán con el estado de trabajo de doble polaridad de la 

terminal de entrada X. 

El parámetro F07.13 define el ancho rango del pulso válido de entrada cuando la 

frecuencia configura el ajuste del canal seleccinado de la terminal de ancho de 
pulsos. 

F07.14 Umbral de detección de 

desconexión de entrada 

analógica 

Rango: 0.0%～100.0% 10.0% 

F07.15 Tiempo de detección de 

desconexión de entrada 

analógica 

Rango: 0.0～500.0s 3.0s 

F07.16 Opción de protección de 

desconexión analógica 

Rango: unidad: 0、1、2 

Decena: 0、1、2 
10 

Unidad: selección del canal de desconexión de detección 
0: Inválido 
1: AI1 
2: AI2 
Decena: via de potección de desconexion 
0: Detención de acuerdo al modo de paro  

 1: Fault, paro libre  

2: Continúa operando  

Cuando el canal （AI1 o AI2） seleccionado por las unidades de F07.16 ingresa 

un valor menor que el umbral definido por F07.14 y es sostenido por el tiempo 
excedido definido en el F07.15, el programa generará una salida de señal de 
desconexión del canal analógico, que puede emitir una señal de salida para 
terminales de multifuncionales externas (función 48) y el variador actuará de 
acuerdo con el comando definido por las decenas de F07.16: cuando la decena de 
F07 .16 es = 1, el variador  enviará a la E -41 fallo (protección de desconexión del 
canal analógico; cuando la decena de F07.16 = 0, el variador se detiene según el 
modo de paro). 
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Mediante esta función, AI1 y AI2 se pueden usar para probar la señal de posición y 
la señal de temperatura del motor del sistema y tomar las medidas de protección 
correspondientes. Cuando no necesite esta función, configure las unidades de 
F07.16 en 0. 

F07.17 Reservados 
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BIT0: Definición lógica positiva y negativa X1  

BIT1:  Definición lógica positiva y negativa X2 

BIT2: Definición lógica positiva y negativa X3 

BIT3: Definición lógica positiva y negativa X4 

 Unidades Decenas Centenas Millares  

7.9 Parámetros de función entrada on / off grupo: F08 

F08.00 
Configuración lógica 
positiva y negativa del 
terminal de entrada 

Rango: 0000~FFFF 0000 

La configuración de este parámetro finalmente se convierte en configuración binaria, la 

relación entre la configuración binaria y el hexadecimal se muestra en la tabla 7-2 

Tabla 7-2 Relación entre la configuración binaria y el valor mostrado en bits 

Ajuste binario Hexadecimal (valor 

de bit mostrado) BI3 BIT2 BIT1 BIT0 

0 0 0 0 0 

0 0 0 1 1 

0 0 1 0 2 

0 0 1 1 3 

0 1 0 0 4 

0 1 0 1 5 

0 1 1 0 6 

0 1 1 1 7 

1 0 0 0 8 

1 0 0 1 9 

1 0 1 0 A 

1 0 1 1 B 

BIT0: Definición lógica positva y negativa EX5 

BIT1: Definición lógica positiva y negativa EX6 

BIT: Definición lógica positiva y negativa X1 

BIT1: Definición lógica positiva y negativa X2 

BIT2: Definición lógica positiva y negativa X3 

BIT3: Definición lógica positiva y negativa X4 

BIT0: Definición lógica positiva y negativa EX5 

BIT1: Definición lógica positiva y negativa EX6 

BIT2: Definición lógica positiva y negativa EX7 

BIT3: Definición lógica positiva y negativa EX8 
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1 1 0 0 C 

1 1 0 1 D 

1 1 1 0 E 

1 1 1 1 F 

El bit se refiere a unidades, decenas, centenas o millares que se muestran en el panel 

de operación. El parámetro F08.00 define el estado lógico válido del terminal de 

entrada Xi: 

Lógica positiva: terminal Xi y puerto común correspondiente cerrado válido, 

abierto inválido; 

Lógica negativa: el terminal Xi y el puerto común correspondiente no son válidos, 

se abrió con validez; 

Cuando BIT selecciona 0, indica lógica positiva; 1 indica lógica negativa. La 

configuración adecuada de este parámetro puede realizar la entrada lógica correcta 

sin cambiar el cableado del terminal. 

F08.01 Tiempo de filtro del 

terminal de entrada 

Rango: 0.000~1.000s 0.010s 

El parámetro F08.01 establece el tiempo de filtrado de la terminal de entrada. 

Cuando se cambia el estado del terminal de entrada, el cambio del estado del 

terminal es válido solo cuando el tiempo de filtro establecido no se modifica. De lo 

contrario, seguirá siendo el último estado, lo que reducirá efectivamente el mal 

funcionamiento causado por la interrupción. El estado del monitoreo del grupo C 

es para el estado del parámetro eliminado. Cuando el terminal de la demanda es   

de alta velocidad, es necesario bajar el valor de este parámetro en caso de perder la 

señal. 
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El parámetro F08.02 ~ F08.17 define el tiempo de retardo correspondiente del 

terminal de entrada Xi de cerrado a abierto o de abierto a cerrado para cumplir 
con los múltiples requisitos del usuario. Este parámetro no afecta el valor del 

estado del terminal de entrada. Puede revisar el parámetro para controlar el 

filtrado cuando la interrupción es fuerte. 

F08.02 Tiempo cerrado de la terminal 

de entrada X1 

Rango: 0.00~99.99s 0.00s 

F08.03 Tiempo abierto de la terminal 

de entrada X1 

Rango: 0.00~99.99s 0.00s 

F08.04 Tiempo cerrado de la terminal 

de entrada X2 

Rango: 0.00~99.99s 0.00s 

F08.05 Tiempo abierto de la terminal 

de entrada X2 

Rango: 0.00~99.99s 0.00s 

F08.06 Tiempo cerrado de la terminal 

de entrada X3 
Rango: 0.00~99.99s 0.00s 

F08.07 Tiempo abierto de la terminal 

de entrada X3 
Rango: 0.00~99.99s 0.00s 

F08.08 Tiempo cerrado de la terminal 

de entrada X4 
Rango: 0.00~99.99s 0.00s 

F08.09 Tiempo abierto de la terminal 

de entrada X4 
Rango: 0.00~99.99s 0.00s 

F08.10 Tiempo cerrado de la terminal 

de entrada X5 
Rango: 0.00~99.99s 0.00s 

F08.11 Tiempo abierto de la terminal 

de entrada X5 
Rango: 0.00~99.99s 0.00s 

F08.12 Tiempo cerrado de la terminal 

de entrada X6 
Rango: 0.00~99.99s 0.00s 

F08.13 Tiempo abierto de la terminal 

de entrada X6 
Rango: 0.00~99.99s 0.00s 

F08.14 Tiempo cerrado de la terminal 

de entrada X7 
Rango: 0.00~99.99s 0.00s 

F08.15 Tiempo abierto de la terminal 

de entrada X7 
Rango: 0.00~99.99s 0.00s 

F08.16 Tiempo cerrado de la terminal 

de entrada X8 
Rango: 0.00~99.99s 0.00s 

F08.17 Tiempo abierto de la terminal 

de entrada X8 
Rango: 0.00~99.99s 0.00s 
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Fig. 7-13 Retardo al conectar y desconectar 

F08.18 Selección de la entrada 

multifuncional X1 

Rango: 0~96 1 

F08.19 Selección de la entrada 

multifuncional X2 

Rango: 0~96 2 

F08.20 Selección de la entrada 

multifuncional X3 

Rango: 0~96 0 

F08.21 Selección de la entrada 

multifuncional X4 

Rango: 0~96 0 

F08.22 Selección de la entrada 

multifuncional X5 

Rango: 0~96 0 

F08.23 Selección de la entrada 

multifuncional X6 

Rango: 0~96 0 

F08.24 Selección de la entrada 

multifuncional X7 

Rango: 0~96 0 

F08.25 Selección de la entrada 

multifuncional X8 

Rango: 0~96 0 

El terminal de entrada multifuncional X1 ~ X8 proporciona a los usuarios hasta 95 

modos de funcionamiento, que pueden seleccionarse en función de las aplicaciones 

reales. Para obtener más información, consulte la función de parámetros Tabla 73. 
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Tabla 7-3 Tabla de función de la entrada multifuncional 

Número Función Conteni
do  

Función 

0 Terminal de control sin usar. 49 Comando cambio al panel 

1 Terminal FWD en marcha hacia 
adelante 

50 Comando cambio a terminal 

2 Terminal REV en marcha hacia 
adelante 

51 
Comando cambio de comunicacion 

3 Controlde jog adelante externo 52 
Terminal de selección de canal de 
comando de ejecución 1 

4 Control de jog reversa externo 53 
Comando en ejecución selección de 
canales terminal 2 

5 Terminal de control de velocidad por 
pasos 1 

54 
Adelante comando prohibido 
(Detener de acuerdo con el modo de 
parada, comando de jog invalido) 

6 Terminal de control de velocidad por 
pasos 2 

55 
Comando de reversa prohibido 
(Detener de acuerdo con el modo de 
parada, comando de jog invalido) 

7 Terminal de control de velocidad por 

pasos 3 

56 Entrada de frecuencia de balanceo 

8 Terminal de control de velocidad por 
pasos 4 

57 Restablecimiento del estado de 
frecuencia de balanceo 

9 
Acceleration/Tiempo de 
desaceleración selection terminal 1 

58 Reset del conteo final interno 

10 
Acceleration/Tiempo de 
desaceleracion 
selection terminal 2 

59 Entrada del conteo final interno 

11 
Acceleration/Tiempo de 
desaceleracion selection 
terminal 3 

60 Reset del timer interno 

12 
Acceleration/Tiempo de 
desaceleracion 
selection terminal 4 

61 Gatillo del timer interno 

13 
Selection de fuente de frecuencia 
auxiliar terminal 1 62 Entrada de conteo de longitud 

14 
Selection de fuente de frecuencia 
auxiliar terminal 2 

63 Reset de longitud 

15 
Selection de fuente de frecuencia 
auxiliar terminal 3 64 Restablecer tiempo de operacion 

16 Comando de asenso de frecuencia 
(UP) 

65 Cambio de operación torque y 
velocidad 

17 
Comando de desenso de frecuencia 
(DOWN) 66 

Terminal para habilitar punto de 
posicionamiento (F00.24 = 2 valido). 

18 
Reset de frecuencia de asenso y 
desenso 67 

Terminal para habilitar velocidad cero 
de servo (F00.24 = 2 válido). 

19 Terminal multifunción 1 lazo cerrado 68 
Terminal para reset de posición 
del motor (F00.24 = 2 valido). 

20 Terminal multifunción 2 lazo cerrado 69 
Terminal de posicionamiento punto de 
recuperación (F00.24 = 2 válido) 

21 Terminal multifunción 3 lazo cerrado  70 Reservados  
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22 Entrada de falla externa  71 Reservados  

23 Entrada de interrupción externa 72 Reservados  

24 Entrada de reset externo 73 Reservados  

25 Entrada de stop libre 74 Reservados  

26 
Instruccion de paro externo—stop 
acode ael modo de stop 

75 Reservados  

27 Entrada de comando DB, alto frenado 
DC  

76 Reservados  

28 
Modo  de acuerdo al paro- 
prohibido el arranque del 
variador. 

77 Resservados  

29 
Comando de aceleración y 
desaceleración prohibido 78 Reservados  

30 Control de arranque trifásico 79 Reservados  

31 Proceso PID no válido 80 Reservados  

32 Proceso PID detenido 81 Reservados  

33 Proceso PID integral sostenido 82 Reservados  

34 Proceso PID integral reiniciado 83 Reservados  

35 
Función de negación en el proceso PID 
(Configuración del lazo cerrado) 84 Reservados  

36 PLC no válido 85 Reservados  

37 PLC detenido 86 Reservados  

38 Estado del PLC detenido reiniciado 87 Reservados  

39 
Frecuencia principal de cambio a 
dígito ( en el teclado) 88 Reservados  

40 Cambio de fuente de frecuencia AI1 89 Reservados  

41 Cambio de fuente de frecuencia AI2 90 Reservados  

42 Cambio de fuente de frecuencia EAI1 91 Frecuencia de pulsos (X8 VALID) 

43 Cambio de fuente de frecuencia EAI1 92 
Entrada de pulsos pwm (X8 
VALID) 

44 
Terminal 1 selección del canal de 
frecuencia principal 93 Reservados  

45 
Terminal 2 selección del canal 
de configuración de la 
frecuencia principal 

94 Reservados  

46 
Terminal 3 selección del canal de 
configuración de frecuencia principal 95 Reservados  

47 
Terminal 4 selección del canal de 
configuración de frecuencia principal 96 Reservados  

48 Reinicio de la frecuencia auxiliar - - 
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La introducción de funciones en la Tabla 7-3 es como se muestra a continuación: 

1, 2: Terminal de comando externo. Cuando el comando del canal de ejecución 

es el comando de terminal, el control de la dirección del inversor forward y reverse 
sera por una terminal externo. 

3, 4: Terminal de comando jogging externo. Configúrelo como cualquier  canal 

de configuración, el control del inversor jogging fwr/ jogging rev sera por terminal 

externa. 
5 ~ 8: Terminal de arranque multi paso. Al configurar la combinación ON / OFF 

del terminal de estas funciones, se pueden configurar hasta pasos15 frecuencias. 

El tiempo de aumento y disminución de cada paso corresponde al tiempo de cada 

paso. La correspondiente dirección de funcionamiento de cada fase de las multi 
velocidades está determinada por el lugar de diez de F10.01 a F10.15. 

7-4 Tabla de selección del arranque en múltiples pasos

K4 K3 K2 K1 Ajuste de frecuencia 

OFF OFF OFF OFF Otras frecuencias corrientes 

OFF OFF OFF ON Multi frecuencia 1 

OFF OFF ON OFF Multi frecuencia  2 

OFF OFF ON ON Multi frecuencia  3 

OFF ON OFF OFF Multi frecuencia  4 

OFF ON OFF ON Multi frecuencia  5 

OFF ON ON OFF Multi frecuencia  6 

OFF ON ON ON Multi frecuencia  7 

ON OFF OFF OFF Multi frecuencia  8 

ON OFF OFF ON Multi frecuencia  9 

ON OFF ON OFF Multi frecuencia  10 

ON OFF ON ON Multi frecuencia  11 

ON ON OFF OFF Multi frecuencia  12 

ON ON OFF ON Multi frecuencia  13 

ON ON ON OFF Multi frecuencia  14 

ON ON ON ON Multi frecuencia  15 

Cuando utilice la velocidad múltiple para ejecutar y el PLC, use la frecuencia 

múltiple (F10.31 ~ F10.45) anterior, tome la velocidad de múltiple como ejemplo: 

Defina la terminal de control X1, X2, X3, X4: 

Cuando F08.18 = 5, F08.19 = 6, F08.20 = 7, F08.21 = 8, X1, X2, X3, X4 se utilizan 
para definir la velocidad de ejecución en multi pasos, como se muestra en la Fig. 

7-14 .
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En la figura 7-14. Tome el ejemplo el canal del comando de la terminal de ejecución 

, los diez lugares de F10.01 ~ F10.15 ambos son 2, y X5 se configura como terminal 

de de ejecución fwd, X6 es la terminal de rev , para el control  de ejecución FWD 

y REV 

Fig. 7-14 Descripción del cableado para el arranque Fig. 7-15 Equipo lateral normalmente abierto de falla 

9 ~ 12: Tiempo de desaceleración/ aceleración de la terminal selección.  

Mediante el encendido y apagado de la terminal de aceleración, Puede ser 

seleccionado el tiempo de desaceleración y aceleración de 1 ~ 15. Para más detalles, 

vea la Tabla 7-5: 

Tabla 7-5 Selección del terminal del tiempo de aceleración/ desaceleración 

Selección de 
tiempo de 

aceleración / 
deceleración  
de la terminal 

4 

Selección de 
tiempo de 

aceleración / 
deceleración  
de la terminal 

3 

Selección de 
tiempo de 

aceleración / 
deceleración  
de la terminal 

2 

Selección de 
tiempo de 

aceleración / 
deceleración  
de la terminal 

1 

Selección del tiempo  de 

aceleración/desaceleracion 

OFF OFF OFF ON 
Tiempo de aceleración 
/desaceleración 1 

OFF OFF ON OFF 
Tiempo de aceleración 
/desaceleración 2 

OFF OFF ON ON 
Tiempo de aceleración 
/desaceleración 3 

OFF ON OFF OFF 
Tiempo de aceleración 
/desaceleración 4 

OFF ON OFF ON 
Tiempo de aceleración 
/desaceleración 5 

OFF ON ON OFF 
Tiempo de aceleración 
/desaceleración 6 

KM 

COM 

X5 
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OFF ON ON ON 
Tiempo de aceleración 
/desaceleración 7 

ON OFF OFF OFF 
Tiempo de aceleración 
/desaceleración 8 

ON OFF OFF ON 
Tiempo de aceleración 
/desaceleración 9 

ON OFF ON OFF 
Tiempo de aceleración 
/desaceleración 10 

ON OFF ON ON 
Tiempo de aceleración 
/desaceleración 11 

ON ON OFF OFF 
Tiempo de aceleración 
/desaceleración 12 

ON ON OFF ON 
Tiempo de aceleración 
/desaceleración 13 

ON ON ON OFF 
Tiempo de aceleración 
/desaceleración 14 

ON ON ON ON 
Tiempo de aceleración 
/desaceleración 15 

13 ~ 15: Operación, reglas  y selección de la terminal de la  frecuencia 

principal y auxiliar terminal. Mediante el ENCENDIDO / APAGADO del 

terminal de selección de canal de configuración de frecuencia 13, 14 y 15, se pueden 

realizar 7 clases de reglas operativas de la frecuencia principal y auxiliar definidas 

en el parámetro F01.06. La conmutación entre el terminal de reglas operativas 

principal y auxiliar es anterior a la configuración del código de función F01.06. Para 

más detalles, consulte la tabla 7-6: 

7-6 Tabla de  selección de la terminal principal y auxiliar de frecuencia
Selección de reglas 
de operación 
principales y 
auxiliares de la 
terminal 3 

Selección de reglas 
de operación 
principales y 
auxiliares de la 
terminal 2 

Selección de reglas 
de operación 
principales y 
auxiliares de la 
terminal 1 

Selección de reglas de operación 
principales y auxiliares de la 
terminal  

OFF OFF OFF Decidido por F01.06 

OFF OFF ON 
La frecuencia sintetizada 
es subfrecuencia. 

OFF ON OFF Regla de operación: adición 

OFF ON ON Regla de operación: resta 

ON OFF OFF Regla de operación: 
multiplicación 

ON OFF ON 
La frecuencia sintetizada es el 
valor máximo. 

ON ON OFF 
La frecuencia sintetizada es 
valor mínimo. 

ON ON ON 
La frecuencia sintetizada 
es un valor distinto de 
cero. 
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16, 17: Comando ascendente y descendente de frecuencia. Realice la frecuencia 

ascendente o descendente por el terminal de control, sustituye el teclado de 

operación por el control remoto. La ejecución normal de F01.00 o F01.03 como 3 

es válida. La velocidad ascendente / descendente se establece en F18.06 y F18.07. 

18:  Reinicio de frecuencia ascendente y descendente 

Cuando la configuración de frecuencia se establece como terminal UP / DOWN 

(arriba/abajo), esta terminal puede eliminar el valor de frecuencia establecido 

mediante la terminal UP / DOWN. 

19 ~ 21:  Terminal de configuración múltiple de lazo cerrado 

Mediante el ON/OFF del terminal de configuración del multi paso en lazo cerrado, 

se puede realizar la selección de la configuración del multi pasos en lazo cerrado 

Tabla 7-7. 

Tabla 7-7 Tabla de selección de configuración multiple en lazo cerrado 

Selección de 
configuración del 
multi paso en lazo 
cerrado en la 
terminal 3  

Selección de 
configuración del 
multi paso en lazo 
cerrado en la 
terminal 2 

Selección de 
configuración del 
multi paso en lazo 
cerrado en la  
terminal 1 

Selección del ajuste 
del multi pasos a 
lazo cerrado 

OFF OFF OFF 
Configuración de bucle 
cerrado decidida por 
F11.01 

OFF OFF ON 
Configuración 1 del multi 
pasos en lazo cerrado  

OFF ON OFF 
Configuración 2 del multi 
pasos en lazo cerrado 

OFF ON ON 
Configuración 3 del multi 
pasos en lazo cerrado 

ON OFF OFF 
Configuración 4 del multi 
pasos en lazo cerrado 

ON OFF ON 
Configuración 5 del multi 
pasos en lazo cerrado 

ON ON OFF 
Configuración 6 del multi 
pasos en lazo cerrado 

ON ON ON 
Configuración 7 del multi 
pasos en lazo cerrado 
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22: Fallo en el equipo externo. con este terminal, se puede ingresar la señal de 

falla del equipo periférico, lo cual es conveniente para que el inversor realice la 

supervisión de fallas del equipo periférico, como se muestra en la Fig. 7-15. 

23: Entrada de interrupción externa. Cuando el inversor está funcionando, 

después de recibir una señal de interrupción externa, bloquea la salida y se ejecuta 

con frecuencia cero. Una vez que se libera la señal de interrupción externa, y el 

comando de funcionamiento del inversor sigue siendo válido, se inicia el 

seguimiento automático de la velocidad de rotación del inversor, el inversor se 

reinicia. 

24: Entrada de reset externa. Cuando se produce una alarma de fallo en el 

inversor, puede restablecer el fallo en este terminal. Su función y la función de la 

tecla                 del teclado de operación están de acuerdo. 

25: Entrada de paro libre. El propósito de esta función y el paro libre establecido 

en F02.11 es el mismo, pero aquí utiliza la terminal de control para realizar, lo cual 

es conveniente para el control remoto. 

26: Instrucción de paro externo. Este comando es efectivo para todos los canales 

de comando en ejecución, cuando esta función terminal es efectiva, el inversor deja 

de funcionar de acuerdo con el modo establecido en F2.11. 

27:  Entrada de comando DB paro con freno DC. Implementar el frenado de 

DC en el motor durante la parada por el terminal de control para realizar una parada 

de emergencia y una posición precisa del motor. Durante la parada de 

desaceleración, si la función de la terminal esta cerrada, cuando la frecuencia es 

inferior a la frecuencia de arranque del freno F02.14, frenará de acuerdo con la 

corriente de freno definida en F02.16. No se detendrá hasta que la terminal esté 

abierta. 

28: Funcionamiento del variador prohibido. El variador en marcha se detiene 

libremente cuando la terminal esté activa, y prohibe iniciar en estado de espera. Se 

aplica principalmente en ocasiones que se requiere un enlace seguro. 
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29:  Comando prohibido aceleración / desaceleración. Cuando esta función 

es válida, mantenga el motor alejado de cualquier señal externa (excepto el 

comando de parada), mantenga la velocidad de rotación actual en funcionamiento. 

 Nota 

30: Control de aranque a tres hilos. Modo de operación F08.26 (modo de 

operación de tres cables). 

31: Proceso PID invalido. Realice una conmutación flexible en el modo de 

ejecución a bajo nivel en estado de funcionamiento en bucle cerrado. 

 Nota 

32: Paro del proceso de PID. Es inválido cuando el PID se detiene, cuando el 

variador mantiene la frecuencia de salida actual ya no se realiza la regulación 

PID de la fuente de frecuencia. 

33: Proceso de retención integral PID. El impacto integral PID se mantiene 

y no se regulará según la cantidad de salida. 

34: Proceso PID reinicialización integral. Cuando el terminal es válido, la 

función de regulación integral PID se detiene, pero el control proporcional PID 

y la función de control diferencial siguen siendo válidos. 

35: Proceso PID negación de función. Cuando el terminal es válido, la 

dirección del efecto PID y la dirección de configuración de F11.13 es opuesta. 

36: Simple PLC inválido. Realice la conmutación flexible en el modo de 

ejecución de bajo nivel en el estado de ejecución del PLC. 

 Nota

Esta función no es válida en el proceso normal de parada de 

desaceleración. 

1. La conmutación entre el modo de funcionamiento en bucle

cerrado y bajo puede estar disponible solo cuando el inversor

funciona en modo de circuito cerrado (F11.00 = 1 o F12.00 = 1).

2. Al cambiar al modo de funcionamiento de bajo nivel, el

control de arranque-parada, la dirección y el tiempo de 

aceleración / desaceleración cumplen con la configuración 

relevante del modo de funcionamiento. 

1. La conmutación entre el PLC y el modo de funcionamiento de bajo nivel

solo puede estar disponible cuando el inversor funciona en modo PLC

(el dígito de la unidad F10.00 no es 0).

2. Al cambiar al modo de funcionamiento de bajo nivel, el control de

arranque-parada, la dirección y el tiempo de aceleración /

desaceleración cumplen con la configuración relevante del modo de

funcionamiento.
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37: Simple PLC detenido. Es para controlar la parada en ejecución del PLC, 

cuando el terminal es válido, el inversor funcion a frecuencia cero, la ejecución del 

PLC no tiene tiempo; después de la implementación no válida, se inicia el 

seguimiento automático de la velocidad de rotación y se sigue ejecutando el PLC. 

38: Restablecimiento simple del estado de parada del PLC. Bajo el estado de 

parada del modo de funcionamiento del PLC, se borrará el paso de ejecución del 

PLC, el tiempo de ejecución, la frecuencia de ejecución, etc., que se registrará 

cuando el funcionamiento del PLC se detenga si esta terminal es efectivo; consulte 

la descripción de la función del grupo F10. 

39: Conmutación de frecuencia principal con la configuración digital 

(teclado). El canal principal de provisión de frecuencia se cambia a la provisión 

digital del teclado cuando esta terminal es válida (la configuración de la frecuencia 

se realiza mediante las teclas de arriba y abajo del teclado). 

40: Conmutación de frecuencia principal con AI1. El canal de provisión de 

frecuencia principal se conmuta a la provisión de cantidad analógica de  AI1 

cuando este terminal es válido. 

41: Conmutación de frecuencia principal con AI2. El canal de provisión de 

frecuencia principal se conmuta a la provisión de cantidad analógica de AI2  

cuando este terminal es válido. 

42: Conmutación de frecuencia principal con EAI1. Cuando la cantidad 

analógica extendida es válida, el canal principal de provisión de frecuencia se 

cambia a la provisión de cantidad analógica extendida de EAI1 cuando este 

terminal es válido, 

43: Conmutación de frecuencia principal con EAI2. Cuando la cantidad 

analógica extendida es válida, el canal principal de provisión de frecuencia se 

cambia a la provisión de cantidad analógica extendida de EAI2 cuando este 

terminal es válido, 

44 ~ 47: Terminal de selección de canal de ajuste de frecuencia principal. 

Mediante el ENCENDIDO / APAGADO del terminal de selección 1 ~ 4, la 

selección libre del canal de configuración de frecuencia principal puede realizarse 

por el terminal. La prioridad del terminal de configuración del canal de frecuencia 

principal (función de terminal 44 ~ 47) es más alta que la conmutación de 

frecuencia principal a (función de termxºinal 41, 42, 43). tabla 7-8. 
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Tabla 7-8 Terminal de selección del canal de ajuste de frecuencia principal. 

Selección 
del canal 
terminal 4 

Selección 
del canal 
terminal 3 

Selección 
del canal 
terminal 2 

Selección 
del canal 
terminal 1 

Terminal de selección del canal 

configuración de 

frecuencia principal 

OFF OFF OFF ON 
Operación por teclado digital  

OFF OFF ON OFF  Ajuste analógico AI1  

OFF OFF ON ON Ajuste analógico AI2  

OFF ON OFF OFF Configuración de terminal 
ARRIBA / ABAJO 

OFF ON OFF ON Ajuste de comunicación 

OFF ON ON OFF Ajuste analógico   EAI1 
(expansión) 

OFF ON ON ON  Ajuste analógico EAI2 
(expansión) 

ON OFF OFF OFF Ajuste rápido del pulsos (X8) 

ON OFF OFF ON Ajuste por ancho de pulsos 
(X8) 

ON OFF ON OFF Ajuste por terminal encoder  
(X1, X2) 

ON OFF ON ON 
Potenciómetro análogo de 
keypad 

ON ON OFF OFF Reservados  

ON ON OFF ON Reservados  

ON ON ON OFF Reservados  

48: Reset de frecuencia auxiliar. Solo válido para frecuencia auxiliar de dígitos, 

cuando esta función es válida, reiniciar la cantidad de configuración de frecuencia 

auxiliar, la frecuencia de configuración se decide completamente por el canal de 

configuración de frecuencia principal. 

49: Comando de cambio por panel. Cuando la fuente de comando actual se 

restablece por terminal o comunicación, este terminal puede realizar la 

conmutación entre la fuente de comando actual y la configuración del comando del 

teclado. 

50: Comando de cambio por terminal. Cuando la fuente del comando actual se 

restablece mediante el teclado o la comunicación, este terminal puede realizar la 

conmutación entre la fuente del comando actual y la configuración del comando 

del terminal. 

51: Comando de cambio por comunicación. Cuando la fuente de comando actual 

se restablece mediante el teclado o el terminal, este terminal puede realizar el 

cambio entre la fuente del comando actual y la configuración del comando de 

comunicación. 

52, 53: Terminal de selección del canal de comando en ejecución. Para más 

detalles, consulte la tabla 7-9. 
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Table 7-9 Terminal de selección del canal de comando en ejecución 
Selección del canal del  

ejecución terminal 2 
Selección del canal del  

ejecución terminal 1 Comando del canal de 

ejecución  

OFF OFF Invalido 

OFF ON 
Canal de comando de operación 
por teclado 

ON OFF 
Canal de comando de operación 

por terminal  

ON ON 
Canal de comando de operación 
por comunicación  

54: Comando prohibido de Forward. Habilite este terminal durante el proceso 

de ejecución hacia forward,  el variador se detiene de acuerdo con el modo de 

parada. Primero habilite esta terminal, luego la ejecución hacia adelante ingresa 

en estado de frecuencia cero. El jog no se ve afectado por esto. 

55: Comando prohibido de reversa. La función y el "comando prohibido de 

forward " son opuestos. 

56: Balanceo de entrada de frecuencia. Cuando inicia el modo de balanceo de 

entrada de frecuencia, esta terminal es válida, y la función balanceo es válida. 

Ver la instrucción del parámetro de función grupo F13. Cuando la frecuencia de 

balanceo se establece como entrada manual, este terminal no es válido, se ejecuta 

con una frecuencia predeterminada de frecuencia de balanceo. 

57: Restablecimiento del estado de frecuencia de balanceo. Al seleccionar la 

función de frecuencia de giro, independientemente del modo de entrada manual 

o automático, el cierre de este terminal borrará la información de estado de la 

frecuencia de giro memorizada en el inversor. Al abrir esta terminal, la

frecuencia de oscilación se reinicia. Para más detalles, consulte la función de

grupo F13.

58: Contador interior reinicio final. Reinicie el contador incorporado del

variador,  vaya con la entrada de señal de activación del contador. Para más

detalles, consulte el parámetro F08.27, F08.28.

59: Ultima entrada de conteo interno Puerto de entrada de pulsos de conteo

del contador interior, pulso máx. Frecuencia: 50.0KHz.

60: Temporizador interior reinicio final. Reinicie el temporizador incorporado

del variador, va con triggering-end signal input.

61: Último gatillo de timer interno Consulte la función del parámetro F08.29.

62 Entarda del conteo largo. Terminal de entrada de conteo de longitud, ver

función de longitud fija del parámetro F13.
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63: Restablecimiento de la longitud. Cuando el terminal es válido, reinicie el 

valor de longitud interna, consulte la función de longitud fija en el grupo F13. 

64: Restablecer este tiempo de operación. Cuando el terminal es válido, el 

tiempo de conteo en funcionamiento de este inversor se restablece, vea el tiempo 

de ejecución definido en el grupo F18. 

65: Control de comnutacion de velocidad/torque. La función de este terminal 

solo es efectiva en el modo de velocidad, este terminal puede realizar la 

conmutación dinámica entre el modo de torque y el modo de velocidad. 

66: Terminal de posicionamiento de puntos habilitado (F00.24=2 valid). Ver 

este paremetro en la descripción del punto 16. 

67: Velocidad-cero terminal de habilitar servo (F00.24=2 válido). Ver la 

descripción del parámetro en el grupo 16.. 

68: Terminal de reset de la posición del motor (F00.24=2 válido Ver la 

descripción del parámetro en el grupo 16 

69: Terminal de posicionamiento punto de recuperación (F00.24=2 válido). 

Ver la descripción del parámetro en el grupo 16 

70~ 90: Reservados  

91: Entrada de frecuencia de pulso (X8 valido). Solo válido para el terminal 

de entrada multifuncional X8, esta terminal de función acepta la señal de pulso 

como ajuste de frecuencia, la relación entre la frecuencia de pulso de la señal de 

entrada y el ajuste de frecuencia es como se muestra en el parámetro de grupo 

F06 y F07. 

92: Entrada de ancho de pulso (X8 valido). Solo válido para el terminal de 

entrada multifuncional X8, este terminal de función acepta la señal PWM, 

verifique el ancho del pulso como configuración de frecuencia, la relación entre 

la entrada PWM y el ancho de pulso es como se muestra en los parámetros de 

grupo F06 y F07. 
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93~96: Reservados 

F08.26 FWD/REV selección del modo de 

operación 

Rango: 0~4 0 

Este parámetro define cinco modos diferentes para controlando el 

funcionamiento del variador por terminal externo. 

0: Modo 1 control a 2-hilos  

Fig. 7-16 Modo 1 de operación 2-hilos 

1: Modo 2 control a 2 hilos (control bifásico) 

Fig. 7-17 Modo 2 de operación  2-hilos  

2: Modo de control 3 a 2-hilos (modo de control monopulso) 

El control monopulso es un control de tipo disparo. Después de activar SB1, se 

ejecuta. Al volver a encender SB1, se detiene. Activando SB1 una vez, funciona 

a la inversa. Al volver a encender SB2, se detiene. Si está en marcha hacia 

adelante, el inversor se detiene cuando se dispara SB2 una vez. Al volver a 

encender SB1, se detiene. Si está funcionando en reversa, el inversor se detiene 

cuando se dispara SB1. 

K1 

K2 

SD 

FWD 

REV 

COM 

K1 
SD 

K2 
FWD 

REV 

COM 

K2 K1 Comando de 
operación  

0 0 Alto 

1 0 REV 

0 1 FWD 

1 1 Alto 

K2 K1 Comando de 
operación 

0 0 Alto 

1 0   Alto 

0 1 FWD 

1 1 REV 
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SB1 

SB2 

Fig. 7-18  Modo de control 3 a 2 hilos 

3: Modo de control 1 trifásico (3 hilos) 

Definido como se muestra: 

SB1: Botón de paro 

SB2: Botón forward 

SB3: Botón  reversa  

Fig. 7-19 Tres hilo modo de operación 1 

Xi es  X1 ~ X8’s una terminal de entrada multi-funcional, en este momento, defina 

su función de terminal correspondiente como la función de "Control de 

funcionamiento a tres hilos" No.30. 

4: Modo de control 2 3-hilos 

SB1: Botón de paro  

SB2: Botón de 

ejecución. 

Fig. 7-20 Modo 2 de operación a 3hilos  

Xi es X1 ~ X8’s una terminal de entrada multi-funcional, en este momento, defina 

su función de terminal correspondiente como la función de "Control de 

SD 

FWD 

REV 

COM 

SD 

SB2 
FWD 

SB1 
Xi 

SB3 
REV 

COM 

SD 
SB2 

FWD 

SB1 
Xi 

K2 
REV 

COM 

K2 
Selección de la 

dirección de 
arranque 

0 Forward 

1 Reversa 
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funcionamiento a tres hilos"  No.30 

F08.28 Especifique el recuento interno de 

la configuración 

Rango: 0~65535 0 

F08.27 y F08.28 son para definir funciones adicionales de 30 y 31 en 7-10. Cuando 
el pulso de salida de Xi (terminal de función de entrada de señal)alcanza el valor 
definido F08.27, Y1 (Y1 se establece como valor final valor del conteo interno) 
emite una señal indicadora, como se muestra en la Fig. 7 21, cuando Xi ingresa el 
octavo pulso, Y1 da una salidas de señal indicadora. En este momento, F8.27 = 8. 

Cuando el pulso de salida de Xi (terminal de función de entrada de señal) alcanza 
el valor definido de F08.28, Y2 (Y2 se configura como un valor interno del contador 
específico) emite una señal indicadora, hasta que llega el valor de conteo 
establecido. 
Como se muestra en la Fig. 7-21, cuando Xi ingresa el quinto pulso, Y2 comienza 
a emitir una señal indicadora. Hasta que llegue el valor de conteo establecido 8, 
F08.28 = 5. Cuando el valor de conteo especificado es mayor que el valor de conteo 
establecido, el valor de conteo especificado no es válido. 

F08.27 Establecer el valor de conteo 

interno a la configuración 

Range: 0~65535 0 
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Fig. 7-21 Establecer la configuración del valor de conteo y la configuración 

del valor del conteo especificado 

F08.29 Configuración de 

temporizador interno 

Rango: 0.1~6000.0s 60.0s 

Este parámetro establece el tiempo de temporización del temporizador interno del 

inversor, el temporizador es activado por el terminal de activación externo (el 

número de función del terminal Xi es 61), el temporizador inicia la temporización 

al recibir la señal de activación externa. Después de alcanzar el tiempo de 

temporización, el terminal Yi emite una amplitud de 0.5s de señal válida de pulso. 

Cuando el terminal de borrado del temporizador interno es válido (la función del 

terminal Xi se establece en 60), el temporizador interno se restablece. 

F08.30 
Terminal de pulsos de encoder 

Rango: 0.01~10.00Hz 1.00Hz 

Este parámetro define la velocidad de regulación de frecuencia principal durante la 
configuración de frecuencia del codificador en la terminal (F01.00 = 9). La entrada 
de pulsos del codificador de frecuencia principal solo puede elegir el canal X1 y la 
combinación X2; La entrada de pulsos del codificador del terminal de frecuencia 
auxiliar solo puede elegir el canal X3 y la combinación X4, y la frecuencia auxiliar 
y la frecuencia del encoder es la frecuencia fija. 

F08.31 Selección de las funciones 

especiales 

Rango: Unidad:0～1 
Decena:0～1 00 

Unidad: Selección del nivel de pioridad de jogging 
0: El nivel de prioridad más alto. 
1: El nivel de prioridad más bajo. 
Decena: Ajuste del teclado de la configuración de la pantalla (en modo de 
control de velocidad) 
0: Ajuste de frecuencia en display  
1: Ajuste de velocidad de rotación en display. 

Cuando se selecciona 9 en F01.00 y F01.03, X1 ~ X4 solo se puede 

utilizar como ajuste de frecuencia del codificador. Otras funciones 

de terminal definidas por F08.18 ~ F08.21 no son válidas. 
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7.10  Grupo de parámetros de función switcheo 
de salida función: F09 

F09.00 
Configuración de salida a colector-
abierto de la terminal Y1 Rango: 0~60 0 

F09.01 
Configuración de salida a colector-
abierto de la terminal Y2 

Rango: 0~60 0 

F09.02 
Configuración de salida a colector-
abierto de la terminal Y3 Rango: 0~60 0 

F09.03 
Configuración de salida a colector-
abierto de la terminal Y4 Rango: 0~60 0 

F09.04 Configuración de salida a colector-

abierto de la terminal Y5 

Rango: 0~60 22 

Las funciones de los parámetros anteriores se utilizan para seleccionar Y1 ~ Y4 y 

los terminales de salida a  relé. La tabla 7-10 muestra las funciones de los 4 

terminales anteriores. Una función se puede seleccionar repetidamente. 

El colector abierto (Yi) y el impulso de alta velocidad (DO) comparten el terminal 

Y4. El terminal Y4 como la función de pulso de alta velocidad que se va a modificar 

F00.22 miles se coloca en 1. 

Table7-10 Descripción de la selección de funciones de las terminales de salida 

Configu
ración 

Función Config
uración 

Función 

0 Sin salida  31 Establecer el valor de conteo alcanzado 

1 Frecuencia del inversor en 
funcionamiento (RUN) 

32 Valor de conteo designado alcanzado 

2 Frecuencia del variador en ejecución  
Forward 

33 Tiempo de apagado para re-arranque 

3 Frecuencia del variador en ejecución  
Rever 

34 Tiempo de llegada de ejecucion 

4 Frecuencia del  variador en freno DC 35 Tiempo de ejecución a la llegada  

5 
Frecuencia del variador listo 
para operación (RDY) 

36 Ajuste de hora de llegada de ejecución  

6 Indicador de comando de apagado 37 1° variable de la frecuencia de bomba  
7 Estado actual en cero 38 1° frecuencia de bomba  
8 Estado de sobre corriente  39 2° variable de la frecuencia de bomba 
9 Llegada de corriente 1 40 2° frecuencia de bomba 

10 Llegada de corriente 2  41 Comunicación dada  

11 
Frecuencia del inversor, salida de 
frecuencia cero  42 Limite de velocidad de control de torque 

12 Señal de llegada de frecuencia (FAR) 43 Salida de torque  

13 
Señal 1de detección del nivel de 
frecuencia FDT1 44 Posicionamiento final 

14 
Señal 2 de detección del nivel de 
frecuencia FDT2 45 Lógica de freno 1  

15 
Frecuencia de salida llegando al 
límite superior (FHL) 

46 Lógica de freno  2 

16 
Frecuencia de salida llegando al 
límite inferior (FLL) 

47 frecuencia 1 del inversor en ejecución  

17 
Llegada de frecuencia 1  

48 
Salida de señal de desconexión de 
entrada analógica 

18 Llegada de frecuencia 2  49 Cerrado válido de la terminal x1 
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19 
Frecuencia de pre-alrm por sobre cargo 
(OL) 50 

Cerrado válido de la terminal x2 

20 
Frecuencia para bajo voltaje por señal 
de bloqueo (LU) 51 Reservados  

21 Comando de paro externo (EXT) 52 Reservados  

22 Fallo de frecuencia del inversor  53 Reservados  

23 Advertencia de la frecuencia del 
inversor  

54 Reservados  

24 Operación simple del plc  55 Reservados  

25 Finalización de la operación simple del 
PLC 

56 Reservados  

26 Se completó el ciclo simple de PLC  57 Reservados  

27 Suspensión de plc simple  58 Reservados  

28 Límite superior e inferior de 
Wobblependiente 

59 Reservados  

29 Ajuste de distacia de llegada 60 Reservados  

30 Llegada del valor final del contador 
interno. 

- - 

Las instrucciones de las terminales de salida de función enumerados en la 

tabla 7-10 son las siguientes: 
0: La función terminal está inactiva. 

1: Frecuencia del variador en arranque (RUN). El variador se encuentra 

en estado de funcionamiento, salida de señal indicadora. 

2: Frecuencia del variador en ejecución Forward. El variador se 
encuentra en el estado de funcionamiento hacia adelante, salida de señal del 

indicador. 

3: Frecuencia del variador en ejecución Rever.  El variador se encuentra 

en estado de ejecución en reversa, salida de señal indicadora. 
4: Frecuencia del variador en freno DC. El driver es en estado de freno 

DC, salida de señal indicadora  

5: Frecuencia del variador listo para operación (RDY). Esta señal es 

válida significa que el voltaje del bus del variador es normal, el variador 

está funcionando y prohibir que el terminal sea inválido, puede aceptar un 

comando de inicio. 
6: Indicador de comando de apagado. Cuando el comando de apagado es 

válido, salida de señal indicadora. 

7: Estado actual en cero Cuando se detecte que la salida cumple con el 

estado actual cero, emitirá una salida de señal indicadora. Consulte las 
instrucciones de los parámetros F09.12 y F09.13 para obtener más 

información. 

8: Estado de sobre corriente. Cuando la corriente de salida cumple con 

las condiciones de detección de sobre corriente, emitirá una salida de señal 
indicadora. Consulte las instrucciones de los parámetros F09.14 y F09.15 

para obtener más información. 

9: Llegada de corriente 1. Cuando la corriente de salida alcanza las 

condiciones de detección para cumplir con la corriente 1, emitirá una salida 
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de señal indicadora. Consulte las instrucciones de los parámetros F09.16 y 

F09.17 para obtener más información. 

10: Llegada de corriente 2. Cuando la corriente de salida alcanza las 

condiciones de detección para cumplir con la corriente 2, emitirá una salida 
de señal indicadora. Consulte las instrucciones de los parámetros F09.18 y 

F09.19 para obtener más información. 

11: Frecuencia del variador , salida de frecuencia cero. Consulte la 

instrucción de función de F09.10 y F09.11. 
12: Señal de entrada de frecuencia (FAR). Por favor refiérase a la 

instrucción de la función de F09.05. 

13: Señal 1de detección del nivel de frecuencia  FDT1. Consulte la 

instrucción de función de F09.06, F09.07. 
14: Señal 2 de detección del nivel de frecuencia  FDT2). Consulte la 

instrucción de función de F09.08, F09.09. 

15: Frecuencia de salida llegando al límite superior (FHL). Cuando la 

frecuencia de funcionamiento alcanza el límite superior, la salida es una 
señal del indicador. 

16: Frecuencia de salida llegando al límite inferior (FLL). Cuando la 

frecuencia de funcionamiento alcanza el límite inferior, la salida es una 

señal indicadora. 
17: Llegada de frecuencia 1. Consulte la instrucción de función de 

F09.20, F09.21. 

18: Llegada de frecuencia 2. Consulte la instrucción de función de 

F09.22, F09.23. 

19: Frecuencia de pre-alrm por sobre cargo La corriente de salida del 

convertidor de frecuencia excede los niveles de detección de prealarma 

de sobrecarga F19.06, y el tiempo es mayor que el tiempo de retardo de 

prealarma de sobrecarga F19.07, emite la señal indicadora. 

20: Frecuencia para bajo voltaje por señal de bloqueo (LU). Cuando 

el convertidor de frecuencia está funcionando, la tensión del bus de DC 

por debajo del nivel límite, la señal de indicación de salida se enciende. 

21: Comando de paro externo (EXT). Cuando aparece el convertidor 

de frecuencia, la alarma por falla externa (E-18), da una señal de salida  

22: Fallo de frecuencia del variador. Cuando la frecuencia  del variador 
detecta una falla, la salida es una señal indicadora. 

23: Advertencia de la frecuencia del variador Cuando la frecuencia del 

variador  detecta una alarma, la salida es una señal indicadora 

24:  Operación simple del plc. El PLC simple está habilitado, entra en estado 
de operación, la salida es una señal indicadora. 

25: Finalización de la operación simple del PLC. Cuando se completa la 

operación del simple del PLC, la salida es una señal indicadora. (señal de 

pulso único, el ancho es de 500 ms). 
26: Se completó el ciclo simple de PLC. Después de completar un ciclo de 

PLC simple, la salida es una señal indicadora (señal de pulso simple, el ancho 

es de 500 ms) 
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Salida  

 

Tiempo 

27: Suspensión de plc simple. Cuando el PLC simple se está ejecutando en 

el estado de pausa, la salida es una señal indicadora. 

28: Límite superior e inferior de pendiente.  

Si   el rango de fluctuación de la frecuencia calculada por la frecuencia central 

supera el límite superior F01.11 o límite inferior F01.12 después de 

seleccionar la función de oscilación, la salida es una señal indicadora, como 
se muestra en la Figura 7-22. 

Config 

frecu. 

Rango de detección 

Tiempo 

Y 

  Y1: Pendiente de subida y bajada 

Fig.7-22 Límite de amplitud de pendiente  Fig.7-23 Diagrama de salida, señal de frecuencia entrante 

29:  Configuración de la distancia entrante. Cuando se detecta que la longitud 
real excede un valor establecido F13.08, El tiempo de funcionamiento acumulado 
del convertidor de frecuencia alcanza el tiempo de funcionamiento acumulado 
ajustado (F18.10), la señal de indicación de salida  
30: Llegada del valor final del contador interno. Por favor refiérase a la 
instrucción de función de F08.27. 

31: Establecer el valor de conteo alcanzado. Por favor refiérase a la instrucción 

de función de F08.28. 

32: Internal counter timing meter arrival. Por favor refiérase a la instrucción de 

función de F08.29. 

33: Tiempo de apagado para re-arranque. Frecuencia funciona más tiempo que 

el tiempo de configuración de F18.12, señal de indicación de salida. 

34: Tiempo de llegada en el funcionamiento El convertidor de frecuencia 
funciona más tiempo que el tiempo de configuración de F18.13, señal de indicación 

de salida 

35: Tiempo de ejecución a la llegada. El tiempo de funcionamiento acumulado 

de la frecuencia del variador  alcanza el tiempo de funcionamiento acumulado 

ajustado (F18.10), la salida da una señal indicadora  

36: Ajuste de hora de llegada de ejecución. El tiempo de funcionamiento 
acumulado de la frecuencia del inversor alcanza el tiempo de funcionamiento 

acumulado ajustado (F18.09), la salida da una señal indicadora. 

37: 1° Bomba de frecuencia variable. 

38: 1° Bomba de frecuencia. 

39: 2° Bomba de frecuencia variable. 

Límite superior 

Límite  inferior 
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 40: 2° Bomba de frecuencia. 

Al utilizar Y1 ~ Y4 lograr dos bombas de suministro de agua a presión constante, 

las funciones de Y1 ~ Y4 son en el orden de 37 a 40. En el modo de suministro 

de agua a presión constante, los cuatro parámetros deben ajustarse a este valor, se 

pueden lograr las funciones de la terminal. 

41: Comunicación dada. En este momento la salida de Yi está controlada por la 

comunicación. Consulte el protocolo de comunicación correspondiente para 

obtener más información. 

42: Límite de velocidad del control de torque. Bajo el modo de control de 
torque, cuando la frecuencia de salida real es mayor o igual al valor de la 

frecuencia límite, este terminal de salida es efectivo. El valor de limitación de 

velocidad se define mediante el parámetro F14.16 a F14.19. 

43:  Salida de torque. Bajo el control de torque, cuando el torque del motor 
alcanza el comando de torque que se encuentra después de la aceleración y la 

deceleración, continúa durante el tiempo definido por F09.48, luego la salida 

activa el nievel. 

44: Posicionamiento final. Debajo del control de posicionamiento, cuando la 

posición del motor alcanza el punto designado, sale el nivel activo. 
45: Freno lógico 1. Cuando la frecuencia de salida es mayor que el valor (F09.10 

+ F09.11), emita una señal válida (señal de freno suelta), cuando la frecuencia de

salida es menor que el valor definido por F09.10, señal del freno a la salida. Cuando

la salida no Corriente, tiempo de inactividad, bajo voltaje, que emitirá señales de

freno. 

46: Freno lógico 2. La desaceleración se detiene y la frecuencia de salida es

inferior a F09.10, señal de freno de salida. La ejecución del comando comienza,

cuando la frecuencia de salida es mayor que el valor (F09.10 + F09.11), la señal

de salida válida (señal de freno suelta). Si no hay corriente, tiempo de inactividad,

bajo voltaje, se emitirán señales de freno. La diferencia con la función 45 es que

no puede producir una señal de freno en el proceso de conmutación de avance /

retroceso (es decir, el proceso de cambio de un objeto controlado de subida a caída

o de caída a subida), a fin de prolongar la vida útil del freno. sistema

47: Frecuencia 1 del variador en ejecución. Cuando el variador está en el estado

de funcionamiento y no en el estado de funcionamiento de jog, emita la señal

válida.

48: Salida de señal de desconexión de entrada analógica. Cuando la señal de

desconexión definida por F07.14 a F07.16 sea válida, se emitirá un pulso válido de
0,5 segundos y luego el sistema agregará la bomba o reducirá la bomba.
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Tiempo 

Tiempo 

49: Cerrado válido de la terminal x1 

50: Cerrado válido de la terminal x2 

51~60: Reservados. 

F09.05 
Detección de aplitud de 
frecuencia de llegada (FAR) 

Rango: 0.00~50.00Hz 5.00Hz 

Este parámetro se agrega en la definición de la Tabla 7-10 en las funciones número 

12. Como se muestra en la Figura 7-23, cuando la frecuencia de salida del inversor

en la configuración de frecuencia del ancho de detección positivo y negativo, la 

salida  dara una señal indicadora.

F09.06, F09.07 está definido en la tabla 

7-10 en la funciones 13, F09.08,

F09.08 esta se define en la tabla l 7-10
en las funciones 14, tome un ejemplo

de las funciones 13: Cuando la

frecuencia de salida supera una cierta

frecuencia de configuración (nivel
FDT1), da una señal de salida

indicadora, hasta que la frecuencia de

salida cae por debajo del nivel de

frecuencia FDT1 de cierta frecuencia
(nivel FDT1 -FDT1 retraso). Como se

muestra en la Figura 7-24.

Frec. salida. 

Nivel 1 FDT1  

Y 

FDT1 lag  

Fig.7-24 Diagrama de detección del 

nivel de frecuencia.  

F09.06 FDT1(nivel de frecuencia) 
Rango: 0.00Hz~limite 
superior de frecuencia 

10.00Hz 

F09.07 FDT1 Range: 0.00~50.00Hz 1.00Hz 

F09.08 FDT2(nivel de frecuencia) 
Range: 0.00Hz~ limite 
superior de frecuencia 

10.00Hz 

F09.09 FDT2 Range: 0.00~50.00Hz 1.00Hz 
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F09.10    Señal de detección de 

valor frecuencia-cero 

Rango: 0.00Hz~límite 
superior de frecuencia 

0.40Hz 

F09.11  Reacción de frecuencia-

cero 

Rango: 0.00Hz~límite 
superior de frecuencia 0.10Hz 

Fig.7-25 Señal de detección de la frecuencia cero 

El parámetro F09.10, F09.11 define la función de control de salida de frecuencia 

cero. Cuando la frecuencia de salida está dentro rango de la detección de señal de 

frecuencia cero, si la función de salida Yi selecciona 11, entonces la salida de Yi 

da una señal. 

F09.12 
Amplitud de detección de 
corriente cero Range: 0.0~50.0% 0.0% 

F09.13 Tiempo de detección de 

corriente cero 

Range: 0.00~60.00s 0.1s 



7 Especificación de las funciones a detalle 

Fig.7-26 Diagrama de detección de sobre corriente 

Cuando la corriente de salida del variador es menor o igual que el nivel de 

detección de corriente cero, y dura más que el tiempo de detección de corriente 

cero, la salida del variador de frecuencia Yi es una señal indicadora. La figura 

7-26 es el esquema de detección de corriente cero.

Fig.7-27 Diagrama de detección de sobrecorriente de salida 

Cuando la corriente de salida del inversor es mayor que los puntos de detección de 

sobrecorriente, y duró más que el tiempo de detección de sobrecorriente, la señal de

F09.14 Valor de detección de 

sobrecorriente 

Rango: 0.0~250.0% 160.0% 

F09.15 Valor de detección de tiempo Rango: 0.00~60.00s 0.00s 
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7 Descripción de las funciones a detalle 

salida de Yi multifunción del variador de frecuencia, la figura 7-27 es el esquema 

de la detección de sobrecorriente de salida. 

F09.17 Ancho de corriente 1 . Rango: 0.0~100.0% 0.0% 

F09.18 
Deteccion de llegada 
del valor de la 
corriente 2 

Rango: 0.0~250.0% 100.0% 

F09.19 Ancho de corriente 2 Rango: 0.0~100.0% 0.0% 

Cuando la corriente de salida del variador de frecuencia se encuentra dentro del 

ancho de detección positivo y negativo del ajuste de la llegada de corriente, 
entonces la salida del convertidor de frecuencia multifunción Yi es una señal de 

indicación. 

SD proporciona dos parámetros actuales de ancho de detección y llegada, la 

tabla 7-28 es el diagrama esquemático de la función. 

 F09.17 
Ancho de corriente 1 . Rango: 0.0~100.0% 0.0% 

F09.18 
Deteccion de llegada 
del valor de la 
corriente 2 

Rango: 0.0~250.0% 100.0% 

F09.19 Ancho de corriente 2 Rango: 0.0~100.0% 0.0% 

Cuando la corriente de salida del inversor de frecuencia se encuentra dentro del ancho 
de detección positivo y negativo del ajuste de la llegada de corriente, entonces la 

salida del convertidor de frecuencia multifunción Yi es una señal de indicación. 

SD proporciona dos parámetros actuales de ancho de detección y llegada, la tabla 7-

28 es el diagrama esquemático de la función. 

fig.7-28 Diagrama de detección de llegada de corriente 

F09.16 
Deteccion de llegada del 
valor de la corriente 2 Rango: 0.0~250.0% 100.0% 
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F09.20 
Detección de llegada del 
valor de la frecuencia 1 

Rango:0.00Hz~limite 
superior de frecuencia 

60.00Hz 

F09.21 
Detección de llegada el 
ancho de frecuencia 1 

Rango:0.00Hz~ limite 
superior de frecuencia 0.00Hz 

F09.22 
Detección de llegada 
del valor de la 
frecuencia 2 

Rango:0.00Hz~ 
limite superior de 
frecuencia 

60.00Hz 

F09.23 
Detección de llegada  el 
ancho de frecuencia 2 

Rango:0.00Hz~ limite 
superior de frecuencia 0.00Hz 

Cuando la frecuencia de salida del inversor de frecuencia alcanza el valor de 

detección del ancho del rango de detección positivo y negativo, la salida de Yi 

multifuncionalda una señal de indicación. 

SD proporciona dos conjuntos de parámetros de detección de llegada de frecuencia, 

que han establecido el valor de frecuencia y el ancho de frecuencia de detección. 

La tabla 7-29 es el diagrama de esta función. 

Fig.7-29 Diagrama de deteccion de la frecuencia entrante 
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7 Descripción de las funciones a detalle 

BIT0: Defenición lógica positiva y negativa de Y1 

BIT1: Defenición lógica positiva o negativa de Y2  

BIT2: Defenición lógica positiva o negativa de Y3  

BIT3: Defenición lógica positiva o negativa de Y4 

Unidades  Decenas  Centenas Millares 

F09.24 
Ajuste de lógica positiva y 
negativa de la termina l de 
salida 

Rango: 0000~FFFF 0000 

Este parámetro define la lógica de salida del terminal de salida Yi, el relé y la 

expansión del terminal de salida EYi, los relés ERIY1, ERLY2. 

0: lógica positiva, la terminal de salida y el terminal común cerca del estado 

válido, desconecte el estado no válido. 

1: lógica inversa, la terminal de salida y el terminal común cerca del estado no 
válido, desconecte el estado válido. 

BIT0~BIT3: Reservado 

BIT0：Expansión OC3 definición de lógica negativa y positiva. 
BIT1: Relé de falla expansión 1 definición lógica negativa y negativa. 
BIT2：Relé de falla expansión 2 definición lógica negativa y positiva.   

BIT3: Reservado 

BIT0:  Relevador de falla 1 definición lógica negativa y positiva 

BIT1：Expansión OC1 definición de lógica negativa y positiva 

 BIT2: Expansión OC2 definición de lógica negativa y positiva  

BIT3：Expansión OC3 definición de lógica negativa y positiva  



F09.25 Tiempo de retraso para cerrar 

la salida Y1 

Rango: 0.000~50.000s 0.000s 

F09.26 
Retardo de tiempo a la 
desconeccion de la salida Y1 Rango: 0.000~50.000s 0.000s 

F09.27 Tiempo de retraso para 

cerrar la salida Y2 

Rango: 0.000~50.000s 0.000s 

F09.28 
Retardo de tiempo a la 
desconeccion de la salida Y2 Rango: 0.000~50.000s 0.000s 

F09.29 Tiempo de retraso para 

cerrar la salida Y3 

Rango: 0.000~50.000s 0.000s 

F09.30 
Retardo de tiempo a la 
desconeccion de la salida Y3 Rango: 0.000~50.000s 0.000s 

F09.31 Tiempo de retraso para 

cerrar la salida Y4 

Rango: 0.000~50.000s 0.000s 

F09.32 
Retardo de tiempo a la 
desconeccion de la salida Y4 Rango: 0.000~50.000s 0.000s 

F09.33 
Tiempo de retraso para 
cerrar la salida tipo rele 

Rango: 0.000~50.000s 0.000s 

F09.34 
Retardo de tiempo a la 
desconeccion de la salida tipo 
rele 

Rango: 0.000~50.000s 0.000s 

El parámetro F09.25 ~ F09.34 define el tiempo de retardo correspondiente de la 

conexión o desconexión hasta el nivel de frecuencia de las terminales de salida 

multifunciónales. La Tabla 7-30 es el esquema del funcionamiento de la terminal 

de salida multifunción. 

 Nivel Yi 

 Retardo cerrado     Tiempo Desconexión. 

      Rango de configuración: 0.000～50.000s 

Fig.7-30   Diagrama del funcionamiento de la terminal de salida multifunción 

F09.35 Selección de salida analógica 

(AO1) 

Rango: 0~25 0 

F09.36 Selección de salida analógica 

(AO2) 

Rango: 0~25 0 

F09.37 
 Selección de función DO 
(reutilizar con Y4) 

Rango: 0~25 0 

0: Salida de frecuencia antes de la compensación de deslizamiento 

(0,00Hz ~limite superior de frecuencia). 

Inválido 

Válido Yi Válido  

Inválido 

7 Especificación de las funciones a detalle 
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7 Descripción de las funciones a detalle 

1: Salida de frecuencia después de la compensación de deslizamiento 

(0.00Hz ~ límite superior de frecuencia) 

2: Configuración de frecuencia (0.00Hz ~ límite superior de frecuencia)  

3: Configuración de frecuencia maestra (0.00Hz ~ límite superior de 

frecuencia) 

4: Configuración de frecuencia de auxiliar (0.00Hz ~ límite superior de 

frecuencia) 

5: Salida de corriente 1 (0 ~ 2 × corriente nominal del convertidor de 

frecuencia) 

6: Salida de corriente 1 (0 ~ 3 × corriente nominal del convertidor de 

frecuencia) 

7: Voltaje de salida (0 ~ 1.2 × voltaje nominal del motor con carga) 

8: Tensión de bus (0 ~ 1.5 × tensión de bus nominal) 

9: Velocidad del motor (0 ~ 3 × velocidad nominal) 

10: PID dado (0.00~10.00V) 

11: Retroalimentación de PID (0.00~10.00V) 

12:AI1(0.00~10.00V o 4~20mA) 

13:AI2(-10.00~10.00V o 4~20mA) 

14: Comunicación dada (la salida AO se controla mediante 

comunicación, consulte el protocolo de comunicación correspondiente 

para obtener más información.) 

15: Velocidad de rotación del motor (0.00Hz~ limite superior de 

frecuencia) 

16: Corriente dada al torque (0~2tiempo de torque nominal)  

17: Salida de corriente de torque (0~2 tiempo de torque nominal) 

 18: Corriente de torque igual (0~2 tiempo de torque nominal)  

19: Corriente de flujo actual (0~1 tiempos de corriente nominal de flujo 

del motor) 

 20~25: Reservados. 

Nota 

1. Los terminales AO1 y AO2 son terminales de salida opcionales de 

0 ~ 10V o 4 ~ 20mA que pueden satisfacer las diversas necesidades 

del cliente. 

2. Al disponer de una salida analógica F00.21, la salida del terminal 

AO1 y AO2 puede ser de 0 ~ 10V o 4 ~ 20mA para satisfacer las 

diversas necesidades del cliente. 

3. La posición de la unidad de F00.22 se establece en 1 cuando la

señal de pulso de salida DO.

4. Corriente nominal de flujo = valor actual del parámetro

F15.11. 

Corriente nominal de par = raíz cuadrada (corriente nominal del

motor × corriente nomina del motor l de flujo nominal actual ×

corriente de flujo nominal)
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F09.39  Filtro de tiempo de la salida 

Analoga (AO1) 
Rango: 0.0~20.0s 0.0s 

F09.40  Ganancia de la salida analoga 

(AO1) 
Rango: 0.00~2.00 1.00 

F09.41 Salida analógica (AO1) canales Rango: 0.0~100.0% 0.0% 

El parámetro F09.39 define el tiempo de filtro de la salida A01, su configuración 

razonable puede mejorar la estabilidad de la salida analógica. Pero una 

configuración más alta influirá en la tasa de cambio, que no puede reflejar el valor 

instantáneo de la cantidad física correspondiente, que no puede reflejar el valor 
instantáneo de la cantidad física correspondiente. 

Si los usuariosdesean cambiar el rango o encabezados de tabla de corrección de 

errores, puede lograrlo ajustando la ganancia de salida y la polarización de AO1. 

Cuando el voltaje de salida AO1, el ajuste es el siguiente: 
Salida analógica AO1 (después de la revisión) = ganancia de salida (F09.40) × 

salida analógica AO1 (antes de la revisión) + salida de polarización (F09.41) × 10V 

Cuando la corriente de salida AO1, el ajuste es el siguiente: 

Salida analógica AO1 (después de la revisión) = ganancia de salida (F09.40) × 
salida analógica AO1 (antes de la revisión) + salida de polarisacion (F09.41) × 

20mA. 

Nota 

F09.42 Tiempo de filtro de la salida 

analoga (AO2) 

Rango: 0.0~20.0s 0.0s 

F09.43 Ganancia de la salida analiga 

(AO2) 

Rango: 0.00~2.00 1.00 

F09.44 salida analógica (AO2) canales Rango: 0.0~100.0% 0.0% 

     Consulte la función de introducción de los parámetros F09.39 ~ F09.41 

F09.45 Tiempo de filtro de D0 Rango: 0.0~20.0s 0.0s 

F09.46 Ganancia de la salida D0 Rango: 0.00~2.00 1.00 

F09.47 
DO maximum pulse output 
frequency 

Rango: 0.1~20.0KHz 10.0KHz 

Consulte la función de introducción de los parámetros F09.39 ~ F09.41. 

La frecuencia máxima de salida de impulsos del terminal DO corresponde al valor  

F09.38 Reservados 

Este código de función influirá en la salida analógica durante 

los procesos de modificación. 
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7 Descripción de las funciones a detalle 

máximo seleccionado en F09.37. Por ejemplo, F09.31 = 0, la función del terminal 

DO es: frecuencia de salida antes de la compensación de deslizamiento, lo que 

significa que el pulso de frecuencia máxima de salida corresponde a la frecuencia 

superior. 

Nota: Cuando la frecuencia de salida del puerto DO es inferior a 1,5 Hz, se dispone 

como 0Hz 

F09.48 
Torque alcanzado en el 
tiempo de detenccíon Range: 0.02～200.00s 1.00s 

F09.49 Reservados 

F09.50 Reservados 
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7.11 Grupo: F10 Parámetros de la función PLC / Multi-velocidad 

F10.00 Configuración de operación 

del PLC básico 

Rango: Unidad: 0～3 
Decena : 0～2 
Centena : 0,1 
Millar: 0,1 

0000 

El modo de operación del PLC simple, reinicia el modo después de la interrupción, 

la unidad de tiempo de funcionamiento y el modo de almacenamiento cuando se 

apaga se pueden configurar en diferentes bits del parámetro F10.00, los detalles 

son los siguientes: 

Dígito unitario: modo de operación PLC simple. 

0: ninguna acción. El modo de operación de PLC está deshabilitado. 

1: Detener después de un solo ciclo. como se muestra en la Fig. 7-31, el variador 

se detiene automáticamente después de un ciclo de operación y no se iniciará solo 

cuando vuelva a recibir el comando RUN. 

2: Mantenga el valor final después de un ciclo, como se muestra en la Fig. 7-32, el 

variador continuará funcionando con el valor final y la dirección después de 

completar un ciclo de operación, el variador no se detendrá de acuerdo con el modo 

de parada establecido hasta que el comando de parada este disponible. 
3: Operación continua, como se muestra en la Fig. 7-33, el variador iniciará 

automáticamente el siguiente ciclo de operación después de completar un ciclo de 

operación hasta que reciba el comando de alto y luego se detendrá de acuerdo con 

el modo de parada establecido.

 

Fig.7-31  El PLC deja de funcionar después de un modo de ciclo 

Comando de arranque  

Comando de paro 
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PLC运
行 

RUN命
令 

第一次循环 第二次循环 

STOP命
令 

a2 d1 a2 

a1 a5 a5 

PLC a3 

a4 a4 

Primer ciclo Segundo ciclo 

Comando de arranque 

Comando de paro 

Comando de arranque  

Comando de paro  

Fig. 7-32 PLC mantiene el valor final después de un modo de ciclo 

 

Fig. 7-33 PLC modo de funcionamiento continuo 

A1～A15 tiempo de Acc de los diferentes pasos  

D1～D15: tiempo de DEC de los diferentes pasos 

F1～F15: frecuencia de los diferentes pasos  

Hay 15 pasos que se pueden configurar en la fig.7-31，7-32，7-33. 
Decena: Modo de reinicio después de la interrupción. 

0: Reiniciar desde el primer paso. 

Si el variador se detiene durante la operación del PLC debido a la recepción de 
comandos de paro, la alarma de falla o falla de alimentación, se ejecutará desde 

el primer paso después de reiniciar. 

1: Reiniciar desde el paso de interrupción; 

Si el variador se detiene durante la operación del PLC debido a que recibe el 
comando STOP o la alarma de falla, el variado registrará el tiempo de operación 

 de operación  

d15f15
 

a1 a5 

M
an

ten
er el v

alo
r fin

al  
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del paso actual y continuará desde el paso donde se detiene el driver después de 

reiniciarse a la frecuencia definida para este paso con el tiempo restante, como se 
muestra en la Fig. 7-34. Si la unidad se detiene debido al apagado, no registrará 

el estado y desde el primer paso operará cuando se reinicie. 

2: Reinicio para la frecuencia interrumpida 

Si el variador se detiene durante la operación del PLC debido a la recepción de 

un comando de PARADA o una alarma de falla, el variador registrará el tiempo 

de operación y la frecuencia actual del paso de interrupción, operará con el tiempo 

de registro y la frecuencia de registro cuando se reinicie, como se muestra en la 
Fig. 7- 35

Salida de Fre. 

Hz 
Pulso de señal  

  f1 

a1
d 

Paso 2 

 f3 

a3
2 

a2 

Tiempo 

      Tiempo de operación  Paso 2 tiempo remanente  

a1:1 paso del tiempo de Acc   a2: 2 paso del tiempo de Acc  

a3:3 paso del tiempo de Acc   d2:1 paso del tiempo de Dec 

f1:1 paso de frecuencia           f2: 2 paso de frecuencia   

f3:3 paso de frecuencia  

Fig.7-34 Modo 1 de reinicio del PLC simple 

a1:1 paso del tiempo de Acc a2:2 paso del tiempo de Acc  

a1:1 paso del tiempo de Acc   a2: 2 paso del tiempo de Acc  

a3:3 paso del tiempo de Acc   d2:1 paso del tiempo de Dec 

f1:1 paso de frecuencia           f2: 2 paso de frecuencia   

f3:3 paso de frecuencia  

Fig.7-35 Modo 2 reinicio del PLC 

Paso 1 

2 

f 

Frecuencia de 
salida 
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Centena: unidad del tiempo de ejecucucion del PLC 

0: Segundos; 

1: Minutos; 

 La unidad es efectiva para el tiempo de ejecución de  los diferentes pasos, durante 

la operación del PLC, la unidad de tiempo Acc y tiempo Dec se define mediante el 

parámetro F01.19. 

 Millar: El modo de almacenamiento cuando se apaga. 

0: No hay almacenamiento. No se registra el estado de ejecución cuando se apaga, 

se reiniciará desde el primer paso cuando se vuelva a encender. 

1: Almacenamiento. Registra el estado de ejecución, incluyendo el paso anteriro 

, la frecuencia de ejecución y el tiempo de ejecución cuando se apaga, se reinicia 

con el modo que se estableció en cientos de dígitos después del encendido 

nuevamente. 

 

 

F10.01 Ajuste de paso 1 Rango: 000H～E22H 020 

F10.02 Ajuste de paso 2 Rango: 000H～E22H 020 

F10.03 Ajuste de paso 3 Rango: 000H～E22H 020 

F10.04 Ajuste de paso 4 Rango: 000H～E22H 020 

F10.05 Ajuste de paso 5 Rango: 000H～E22H 020 

F10.06 Ajuste de paso 6 Rango: 000H～E22H 020 

F10.07 Ajuste de paso 7 Rango: 000H～E22H 020 

F10.08 Ajuste de paso 8 Rango: 000H～E22H 020 

F10.09 Ajuste de paso 9 Rango: 000H～E22H 020 

F10.10 Ajuste de paso 10 Rango: 000H～E22H 020 

F10.11 Ajuste de paso 11 Rango: 000H～E22H 020 

F10.12 Ajuste de paso 12 Rango: 000H～E22H 020 

1. El paso no es efectivo si el tiempo de este paso de la operación del

PLC se configura como 0 a partir de entonces, se debe realizar el

siguiente paso.

2. Controle que el PLC procese una pausa, inefectiva, opere a través

del terminal. Para obtener más información, consulte los parámetros 

en Grupo F8 relacionados con la función del terminal. 

No importa el almacenamiento de apagado en estado de parada o 

en ejecución, debe configurar los millares como 1, luego establecer 

las decenas como 1 o 2, de lo contrario, la función de 

almacenamiento de apagado no es efectiva. 

Nota 

Nota 
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F10.13 Ajuste de paso 13 Rango: 000H～E22H 020 

F10.14 Ajuste de paso 14 Rango: 000H～E22H 020 

F10.15 Ajuste de paso 15 Rango: 000H～E22H 020 

F10.01 ～ F10.15 se utilizan para configurar la frecuencia de operación, la 

dirección y tiempo Acc / Dec de cada paso de operación del PLC. Estas funciones 

son todas seleccionadas por dígitos en diferente lugar de los parámetros. Detalles 

a continuación: 

  Unidad: Ajuste de frecuencia.  

0: selección de frecuencia multiple. i = 1 ～ 15, consulte F10.31 ～ F10.45 

para las definiciones de multifrecuencia. 

1: la frecuencia está determinada por la combinación de la frecuencia 

principal y la frecuencia auxiliar. 

2: Reservados. 

Decena: La selección de la dirección de funcionamiento para PLC y multi-
velocidad. La selección de la dirección de funcionamiento para PLC y multi-

velocidad. 

0: Forward. 

1: Reversa. 

2: Determinado por el comando de operaciones. (FWD, REV) 

Centena:  selección del tiempo Acc/Dec 
0: Tiempo Acc/Dec 1 

1: Tiempo Acc/Dec 2 

2: Tiempo Acc/Dec 3 

3: Tiempo Acc/Dec 4 
4: Tiempo Acc/Dec 5 

5: TiempoAcc/Dec 6 

6: Tiempo Acc/Dec 7 

7: Tiempo Acc/Dec 8 

8: Tiempo Acc/Dec 9 

9: Tiempo Acc/Dec 10 

A: Tiempo Acc/Dec 11 

B: Tiempo Acc/Dec 12 
C: Tiempo Acc/Dec 13 

D: Tiempo Acc/Dec 14 

E: Tiempo Acc/Dec 15 

Tiempo de aceleración 1 ～ 15 definido por F01.17, F01.18, F04.16 ～ F04.43. 

La dirección de funcionamiento del PLC y la velocidad múltiple está 

determinada por el lugar de diez de F10.01 a F10.15. 
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F10.16 Tiempo de ejecución del 

paso 1 
Rango: 0～6000.0 10.0 

F10.17 Tiempo de ejecución del 

paso 2 
Rango: 0～6000.0 10.0 

F10.18 Tiempo de ejecución del 

paso 3 
Rango: 0～6000.0 10.0 

F10.19 Tiempo de ejecución del 

paso 4 
Rango: 0～6000.0 10.0 

F10.20 Tiempo de ejecución del 

paso 5 
Rango: 0～6000.0 10.0 

F10.21 Tiempo de ejecución del 

paso 6 
Rango: 0～6000.0 10.0 

F10.22 Tiempo de ejecución del 

paso 7 
Rango: 0～6000.0 10.0 

F10.23 Tiempo de ejecución del 

paso 8 
Rango: 0～6000.0 10.0 

F10.24 Tiempo de ejecución del 

paso 9 
Rango: 0～6000.0 10.0 

F10.25 Tiempo de ejecución del 

paso 10 
Rango: 0～6000.0 10.0 

F10.26 Tiempo de ejecución del 

paso 11 
Rango: 0～6000.0 10.0 

F10.27 Tiempo de ejecución del 

paso 12 
Rango: 0～6000.0 10.0 

F10.28 Tiempo de ejecución del 

paso 13 
Rango: 0～6000.0 10.0 

F10.29 Tiempo de ejecución del 

paso 14 
Rango: 0～6000.0 10.0 

F10.30 Tiempo de ejecución del 

paso 15 
Rango: 0～6000.0 10.0 

Los parámetros F10.16 ～ F10.30 definieron el tiempo de funcionamiento de 

cada de paso del PLC del paso 1 al paso 15. 

Nota 

Cada paso de tiempo de ejecución incluye el tiempo de Acc y el tiempo 

de Dec 

206 
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F10.31 Frecuencia múltiple  1 Rango:0.00Hz～Limite superiro de 

frecuencia . 

5.00Hz 

F10.32 Frecuencia múltiple  2 Rango:0.00Hz～Limite superiro de 

frecuencia . 

10.00Hz 

F10.33 Frecuencia múltiple 3 Rango:0.00Hz～Limite superiro de 

frecuencia . 

20.00Hz 

F10.34 Frecuencia múltiple 4 Rango:0.00Hz～Limite superiro de 

frecuencia . 

30.00Hz 

F10.35 Frecuencia múltiple  5 Rango:0.00Hz～Limite superiro de 

frecuencia . 

40.00Hz 

F10.36 Frecuencia múltiple  6 Rango:0.00Hz～Limite superiro de 

frecuencia . 

45.00Hz 

F10.37 Frecuencia múltiple  7 Rango:0.00Hz～Limite superiro de 

frecuencia . 

60.00Hz 

F10.38 Frecuencia múltiple  8 Rango:0.00Hz～Limite superiro de 

frecuencia . 

5.00Hz 

F10.39 Frecuencia múltiple  9 Rango:0.00Hz～Limite superiro de 

frecuencia . 

10.00Hz 

F10.40 Frecuencia múltiple  10 Rango:0.00Hz～Limite superiro de 

frecuencia . 

20.00Hz 

F10.41 Frecuencia múltiple  11 Rango:0.00Hz～Limite superiro de 

frecuencia . 

30.00Hz 

F10.42 Frecuencia múltiple  12 Rango:0.00Hz～Limite superiro de 

frecuencia . 

40.00Hz 

F10.43 Frecuencia múltiple  13 Rango:0.00Hz～Limite superiro de 

frecuencia . 

45.00Hz 

F10.44 Frecuencia múltiple  14 Rango:0.00Hz～Limite superiro de 

frecuencia . 

60.00Hz 

F10.45 Frecuencia múltiple  15 Rango:0.00Hz～Limite superiro de 

frecuencia . 

60.00Hz 
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7 Especificación de las funciones a detalle 

La frecuencia se utilizará en el modo de operación de velocidad múltiple y en el 

modo de operación de PLC simple. Para más detalles, consulte la función de 

operación del terminal múlti-velocidad en el Grupo de parámetros F08 y la función 

de operación del PLC simple en el Grupo de parámetros F10. 

7.12 Parámetros de operación de PID a lazo cerrado Grupo: F11 

Sistema de control de retroalimentación análoga: 

La referencia de presión se ingresa a través del terminal AI1, y el sensor de presión 
de agua envía de 4-20 mA al terminal AI2 del inversor como una señal de 
realimentación, todos ellos conformado por un sistema de control de circuito cerrado 
analógico a través del ajustador PID incorporado, como se muestra en la Fig. 7-36 

Fig.7-36 Diagrama del sistema de control configurando el PID 

Nota 

La operación principal de alarmado de la función del PID del SD se muestra en la 

figura Fig.7-37  

Cofigurando el valor de F11.01 puedes seleccionar el canal de 

referencia de presión  

S
en

so
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S
en
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n
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7 Descripción de las funciones a detalle 

Fig.7-37 Diagrama principal del marco de control PID 

En el digrama, la referencia de lazo-cerrado se refiere, límite de error de 

retroalimentación y los parámetros del PI son similares de ajustar como el PID 

general，la relación entre la referencia y la retroalimentación esperada se muestra 

en la Fig.7-38.la referencia y el valor de retroalimetacion son convertidos con base 

de 10.00V. 

En Fig.7-37, El valor real de referencia del lazo cerrado y la retroalimetación puede 
ser regulada en el grupo F06 y F07, con esto se puede alcanzar una configuración 

adecueda. 

Fig.7-38 Referencia y valor de retroalimentación esperado. 

 Después que el modo sistema de control es confirmado, siga los procedimientos a 

continuación para configurar los parámetros de lazo cerrado: 

(1) Determine la referencia de lazo cerrado y el canal de retroalimentación

(F11.01F11.02). (2) La relación entre la referencia del lazo cerrado y la

retroaliemntación debe ser definida por el control de lazo cerrado (El grupo F6).

(3) Configura la frecuencia presente en la función del lazo cerrado (F11.19, F11.20).

(4) Ajusta la ganacia proporciona, la ganacia integral, la ganancia diferencial, el
muestro de ciclos y el limite de error (F11.07～F11.11).

0: PID lazo cerrado deshabilitado 

F11.00  Control del lazo cerrado Range: 0,1 0 
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1: PID lazo cerrado activado 

0: Digital  

1: Análogo AI1 0-10V o 4-20mA 

 2: Análogo AI2  

3: Análogo EAI1 (Extensión) 

 4: Análogo EAI2 (Extensión) 

5: Pulso 

6: Comunicación (dirección de comunicación: 1D00). 
 carácter referente para la comunicación modbus  

7: Reservados 

Nota 

F11.02 Selección del canal de 

retroalimentación 
Rango: 0～9 0 

0: Entrada análoga AI1 1 

1: Entrada análoga AI2  

2: Entrada análoga EAI1 (Extension)  
3: Entrada análoga EAI2 (Extension)  

4:AI1+AI2 

5:AI1-AI2 

6: Min｛AI1，AI2｝ 

7: Max｛AI1，AI2｝ 

8: Pulso de entrada  

9: Comunicación (la dirección es 1DOC, 4000 estandar para 10.00V) 

F11.03 Provisión del canal del tiempo 

de filtro 
Rango: 0.00～50.00s 0.20s 

F11.04  Canal del retroalientación 

tiempo de filtro 
Rango: 0.00～50.00s 0.10s 

F11.05 Tiempo de filtro de salida del 

PID 
Rango: 0.00～50.00s 0.10s 

La señal externa de referencia y la señal de retroalimetación usualmente cargan 

algo de ruido. Esta señal de ruido puede ser filtrada por la configuración de la 

constante del tiempo del filtro en F11.03 y F11.04.la mayor constante de tiempo 

es, la mejor capacidad de inmunidad, pero esto responde lento. la menor 

constante de tiempo 1

F11.01 Selección del canal de referencia Range: 0～7 0 

Excepto por los canales provisionales el lazo cerrado multiple 

provisional está disponible. Conectando el terminal diferente para 

seleccionar un valor diferente el cual sea de mayor prioridad. 

210 
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responde mas rápido, pero la capacidad de inmunidad se debilitó. 

La salida de tiempo del filtro PID es el tiempo de filtro por la salida de frecuencia 

o torque, el mayor tiempo, el tiempo mas lento responde a la salida. 

Esta función puede realizar configuración desde el teclado digital. 

Cuanto más alta la ganancia proporción de Kp, mas rápido responde, pero las 

osilaciones pueden ocurrir mas fácil. 

Si solo la ganancia proporcional Kp es usada con regulación, el offset no puede ser 

eliminado completamente. Para eliminar el offset, use la ganancia integral Ki de del PI 

sistema de control. Cuanto mas Ki responde mas rápido, pero la osilacion es mas fácil que 

ocurra. 

El tiempo de muestreo T se refiere al tiempo de muestro de ciclo del valor de 

retroalimentación. El PID regulador calcula una vez en cada ciclo de muestreo. 

Cuanto mayor es el ciclo de muestreo, más lenta es la respuesta. 

F11.11  Límite de desviación Rango: 0.0～20.0% 2.0% 

Si define el máximo de desviación de la salida de referencia, como se muestra en 

Fig.7-39, El PID ajusta el paro de operación cuando el valor de retroalimentación 

dentro de este rango. Establecer este parámetro correctamente mejorará la moderación 

de la precisión y la estabilidad del sistema. 

F11.06 Configuración provisional 

digital 
Rango: 0.00～10.00V 1.00V 

F11.07 Ganacia Proportcional 

Kp 
Rango: 0.000～6.5535 0.0500 

F11.08 Ganancia Integral Ki Rango: 0.000～6.5535 0.0500 

F11.09 Ganancia diferencial Kd Rango: 0.000～9.999 0.000 

F11.10 Muestreo de ciclos T Rango: 0.01～1.00s 0.10s 

Cuando la función PID está habilitada, la configuración de F18.14 

puede configurarse como 1 presionando                      de lo contrario, 

las teclas no son válidas para configurar la referencia en el modo de 

monitoreo. Nota 
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Fig.7-39 Límite de Offset 

F11.12 Límite de amplitud diferencial del 

PID 
Rango: 0.00～100.00% 0.10% 

En el regulador PID, el efecto del diferencial es demasiado sensible como para 

causar la oscilación del sistema, por lo tanto, limite el efecto del PID diferencial en 

un Rango más pequeño, F11.12, el parámetro que se utiliza para configurar la salida 

del diferencial de RID de PID. 

F11.13 Característica de regulación de lazo 

cerrado 

Rango: 0,1 0 

0: efecto positivo. Cuando aumente la provisión, seleccione mientras requiera el 

aumento de la velocidad del motor. 

1: efecto negativo. Cuando la provisión aumenta, seleccione mientras requiere la 

disminución de velocidad del motor.

Fig.7-40 Características del lazo cerrado  Fig.7-41 Característica de retroalimetación. 

Límite de compensación es el porcentaje referido al valor de 

referencia. 

Frecuencia de salida 

Referencia 

Nota 
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F11.14 
Canal de retroalimentación 
característica positiva-negativa 

Rango: 0,1 0 

0: Característica positiva . La relación entre referencia y retroalimentación es 

positiva. 

1: Caracteristica negativa. La relación entre referencia y retroalimentación es 

negativa. 

Este parámetro se utiliza para cambiar la característica de retroalimentación de la 

señal de retroalimentación. Después de la entrada al inversor a través del canal de 

retroalimentación, la presión de retroalimentación se comparará con la referencia 

luego de ser regulada por la regulación de características positivas y negativas, 

como se muestra en la Fig. 7-41 

F11.15 
 Límite superior de 
frecuencia de regulación 
del PID 

Rango: 0.00Hz～límite 

superior de frecuencia 
60.00Hz 

F11.16 
Límite inferior de 
frecuencia de regulación 
del PID 

Rango: 0.00Hz～límite 

superior de frecuencia 
0.00Hz 

El usuario puede configurar los parámetros F11.15 y F11.16 para definir el límite 

inferior de salida y el limite superior de frecuencia del regulador PID. 

F11.17 Selección de regulación integral. Rango: 0,1 0 

0: Detiene la regulación integral cuando el valor de comparación de la referencia 

y la realimentación alcanza el Rango de umbral para la separación integral 

1: Mantenga la regulación integral incluso si el valor de comparación de la 

referencia y la realimentación alcanzan el Rango de separación integral de 

umbral. 

Ajustar este parámetro puede evitar la saturación integral y mejorar la respuesta 

del sistema. 

F11.18 Umbral PID de la separación 

integral. 
Rango: 0.0～100.0% 100.0% 

Función separada integral PID: no hay una regulación integral de la proporción 

durante el control en lazo cerrado cuando el valor de comparación que entre 

referencia y realimentación es mayor que este umbral. Cuando la comparación es 

más pequeña que este umbral, la regulación integral estará activa, y puede ajustar 

la velocidad de respuesta del sistema ajustando este parámetro. 
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F11.19 Frecuencia presente en el 

lazo cerrado 
Rango: 0.00Hz～limite 

superior de frecuencia 
0.00Hz 

F11.20 Tiempo de mantenimiento 

de frecuencia en lazo 

cerrado preestablecida 

Rango: 0.0～6000.0s 0.0s 

Esta función puede hacer que el ajustador de lazo cerrado entre en estado estable 

rápidamente. Cuando se inicie la función de lazo cerrado, la frecuencia de salida 

aumentará hasta la frecuencia de lazo cerrado preestablecida (F11.19) dentro del 

tiempo Acc, y continuará ejecutando el tiempo establecido. 

en F11.20, luego inicie la operación de circuito cerrado como se muestra en la Fig. 

7-42 

      Tiempo de espera de la frecuencia programada. 

Fig.7-42 Operación del lazo cerrado programado 

F11.21 Selección de reversión de salida del lazo 

cerrado 

Rango: 0~2 2 

0: el variador funcionará con  el limite de  frecuencia inferior cuando el valor de 
salida de lazo cerrado es negativo 

1: El variador invertirá el funcionamiento cuando el valor de la salida de lazo 

cerrado sea negativo (sea opuesto a la dirección inicial) 

2: Determinado por la demanda corriente. La dirección de funcionamiento del 
motor está determinada por la dirección de la demanda. 

Frecuencia de salida  

Frecuencia. programada  

Tiempo 

La función de lazo cerrado preestablecida no es efectiva cuando se 

establece F11.19 y F11.20 como 0 
Nota 
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Nota 

F11.22 
Límite superior de 
frecuencia de 
reversión de salida 
en lazo cerrado 

Rango: 0.00Hz～Limite 
60.00Hz 

El regulador PID es un tipo de ajuste bipolar. Al configurar F11.21 y F11.22, puede 

elegir si el inversor funciona en algún grado de frecuencia o no. 

F11.23 Provicon 1 multi-lazo cerrado Rango: 0.00～10.00V 0.00V 

F11.24 Provicon 2 multi-lazo cerrado Rango: 0.00～10.00V 0.00V 

F11.25 Provicon 3 multi-lazo cerrado Rango: 0.00～10.00V 0.00V 

F11.26 Provicon 4 multi-lazo cerrado Rango: 0.00～10.00V 0.00V 

F11.27 Provicon 5 multi-lazo cerrado Rango: 0.00～10.00V 0.00V 

F11.28 Provicon 6 multi-lazo cerrado Rango: 0.00～10.00V 0.00V 

F11.29 Provicon 7 multi-lazo cerrado Rango: 0.00～10.00V 0.00V 

Entre el canal de referencia de lazo cerrado, además de los 7 canales definidos por 

F11.01, la referencia de lazo cerrado también se puede definir en F11.23 ～ F11.29. 

La prioridad del control de referencia de lazo cerrado múltiple es mayor que los 

canales de referencia definidos en F11.01. 

La referencia de lazo cerrado múltiple 1 ～ 7 puede seleccionarse mediante 

terminales externos. Consulte la función de terminal 19 ~ 21 de las introducciones 

a F08.18 ～ F08.25. Cuando la función de suministro de agua constante está 

habilitada, la referencia de presión de agua constante es decidida por la referencia 

de circuito cerrado múltiple que se selecciona por externo terminales 

Fórmula computacional: referencia de presión constante = F12.06 × Referencia de 

lazo cerrado múltiple / 10.00V. Al usar estas funciones puede realizar diferentes 

tiempos con una presión de agua constante diferente. 

El valor de comparación se puede mostrar en los parámetros del 

monitor PID, es positivo cuando la referencia es mayor que el valor 

de realimentación y negativo cuando la referencia es menor que el 

valor de realimentación. 

superior de frecuencia
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7.13  Parámetros de la función de suministro de agua a presión constante 

Grupo: F12 

F12.00 
Selección de modo de suministro de 
agua a presión constante Rango: 0～5 0 

0: Deshabilitado. 

1: El inversor funciona en modo de una driver y dos bombas. 

2: Elija el tablero de presión constante extensible que actúa en el modo de un driver 

unidad y dos bombas. 

3: Elija el tablero de presión constante extensible que actúa en el modo de un driver  

de tres bombas. 

4: El tablero extensible de presión constante actúa en modo de un driver y cuatro 

bombas. 

5: Seleccione inverterY1, Y2 como el modo de suministro de agua a presión 

constante con temporización de doble bomba. Mientras que F12.00 = 5, F09.00 = 

37, F09.01 = 38, realice la sincronización alternando el control del suministro de 

agua a presión constante entre dos bombas, solo 

Un motor está funcionando en cualquier momento, el tiempo de alternancia de se 

define en F12.10. Mientras que F12.10 = 0, no hay control alternativo, mientras 

que F12.10 = 1, cambie la bomba en funcionamiento mientras arranca. 

Esta función se puede usar para elegir diferentes tipos de modo de suministro de 

agua a presión constante, y debe elegir una tabla de presión constante extensible 
para obtener el modo de un driver de tres y un modo de un driver de un cuatro y 

F00.19 debe establecerse en 2. Cuando es válido modificar F12.00 de 0 al modo 

de suministro de agua, C-04, C-05 relaciona automáticamente la presión de ajuste 
del suministro de agua a presión constante y la presión de retroalimentación 

(incluida la visualización de detención y funcionamiento). 

F12.01 Ajuste de presión 

objetivo 

Rango: 0.000～El rango del 
manómetro de larga distancia. 

0.200Mpa 

1. La función del grupo F11 será efectiva automáticamente cuando

la función de suministro de presión constante esté habilitada.

2. Excepto los parámetros relacionados en el Grupo F11 y F12 para

Circuito cerrado, la función de Yi debe estar habilitada en F9 para

que el inversor funcione en modo de un driver y dos bombas sin

una placa de extensión.

3. El terminal de salida Y4 / DO debe ajustarse a Y4.

4. Cuando un inversor maneja una bomba con suministro de agua

a presión constante, el parámetro F09.00 ~ F09.03 (Y1 ~ Y4) no se

puede configurar 37 ~ 38.

Nota 
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Este parámetro define la presión objetivo del sistema de suministro de presión 

constante. Los canales de referencia de presión y retroalimentación están 

definidos por F11.01 y F11.02. 

F12.02 Umbral de frecuencia de 

reposo 

Rango: 0.00Hz～limite de 

fcuencia superior 
30.00Hz 

F12.03 Umbral de precion de 

reactivaccion 

Rango: 0.000～F12.06 
Mpa 

0.150Mpa 

La función del umbral de frecuencia de reposo: para ahorrar energía y proteger el 

motor, cuando la presión de retroalimentación del agua se encuentra dentro del 

límite de compensación (F11.11) y la frecuencia de operación se encuentra en el 

umbral de frecuencia de reposo (F12.02), después de un reposo tiempo de retardo 

(F12.04), el sistema entrará en modo de reposo y la frecuencia de operación bajará 

a 0.00Hz 

Función de reactivación: cuando el sistema está en modo inactivo, si la presión del 

agua de retroalimentación mantiene menos de F12.03 (la presión de reactivación) 

un tiempo de retardo (F12.05), el sistema recuperará el modo inactivo. 

F12.04 Tiempo de espera de 

reposo 
Rango: 0.0～6000.0s 0.0s 

Este parámetro es el tiempo de espera, desde la presión de retroalimentación, 

cumple con las condiciones de reposo hasta que el sistema ingresa en el modo de 

suspensión. 

Dentro del tiempo de retardo de reposo, si la presión de retroalimentación no 

cumple con las condiciones de reposo, el sistema no entrará en modo de reposo 

La función de suspensión se desactiva cuando F12.04 = 0. 

F12.05 Tiempo de espera de 

reactivación 
Rango: 0.0～6000.0s 0.0s 

Cuando el sistema de suministro de presión constante está en estado de reposo, si 

la presión de retroalimentación del sistema es menor que F12.11 que definió el 

umbral de presión dereactivacion, el sistema recuperará y saldrá del modo de 

suspensión después del tiempo de retardo de reactivación. 

F12.06 El Rango del manómetro de 

larga distancia. 
Rango: 0.001～9.999Mpa 1.000Mpa 

Este parámetro define el Rango del manómetro de larga distancia. La configuración 

de este parámetro puede corresponder a la presión de retroalimentación máxima con 

la señal de retroalimentación analógica 10V o 20mA. 

F12.07 

Desviación permitida del 
límite superior de frecuencia 
o el límite inferior de
frecuencia cuando se agrega
o reduce la bomba

Rango: 0.1～100.0% 
1.0% 
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Cuando la frecuencia de salida alcanza el rango de desviación del limite superior de 

frecuencia y la retroalimentación es menor que el valor dado, está disponible la 

adición de bombas. Cuando la frecuencia de salida alcanza la desviación Rango de 

una frecuencia limitada más baja y la retroalimentación es más que un valor dado, 

el decremento de bombas esta disponible. Cuando F12.07 = 0.0%, la frecuencia de 

salida alcanza el limite superior o inferio de frecuencia y la presión cumple con el 

requisito, luego se reducen las bombas.

218 

F12.08 
Agregue el tiempo estimado 
de conmutación de la 
bomba. 

Rango: 0.2～999.9s 5.0s 

Cuando la frecuencia de salida a llega hasta el limite superior de frecuencia  

(F11.15) pero la presión aún no cumple con el requisito, el sistema agregará 

la bomba después del tiempo de evaluación. 

Cuando la frecuencia de salida esta mas baja que el limite inferior de salida 

(F11.16) pero la presión aún no cumple con el requisito, el sistema reducirá 

la bomba después del tiempo de evaluación. 

F12.09 Tiempo de retardo de 

conmutación del contactor 

electromagnético 

Rango: 0.1～10.0s 0.5s 

Este parámetro define el tiempo de demora de acción del conductor de 

control magnético cuando cambia de la fuente de alimentación a la 

fuente variable o del control de frecuencia variable a la fuente de 

alimentación. 

F12.10 Intervalo de tiempo de 

conmutación automática 
Rango: 0000～65535 minute 0 

Al establecer este parámetro se puede evitar la oxidación del motor 

cuando no funciona por mucho tiempo. El inversor cambiará el estado de 

trabajo de la bomba de trabajo y la bomba estática de forma automática e 

inteligente dentro del intervalo de conmutación.

 

La función de cambio automático se desactiva cuando se configura el 

parámetro como 0000. El sistema cambiará una vez cuando cada reinicio del 

sistema, ya que este parámetro es 0001. Si el valor de este parámetro es 

mayor que 0002, el sistema cambiará automáticamente de acuerdo con el 

intervalo de cambio. 
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F12.11 Selección de modo de 

reactivación 

Rango: 0,1 0 

F12.12 Coeficiente de presión de 

reactivación 
Rango: 0.01～0.99 0.75 

Cuando F12.11 = 0, la presión de reactivación del suministro de presión 

constante es el valor de F12.03. 

Cuando F12.11 = 1, la presión de reactivación es el valor de cálculo de 

F12.12 * F12.01 

F12.13 
Reducir el tiempo 
estimado de conmutación 
de la bomba. 

Rango： 0.2～999.9s 5.0s 

Cuando la frecuencia de salida llega hasta la el limite superior frecuencia 

(F11.15) pero la presión aún no cumple con el requisito, el sistema 

agregará la bomba después del tiempo de evaluación definido por 

F12.08. 

Cuando la frecuencia de salida baja al límite inferior de frecuencia 

(F11.15) pero la presión aún no cumple con el requisito, el sistema 

reducirá la bomba después del tiempo de evaluación definido por F12.13. 

F12.14 Reservado 
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7.14 F13 Grupo de parámetros de función transversal, 

control de longitud fija 

F13.00 Selección de función tranversal Rango: 0,1 0 

0: Desactivado 

1: Habilitado 

F13.01 Modo de funcionamiento 

transversal 

Rango: Unidad: 0,1 
 Decena: 0,1 
Centena: 0,1 
Millar: 0,1 

0000 

Unidad: arranca el modo 1  
0: Inicio automático. El variador opera a la frecuencia predeterminada de 

desplazamiento durante un cierto tiempo y luego ingresa automáticamente 

al modo de desplazamiento. 

1: Modo manual de terminal. Elegir terminal multifunción (Xi = X1 ～ 
X8) como función 56, cuando el terminal está habilitado, el variador entrará 

en recorridomodo. El variador saldrá de la operación transversal y operará a 

la f recuencia transversal predeterminada cuando esté desactivado. 

Decena: Modo de amplitud transversal AW: 
0: Columpio variable, Frecuencia variable La amplitud AW cambia con la 

frecuencia central y la tasa de cambio se relaciona con la definición de F13.02. 

1: Columpio fijo, Frecuencia reparada La amplitud operativa de recorrido 

AW está determinada por el limite superio de frecuencia y F13.02 

Nota: La frecuencia central transversal se establece por la frecuencia 

principal. 

Centena: Modo de reinicio 

0: Reiniciar en el estado inicial. 

1: Reiniciar en el estado memorizado antes de parar 

Millar: Estado de ahorro transversal cuando se apaga. 

Esta función es efectiva cuando el modo de inicio se está reiniciando desde el 
estado de la memoria reservada, y se guarda el estado operativo cuando se 

apaga. 

0: No guardar 

1: Guardar 
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     Nota 

F13.02 Valor tranversal de osilación de 

frecuencia 
Rango: 0.0～50.0% 10.0% 

Amplitud variable: AW = la frecuencia central × F13.02  

Amplitud fija: AW = límite superior de frecuencia × F13.02

Cuando se encuentra en el modo de amplitud variable, el canal de 

frecuencia central se confirma con F01.06. Durante la operación de 

frecuencia transversal, el tiempo Acc y Dec se controlan solo con el 

círculo de frecuencia transversal F13.04 cuando se ajusta la 

frecuencia central. 
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Nota 

F13.03 Salto-repentino de 

frecuencia 
Rango:0.0～50.0% 2.0% 

Como se muestra en la Fig. 7-43, no hay una frecuencia de fluctuación cuando 

F13.03 = 0. 

F13.04 Ciclo transversal Rango:0.1～999.9s 10.0s 

F13.04 define un ciclo completo de operación de recorrido que incluye el ascenso 

y la caída procesados. 

F13.05 Onda triangular tiempo 

de aumento 
Rango:0.0～98.0%(Traverse 
cycle) 

50.0% 

Definición transversal al aumento del tiempo.=F13.04×F13.05 (s), el tiempo de 

caída transversal= F13.04×(1-F13.05)(s). 

como se muestra, Como se muestra en la  Fig.7-43 

F13.06   Frecuencia presente 

transversal 
Rango:0.00～400.00Hz 0.00Hz 

F13.06 defines the operating frequency of the Drive before entering traverse 

operación. 

F13.07 Tiempo de espera de la 

frecuencia transversal  presente 
Rango:0.0～6000.0s 0.0s 

F13.07 define el tiempo de operación de la frecuencia preestablecida antes de 

entrar en la operación Traverse cuando el modo de inicio automático está 

habilitado. 

Si el modo de inicio manual está disponible, F13.07 está deshabilitado. Consulte 

la Fig.7-43 como se muestra a continuación. 

La frecuencia de operación transversal está restringida por los 

límites superior e inferior de frecuencia. El ajuste incorrecto de la 

frecuencia dará lugar a una operación de desplazamiento anormal. 

222 



223 

7 Descripción de las funciones a detalle 

Fig. 7-43 Operación transversal 

F13.08 Ajuste de longitud 
Rango：0～65535 
（m\cm\mm） 0 

F13.09 
Número de pulsos por vuelta 

Rango：1～10000 1 

F13.10 Perímetro del eje Rango：0.01～655.35cm 10.00cm 

F13.11 
Porcentaje de longitud 
restante Rango：0.00%～100.00% 0.00% 

F13.12 
Coeficiente de corrección de 
longitud Rango：0.001～10.000 1.000 

 La longitud establecida, la longitud real y el número de pulsos por longitud de 

ajuste, la longitud real y el número de pulsos por ciclo se utilizan para el control de 

longitud fija. La longitud real se calcula por el número de pulsos recopilados por el 

terminal Xi (i = 1--8), configure el código de función Xi en 62 y la salida de señal 

de longitud. 

 Longitud actual = (número actual de impulsos × F13.10 × F13.12) / F13.09, cuando 

el regristro actual de longitud (F00.02 = 39)> establece la longitud (F13.08), 

después del tiempo definido por F13. 07, la señal de "longitud de alcance" se puede 

emitir a través de Yi y el terminal de salida de relé durante 0,5 segundos. 

Cuando la relación de longitud restante <F13.11, el variador funcionará a la 

frecuencia definida por F13.06 hasta que se alcance la longitud. Con esta función, 

se puede evitar el exceso de la parada para aumentar la precisión del control de 

longitud fija. Cuando este parámetro es igual a 0.00%, esta función no es válida. 
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(Esta función es válida solo cuando la frecuencia actual es la principal auxiliar). 

 Se utilizan ciclos para control de longitud fija. La longitud real se calcula por el 

número de pulsos recopilados por el terminal Xi (i = 1--8), configure el código de 

función Xi en 62 y la salida de señal de longitud.  

longitud actual = (número actual de impulsos × F13.10 × F13.12) / F13.09, cuando 

la longitud de registro real (F00.02 = 39)> establece la longitud (F13.08), después 

del tiempo definido por F13. 07, la señal de "longitud de alcance" se puede emitir a 

través de Yi y el terminal de salida de relé durante 0,5 segundos. 

Cuando la relación de longitud restante <F13.11, el variador funcionará a la 

frecuencia definida por F13.06 hasta que se alcance la longitud. Con esta función, 

se puede evitar el exceso de la parada para aumentar la precisión del control de 

longitud fija. Cuando este parámetro es igual a 0.00%, esta función no es válida. 

(Esta función es válida solo cuando la frecuencia actual es la principal auxiliar).  

Nota 

F13.13 
Grabar la longitud 
cuando se alcanza la 
longitud 

Unidad: Reservados 
Decena: 0 、 1 、 2 

Centena: 0、1、2 
Millar: 0、1、2 

0000 

Unidad: Reservados  

Decena: Establece la unidad de longitud. 

0: Metro (m) 

1: Centímetro (cm) 

2: Milímetro (mm) 

Centena: Acciones cuando se alcanza la longitud

1) Cuando F00.02 = 39, la longitud real puede ser monitoreada
por el estado de ejecución C-01. La función de conteo de
longitud disponible tanto en el modo de control V / F como en el
modo de control vectorial.

2)Al utilizar el puerto X8 como una entrada de conteo de longitud
fija, el valor de entrada máximo es 4K. Si se utiliza el puerto X1 ~
X7 como una entrada de conteo de longitud fija, el valor de entrada
máximo es de 50Hz.
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0: Seguir en ejecución  

1: Apagarce de acuerdo el mod de paro 

 2: bucle de longitude de control Control 

de la logitud en la onda. 

Millar: Longitud de reinicio del software (puede ser borrado por la 

comunicación) 

0: No operación 
1: Se borra la longitud actual  

2: Se borra la longitud actual y la total  

F13.13 las decenas determina la unidad de longitud en F13.08, 0 = m, 1 = cm, 2 = 

mm. De acuerdo con los requisitos del proceso, seleccionar diferentes unidades

puede aumentar la precisión del control de longitud fija.

F13.13 las decenas determinan la acción de la unidad cuando se alcanza la longitud. 

0= Continuar corriendo, 1 = Apagar de acuerdo con el modo de parada, 2 = bucle

de longitud de control, Control de la longitud en la onda. Cuando se selecciona 2,

la frecuencia se ejecutará para la frecuencia 0 y continuará durante el siguiente

tiempo fijo después del tiempo definido en F13.04. Esta función es efectiva solo

cuando la frecuencia es la referencia auxiliar principal, por ejemplo, jogging, PLC,

PID. Esta función solo está disponible cuando la referencia de  prioridad más alta

no es válida.

F13.13 millar: La computadora superior puede cambiar la longitud actual y la

longitud acumulada cambiando el millar de F13.13. Tenga en cuenta que F13.13 no

puede modificarse erróneamente con otros bits, como F13.13 unidades, decenas, 

centenas fueron 1,1,0, entonces F13.13 debe configurarse en 0x1110 o

0x2110.Cuando el terminal de entrada multifunción  No. 63 es válido, tanto la

longitud actual como la longitud acumulada se borran.

F13.14 
Longitud de registro 
en el cierre 

Unidad : 0、1 

decena : 0、1 

Centena : 0、1 

011 

Unidad : Stops the current length 

0: Se borra automáticamente 

La longitud del registro actual se borra automáticamente al apagar. 

1: Se mantiene la longitud 

La longitud del registro actual permanece sin cambios durante el cierre. 

Decena: Ajuste de memoria de longitud de apagado 

0: No almacenado 

1: Almacenado 

Este dígito controla la longitud actual de la función de almacenamiento de 

apagado, pero se almacenará la longitud acumulada del apagado. 
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Centena: calculo de longitud en el cierre 

0: La longitud no se calcula 

1: Calcula la longitud 

Cuando este dígito es 1, el módulo de cálculo de longitud calculará 

automáticamente la longitud de acuerdo con el pulso externo cuando el inversor se 

apaga. 

7.15  Parámetros de control de vector Grupo: F14 

F14.00  Selección del control de 

velocidad /torque 

Rango: 0,1 0 

0: Modo de control de velocidad 

1: Modo de control de torque (este parámetro es efectivo cuando se 

establece F00.24 como 1 o 2) Cuando el modo de control es control vectorial 

con PG o sin PG, el usuario puede seleccionar el control de torque o el control 
de velocidad configurando en el parámetro de F14.00 o mediante el terminal 

multifunción de control que seleccionó la función No.65. 

F14.01 Ganancia proporciona 

de alta velocidad. 
Rango:0.1～40.0(Valido cuando  
F00.24=1 o 2) 

20.0 

F14.02 Tiempo integral de la 

alta velocidad en la 

onda. 

Rango:0.001～10.000s(Valido 
cuando F00.24=1 or 2) 0.040s 

F14.03 Ganancia proporciona 

a baja velocidad 
Rango:0.1～80.0(Valido cuando 
F00.24=1 o 2) 

20.0 

F14.04 Tiempo integral a baja 

velocidad tiempo 

integral 

Rango:0.001～10.000s (Valido 

cuando F00.24=1 o 2) 
0.020s 

F14.05 Lazo de velocidad 

cambio de frecuencia 

en los parámetros de 

velocidad. 

Rango:0.00Hz～20.00Hz 

(Valido cuando F00.24=1 o 2) 
5.00Hz 

A través de F14.01 a F14.05, puede establecer la ganancia proporcional y el tiempo 

integral del regulador del lazo de velocidad, para cambiar la característica de 

respuesta de velocidad en el modo de control vectorial. 

La respuesta dinámica del sistema del lazo de velocidad puede ser más rápida si se 

aumenta la ganancia proporcional o se reduce el tiempo integral. Sin embargo, si la 

ganancia proporcional es demasiado grande o el tiempo integral es demasiado 

pequeño, el sistema tiende a oscilar. 

La forma de ajuste sugerida de la siguiente manera: 

Cuando el parámetro predeterminado no es adecuado, ajuste los parámetros en 

función del valor predeterminado. La ganancia proporcional generalmente se ajusta 

primero. Bajo la condición de que el sistema es inmune a la oscilación, la ganancia 

proporcional se puede aumentar lo más grande posible. Luego ajuste el tiempo 
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integral para que el sistema responda rápidamente y no se ajuste en exceso. 

Los parámetros anteriores son válidos para el modo de control de velocidad en lazo 

cerrado o abierto, no válido para el control de V / F y el modo de control de torque. 

F14.06 
Estableser el coeficiente de 
generación de baja 
frecuencia 

Rango: 0～50(Válido cuando 
F00.24=1 o 2) 

25 

Cuando el motor se conectó al inversor de frecuencia en un estado de generación 

de baja frecuencia, ajuste este parámetro adecuadamente. 

Por ejemplo, el inversor de frecuencia será inestable cuando maneje una carga 

potencial que está disminuyendo gradualmente. El aumento de F14.06 mejorará 

la estabilidad del sistema. 

F14.07 
Lazo de corriente  ganancia 
proporcional 

Rango: 1～500(valido 

cuando F00.24=1 o 2) 
70 

F14.08 Lazo de corriente tiempo 

integral .Tiempo integral en 

la onda de corriente 

Rango: 0.1～100.0ms 

(Válido cuando F00.24=1 o 

2) 

4.0ms 

F14.07 y F14.08 son los parámetros del regulador PI del lazo de corriente. 

La respuesta dinámica del torque del sistema puede ser más rápida si la ganancia 

proporcional P del lazo de corriente aumenta o si la constante de tiempo integral del 

lazo de corriente Ti disminuye. 

La estabilidad del sistema puede mejorarse si la ganancia proporcional P del lazo de 

corriente disminuye o si la constante de tiempo integral Ti aumenta. 

En general, los parámetros anteriores no necesitan cambio. 

F14.09 
Valor límite de 
corriente en el torque 
del variador 

Rango: 0～250.0% (Válido 

cuando F00.24=1 ,2 y 3) 
160.0% 

F14.10 
Valor límite de 
corriente en el torque 
del freno 

Rango: 0～250.0% (Válido 

cuando F00.24=1 o 2) 
160.0% 

Es el Rango del toruqe de salida del lazo de velocidad definido por el torque positivo 

y el límite del torque negativo. Cuando la aplicación necesita una aceleración y 

desaceleración rápidas, este parámetro se puede aumentar adecuadamente para 

cumplir con los requisitos específicos. Sin embargo, si es demasiado grande, la 

unidad tiende a sobrecalentarse. 

En el modo de control de torque, el Rango de la salida del torque real también se 

limita al límite anterior. 

F14.11 
Coeficiente de control de 
debilitamiento del flujo 
asíncrono 

Rango: 20.0～100.0%(Valido 
cuando  F00.24=1 o 2) 80.0% 

F14.12 
 Minimo coeficiente de 
flujo del motor 
asíncrono 

Rango: 10.0～80.0%(Valido 

cuando  F00.24=1 o 2) 
10.0% 

Parámetros de F14.11, F14.12 Se utilizan para corregir la curva de debilitamiento 
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en el campo de debilitamiento. La corrección de la curva mejorará la precisión del 

control de velocidad durante el campo de debilitamiento. La referencia de campo 

mínima es el valor mínimo del campo de debilitamiento. Y F14.12 solo está 

disponible para el modo de control vectorial en lazo cerrado. 

F14.13 
Referencia de torque y 
limite del canal de 
selección 

Rango: Unidad: 0～8 
Decena:0～8 
Centena: 0～8 

000 

Unidad: selección del canal provisional de torque 

0: Digital  

1: Provisión análoga Al1(0-10V o 4-20mA corresponde de 0～200.0% 

corriente nominal de torque del motor) 

2: Provicion análoga Al2 

3: Terminal de ajuste UP/DOWN 

4: Comunicación (dirección de comunicación：1D01). (0～10000 

corresponde a 0～200.0% torque nominal actual del motor) 

5: Provicion análoga EAI1 (Extension) 

6: Provicion análoga EAI2 (Extension) 

7: Pulsos de alta velocidad (seleccionar la función referente de X8) 

8: Terminal de ancho (seleccionar la función referente de X8) 

El Rango de los canales anteriores, desde el valor Mín al valor Máx, 

corresponde a 0.0 ～ 200% de la corriente nominal de torque del motor. 

Decena: Selección de canal en el limite de torque eléctrico. 

0: Digital (determinado por F14.09) 

1: Configruracion análoga AI1  

2: Configruracion análoga AI2 

3: Selección de ajuste del terminal UP / DOWN  

4: Reservados  

5: Configuracion análoga EAI1  

6: Configuración análoga EAI2  

7: Ajuste de pulso de alta velosidad  

(X8 terminales necesitan seleccionar la función apropiada) 

8: Ajuste de terminal por ancho de pulso 

(X8 terminales necesitan seleccionar la función apropiada) 

Note: El valor máximo de 1 ~ 8 canales corresponde a F14.09 

Centena: Selección del canal límite de torque de frenado 

0: Digital (determinado por  F14.10) 

1: Configruración análoga AI1  

2: Configruracion análoga AI2  

3: Selección de ajuste  del terminal UP/DOWN 

4: Reservados 
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5: configruracion análoga EAI1  

6: configruracion análoga EAI2

7: Ajuste de pulso de alta velocidad 

(X8 terminales necesitan seleccionar la función apropiada) 

8: Ajuste de terminal por ancho de pulso 

 (X8 terminales necesitan seleccionar la función apropiada) 

Note: El valor máximo de 1 ~ 8 canales corresponde a F14.09 

Cuando el valor límite del torque  se modifica por comunicación, el canal del 
torque  debe configurarse en configuración digital (las decenas o centenares de 

dígitos son 0). La limitación del torque se puede realizar modificando 

directamente F14.09 o F14.10 mediante comunicación. Lafuncion de 
desconeccion y apagado se ve afectada por F01.03 y F01.05 cuando se ajusta el 

terminal UP / DOWN. Si no se restaura la parada y se guarda el apagado, es 

necesario configurar F01.03 = 3 y F01.05 = 00. 

F14.14 Configuración de polaridad 

en el torque 
Rango: 0000～2112 00 

Unidad: Polaridad de referencia del torque 

0: Positivo 

1: Negativ0 

2: Definedo por el comando de run. Mientras que F14.13 = 2 ，  las decenas 

de F00.20 es igual a 0, la dirección del torque está determinada por la polaridad 

de AI2. 
Decena: Plaridad de compesacion de Torque  

0: Misma dirección con referencia de torque  

1: Dirección opuesta con referencia de torque  

centena: La compensación F14.21 se debilitó cuando se bloquea el rotor del 

motor  

0: Inválido. 

1: Válido. Esta función evita el deslizamiento de la correa causado por la 

compensación de baja frecuencia F14.21 demasiado grande o un torque 

demasiado grande y el motor bloqueara el rotor. 
Millar: Función anti-reversa de control del torque 

0: Inválido 

1: La función anti-reversa está activa continuamente. 

2: Función anti-reversa habilitada al inicio. Sólo el momento de arranque 

tiene función anti-reversa. 

El dígito de las unidades y las decenas de F14.14 determinan la polaridad del 

torque dado y compensado. Cuando se seleccionan AI2, EAI1 y EAI2, AI2, 

EAI1 y EAI2 se configuran en control bipolar. La polaridad dada del torque 
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está determinada por la polaridad analógica correspondiente, pero no por la 

unidad de F14.14. El torque dado a la dirección se puede cambiar 

dinámicamente al mismo tiempo mediante teclas multifunción. Está disponible 

cambiando la dirección de provisión del torque a través de la tecla multifunción. 

Cuando F14.13 = 0, el valor de la provisión del torque se establece en F14.15. Un 

valor de 100.0% de F14.15 corresponde a la corriente nominal del motor. El torque 
de salida real será disminuido cuando el motor se debilite bajo el estado de campo. 

Al elegir la configuración digital, presione el teclado hacia arriba y hacia abajo para 

revisar el valor del torque. 

0: Digital  

1: Provisión análoga AI1   

2: Provisión análoga AI2 

3: Terminal de ajuste UP/DOWN 

4: Comunicación (direccion: 1D0A).  

5: Provisión análoga EAI1  

6: Provisión análoga EAI2  

7: Pulsos de alta velocidad (Por favor, elija la función relacionada de X8)  

8: Provisión de terminal por ancho (Por favor, elija la función relacionada 

de X8) 

Cuando se proporciona un torque positivo, si el torque de carga es menor que el 

torque de salida, la velocidad de rotación del motor aumentará de manera continua 

hacia adelante hasta el límite de frecuencia de avance definido por el canal límite 

(F14.16), Con el fin de evitar la fuga del motor. 

F14.17 Selección de canal de límite de 

frecuencia inversa en modo de 

control de torque 

Rango: 0～8 0 

0: Digital  

1: Provisión análoga AI1  

2: Provisión análoga AI2  

3: Ajuste de Terminal UP/DOWN  

4: Comunicación (direccion: 1D0B).  

5: Provisión análoga EAI1  

6: Provisión análoga EAI2  

7: Pulsos de alta velocidad (Por favor, elija la función relacionada de X8) 

8: Provisión de terminal por ancho (Por favor, elija la función 

relacionada de X8) 

F14.15 Valor de ajuste digital del 

Torque 

Rango:0.0～200.0% 
(válido cuando F00.24=1 o 
2) 

0.0% 

F14.16 
 Selección del canal del límite de 
velocidad de Forward en el modo 
de control de torque 

Rango: 0～8 0 
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Cuando se proporciona un torque negativo, si el torque de carga es menor que el 

torque de salida, la velocidad de rotación del motor aumentará en sentido inverso 

hasta el limite superio de frecuencia del inverso definida por el límite del canal 

(F14.17), Con el fin de evitar la fuga del motor. 

Cuando F14.16 = 0, F14.17 = 0, el lmite de frecuencia relacionada al torque positivo 

o torque negativo se confirma con F14.18 y F14.19.

F14.20 
Tiempo Acc y Dec de 
la provision torque 

Rango: 0.000～60.000s válido 

cuando F00.24=1 o 2) 
0.100s 

La provisión de torque desde el canal de provisión formará la provisión de torque 

final después del tiempo Acc y Dec de F14.20. El valor adecuado de F14.20 puede 

evitar la vibración del motor causada por la vibración de la provisión de torque. 

F14.21 Compesación de 

torque 

Rango: 0.0～100.0% válido 

cuando F00.24=1 o 2) 
0.0% 

Ladecenas de F14.14 y F14.21 determina la polaridad y offset compensación del 

torque. Normalmente, no es necesario establecer la compensación de torque cuando 

la pérdida del torque debido a la pérdida mecánica del motor es grande. Cuando el 

valor establecido es 100%, corresponde a la corriente del torque nominal del motor. 

Cuando el torque de referencia es inferior al 1.1% del torque nominal, el valor de 

compensación del torque definido en F14.21 no es válido. 

F14.22 Coeficiente de 

regulación de ganancia 

del torque positivo 

Rango: 50.0～150.0% válido 

cuando F00.24=1 o 2) 
100.0% 

F14.23 Coeficiente de 

regulación de ganancia 

del torque negativo 

Rango: 50.0～150.0% válido 
cuando F00.24=1 o 2) 

100.0% 

Al elegir la provisión del torque positivo, el ajuste de F14.22 corregirá la 

coincidencia del torque de salida real y la provisión de torque si no están 

emparejados. 

Al elegir la provisión de torque negativo, el ajuste F14.23 corregirá la concordancia 

del torque de salida real y la provisión de torque si no están emparejados. 

F14.18 
 Límite de velocidad 
en Forward en el 
modo de control de 
torque 

Range: 0.00Hz～límite superior 
de frecuencia. (Válido cuando 
F00.24=1 o 2) 

60.00Hz 

F14.19 
Modo control de 
torque en el límite 
de velocidad en 
reversa 

Rango: 0.00Hz～ límite superior 
de frecuencia ( Válido cuando 
F00.24 = 1 o 2) 

60.00Hz 
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F14.24 Coeficiente de frenado 

de flujo 

Rango: 0.0～300.0% (válido 
cuando F00.24=1 o 2) 

0.0% 

En el modo de control de velocidad en lazo abierto y en lazo cerrado, el aumento 

de la fuerza del campo puede realizar una rápida disminución del motor cuando se 

detiene. La energía generada durante el proceso de frenado de campo se consumirá 

en forma de calor dentro del motor. Como resultado, la temperatura del motor en el 

interior aumentará al frenar en el campo con frecuencia. Tenga en cuenta que la 

temperatura del motor no supera el valor máximo permitido. Si se da un comando 

de operación durante el proceso de frenado de campo, la función de frenado de 

campo se cancelará y el convertidor de frecuencia operará nuevamente a la 

frecuencia establecida. Desactive la función de frenado de campo cuando utilice la 

resistencia de frenado. 

F14.25 Constante de tiempo en 

el arranque pre-definido 
Rango: 0.1～3.0(Válido 

cuando F00.24=1) 
0.5 

 En el modo de control SVC, disminuir el valor de F14.25 de manera adecuada 

disminuirá la hora de arranque del motor, logrando un arranque rápido. 

El ajuste de F14.26 y F14.27 cambiará la característica de respuesta del control 

Vector. 

F14.28 Coeficiente de 

estabilización del motor. 
Rango: 10～300(Valido 

cuando 
F00.24=3) 

100 

Cuando el motor que se conectó al variador es vibrante y no es estable, el aumento 

de F14.28 eliminará la vibración. 

F14.29 Compensación ganancia 

de restricción de 

vibración 

Rango: 100.0～
130.0%(Valido 
cuando F00.24=3) 

100.0% 

La compensación es 0 cuando F14.29 = 100%. Una gran cantidad de este valor dará 

lugar a sobrecorriente cuando se inicie la operación. 

F14.30 limite de frecuencia de 

compesasion de torque 
Rango: 0.00Hz～limite 

superior de frecuencia(valido 

cuendo F00.24=1,2) 

20.00Hz 

Cuando la frecuencia de salida es mayor que el valor de F14.30, la compensación 

de torque definida por F14.21 es 0. Y la compensación de torque real disminuirá 

linealmente de 0Hz a la frecuencia de F14.30. 

F14.26 
Ganancia proporcional 
del lazo de velocidad 

Range: 0.010～6.000(Valido 

cuando 
F00.24=3) 

0.500 

F14.27 
Constante de tiempo 
integral en lazo 
velocidad  

Range: 0.010～9.999(Valido 

cuando 
F00.24=3)

0.360 
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7.16 Grupo de parámetros del motor: F15 

F15.00 Reservados 

F15.01 
Potencia nominal del 
motor asíncrono. Rango: 0.1～6553.5KW 

Depende del 

tipo 

F15.02 
Voltage nominal del 
motor asíncrono Rango: 1～690V 

Depende del 

tipo 

F15.03 
Corriente nominal del 
motor asíncrono Rango: 0.1～6553.5A 

Depende del 

tipo 

F15.04 
Frecuencia nominal 
asíncrona del motor Rango: 0.00～600.00Hz 

Depende del 

tipo 

F15.05 
Velocidad de rotación 
nominal del motor 
asíncrono 

Rango: 0～60000r/min 
Depende del 

tipo 

F15.06 
No. de polos del motor 
asíncrono Rango: 1～7 2 

Configure los parámetros de acuerdo con la placa de identificación del motor, 

independientemente de si se adopta el modo de control V / F o el modo de control 

vectorial, de lo contrario puede ser anormal. 

Para lograr un mejor rendimiento de V / F o control vectorial, se requiere el 

autoajuste del motor. 

La precisión del autoajuste del motor depende de la configuración correcta de 

los parámetros de la placa de identificación del motor. 

F15.08 
Resistencia de 
rotor del motor 
asíncrono 

Rango: 0.001～65.535Ω (AC 

potencia de accionamiento＜

7.5KW) 

Depende 
del tipo 

Rango: 0.0001～6.5535Ω(Ac 

potencia de accionamiento 

≥7.5KW) 

F15.09 
Inductancia de 
fuga del motor 

Rango: 0.01～655.35mH (AC 

potencia de accionamiento＜

7.5KW) 

Depende 
del tipo 

F15.07 
Motor asíncrono 
resistencia del 
estator 

Rango: 0.001～65.535Ω (AC 

potencia de accionamiento＜

7.5KW) 

Depende 
del tipo 

Rango: 0.0001～6.5535Ω (Ac 

potencia de accionamiento 

≥7.5KW) 
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asíncrono. Rango: 0.001～65.535mH (AC 

potencia de accionamiento 

≥7.5KW) 

F15.10 
Inductancia 
mutua del 
motor 
asíncrona. 

Rango: 0.1～6553.5mH (AC 

potencia de accionamiento＜

7.5KW) 

Depende 
del tipo 

Rango: 0.01～655.35mH (AC 

potencia de accionamiento 
≥7.5KW)

F15.11 
Corriente 
asíncrona sin carga 
del motor. 

Rango: 0.01～655.35A Depende 
del tipo 

F15.07 ～ F15.11 son los parámetros característicos del motor asíncrono, estos no 
se muestran en la placa de identificación, que debe detectarse mediante el 
autoajuste. Para lograr un buen rendimiento de control, deje que el motor se 
descargue antes de comenzar a girar automáticamente el autoajuste. Para el motor 
asíncrono que no se puede desconectar de la carga, puede elegir el ajuste automático 
estático o ingresar los parámetros del motor manualmente. Otra forma es 
simplemente configurar F15.01 y usar los parámetros predeterminados en F15.01 
～ F15.11. Más tiempo , la elección de un tipo diferente de G y P también cambiará 
los parámetros predeterminados en F15.01 ～ F15.11. 

F15.12 

～ 

F15.18 

Reservados 

F15.19 Selección de auto-tuning de motor Rango: 0～3 0 

0: No acción 

1: auto-tuning estático 

Se aplica a aplicaciones en las que el motor no se puede desconectar de la carga o 

el proceso es complicado. Los valores en la placa del motor deben ingresarse 
correctamente antes de iniciar el auto-tunig (F15.01-F15.06), establecer F15.11 

como 1 y presione , vuelva al modo de monitoreo, precione  para iniciar 

autoajuste que con un símbolo de "sintonía" en el teclado. 

Después del autoajuste, el variador saldrá automáticamente del proceso y los 

valores detectados de la resistencia del estator, la resistencia del rotor y la 

inductancia de fuga se guardarán en F15.07-F15.09. 
En el modo de ajuste automático estático, no se detectará el valor de la corriente sin 

carga y la reactancia inductiva mutua. El usuario puede ingresar los valores 

relacionados con la referencia de los datos de fábrica del motor o los datos en el 

informe de prueba del motor. Sin valor relacionado, adopte el valor predeterminado.  
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De lo contrario, puede causar una influencia negativa en el rendimiento del motor. 

Durante el proceso de auto-tuning, cualquier suceso anormal, presione            para 

detener el auto tunig. 

 2: Auto-ajuste en rotación 

La función auto tunig en rotación es adecuada para las aplicaciones en las que la 

carga del motor es más ligera que el 30% de la carga nominal o algún tipo de carga 

de inercia pequeña. Por favor, haga todo lo posible para desconectar la carga de su 

motor y hacer que el motor se encuentre en estado estático o de descarga para que 

el valor del auto tunig  sea exacto. 

Los valores en la placa del motor deben ingresarse correctamente antes de iniciar el 

auto tunig (F15.01-F15.06), establecer F15.19 como 2 y presionar , regresar al 

modo de monitoreo, luego presionar            para iniciar el autoajuste que con una 

"sintonía" ”Símbolo en el teclado. Puede configurar F01.16 la centenas para que se 

ejecute el ajuste de rotación en sentido inverso. La configuración F01.16 debe 

restaurarse manualmente después de la configuración. 

Después del auto-tunig, el variador saldrá automáticamente del proceso y los 

valores detectados de la resistencia del estator, la resistencia del rotor, la inductancia 

de fuga, la corriente sin carga y la reactancia inductiva mutua se guardarán en 

F15.07-F15.11. Durante el proceso de auto-tunig, cualquier suceso 

  anormal, presione            para detener el ajuste automático. 

3: Reservado. 

7.17 Parámetros de encoder en lazo cerrado Groupo: F16 

F16.00 Velocidad cero servo 

inhabilitado 

Rango:0,1 0 

Velocidad-cero servo habilitado  

0：Velocidad-cero servo habilitado  

1：Velocidad-cero servo inhabilitado 

Si bien F16.00 = 1 o la función de terminal 67 es válida, bajo la circunstancia de 
que no hay un comando de ejecuciom y la velocidad del motor es menor que el 

límite inferior F01.12, el inversor están en le modo de control velocidad-cero.

F15.20 

～ 

F15.22 

Reservado 
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F16.01 Número de pulsos en el 

encoder  
Rango: 0～10000 1024 

Este parámetro debe configurarse como el valor del codificador instalado en el eje 

del motor, o dará lugar a un desplazamiento entre la velocidad del monitor y la 

velocidad real del motor. 

F16.02 Direccion de encoder Rango: Unidad :0,1 

Decena 0～3 
00 

Unidad: Secuencia de fases de la fase AB 

0: Forward (hacia adelante) 

1: Reversa 

Decena: seleccionar un puntos se posicionamiento y buscador de pusicion y 
direccion. 

0: Buscando la posición de acuerdo a la dirección del comando. 

1: Buscando la posición de acuerdo con la dirección hacia adelante. 

2: Buscando posición de acuerdo a la dirección inversa. 

3: Buscando la posición de acuerdo a la dirección aleatoria. 

Los parámetros anteriores definen los impulsos del codificador por revolución y la 

secuencia de fase AB del codificador; la secuencia de fase incorrecta conducirá a 

una alarma de sobrecorriente del variador. 

F16.03 
Coeficiente de frecuencia 
fraccional del encoder 

Rango: 0.001～60.000 
1.000 

Este parámetro puede corregir la velocidad real del motor cuando el codificador no 

está instalado en el eje del motor. 
Por ejemplo, cuando el codificador se instala en un reductor con una relación de 10: 

1, debe configurar F16.02 como 10.000 para que obtenga una respuesta correcta de 

la velocidad real del motor. 

Debido a que el encoder generalmente se instala en el eje del motor en el modo de 

control vectorial de lazo cerrado, no es necesario configurar estos parámetros en 

este modo. 

F16.04 Coeficiente de filtrado del 

encoder 
Rango: 5～100 15 

En alguna ocasión con una fuerte interferencia, aumentar el valor de F16.04 

adecuadamente debilitará la vibración del motor debido a la interferencia de la señal 

del encoder. Mientras tanto, un valor demasiado grande y demasiado pequeño de 

F16.04 conducirá a la vibración del sistema. 

A excepción de la configuración correcta del grupo de parámetros 

F16, la configuración correcta de F00.19 también es necesaria para 

un control vectorial de lazo cerrado normal. Nota 
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F16.05 Modo de control de posición Rango: 0～4 0 

0: El control de posición no es válido。 

1: Modo de posicionamiento de punto。 

2: Modo de posicionamiento del punto de recuperación 

3 ～ 4: Reservado 

Si bien el terminal de entrada multifunción F16.05 = 1 ， No.66 es válido, el 

variador se posiciona en el ángulo definido por F16.12 de acuerdo con el modo de 

búsqueda de posición definido por la decena de F16.02. Bajo el modo de 

posicionamiento del punto, si pierde el pulso Z, el variador emitirá una alarma de 

falla del E-40 (pérdida de pulso Z). 

Si bien el terminal de entrada multifunción F16.05 = 2 ， No.69 es válido, bajo el 

comando de non-jog running, el motor funcionará en la ubicación original 

registrada por el sistema, la ubicación original se puede determinar mediante la 

función de terminal 68 o el primer encendido. 

F16.06 Frecuencia máxima de control 

de posición 
Rango: 0.01～100.00Hz 30.00Hz 

F16.07 Frecuencia mínima de control 

de posición. 
Rango: 0.01～5.00Hz 0.01Hz 

Los parámetros de F16.06, F16.07 no están limitados por F01.11, F01.12, F01.13. 

F16.08 
Recuento del pulso arrastrado 
antes de terminar la posición. Rango:0～60000 30 

Bajo el conjunto de control de posicionamiento para el parámetro, es el conteo de 

impulsos que el motor arrastra a la frecuencia de F16.07. 

El ajuste del parámetro debe ser razonable, si el valor del ajuste es demasiado 

bajo, el posicionamiento final puede sobrepasarse, afectar secuencialmente la 

precisión del posicionamiento final; Si el valor de ajuste es demasiado alto, la 

posición final puede cambiar de la frecuencia de salida más alta a la frecuencia 

de arrastre, causando secuencialmente la vibración del motor y el sistema de la 

máquina. Cuando la inercia es alta pero la fricción es baja, se debe aumentar el 

valor de ajuste. 

f 

Fig. 7-44 Pulso posterior cuando la deceleración está por debajo del posicionamiento.

Recuento de pulsos antes del final de 
desaceleración. 

Punto del valor objetivo 
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在此范围内，认为定位到达 

POS到
达 
时间点

F16.09 
Posicionamiento llega al 
pulso rango. Rango:1～255 2 

El parámetro se establece como el control de posicionamiento, el posicionamiento 

alcanza dentro del error admisible Rango de posición al valor de configuración 

objetivo. Si se establece F16.09 = 2 ， dentro de los ± 2 pulsos de Rango de la 

posición de destino, la posición predeterminada ha alcanzado el valor 

predeterminado, consulte Fig. 7-45 Luego, el terminal Y puede emitir la señal que 

llega a la posición. 

f 

Fig. 7-45 Posicionamiento alcanzado para la configuración del rango 

F16.10 Control de posición de 

ganancia 

Rango:1～5000 200 

Cuanto más grande sea este parámetro, más rápido responderá la ubicación, pero 
un valor de configuración demasiado alto puede causar la oscilación del sistema. 

F16.11 Punto de alteración PSG Rango:0.01～30.00Hz 5.00Hz 

Cuanto más pequeño sea este parámetro, más rápido responderá la ubicación, 

pero un valor de configuración demasiado bajo puede causar la oscilación del 

sistema. 

F16.12 Posición del punto con 
respecto al ángulo del eje 

Z 

Rango:0.00～360.00 grados 0.00 

F16.13 

Control de 
posicionamiento tiempo 
de aceleración-
deceleración. 

Rango:1～60000 
200 

Cuanto más grande sea este parámetro, más rápido responderá la ubicación, pero 

un valor de configuración demasiado alto puede causar la oscilación del sistema. 

La unidad de tiempo está determinada por el F01.19, el valor predeterminado de 
fábrica de F16.13 es 20.0s. 

Considere que el posicionamiento se alcanza por 
debajo de este rango  

Tiempo que  alcanza este punto  
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7.18 Parámetros reservados Grupo 1: F17 

F17.00 

～ 

F17.20 
Reservados 

7.19 Grupo de parámetros de funciones de control mejorado: F18 

F18.00 
Unión de frecuencia en la 
operación del panel de 
control 

Rango: 0～15 0 

F18.00 puede agrupar el panel de operación con canales de referencia de 

frecuencia, para lograr la conmutación sincrónica. 

0: Sin agrupación 

1: Por teclado digital  

2: Provisión analógica AI1  

3: Provisión analógica AI2  

4: Ajuste de terminal ARRIBA / ABAJO 

5: Comunicación (MODBUS y FieldBus utiliza un mismo registro de 

almacenamiento) 

6: provisión analógica EAI1 

7: provisión analógica EAI2) 

8: terminal de puslso de alta velocidad (Por favor elige las funciones 

correspondientes de X8.) 

9: terminal por ancho de pusos (Por favor elige las funciones 

correspondientes de X8) 

10: Terminal encoder (definido por X1 y X2) 

11～15: Reservados  

Se pueden agrupar diferentes canales de comando de control en el mismo canal 

de referencia de frecuencia. Después de un paquete exitoso, el canal de referencia 

de frecuencia agrupado tiene la mayor prioridad y solo está disponible para el 

paquete de frecuencia principal. 

F18.01 
Terminal de control de 
unión de frecuencia Rango: 0～15 0 

Por favor refiérase a la descripción de F18.00

F18.02 
Comunicación de 
control de la unión de 
frecuencia 

Rango: 0～15 0 

 Por favor refiérase a la descripción de F18.00
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F18.03 
Selección de función 
integral de frecuencia 
digital 

Rango: unidad: 0,1 
Decena : 0,1 
Centena : 0,1 
Millar : 0,1 

0000 

Unidad: control de integración por Teclado arriba / abajo 

0: Función integral habilitada 

1: Función integral deshabilitada 

Decena: Control de integración por Terminal UP / DOWN  

  0: Función integral habilitada 

  1: Función integral deshabilitada 

Centena: Perilla de desplazamiento del teclado habilitada (teclado de traslado 

efectivo) 

0: El mando de lanzadera es válido en la interfaz de monitorización 

1: El mando de lanzadera no es válido en la interfaz de monitorización  

Millar: Ajuste selección por teclado de modo clásico de frecuencia. 

0: Inválido 

1: Válido, ajuste rango de F18.05 

Esta función debe cooperar con 16 y 17 funciones del terminal multifuncional. 

F18.04 
 Taza integral del teclado 

Arr/Abajo 
Rango: 0.01～50.00Hz 

0.10Hz 

Cuando se habilita la integración ARRIBA / ABAJO del teclado, si se sigue 

ajustando la frecuencia en la misma dirección, el efecto de Integración será efectivo 

y la tasa de Integración se determinará mediante F18.04. 

Esta función es adecuada para las aplicaciones que necesitan ajustar la frecuencia 

rápidamente. 

F18.05 
Teclado no integrado sin 

configuración del paso 

arriba / abajo 

Rango: 0.01～10.00Hz 
0.01Hz 

Cuando la función integral UP / DOWN del teclado está deshabilitada, la frecuencia 

de ajuste de frecuencia se fija en el valor de F18.05. 

F18.06 
Taza integral del teminal 
Arr/Abajo 

Rango: 0.01～50.00Hz 
0.20Hz 

F18.07 
Terminal no integral en un 
sencillo paso de 
configuración 

Rango: 0.01～10.00Hz 
0.10Hz 

Consulte las funciones de F18.04 y F18.05 para las funciones de F18.06 y F18.07. 

F18.08 Control de de disminución de la 
caída de frecuencia 

Rango: 0.00～10.00Hz 0.00Hz 

Cuando varios controladores manejan una carga, la función puede hacer que las 

unidades compartan la carga por igual. Cuando la carga de una unidad es más 

pesada, la unidad reducirá su frecuencia de salida para desprender parte de la carga. 

Esta función es adecuada para compartir varios motores que tienen una carga 

común. El valor de F18.08 es la frecuencia reducida máxima cuando el variador 
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alcanza la potencia nominal. 

F18.09 La instalación acumula energía a 

tiempo 

Rango: 0～65535h 0 

F18.10 La instalación acumula tiempo de 

ejecución 

Rango: 0～65535h 0 

Cuando el tiempo de operación acumulado actual alcansa el tiempo de operación 

acumulado establecido (F18.10), el variador emitirá una señal de indicación. Por 

favor refiérase a la descripción de F09.00 ～ F09.03. 

F18.09 define el tiempo acumulado esperado de encendido desde la fábrica Ex. 

Nota 

F18.11 Función de temporización en 

ejecución habilitada 

Rango: 0,1 0 

0: Desactivado 

1: Habilitado 

F18.12 El temporizador detiene el 

tiempo 
Rango: 0.1～6500.0Min 2.0Min 

  Cuando la función de operación de sincronización F18.11 está habilitada, el driver 
 Iniciará el temporizador con el inicio del inversor. 

El driver se detendrá automáticamente y el Yi multifunción (Establecer Yi como la 

función 33) emitirá una señal indicadora cuando llegue al tiempo de parada 

establecido. 

Nota 

F18.13 Actualmente se ejecuta a la 

hora de llegada 
Rango: 0.0～6500.0Min 1.0Min 

Cuando el tiempo de operación real llegue a este, la función multifunción Yi (elija 

Yi como función 34) emitirá una señal indicadora del "Tiempo de operación actual 

alcanzado". 

F18.14 Selección del teclado ARRIBA / 

ABAJO en modo monitor 
Rango: 0～6 0 

0: Ajuste provisional de frecuencia en el teclado 
1: Ajuste del valor de referencia digital PID 
2 ～ 6: Reservado 

Cuando F18.14 = 1, ARRIBA / ABAJO se usa para ajustar simplemente el valor de 

El tiempo de encendido y el tiempo de ejecución acumulado se 

pueden verificar supervisando el grupo de parámetros C. 

El temporizador del variador inicia 0 cada vez, el usuario puede 

monitorear el tiempo de operación actual a través del Grupo F0. 
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referencia digital PID en el modo Monitor. 

Cuando F18.14 = 0, ARRIBA / ABAJO se usa para ajustar el valor de la frecuencia, 

no solo en el modo Monitor cuando se elige el canal de referencia digital de 

frecuencia. 

F18.15 V / F vibración restringir la 

frecuencia final 
Rango: 0.00Hz～limite 

superior de frecuencia 
60.00Hz 

En el modo de control V / F, cuando la frecuencia de salida del inversor es mayor 

que el limite superior de frecuencia, se desactivará la supresión de F03.12. Ajustar 

F18.15 puede frenar el fenómeno de vibracion del motor en un Rango grande. 

F18.16 
Funciones de 
control avanzadas 

Rango: Unidad: 0、1 

Decena: 0 、 1 

Centena: 0、1 

Millar: 0、1(Este parámetro es válido 

cuando F00.24= 1 o 2) 

0001 

Cuando F18.16 la decena es 0, el límite de torque se establece de acuerdo con la 

corriente nominal del inversor. Cuando este bit es 1, está limitado de acuerdo con 
la corriente del torque nominal del motor. Tome el torque eléctrico como ejemplo: 

F14.13 la decenas es = 1 

(Se proporciona por AI1), F14.09 = 150.0%, corriente nominal del inversor In = 

100A, corriente nominal del motor Im (F15.01) = 90, corriente del motor sin carga 
Io (F15.11) = 30A. Cuando el la unidad de  F18.16 = 0, máximo AI1, la corriente 

de salida máxima del inversor = In * F14.09 = 150A. Cuando la unida de F18.16 = 

1, máximo AI1, la corriente de salida máxima del inversor = raiz ((F14.09 × raiz 

(Im × Im-Io × Io)) 2 + Io2) = 130A. 
Cuando las centenas F18.16 es 1, habilita la función de desplazamiento rápido por 

debajo del límite inferiro de frecuencia. 

 Cuando se produce la elevación de carga del fenómeno, puedes abrir esta función, 

y adecuarla al imprevisto de los parámetros F01.12, este puede resolver 
efectivamente este problema.  

 Cuando se produce una carga de elevación cuando se produce el fenómeno del 

gancho, puede abrir esta función y mejorar adecuadamente los parámetros F01.12 
para resolver este problema de manera efectiva.  

Cuando los millares de F18.16 son 1, el PWM se bloqueará cuando el torque sea 

inferior al 1.1% y la velocidad del motor sea inferior a 2Hz en el modo sin control 
de torque de velocidad, y el motor se encuentre en estado libre. Esta función es 

válida cuando F00.24 = 1.
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F18.17 Selección de control de 

ventilador de enfriamiento 
Rango: Unidad: 0～2 

 Decena: 0,1 
00 

Unidad: modo de control del ventilador 
0: Ventilador inteligente 

1: El inversor está funcionando todo el tiempo después del encendido 

2: No se está ejecutando para el ventilador, pero se inicia automáticamente 

cuando la temperatura es superior a 75 grados. 

Decena: Regulación de velocidad del ventilador. 

  0: Regulación de velocidad inteligente PWM 

  1: Corriendo a la velocidad más alta. 

Bajo el control inteligente, después de detener el inversor, si la temperatura de 

detección es inferior a 35 grados, el ventilador deja de funcionar automáticamente 

en 20 s. 

F18.18 No hay ganancia de 

deslizamiento del vector de 

velocidad 

Rango: 50%～200% 100% 

Para el control vectorial sin sensor de velocidad (F00.24 = 1), este parámetro se usa 

para ajustar la precisión de la velocidad del motor: cuando la velocidad del motor 

es baja, el parámetro aumenta y viceversa. 

F18.19 Consumo total de potencia 

bajo orden 
Rango: 0～9999 0 

F18.20 . Consumo total de potencia 

de alto pedido. 
Rango: 0～65535 0 

F18.21 Factor de corrección del 

cálculo del consumo de 

energía. 

Rango: 50.0%～200.0% 100.0% 

F18.19 y F18.20 muestran la cantidad total de energía consumida por la carga y el 

inversor. De manera similar, C-x se puede configurar en 59 y 60 para monitorear 

en el teclado la cantidad de consumo de energía. Donde la unidad del parámetro 

F18.20 representa 10000KWH, por ejemplo F18.19 = 1000, F18.20 = 4, el consumo 

total de energía = 4 × 10000 + 1000 = 41000KWH. 

Los usuarios también pueden configurar F18.19 y F18.20 en 0 para reiniciar el 

cálculo del consumo de energía; Si el consumo de energía calculado no es correcto, 

el parámetro F18.21 se puede ajustar, de modo que el consumo de energía calculado 

corresponda al consumo real.
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F18.22 Canles de referencia de voltaje 

de control separado V / F. 
Rango:0～8 1 

0: Configuración digital (determinada por 18.23) 

1: Configuración análoga AI1 

 2: Configuración análoga AI2 

3: Ajuste de configuración Terminal UP / DOWN 

4: Reservados 

5: Configuración análoga EAI1  

6: Configuración análoga EAI2   

7: Configuración de pulsos de alta velocidad 

(X8 necesitas seleccionar la función adecuada) 

8: Configuración de Terminal por ancho de pulso 

 (X8 necesita seleccionar la función adecuada) 

Nota: El valor máximo de 0 ~ 8 canles corresponde á tensión nominal del motor. 

Cuando F03.00 = 5, y F00.24 = 0, se ejecuta el control de separación VF. La 

frecuencia viene dada por la forma original, la tensión está determinada por el 

F18.22, puede elegir el conjunto digital, el conjunto analógico, el terminal UP / 

DOWN, etc., también puede modificarse directamente mediante la comunicación 

F18.23 para lograr conjunto de comunicación. El calentamiento general por 

inducción, la potencia del inversor, el motor de torque podrían controlarse de esta 

manera. 

F18.23 Referencia digital de 

voltaje control separado 

V/F 

Rango: 0.0%～100.0% 0.0% 

V / F referencia digital de tensión de control separada. 100.0% corresponde a la 

tensión nominal del motor. 

F18.24 Ganancia de deslizamiento 

de baja frecuencia 
Rango: 30～300% 1% 

Este parámetro cuando F00.24 = 1 es válido, debe ajustarse adecuadamente para 

mejorar la precisión de la velocidad de rotación de baja frecuencia.
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7.20 Parámetros de función protección relevante grupo: F19 

F19.00 
Apagar reiniciar el tiempo 
de espera 

Rango: 0.0～20.0s 

(0 indica desactivada de 

esta función） 
0.0s 

Cuando la alimentación está apagada, a continuación, encendido, si este inversor se 

iniciará automáticamente después de un tiempo de espera. 

Cuando F19.00 = 0.0s, después de apagar y encender, el inversor no arrancará 

automáticamente. F19.00 ≠ 0.0s, después de apagar y encender nuevamente, si todo 

está listo, el inversor funcionará automáticamente con el método de arranque 

definido por F02.00 después de esperar el tiempo definido por F19.00. 

Nota 

F19.01 
Tiempos de auto-recuperación 

de fallas. 

Rango: 0～10 
(0 indica que no hay función 
de auto-recuperación) 

0 

F19.02 
Tiempo de intervalo de 
auto-recuperación de fallas Rango: 0.5～20.0s 5.0s 

Cuando el inversor está en funcionamiento, debido a la fluctuación de la carga, es 

posible que ocurran fallas en algún caso y que la parte superior de la salida. Para no 

detener el funcionamiento del equipo, elegir las funciones de recuperación Sin 

alarma, detener en modo de paro. El inversor regresara a arranque con el mode de 

verificación de velocidad, dentro del tiempo de configuración, si el inversor no 

puede funcionar, entonces comenzará la protección contra fallas, deje de funcionar. 

Sin alarma, cuando los tiempos de falla de recuperación automática se establecen 

en 0, la función de recuperación automática se detiene. 

! 

1. Cuando use la función de recuperación automática de fallas, 

asegúrese de que el equipo esté permitido y que el inversor no ingrese 

la falla.

2. La función de autorrecuperación no es efectiva en la protección 

contra fallas causada por la protección del terminal de encendido, falla 

del reloj, sobrecarga y sobrecalentamiento, cortocircuito de salida, 

cortocircuito a masa y falta de voltaje durante la operación.

3. Cuando F19.00 ≠ 0, abra la función de parada y reinicio. Podemos 

empezar esto

Equipos sin operarios, así que tenga cuidado al utilizar esta función.

Condiciones para el encendido después del apagado: debe estar en el 

estado de ejecución antes del apagado; no hay ninguna falla y la señal 

de funcionamiento se mantiene cuando se enciende de nuevo; No hay 

otros factores que afecten el arranque normal. 
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Cuando los motores de AC están sobrecargados, este modo de protección ocurrirá. 

0: Alarma, continuar la operación; Ocurre solo una advertencia, sin característica 

de protección contra sobrecarga del motor (utilizada con precaución, en este 

momento, el inversor no tiene nada que ver con el motor de carga para la protección 

contra sobrecarga; 

1: Alarma, parada según el modo de paro; 

2: Fallo, parada libre. Cuando está sobrecargada, la salida del inversor se 

bloquea, este motor de AC se detiene libremente. 

F19.04 Coeficiente de protección de 

sobrecarga del motor 

Rango: 10.0～2000.0% 

（Corriente nominal del 

motor） 

100.0% 

Para proteger eficazmente los motores de la sobre carga con diferentes tipos de 

sobrecarga, asegúrese de que el parámetro F15.03 (corriente nominal del motor) 

esté configurado de acuerdo con la características de la placa de del motor. 

El tiempo de sobrecarga del motor se puede ajustar ajustando F19.04, como se 

muestra en la Fig. 7-46, cuando la corriente de salida del motor es igual al 150% de 
la corriente nominal del motor y continúa durante el tiempo determinado por 4min 

* F19.04, luego alarma para protección de sobrecarga del motor. Si F19.04 =

120.0%, entonces el tiempo de sobrecarga es 4min * 120.0% = 4.8min. El tiempo

mínimo de sobrecarga del motor es de 5s.

Fig. 7-46 Protección electrónica de relé térmico 

Este valor ajustable puede basarse en la configuración del usuario. En la misma 

condición, si el motor de AC está sobrecargado y necesita una protección rápida, 

disminuya F19.04 o aumente. 

F19.05 Selección de detección de pre-

alarma de sobrecarga del 

inversor 

Rango: 0,1 0 

0: Detección todo el tiempo. Durante el proceso de trabajo del inversor, 

funcionara después de detectar una situación de sobrecarga. 

1: Habilitar solo la detección de velocidad constante. Solo el inversor 

Funciona en modo de velocidad constante, funcionara después de detectar una 

situación de sobrecarga. 

F19.03 
Acción de protección de 
sobrecarga del motor Rango: 0～2 2 
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F19.06 
Nivel de detección de pre-
alarma de sobrecarga del 
inversor 

Rango: 20～180% 
(Corriente nominal del 
inversor) 

130% 

F19.07 
Tiempo de retardo de pre-
alarma de sobrecarga del 
inversor 

Rango: 0.0～20.0s 5.0s 

Si el parámetro F19.06 de corriente de salida es mayor, el nivel eléctrico establecido 

pasará a través del tiempo de retardo de F19.07, el colector abierto emitirá la señal 

habilitada (consulte la figura 7-47 y la lista de parámetros F09.00 ~ F09.03). 

Fig.7-47 Alarma de sobrecarga 

F19.08 Nivel de detección de alarma 
de baja carga del motor. 

Rango: 0.0～120.0% 
(Corriente nominal del 
motor） 

50.0% 

F19.09 
Tiempo de detección 
de alarma de baja 
carga del motor. 

Rango：0.1～60.0s 2.0s 

 La corriente de salida del variador será menor que el nivel de detección de la alarma 

de carga insuficiente F19.08 (defina el valor, en comparación con la corriente 

nominal del motor), y la última vez superará el tiempo de nivel de detección de 

alarma de carga insuficiente del motor F19.09, luego Yi emitirá la señal de alarma 

de carga insuficiente. 

F19.10 Acción de detección de 

alarma de baja carga del 

motor. 

Rango: unidad: 0～2 

Decena: 0～2 

00 

Unidad: selección de detección. 

0: No hay detección. 
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1: La operación ha sido detectada todo el tiempo. Esta detección se habilita durante 

la ejecución del variador. 

2: Detectar solo en modo de velocidad constante. Esta detección está habilitada solo 
durante el modo de velocidad constante. 

Tens digit: selección de acción  

0: Cuando está en alarma, continúe la operación. el variador solo avisará cuando 

la alarma de detección del motor esta en carga baja. 

1: Alarma, parada según el modo de parada 

2: Fallo, parada libre. El variador detectará que el motor está en la alarma de carga 

baja, y bloqueará la salida PWM, el motor se detendrá con el modo de paro libre. 

F19.11 
Pérdida de fase de entrada 
y salida, acción de 
detección de cortocircuito 

Rango: unidad: 0,1 
Decena: 0,1 
Centena: 0,1 
Millar: 0,1 

1111 

Unidad: protección de fallo de fase de entrada 
0: No hay detección. 

1: Fallo, parada libre. Cuando el inversor detecta que falta una fase en la entrada, 

alarma en la entrada de perdida, la alarma y paro libre. 

Decena: protección de fallo de fase de salida 

0: No hay detección. 

1: Fallo, parada libre. Cuando el inversor detecta que falta una fase en la salida, 

alarma en la salida de perdida, alarma y paro libre. 

Centena: power-on will detect Short circuit protection. 

0: No hay detección. 

1: Fallo, parada libre. Cuando el inversor está encendido, la salida a tierra está 

en cortocircuito. En este momento, de fallo del cortocircuito a tierra, mientras la 

alarma esta activada, el inversor se detiene de modo libremente. 

Millar:  La detección a tierra Protección contra cortocircuitos en el modo de 

funcionamiento. 

0: No hay detección. 

1: Falla, paro libre. Cuando el inversor está encendido, la salida a tierra se 

cortocircuita durante el proceso de funcionamiento. En este momento, la alarma de 

cortocircuito a tierra está mientras este en funcionamiento, el inversor se detiene 

libremente. 

F19.12 Selección de la parada de la 

sobretensión 

Rango: 0,1 1 

0: Desactivado. 

1: Habilitado 
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F19.13 
Tensión de protección contra 
la sobretensión. Rango: 100～150% 125% 

Durante la desaceleración, la velocidad de desaceleración del motor puede ser 
inferior a la frecuencia de salida del inversor debido a la inercia de la carga. En este 

momento, el motor devolverá la energía al variador, lo que provocará un aumento 

de voltaje en el bus de DC del variador. Si no se toman medidas, el variador se 

disparará debido a un voltaje excesivo. 

Durante la desaceleración, el variador detecta la tensión del bus y la compara con 

el punto de sobretensión en el bloqueo definido por F19.13. Si la tensión del bus 

supera el punto de sobretensión de bloqueo, la frecuencia de salida del inversor 

dejará de disminuir. Cuando la tensión del bus sea inferior al punto, corra 
lentamente, como se muestra en la Fig. 7-48. 

  Punto de sobrevoltaje 

  Tiempo 

  Frecuencia de salida  

Tiempo 

Fig. 7-48 Sobre voltaje en el punto objetivo 

F19.14 
Límite de nivel automatico 
de corriente Rango: 50～230% 170% 

F19.15 
Tasa de disminusión de 
frecuencia del límite de 
corriente automático 

Rango: 0.00～99.99Hz/s 10.00Hz/s 

F19.16 
Selección de acción de límite 
de corriente automática Rango: 0,1 0 

0: Velocidad constante deshabilitada. 

1: Velocidad constante habilitada. 

La función de limitación de corriente automática se usa para limitar la corriente de 

carga más pequeña que el valor definido por F19.14 en tiempo real. Por lo tanto, la 

unidad no se disparará debido a sobrecorriente de sobretensión. Esta función es 

especialmente útil para aplicaciones con gran inercia de carga o gran cambio de 

carga. 

F19.14 define el umbral de limitación de corriente automática. Es un porcentaje de 

la corriente nominal del variador. 
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F19.15 define la tasa de disminución de la frecuencia de salida cuando el variador 

se encuentra en estado de limitación de corriente automática. 

Si F19.15 se configura demasiado pequeño, puede ocurrir una falla de sobrecarga. 

Si se configura demasiado grande, la frecuencia cambiará bruscamente y por lo 

tanto, la unidad puede estar en estado de generación durante mucho tiempo, lo que 

puede resultar en protección contra sobretensiones. 

La función de limitación de corriente automática siempre está activa en el proceso 

Acc o Dec. F19.16 decide si la función está activa en el proceso de operación a 

velocidad constante. 

F19.16 = 0 La función de limitación automática de la corriente está deshabilitada 

en el proceso operativo de velocidad inconstante; 

F19.16 = 1 La función de limitación de corriente automática está habilitada en un 

proceso operativo de velocidad inconstante; 

En el proceso de limitación de corriente automática, la frecuencia de salida del 

variador puede cambiar; por lo tanto, se recomienda no habilitar la función cuando 

la frecuencia de salida del variador se requiere estable. 

F19.17 Rápido coeficiente limitante de 

corriente 
Rango: 150%～250% 230% 

La rápida función de límite de corriente puede reducir al máximo los fallos de 

sobrecorriente del variador, garantizando un funcionamiento ininterrumpido del 

variador de velocidad. Si el variador de AC se encuentra en un estado límite de 

corriente rápido durante mucho tiempo, el variador de AC puede sobrecalentarse o 

sobrecargarse para mayor protección. Cuanto más bajo sea el ajuste del F19.17, más 

sensible será el límite de corriente rápida. Cuando F19.17 es igual a 250%, la 

función de límite de corriente rápida no es válida. 

0: Deshabilitado 

1: Habilitado 

F19.19 
Frecuencia de caída de 
frecuencia cuando se apaga 
instantáneamente 

Rango: 0.00～99.99Hz/s 10.00Hz/s 

F19.20 
Tiempo estimado de rebote 
de voltaje cuando se apaga 
instantáneamente 

Rango: 0.00～10.00s 0.10s 

F19.18 
Sección de funcionamiento 
del motor cuando se apaga 
instantáneamente 

Range: 0,1 0 



7 Especificación de las funciones a detalle 

F19.21 
Acción de estimar el voltaje 
cuando se apaga 
instantáneamente 

Rango: 60～100% 80% 

F19.22 
Permitido el tiempo de 
apagado más largo cuando 
el apagado instantáneo 

Rango: 0.30～5.00s 2.00s 

Fig. 7-49 Diagrama de ejecución del variador de 

frecuencia en caso de falla de energía instantánea
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En caso de falló de alimentación instantáneo o caída repentina de 

voltaje, el voltaje del bus de DC del variador de AC se reduce. Esta 

función permite que el variador de velocidad compense la reducción 

de voltaje del bus de DC con la energía de retroalimentación de la 

carga al reducir la frecuencia de salida para que el variador de 

velocidad funcione continuamente. 

Si F19.18 = 1, después de un corte de energía instantáneo o una caída 

repentina de voltaje, el variador de velocidad se desacelera. Una vez 

que el voltaje del bus se normaliza, el variador de velocidad acelera a 

la frecuencia establecida. Si la tensión del bus permanece normal 

durante el tiempo que excede el valor establecido en F19.20, se 

considera que la tensión del bus se normaliza. 

Cuando ocurre una falla de energía instantánea, si el tiempo supera el 

tiempo de F19.22 definido, el inversor no tiene alarma, se detiene en 

el modo de parada libre. 

F19.23 Selección de la acción de falla 

del dispositivo de terminal 

externo. 

Rango: 0～2 2 

0: Alarma, continuar con la operación. Cuando el inversor 

verifique que el terminal externo no  está en alarma, pare en el modo 

establecido, se alarmara y luego continuará. Bajo este modo, el 

inversor no hará nada con el terminal externo en no alarma, en este 

modo de parado, así que por favor use con cuidado. 

1: Alarma, parada según el modo de parada. Cuando el inversor 

detecta la falla externa de la terminal, habilita la alarma y luego se 

detiene en el modo de paro seleccionado. 

2: Fallo, paro libre. Cuando el inversor detecta el fallo del terminal 

externo, se activa la alarma de fallo externo  y para en modo libre. 

F19.24 Encendido de la selección de 

protección terminal. 
Rango: 0,1 0 

0: Desactivado. 

1: Habilitado. 

Cuando se activa la función de apagado y reinicio, esta función está 

desactivada. Cuando el canal de comando en ejecución es un comando 

de terminal, y cuando se ejecuta el encendido y la detección, el 

comando está habilitado, obtendrá protección de terminal con fallas, 

esta función solo está habilitada para la función FWD / REV de 
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terminal. 

F19.25 Proporcionar valor de 

detección perdido 
Rango: 0～100% 0% 

F19.26 Proporcionar tiempo de 

detección perdido 
Rango: 0.0～500.0s 0.5s 

Cuando la configuración de PID es inferior a la definición F19.25 

continua (la configuración de base Max), y el tiempo constante es 

superior al tiempo en que se detectó la definición de F19.26, la 

configuración de PID se perderá, el inversor ejecutará la base en 

F19.31 Unidades colocan el conjunto. Detección de pérdida de PID se 

muestra en la figura 7-50. 

Cuando el valor de realimentación de PID es inferior a F19.27 

definido (al establecer la entrada como base, y el tiempo constante es 

mayor que el tiempo en que se detectó la definición de F19.28, se 

perderá la configuración de PID). 

El inversor se ejecutará en la base en F19.31. Lugar de decenas 

establecido. La detección de pérdida de PID se muestra en la figura 7-

50. 

F19.29 Desviación magnitud valor de 

detección anormal 
Rango: 0～100% 50% 

F19.30 Tiempo de detección anormal 

de la magnitud de desviación 
Rango: 0.0～500.0s 0.5s 

Cuando la cantidad de error de PID es mayor que la definida en 

F19.29 (al establecer la entrada como base, y el tiempo constante es 

mayor que el tiempo en que se detectó la definición de F19.30, se 

perderá la configuración de PID. El inversor funcionará en base a 
F19.31 Set de lugar de cientos. Detección de pérdida de PID en la 

figura 7-50. 

F19.27 Deteccion del valor de perdida 

de retroalimetacion 
Range: 0～100% 12% 

F19.28 Deteccion del tiempo de 

perdida de  retroalimentacion 
Range: 0.0～500.0s 0.5s 
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Fig. 7-50 Diagrama del tiempo de detección lazo cerrado

F19.31 
Selección de acción 
de protección 1 

Rango: unidad : 0~3 

Decena : 

0~3centena : 0~3 

000 

Este parámetro define el PID interno, controla la selección de acción 
de la pérdida de configuración y la cantidad de error de falla. Cuando 

se configura como 0 o 1, el inversor no tendrá respuesta. Y sin una 

selección de protección, los usuarios deben configurar este parámetro 

basándose en las aplicaciones reales.  
   Led de unidades: Ajuste de PID para la detección de movimientos perdidos. 

0: Sin detección. 

1: Alarma, continuar la operación 

2: Alarma, parada según el modo de paro 
3: Fallo, parada libre. 

Led de decenas: Retroalimentación PID para la detección de movimiento 

perdido. 

0: Sin detección. 
1: Alarma, continuar la operación 

2: Alarma, parada según el modo de paro 

3: Fallo, parada libre. 

Led de centenas: La cantidad de error de fallo para la operación de 
detección del PID 

0: Sin detección. 

1: Alarma, continuar la operación 

2: Alarma, parada según el modo de paro. 
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 3: Fallo, parada libre. 

Este parámetro define la falla de comunicación, la falla E2PROM, la 

falla del contacto y la falta de voltaje cuando está en Sin alarma, 

deteniéndose en el modo de parada para la selección de acción del 

inversor. Cuando se establece en 0, durante la situación de falla, el 

inversor solo emitirá una alarma. Y sin una selección de protección, 

los usuarios deben configurar este parámetro basándose en las 

aplicaciones reales. 

Unidad: Acción de fallo de comunicación, incluyendo la 
repetición de comunicación y el fallo. 

0: Alarma, continuar la operación 

1: Alarma, parada según el modo de parada 

2: Fallo, paro libre. 

Decena: E2PROM selección de acciones de fallo. 

0: Alarma, continuar la operación 

1: alarma, parada según el modo de parada 

2: Fallo, paro libre. 

Centena: Selección de la acción de falla del contacto. 

0: Alarma, continuar la operación 

1: alarma, parada según el modo de parada 

2: Fallo, paro libre  
Millar: Falla de corriente a falta de voltaje, error en pantalla de selección. 

0: Sin detección. 

1: Fallo, paro libre. 

F19.33 Reservado 

F19.34 Reservado 

Unidad: Durante el restablecimiento automático de la selección de 

visualización de fallos. 

0: Acción. Durante el reinicio automático, Yi y el relevador 

actualizarán la señal en función del estado interno. 

1: No hay acción. Durante el reinicio automático, Yi y el relevador 

 F19.32 Selección de 

acción de 

protección 2 

Rango: Unidad: 0~2 

 Decena: 0~2 

 Centena: 0~2 

 Millar: 0,1 

1200 

F19.35 
Indicación de fallo y reloj 

durante el periodo de 
recuperación. 

Rango: unidad: 0,1 

Decena : 0,1 
00 
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muestran la señal de no hay acción. 

Decena: Selección de la función de bloqueo, para realizar la 

visualización antes del apagado. 

0: Deshabilitado. 

1: Habilitado. Cuando esta función está habilitada, si el inversor 

muestra el fallo antes del último apagado, el inversor mostrará el 

estado de fallo por última vez, asegúrese de que los usuarios 
conozcan los posibles fallos del inversor. 

F19.36 Selección de frecuencia de 

ejecución continua cuando 

tiene alarma 

Rango: 0～3 0 

Este parámetro define la frecuencia de ejecución cuando los 

usuarios eligen "Alarma, continúa en función " para la falla del 

inversor. 

 0: Trabajo a la frecuencia de ajuste actual. 

 1: Trabajo a la frecuencia límite superior. 

 2: Trabajo a la frecuencia límite inferior. 

 3: Trabajo a la falla frecuencia alternativa. 

F19.37 
Frecuencia de 
espera anormal 

Rango: 0.00Hz~límite 
superior de frecuencia 

10.00Hz 

 Este parámetro define la frecuencia de ejecución alternativa cuando 

el inversor falla, el usuario puede usarlo junto con los parámetros de 

19.36. 

Cuando el variador  funciona con el modo de vector en lazo cerrado, 

la detección se inicia mientras la frecuencia de ejecución es superior 

a 1 Hz, cuando la señal de fase A, B del encoder continúa durante el 

tiempo establecido en F19.38 y no se ha recibido retroalimentación, 

entonces el variador avisa de la falla del E-37 y se detiene libremente. 

F19.39 Valor de detección de 

exceso de velocidad 
Rango: 0.0～120.0% 
(es igual límite superior de 
frecuencia ) 

120.0% 

F19.40 Tiempo de detección 

de exceso de velocidad 
Rango: 0.00～20.00s 
(sin detección mientras está en 
0) 

0.00s 

En el modo de vector en lazo abierto o lazo cerrado, cuando se 

detectó que la velocidad de cotación del motor es más alta que el 

valor de configuración de F19.39, y después del tiempo de 
continuación de F19.40 el valor de configuración, el inversor 

mandara falla en E-38 y parar libremente. No se detecta cuando 

F19.40 es igual a 0, pero la detección aún está disponible cuando 

F19.38 
Tiempo de prueba de 
desconexión del 
encoder 

Rango: 0.0～8.0s 

(Sin detección mientras esté a 0

）

0.0s 
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F19.39 es igual a 0. 

F19.41 
Valor de detección de 
una desviación de 
velocidad demasiado 
grande 

Rango: 0.0～50.0% 
(igual al límite superior inferior) 

10.0% 

F19.42 
Tiempo de detección 
de desviación de 
velocidad demasiado 
grande 

Rango: 0.00～20.00s 

（sin detección mientras está en 

0）

0.00s 

En el modo de funcionamiento vectorial en lazo abierto o en lazo 

cerrado, cuando se detectó que la diferencia entre la velocidad de 
rotación del motor y la velocidad de rotación del ajuste es igual al 

valor de configuración de F19.41, y después del tiempo de 

continuación del valor de configuración de F19.42, Las alarmas del 

inversor fallan de E-39 y se detienen libremente. No se detecta 
cuando F19.42 es igual a 0, pero la detección aún está disponible 

cuando F19.41 es igual a 0. 

F19.43 
Coeficiente de supresión 
de sobretensión Rango: 0.0～100.0% 90.0% 

Cuanto mayor sea el valor de F19.43, más obvia será la supresión, 
pero la respuesta de carga será lenta, el parámetro está disponible 

cuando F00.24 = 1 o 2. 

Cuando la fluctuación de la carga es fuerte, los dispositivos como 

trituradoras, perforadoras, máquina de limado de tuberías y el 
equipo con embrague se sobrecargarán fácilmente, por lo que es 

necesario aumentar el parámetro. 

F19.44 Reservado 
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7.21 Parámetro interno del nodo de la salida de 

entrada virtual grupo: F20 

F20.00 Selección de función de la entrada 

virtual  VDI1 
Rango: 0～90 0 

F20.01 Selección de función de la entrada 

virtual  VDI2 
Rango: 0～90 0 

F20.02 Selección de función de la entrada 

virtual  VDI3 
Rango: 0～90 0 

F20.03 Selección de función de la entrada 

virtual  VDI4 
Rango: 0～90 0 

F20.04 Selección de función de la entrada 

virtual  VDI5 
Rango: 0～90 0 

VDI1 a VDI5 tienen las mismas funciones que los terminales Xi en el 

tablero de control y se pueden usar para entrada digital. Para más 

detalles, vea la descripción de F08.18 a F08.25. La realización de la 

función establecida por el terminal virtual interno debe basarse en la 

función de terminal disponible. 

F20.05 Selección de función de la salida virtual 

VDO1 
Rango: 0～60 0 

F20.06 Selección de función de la salida virtual 

VDO2 
Rango: 0～60 0 

F20.07 Selección de función de la salida virtual 

VDO3 
Rango: 0～60 0 

F20.08 Selección de función de la salida virtual 

VDO4 
Rango: 0～60 0 

F20.09 Selección de función de la salida virtual 

VDO5 
Rango: 0～60 0 

    Las funciones VDO son similares a las funciones Yi en el tablero de 

control. El VDO se puede utilizar junto con VDIx para implementar algún 

control lógico simple. 

     Si la función VDO se establece en no 0, la configuración de la función y 

el uso de VDOx son los mismos que la salida del parámetro de Yi. Por favor, 

consulte las descripciones en el grupo F09.
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F20.10 ~ F20.19 definido el tiempo de apertura y apagado del terminal VDO1 ~ 

VDO5 definido es el tiempo de retardo del nivel interno desde abierto hasta cerrado. 

F20.20 Habilitar control de la entrada 

virtual VDI 
Rango: 00～FF 00 

El parámetro F20.20 es para controlar VDI1 ~ VDI5 está habilitado. F20.20 (BIT0-

BIT4) está de acuerdo con la unidad de habilitación VDI1 ~ VDI5,0 significa 
desactivado, 1 significa habilitar. Las relaciones son a continuación: 

F20.21 Entrada virtual VDI estado 

configuración digital 
Rango: 00～FF 00 

F20.10 
 Tiempo de retardo abierto de 
la salida virtual VDO1 Range: 0.00～600.00s 0.00s 

F20.11 
Tiempo de retardo abierto de 
la salida virtual VDO2 Range: 0.00～600.00s 0.00s 

F20.12 
Tiempo de retardo abierto de 
la salida virtual VDO3 Range: 0.00～600.00s 0.00s 

F20.13 
Tiempo de retardo abierto de 
la salida virtual VDO4 Range: 0.00～600.00s 0.00s 

F20.14 
Tiempo de retardo abierto de 
la salida virtual VDO5 Range: 0.00～600.00s 0.00s 

F20.15 
Tiempo de retardo cerrado de 
la salida virtual VDO1 Range: 0.00～600.00s 0.00s 

F20.16 
Tiempo de retardo cerrado de 
la salida virtual VDO2 Range: 0.00～600.00s 0.00s 

F20.17 
Tiempo de retardo cerrado de 
la salida virtual VDO3 Range: 0.00～600.00s 0.00s 

F20.18 
Tiempo de retardo cerrado de 
la salida virtual VDO4 Range: 0.00～600.00s 0.00s 

F20.19 
Tiempo de retardo cerrado de 
la salida virtual VDO5 Rango: 0.00～600.00s 0.00s 
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El estado de VDI del terminal de entrada virtual está determinado por el estado 
de VDI de la entrada virtual definida VDI F20.21 Estado de VDO del terminal de 

salida virtual y digital, la relación entre ellos es OR lógica. 

El parámetro F20.21 BIT0-BIT4 está de acuerdo con el estado VDI1-VDI5, 0 

significa estado deshabilitado, 1 significa estado habilitado. 

F20.22 Entrada virtual: coneccion de salidas Rango: 00～FF 00 

Bit0 : La conexión de VDI1 y VDO1 

0: lógica positiva 

1: lógica negativa. 

Bit1: La conexión de VDI2 y VDO2 

0: lógica positiva 

1: lógica negativa. 

Bit2: La conexión de VDI3 y VDO3 

0: lógica positiva 

1: lógica negativa. 

Bit3: La conexión de VDI4 y VDO4 

0: lógica positiva 

1: lógica negativa. 

Bit4: La conexión de VDI5 y VDO5 

0: lógica positiva 

1: lógica negativa.  

El parámetro F20.22 tiene una relación lógica definida si el terminal de salida 

virtual, Bit0 ~ Bit4 está de acuerdo con la configuración de la relación lógica 
de VDI1 ~ VDI5 y VDO1 ~ VDO5, 0 significa lógica positiva, 1 significa 

lógica negativa.  

 

 

7.22 Parámetros reservado grupo 2: F21 

F21.00 
～ 

F21.21 
Reservado 

El parámetro F20.21 define el estado VDI, la configuración digital no 

influirá en F20.22. 
Nota: 
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7.23 Parámetros reservado grupo 3: F22 
F22.00 
～ 

F22.17 Reservado 

7.24 Parámetros reservado grupo. 4:F23 

F23.00 

～ 

F23.17 
Reservado 

7.25 Parámetros reservado grupo. 5:F24 

F24.00 

～ 

F24.13 
Reservado 

7.26  Parámetros de visualización definidos por el usuario grupo: F25 

F25.00 Función de usuario código  

1 
Rango: F00.00～F25.xx 25.00 

F25.01 Función de usuario código  

2 
Rango: F00.00～F25.xx 25.00 

F25.02 Función de usuario código  

3 
Rango: F00.00～F25.xx 25.00 

F25.03 Función de usuario código  

4 
Rango: F00.00～F25.xx 25.00 

F25.04 Función de usuario código  

5 
Rango: F00.00～F25.xx 25.00 

F25.05 Función de usuario código  

6 
Rango: F00.00～F25.xx 25.00 

F25.06 Función de usuario código  

7 
Rango: F00.00～F25.xx 25.00 

F25.07 Función de usuario código  

8 
Rango: F00.00～F25.xx 25.00 

F25.08 Función de usuario código  

9 
Rango: F00.00～F25.xx 25.00 

F25.09 Función de usuario código  

10 
Rango: F00.00～F25.xx 25.00 

F25.10 Función de usuario código  

11 
Rango: F00.00～F25.xx 25.00 

F25.11 Función de usuario código  

12 
Rango: F00.00～F25.xx 25.00 
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F25.12 Función de usuario código  

13 
Rango: F00.00～F25.xx 25.00 

F25.13 Función de usuario código  

14 
Rango: F00.00～F25.xx 25.00 

F25.14 Función de usuario código  

15 
Rango: F00.00～F25.xx 25.00 

F25.15 Función de usuario código  

16 
Rango: F00.00～F25.xx 25.00 

F25.16 Función de usuario código  

17 
Rango: F00.00～F25.xx 25.00 

F25.17 Función de usuario código  

18 
Rango: F00.00～F25.xx 25.00 

F25.18 Función de usuario código  

19 
Rango: F00.00～F25.xx 25.00 

F25.19 Función de usuario código  

20 
Rango: F00.00～F25.xx 25.00 

F25.20 Función de usuario código  

21 
Rango: F00.00～F25.xx 25.00 

F25.21 Función de usuario código  

22 
Rango: F00.00～F25.xx 25.00 

F25.22 Función de usuario código  

23 
Rango: F00.00～F25.xx 25.00 

F25.23 Función de usuario código  

24 
Rango: F00.00～F25.xx 25.00 

F25.24 Función de usuario código  

25 
Rango: F00.00～F25.xx 25.00 

F25.25 Función de usuario código  

26 
Rango: F00.00～F25.xx 25.00 

F25.26 Función de usuario código  

27 
Rango: F00.00～F25.xx 25.00 

F25.27 Función de usuario código  

28 
Rango: F00.00～F25.xx 25.00 

F25.28 Función de usuario código  

29 
Rango: F00.00～F25.xx 25.00 

F25.29 Función de usuario código  

30 
Rango: F00.00～F25.xx 25.00 
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Este parámetro es el parámetro definido por el usuario, el usuario puede elegir como 

máximo 30 de F0 a F30 que se reflejan en F25, para verificar y modificar más 
conveniente.  

Use F25.00 configurando el primer parámetro de código de función que los usuarios 

decena. Luego use F25.01 para configurar el segundo parámetro de código de 

función que los usuarios decena, por lo tanto, después de que finalice el máximo de 
30 parámetros definidos por el usuario que pueden definirse, luego configure F00.00 

= 3 (vista de lista de usuarios, presione    .  

Si los usuarios desean abandonar el modo de parámetros definidos por el usuario, 

configure F00.00 ≠ 3, luego presione. 

Por ejemplo: plan de usuario para establecer tres parámetros definidos por el usuario: 

F02.01, F03.02, F04.00, siguiendo los pasos a continuación: 

⑴Utilice F25.00 para configurar el primer parámetro de código de función02.01,

presione;

⑵Utilice F25.01 para configurar el segundo parámetro de código de función 03.02, 

presione;

⑶Utilice F25.02 para configurar el tercer parámetro de código de función04.00, 

presione.

⑷ Establezca F00.00 = 3 (vista de lista de usuarios, presione ). 

Una vez finalizada la configuración, si los usuarios no cambian el código de función 

F00.00, cuando ingrese el estado de visualización del código de función, el panel 

de operación mostrará solo F00.00, F02.01, F03.02 y F04.00, si el usuario no desea 

mostrar los parámetro definido por el usuario, estableciendo F00.00 en el modo de 

visualización esperado. 

Nota 

Nota 

7.27  Parámetros de función de registro de fallos grupo: F26 

F26.00 El último registro de fallos Rango: 0～50 0 

F26.01 Los dos últimos registros de 

fallas. 
Rango: 0～50 0 

F26.02 Los tres últimos registros de 

fallas. 
Rango: 0～50 0 

F26.03 Los últimos cuatro registros Rango: 0～50 0 

Cuando el parámetro de la función de configuración no está 

disponible dentro del rango del SD, la configuración del parámetro 

definido por el usuario no se hará efectiva. 

1.xx representa el código de función.

2.F25.xx no representan reflejo.
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de fallas. 

0: Sin falla. 

1～26: E-01～E-26 falla. 

27～29: Reservado. 

30～40: E-30～E-40 falla. 

41～50: Reservado. 

F26.00 ~ F26.03 definen las cuatro veces anterior fallas del código y las dos veces 
fallas previas dell voltaje, la terminal de corriente , etc. del inversor, los usuarios se 

basan en el código de falla y se refieren a la función de fallas y al proceso de manejo 

de fallas, luego obtienen el Resultados por diferentes tipos de fallas y razones.  

F26.04 
Frecuencia de 
configuración en el 
último fallo 

Rango:0.00Hz～limite 

superior de frecuencia 
0.00Hz 

F26.05 
Frecuencia de salida en el 
último fallo. 

Range:0.00Hz～limite 

superior de frecuencia 
0.00Hz 

F26.06 
Corriente de salida en el 
último fallo Rango: 0.0～6553.5A 0.0A 

F26.07 
Voltaje de bus DC en el 
último fallo Rango: 0.0～6553.5V 0.0V 

F26.08 
Temperatura del módulo 
en el último fallo. Rango: 0～125℃ 0℃

F26.09 
Estado del terminal de 
entrada en el último fallo 0 

F26.10 
Tiempo de ejecución 
acumulado en el último 
fallo. 

Rango: 0～65535min 0min 

F26.11 
Frecuencia de 
configuración en los dos 
últimos fallos 

Rango:0.00Hz～limite 

superior de frecuencia 
0.00Hz 

F26.12 
Frecuencia de salida en los 
dos últimos fallos 

Rango:0.00Hz～limite 

superior de frecuencia 
0.00Hz 

F26.13 
Corriente de salida en las 
dos últimas fallas Rango: 0.0～6553.5A 0.0A 

F26.14 
Voltaje de la barra de 
distribución de DC en los 
dos últimos fallos 

Rango: 0.0～6553.5V 0.0V 

F26.15 
Module temperature at the 
last two fault Rango: 0～125℃ 0℃

F26.16 
Input terminal status at 
the last two fault 

0 
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F26.04 ~ F26.17 registre el estado de falla en ejecución la primera y la segunda vez 

antes, cuando el estado del terminal de entrada en el fallo, el estado del terminal es 

todo el estado del terminal después del retardo de tiempo, incluido el estado del 

terminal de entrada estándar y ampliado estado del terminal de entrada. Cuando la 

comunicación del terminal virtual se establece como el punto del panel del terminal, 

El estado del terminal de entrada estándar se determina por el terminal de entrada 

física y la comunicación del terminal virtual. Consulte los detalles del estado del 

terminal de entrada: 

Bit0: X1(Terminal de entrada estándar 1). 1: válido; 0: inválido 

 Bit1: X2(Terminal de entrada estándar 2). 1: válido; 0: inválido 

Bit2: X3(Terminal de entrada estándar 3). 1: válido; 0: inválido 

 Bit3: X4(Terminal de entrada estándar 4). 1: válido; 0: inválido 

Bit4: X5(Terminal de entrada estándar 5). 1: válido; 0: inválido 

Bit5: X6(Terminal de entrada estándar 6). 1: 1: válido; 0: inválido 

Bit6: X7(Terminal de entrada estándar 7). 1: válido; 0: inválido 

Bit7: X8(Terminal de entrada estándar 8). 1: válido; 0: inválido 

Bit8:EX1 (Terminal de entrada estándar 1). 1: válido; 0: inválido 

Bit9:EX2 (Terminal de entrada estándar 2). 1: válido; 0: inválido 

Bit10:EX3 (Terminal de entrada estándar 3). 1: válido; 0: inválido 

Bit11:EX4 (Terminal de entrada estándar 4). 1: válido; 0: inválido 

Bit12:EX5 (Terminal de entrada estándar 5). 1: válido; 0: inválido 

BIT13:EX6 (Terminal de entrada estándar 6). 1: válido; 0: inválido 

F26.17 
Tiempo de ejecución 
acumulado en las dos 
últimas fallas 

Rango: 0～65535min 0min 
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7.28  Parámetros de función de fabricante y contraseña grupo: F27 

F27.00 Contraseña de usuario Rango: 00000～65535 00000 

La función de configuración de contraseña de usuario se utiliza para evitar que 

personas no autorizadas verifiquen y modifiquen los parámetros funcionales. 
Configure F27.00 a 00000 si la función de contraseña de usuario no es necesaria. 

Si la función de contraseña del usuario es necesaria, ingrese una cifra de cero 

dígitos a 5 dígitos y presione para confirmar. La contraseña es efectiva a la 

vez. 

Para cambiar la contraseña:

Presione           e ingrese la contraseña principal, seleccione F27.00 (F27.00 ＝ 

00000 en este momento), luego ingrese la nueva contraseña y presione para 

confirmar. La contraseña es efectiva. 

Para cancelar la contraseña: 

Presione    en el estado de verificación e ingrese la contraseña original correcta 

de 5 dígitos en el estado de edición de parámetros, luego seleccione F27.00 (F27.00 
= 00000 en este momento), y presione directamente para confirmar         , la 
contraseña se puede cancelar 

Nota 

F27.01 Contraseña del fabricante Rango: 00000～65535 00000 

 Función de ajuste de fábrica, el usuario no puede modificar.

Por favor memorice la contraseña. Solicitando el asesoramiento del 

fabricante en caso de pérdida. 



8 Troubleshooting 

8 Solución de problemas 

8.1 Fallo y contramedidas 

Los posibles tipos de fallas del SD se muestran en la Tabla 8-1, los tipos de fallas 

incluyen dos tipos de fallas y alarmas. Por ejemplo, si el inversor muestra la falla E-

XX, mientras que la alarma correspondiente se muestra en A-XX. Una vez que la 

falla del inversor, los tipos de falla se almacenan en el grupo de parámetros de registro 
de fallas F26, y si la alarma, el estado de alarma se ha activado, hasta que se libere la 

fuente de la alarma, el estado de la alarma no se registra en el grupo de parámetros 

F26. Algún código de falla es Reservado para la función de diagnóstico automático 

que se ejecutará continuamente en el futuro. Cuando se produce una falla en el 

inversor, el usuario debe verificar de acuerdo con la nota de esta tabla primero y 

registrar detalladamente los fenómenos de falla. Póngase en contacto con nuestro 

servicio de postventa y con el departamento de asistencia técnica o el agente en su 

lugar local cuando necesite un servicio técnico. 

Tabla 8-1 Tipo de falla y la contramedida 

Código 
de 
falla 

Tipo de falla Razón posible Medidas de prevención  

E-01 
Sobrecorriente 
durante el proceso 
de aceleración. 

El tiempo de aceleración es 
demasiado corto 

Prolongar el tiempo de aceleración. 

Curva incorrecta V / F Ajuste la configuración de la curva 
V / F, ajuste el aumento de  torque 

manual o cambie al aumento de par 
automático 

Reinicie el motor giratorio Configurar la función de reinicio de 
comprobación de velocidad 

Voltaje de fuente de energía 
baja 

Compruebe la fuente de 
alimentación de entrada 

Poca potencia del inversor  Elija inversor con alta potencia 

Perdida de fase de salida 
bajo control de vectorial 

Elija el inversor con alta potencia. 
Verifique si el cableado del motor 

está en buenas condiciones. 

E-02 
Sobrecorriente 
durante el proceso 
de desaceleración. 

El tiempo de desaceleración 
es demasiado corto 

Incremente el tiempo de 
desaceleración prolongado 

Tener carga de energía 
potencial o gran carga de 
inercia. 

Aumente la potencia de frenado del 
subconjunto de frenado de consumo 
de energía externa 

La potencia del variador es 
un poco pequeña 

Elija el variador con alta potencia 
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E-03 

Sobrecorriente 
durante el proceso 
de velocidad 
constante 

Cambie de carga de repente 
o tenga fenómenos inusuales 

Comprobar o reducir la salificación 
de la carga. 

Tiempo de Acc. /Dec. es 
demasiado corto 

Prolongar el tiempo de aceleración / 
desaceleración correctamente 

Bajo voltaje de la fuente de 
poder 

Compruebe la fuente de 
alimentación de entrada 

La potencia del inversor es 
un pequeña. 

Elija inversor con alta potencia 

E-04 Sobretensión 
durante el proceso 
de aceleración. 

Voltaje de entrada fuera de 
lugar  

Compruebe la fuente de 
alimentación de entrada 

 Tiempo de Acc.  es 
demasiado corto 

Prolongar el tiempo de aceleración 
correctamente 

Reinicie el motor  Configurar la función de reinicio de 
comprobación de velocidad  

E-05 Sobretensión 
durante el proceso 
de desaceleración. 

El tiempo de 
desaceleración es 
demasiado corto 

Tiempo de desaceleración 
prolongado 

Tener carga de energía 
potencial o carga de inercia 
grande. 

Aumente la potencia de frenado 
del subconjunto de frenado de 
consumo de energía externa 

E-06 
Sobretensión 
durante el proceso 
de velocidad 
constante 

Voltaje de entrada fuera de 

lugar  

Compruebe la fuente de 

alimentación de entrada 

El tiempo Ac / Dec DC es 
demasiado corto 

Prolongar el tiempo de 
desaceleración correctamente 

Cambio de voltaje 
anormal de la 
entrada  

Montar reactor  

La inercia de carga es 
grande 

Uso del subconjunto del 
consumo de energía.   

E-07 
Control del 
inversor , sobre 
tención de 
alimentación  

Voltaje de entrada sin 
ganancia  

Compruebe la fuente de 
alimentación de entrada o busque 
servicio 

E-08 
Baja tensión en 
funcionamiento. 

El voltaje de entrada es 
demasiado bajo 

Compruebe la tensión de entrada 

E-09 
Protección de 
sobrecarga del 
inversor 

El tiempo de Ac es 
demasiado corto 

Prolongar el tiempo de aceleración. 

El frenado por inyección de 
corriente continua es 

demasiado grande 

Reduzca la corriente inyectada en el  
frenado DC, prolongue el tiempo de 

frenado 

Curva V / F impropia Ajuste la curva V / F y el aumento 

de torque  

Reinicie el motor  Configurar la función de reinicio de 
comprobación de velocidad 

La tensión de la fuente de 
alimentación es demasiado 
baja. 

verifique el voltaje de la fuente de 

poder 

La carga es demasiado gde. Elija inversor con alta potencia 
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E-10 

（A-10） 
Protección de 
sobrecarga del 
motor 

Curva V / F incorrecta Ajuste la curva V / F y el aumento 

de torque  

La tensión de la fuente de 
alimentación es demasiado 
baja. 

verifique el voltaje de la fuente de 
poder 

Motor en marcha a baja 
velocidad con gran 
carga. 

Puede elegir el motor de 
conversión de frecuencia para una 
carrera de baja velocidad a largo.  

Factor de protección contra 
sobrecarga del motor 
configurado 
incorrectamente 

Para establecer correctamente el 
factor de protección de 
sobrecarga del motor 

Motor bloqueado o cambio 
de carga demasiado 
repentino y rápido 

 
Revisar la carga 

E-11 

（A-11） 
Protección 
contra 
sobrecarga del 
motor 

La corriente de 
funcionamiento del inversor 
es inferior al umbral de 
subcarga. 

Confirme si los parámetros F19.08, 
F19.09 son razonables 

Carga separada del motor 
Comprobando si la carga se separo 
del motor. 

E-12 
La fase de 
entrada se 
pierde. 

La fuente de alimentación 
de entrada trifásica es 
anormal 

Compruebe que la línea de 
alimentación de entrada trifásica 
esté apagada o con mal contacto 

Anomalía de la tarjeta de 
alimentación 

Busque el servicio del fabricante o 
agente 

La anomalía del tablero de 
control. 

Busque el servicio del fabricante o 
agente 

E-13 
La fase de 
salida se 
pierde. 

Anomalía del cable entre 
motor e inversor. 

Revise el cable del motor 

Cuando el motor funciona 
con inversor trifásico 
desbalanceado de salida. 

Compruebe si el devanado 
trifásico del motor está 
equilibrado 

Anomalía de la tarjeta de 
alimentación 

Busque el servicio del fabricante o 
agente 

La anomalía del tablero de 
control. 

Busque el servicio del fabricante o 
agente 

E-14 
Módulo de 
inversión de 
protección 

Sobrecorriente transitoria 
del inversor 

Consulte la contramedida para 
sobrecorriente. 

Cortocircuito fase a fase o 
cortocircuito a tierra de 
salida de 3 fase 

Cableado de nuevo 

Ruta de aire bloqueada o 
dañada por el ventilador 

Despejar la trayectoria de aire o 
reemplazar el ventilador 

La temperatura ambiente es 
demasiado alta 

Temperatura ambiente más baja 

Cable de conexión suelto  
o inserto en el tablero el
cable perdido 

Compruebe y conecte el cable de 
nuevo 

 Sin ganancia de Onda de 
corriente causada por 
perdida  de fase de salida, etc 

Comprobar cableado 

269



270 

 8 Troubleshooting 

Fuente de alimentación 
auxiliar dañada y falta de 
tensión de accionamiento 

Busque el servicio del fabricante o 
agente 

Tablero de control sin 
ganancia  

Busque el servicio del fabricante o 
agente 

E-15 
Cortocircuito a 
tierra cuando 
la operación 

Motor con corto circuito a 
tierra  

La sustitución de cable o motor. 

El componente del pasillo 
está dañado o el cableado del 
pasillo es deficiente o el 
circuito de detección de 
corriente es anormal 

 
Busque el servicio del fabricante o 
agente 

E-16 
Cortocircuito a 
tierra cuando 
se enciende 

Motor cortocircuito a tierra 
Cambia el cable o motor 

 La fuente de energía del 
inversor y el cableado del 
motor están invertidos. 

Cambia el cable o el cableado del 
motor. 

El componente de la sala 
está dañado o el cableado de 
la sala es deficiente 

Busque el servicio del fabricante o 
agente 

E-17 

（A-17） 
Sobrecalentamiento 
del inversor 

Alarma continúa en A-17 
durante más de 30 minutos. 

Limpieza o mejora del conducto de 
ventilación. 

Bloqueo de ductos 
Limpieza o mejora del conducto de 
ventilación. 

La temperatura ambiente es 
demasiado alta. 

Para mejorar las condiciones de 
ventilación, disminuyendo la 
frecuencia portadora. 

Daño del ventilador Cambiar uno nuevo 

E-18 

（A-18） 
Falla de 
dispositivo 
externo

Paro repentino de la 
terminal por falla 
externa cerrada 

Abrir terminal de falla externa 
después de que la falla externa sea 
resuelta 

E-19 
Fallo en el 
circuito de 
detección de 
corriente 

Cable de conexión o 
inserto en el tablero de 
control suelto 

Compruebe y conecte el cable de 

nuevo 

Fuente de alimentación 
auxiliar dañada 

Busque el servicio del fabricante o 
agente 

Componente del pasillo 

dañado 

Busque el servicio del fabricante o 
agente 

Circuito amplificador 
sin fundir. 

Busque el servicio del fabricante o 
agente 

E-20 
Fallo de 
interferencia 
externa 

La protección de 
interrupción de la CPU se 
activa, pero no se ha 
detectado ninguna de las 
señales reales de 
sobrecorriente, 
sobretensión y 
cortocircuito 

Presione el botón "STOP / 
RESET" para restablecer o 
agregar el filtro de la fuente de 
alimentación externa desde el lado 
de la entrada de alimentación 
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E-21 
Fallo de 
interferencia 
interna 

Disturbio interno grave 
Apague y reinicie, si la falla 
persiste, busque el servicio del 
fabricante o distribuidor 

E-22 

（A-22） 
PID dada la pérdida 

El PID nos da un limite de 
ajuste lento no razonable  

Para restablecer los parámetros 
relevantes 

Desconexión 
externa dada 

Verificar cableado externo dado. 

La anomalía del tablero de 
control 

Busque el servicio del fabricante o 
agente 

E-23 

（A-23） 
PID pérdida de 
retroalimentación  

El Ajuste del PID de 
retroalimentación es muy 
lento 

Para restablecer los parámetros 
relevantes 

Desconexión de 
señal de 
retroalimentació
n 

Verifique el cableado de la 
señal de retroalimentación 
externa. 

La anomalía del tablero de 
control. 

Busque el servicio del fabricante o 
agente 

E-24 

（A-24） 
Cantidad de error 
PID anormal 

El ajuste de detección del 
error anormal del PID 
límite no es razonable. 

Para restablecer los parámetros 
relevantes 

La anomalía del tablero de 
control. 

Busque el servicio del fabricante o 
agente 

E-25 
Iniciar 
protección 
terminal 

El comando de terminal 
es efectivo cuando se 
enciende. 

Compruebe el estado del terminal 
de entrada externa 

E-26 

（A-26） 
Fallo de 
comunicación 

Velocidad de transmisión 
configurada incorrectamente 

Establecer la velocidad de 
transmisión correctamente 

Error de comunicación del 
puerto serie 

Presione la tecla "STOP / RESET" 
para reiniciar, buscar  el servicio 

Parámetro de advertencia 
de falla configurado 
incorrectamente 

Modificar F05.04, F05.05 

El dispositivo superior no 
funciona 

Compruebe si el dispositivo 
superior funciona correctamente 
y si el cableado es correcto. 

E-27 Reservado 

E-28 Reservado 

E-29 Reservado 

E-30 

（A-30） 

E2PROM 
leer y 
escribir 
mal 

Error al leer o 
escribir el parámetro 
de control 

Reinicie presionando "STOP / 
RESET" Busque servicio del 
fabricante o agente 

E-31 
Detección de 
temperatura 
de 
desconexión 

Fallo del sensor de 
temperatura 

Busque el servicio del fabricante o 
agente 

La anomalía del circuito 
de detección de 

Busque el servicio del fabricante o 
agente 
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temperatura. 

E-32 Fallo de autoajuste 

Ajuste de parámetros no 
conforme a la placa del 
motor 

Ajuste el parámetro correctamente 
de acuerdo con la placa del motor. 

Anomalía actual al 
sintonizar 

Haga que el inversor coincida con el 
motor 

Error de cableado del motor Comprobar el cableado trifásico del 
motor. 

E-33 

（A-33） 
Anomalía del 
contactor 

Anomalía de la placa de 
potencia 

Busque el servicio del fabricante o 
agente 

Anomalía del contactor Reemplazar el contactor 
E-34 Falla de fábrica 1 Uso de depuración en 

fábrica. 
E-35 Falla de fábrica 2 Uso de depuración en 

fábrica. 

E-36 

（A-36） 

El condensador 
del bus 
sobrecalentado. 

 Poco ambiente  de 
enfriamiento  

Mejorar el entorno de disipación de 
calor del inversor. 

La capacidad del inversor es 
demasiado pequeña. 

Seleccione el motor de ajuste del 
inversor 

El ventilador de 

enfriamiento del 
condensador del bus está 
dañado 

Reemplace el ventilador de 

enfriamiento del condensador del 
bus 

E-37 
 Desconexión 
del encoder  

Encoder dañado o mal 

cableado 

Compruebe el cableado o el encoder 

E-38 
Protección de 
exceso de 
velocidad 

Corto tiempo de aceleración Prolongar el tiempo de aceleración. 

Baja potencia del inversor Seleccione inversor de alta potencia 

El parámetro de detección 

de exceso de velocidad 
F19.39 y F19.40 está 
configurado incorrectamente 

Ajuste el parámetro correctamente 

de acuerdo a la situación. 

E-39 
Protección de 
desviación de 
gran velocidad 

Corto tiempo de aceleración 

/ deceleración 

Prolongar el tiempo de aceleración. 

Baja potencia del inversor Seleccione inversor de alta potencia 

Desalineación por exceso de 
velocidad. Los parámetros 
F19.41 y F19.42 están 
configurados 
incorrectamente 

Ajuste el parámetro correctamente 
de acuerdo a la situación. 

E-40 
Fallo de la 
pérdida del 
pulso z 

El cable de señal Z del 
codificador del motor 
está desconectado o 
suelto. 

Compruebe el cable de señal Z 
del codificador del motor. 

E-41 Canal analógico 
desconectado 

La detección de AI1 o AI2 
de la cantidad física no se 

encuentra dentro de un 
Rango razonable, o el 
contacto de AI1 o AI2 es 
malo 

Controle razonablemente la 
medición de cantidades físicas AI1 o 
AI2, verifique el cableado AI1 o AI2 

E-42 

～
E-50 

Reservado 
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A-51 

Alarma de 
exclusividad 
del canal de 
frecuencia 
principal y 
auxiliar. 

Error de configuración de 
parámetros 

F01.00 y F01.03 no se pueden 
configurar en el mismo canal  

A-52 

Terminal de 
función alarma 
exclusiva  

Terminal función ajuste de 
parámetros  

Compruebe la configuración de la 
función del terminal 

A-53 
Alarma de 
límite de 
operación 

Limitar el tiempo de 
ejecución 

Por favor, póngase en contacto con 
el proveedor 

LOCH1. Bloqueo de teclado Bloqueo de teclado 
Presione la tecla  durante más 

de 2 segundos para desbloquear el 
teclado. 

Nota 

8.2 Búsqueda de registros de fallas 

Esta serie de variador puede registrar los últimos 4 códigos de fallas y los parámetros 

del variador de las 2 últimas fallas, referente a esta información puede ayudar a descubrir 
la razón de la falla. 

Toda la información de fallas se almacena en el parámetro de grupo F26, ingrese en 

el parámetro de grupo F26 para ver la información consultando el método de 

operación del teclado. 

Código Contenido Código Contenido 

F26.00 Primer registro de falla anterior  F26.09 
Entrada del terminal estado del 
fallo anterior 

F26.01 Según registro de falla anterior F26.10 Tiempo de ejecución en el fallo 
anterior 

F26.02 Tercer registro de falla anterior F26.11 Establecer frecuencia previo al 
fallo 2 

F26.03  Cuarto  registro de falla anterior F26.12 Salida de frecuencia previo al fallo 
2  

F26.04 Establecer frecuencia en el fallo 
anterior 

F26.13 
 Salida de corriente previo al fallo 2 

F26.05 Salida de frecuencia  previo al fallo  F26.14  Voltaje de bus DC previo al fallo  

1. Falla de alarma E-16, el inversor debe estar apagado para su reinicio.

2, Por las fallas de sobrecorriente, cortocircuito a tierra mientras está

en funcionamiento, el inversor puede reiniciarse después de la demora

de 2s.

3, Cuando la alarma es E-09, el tiempo de reinicio de los tipos de

inversores de más de 75kw (incluyendo 75kw) es 10s; para 55kw

(incluyendo 55kw), el tiempo es 4s.
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F26.06 Corriente de salida previo del fallo  F26.15 
Módulo de temperatura  

previo al fallo  2  

F26.07 Voltaje de bus DC previo al fallo F26.16 
Entrada del terminal del 

estado previo al fallo 2 

F26.08 Módulo de temperatura previo al fallo F26.17 
Tiempo de ejecución 

previo al fallo 2 

8.3 Reinicio de falla 

Para reanudar el funcionamiento normal cuando se produce una falla en el 

inversor, puede elegir seguir cualquier tipo de operación: 

(1) Después de configurar cualquier terminal de X1 ~ X8 para que sea

ingresado por RESET externo, se reiniciará después de conectarse a COM.

(2) Cuando se muestra el código de falla, presione la tecla  después de 

confirmar que se puede restaurar.

(3) Reinicio de la comunicación. Por favor refiérase a la descripción del anexo.

(4) Cortar la fuente de alimentación. 

8.4 Reinicio de alarma 
Cuando se produce una alarma, debe eliminar la fuente que causa la alarma; de lo 

contrario, la alarma no se puede eliminar, tampoco se puede restablecer con el 

botón de reinicio.

! 

1. Antes de reiniciar, debe averiguar el motivo del fallo de manera
directa y eliminarlo; de lo contrario, podría causar daños
permanentes en el inversor. 

2. Si no se puede restablecer o si la falla se repite después del reinicio,
debe buscar la razón y a continuacion reinicie el inversor con el daño.

3. El restablecimiento debe realizarse 5 minutos después de la
sobrecarga, protección contra sobrecalentamiento. 

4. Para la falla de E-14, el restablecimiento no es válido, el cableado Del
motor debe verificarse, después de apagar y reiniciar el inversor.

5. Cuando haya una falla en E-16 después de encender, no haga
funcionar directamente el inversor después de reiniciarlo, y tenga que
verificar si el cableado de entrada y salida está invertido.



9 Mantenimiento 

9.1 Rutina de mantenimiento  

Cuando use esta serie, debe ensamblarla y operarla de acuerdo con la demanda que 

se indica en este "manual de servicio" estrictamente. Durante el estado de 

funcionamiento, la temperatura, la humedad, la vibración y las piezas envejecidas 

lo afectarán, lo que puede provocar el fallo del inversor. Para evitar esto, se 

recomienda realizar inspecciones de rutina y mantenimiento. 

Tabla 9-1 Inspección diaria y artículos de mantenimiento. 

Periodo 
Artículo de inspección  

Diario  Periódico 

√ 

Limpieza diaria: 

(1) El inversor debe mantenerse limpio.

(2) Limpie el polvo en la superficie del inversor, evite que entre en el interior 
del inversor (especialmente polvo metálico).

(3) Limpie la mancha de aceite del ventilador de enfriamiento

√ Compruebe el conducto de aire, y limpie regularmente. 

√ Compruebe si los tornillos están flojos 

√ Compruebe si el inversor está corroído 

√ Si el entorno de instalación del variador cambia 

√ Si el ventilador de enfriamiento del inversor funciona correctamente 

√ Si el inversor se está sobrecalentando 

√ Al correr si el sonido del motor cambia anormalmente. 

√ Si se producen vibraciones anormales cuando el motor está en marcha. 

√ Comprobar que los terminales de cableado tienen trazo de arc 

√ La prueba de aislamiento del circuito principal. 

Recomendamos inspeccionar con el siguiente instrumento: 
Voltaje de entrada: voltímetro eléctrico voltaje  
Voltaje de salida: voltímetro de rectificación de corriente de salida 
 Entrada: amperímetro de pinza 

9.2 Inspección y sustitución de piezas dañadas. 

Algunos componentes en el inversor se desgastarán o tendrán un rendimiento 

descendente para el uso a largo plazo, para garantizar que el variador pueda 

funcionar de manera estable y confiable, se recomienda realizar el mantenimiento 

preventivo y reemplazar las partes correspondientes si es necesario. 
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(1) Ventilador de enfriamiento

Ruido anormal, incluso la oscilación puede tener lugar si el ventilador tiene 

cojinete, envejecimiento de aspas, aquí se debe considerar el reemplazo del 

ventilador. 

(2) Capacitores electrolíticos del filtro.

Cuando la carga que cambia frecuentemente causa un aumento de la corriente 

pulsante y el envejecimiento de los capacitores a alta temperatura ambiente, la 

pueden dañarse y aquí debe reemplazarse. 

9.3 Garantía de reparación 

(1) Brindamos el mantenimiento gratuito dentro del tiempo de la garantía si cualquier falla o daño

es causado en el uso normal, el tiempo de la garantía se puede ver en la tarjeta de garantía, 

cobraremos algo cuando se exceda el tiempo de la garantía.

(2) Tomaremos parte del mantenimiento si una de las siguientes situaciones ocurre dentro del 

período de garantía de reparación. 

a. Si no utilizó el inversor siguiendo estrictamente el manual de servicio o no lo usó

en condiciones ambientales exigidas en el manual de servicio, lo que provocará

una falla. 

b. Fallo causado por la aplicación del inversor a una función no normal;

c. Fallo causado por la reparación propia, reparación que no está permitida ya;

d. Daños causados por mala conservación, caída desde un lugar alto u otro factor

extrínseco después de comprar el inversor;

e. Fallo causado por un desastre natural o su causa, como voltaje no activado, rayo, 

niebla de agua, incendio, corrosión de sal, corrosión de gas, terremoto y tormenta,

etc.;

f. Romper el logotipo del producto (como: placa de identificación, etc.); El número

de serie del cuerpo no concuerda con el de la tarjeta de garantía de reparación. 

(3) Calculamos la tarifa de servicio según el costo real, que está sujeto a contrato, si lo hubiera. 

(4) Puede contactar al agente y también a nuestra compañía directamente si tiene

preguntas. Después del período de garantía de reparación, también

proporcionaremos un servicio de reparación cargado de por vida para nuestros

productos.

Nota 

Nuestra compañía también proporcionará un servicio de reparación de 

por vida con una tarifa para el variador que no está dentro del período 

de garantía de reparación. 
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9.4 Almacenamiento 

El usuario debe prestar atención a los siguientes puntos para el almacenamiento 

temporal y el almacenamiento a largo plazo después de comprar el inversor: 

(1) Evite almacenar el inversor en lugares con alta temperatura, humedad y polvo, 

polvo metálico y asegure una buena ventilación.

(2) El almacenamiento de larga duración causará una baja calidad del capacitor

electrolítico, por lo que debe asegurarse de que se electrifique una vez dentro de 1

año y el tiempo de electrificación no sea inferior a 1 hora y la tensión de entrada

debe aumentarse al valor nominal gradualmente mediante un regulador de voltaje

de 250w. Mientras tanto, el inversor debe estar desconectado del motor.

F05.00 Selección de 
protocolo 

0:Protocolo Modbus  

1:Reservado 

2: Protocolo Profibus (la expansión es válida) 

3:Protocolo CanLink(la expansión es válida) 

4:protocolo CANopenl(la expansión es 

válida) 

 5:Protocolo  libre 1(Revisión de todo el 

parámetro de SD es válido.) 

6:Protocolo  libre  l 2(Revisión de todo el 

parámetro de SD es válido.) 

Observación: Se necesita tarjeta de expansión 

cuando se selecciona la comunicación 2,3,4. 

1 0 × 

F05.01  Configuración 
Baud rate 

Unidad: protocolo libre y Modbus Baud 

rate selection 

1 005 × 

0:300BPS 

1:600BPS 

2:1200BPS 

3:2400BPS 

4:4800BPS 

5:9600BPS 

6:19200BPS 

7:38400BPS 

8:57600BPS 

F05.02 Formato de 
dato  

Unidad: protocolo libre y protocolo Modbus  
Formato de dato  

0:1-8-1 formato，no checkout，RTU  

1:1-8-1formato，Odd Parity，RTU  

2:1-8-1 formato，Even Parity，RTU  

3:1-7-1 formato，no checkout，ASCII 

4:1-7-1 formato，Odd Parity，ASCII 

5:1-7-1 formato，Even Parity，ASCII 

00 × 

F05.03 Dirección local 0～247，00 es la dirección emisora 1 1 × 
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Apéndice A protocolo de comunicación Modbus 

A.1 Resumen
Proporcionamos interfaz de comunicación general RS485 en nuestros inversores 

para el usuario. A través de esta interfaz de comunicación, el dispositivo superior 

(como HMI, PC, controlador PLC, etc.) puede realizar un monitoreo centralizado 

del inversor (como configurar el parámetro del inversor, el funcionamiento del 

control del inversor, leer el estado de trabajo del inversor). 

Este protocolo de comunicación es un archivo de criterios de interfaz diseñado para 

realizar la función mencionada anteriormente, léala con seriedad y programe de 

acuerdo con ella para que pueda realizar el control de la red y las redes de larga 

distancia al inversor. 

A.2 Modo de acumulación de la red de comunicación.

Fig.A-1 Gráfico de acumulación de red 

A.3 Modo de comunicación

En la actualidad, el inversor SD solo se puede utilizar como dispositivo esclavo en 

la red RS485. Puede realizar la comunicación entre los inversores a través de PC, 

PLC o HMI si es necesario. El modo de comunicación específico es como se 
menciona a continuación: 
(1) PC o PLC como mainframe, inversor como dispositivo esclavo,

comunicación punto a punto entre mainframe y dispositivo esclavo.
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(2) El dispositivo esclavo no responde cuando el mainframe envía un comando

por dirección de transmisión incorrecta.
(3) El usuario puede configurar la dirección local, la velocidad en baudios y el

formato de datos del inversor mediante el teclado del dispositivo esclavo o el

modo de comunicación en serie. 

(4) SD proporciona la interfaz RS485.

(5) Modo predeterminado: serial sincronizado, modo de transporte semidúplex.

Hay RTU y ASII dos modos. Formato predeterminado y velocidad de

transporte: 8-N-1, 9600bps. 

A.4 Modo de transmisión
Serial asíncrono, modo de transporte semidúplex. Formato predeterminado y 

velocidad de transporte: 8-N-1, 9600bps. El parámetro de configuración de detalle, 

consulte el modo de función de grupo F05. 

(Nota: el parámetro es válido en la comunicación Modbus, el otro parámetro 

cumple con el manual de fábrica). 

A.5 Estructura de datos de la comunicación

A.5.1 Formato del marco de datos

Usando el modo RTU, los mensajes se envían al menos 3.5 caracteres de pausa de 

intervalo de tiempo El primer campo transmitido es la dirección del dispositivo, el 

carácter que puede transferir es hexadecimal 0x00 ~ 0xFF. Equipo de red 

Supervisar continuamente el bus, incluidas las pausas. Cuando el archivo se recibe 

en la dirección, todos los equipos determinan si se envía al suyo. Cuando el carácter 

del paquete es correcto, al menos 3.5 caracteres por pausa significa el final del 

mensaje. Un nuevo mensaje puede llegar después de este tiempo. 

Todo el cuadro de mensaje debe transmitirse como un flujo continuo. Si un mensaje 

nuevo comienza a transmitirse en menos de 3.5 caracteres después de un mensaje 

y luego el dispositivo receptor lo considerará una continuación del mensaje 

anterior. 

 Esto causará un error, porque en el campo CRC final el valor no puede ser 

correcto. 
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Formato de cuadro RTU como la siguiente tabla: 

Encabezado de cuadro Tiempo de pausa de 3.5 caracteres. 

Dirección del esclavo  Dirección del esclavo:0~247 

Código de comando de 
comunicación 

03H: lee el parámetro en 

el esclavo 

  06H: escribir parámetro 

en el esclavo 

Contenido de datos DATA El contenido del paquete: 

Dirección del parámetro 

(16 bits); 

Número de parámetro o 

bytes del valor del 

parámetro; 
Valor del parámetro (16 bits) 

Contenido de datos DATA 

…… 

…… 

Comprobar el valor de byte bajo del 
CRC  16 bits de Valor sin asignar 

comprobar valor de byte alto   del 
CRC  
Bandera de cierre Tiempo de pausa de 3.5 caracteres. 

Con respecto al método de generación del valor de verificación del CRC, consulte 

la sección A.9. Formato de cuadro ASCII como la tabla de abajo 

Encabezado del Cuadro  ‘:’(0x3A) 

Dirección de esclavo alta  Dirección del esclavo: Combinado por 2 códigos 
ASCII 

Dirección de esclavo baja  Dirección de esclavo de 8 bits 0~247 

Código de comando alto  
Código de comando: código de 

comando de 8 bits combinado por 2 

códigos ASCII 

Código de comando bajo  
03H: lee el parámetro en 

el esclavo 
 06H: escribir parámetro en el esclavo 

Contenido de datos DATA El contenido del paquete de datos 

Contenido de datos DATA 
N cantidad de piezas de datos combinados de 8 

bits por 2*N piezas del código ASCII  

…… 

…… 

LRC CHK alto  El valor de verificación de LRC incluye 2 piezas 

de código ASCII LRC CHK bajo  

Bandera de cierra alta  Bandera de cierra alta = CR(0x0D) 

Bandera de cierre baja  Bandera de cierre baja = LF(0x0A) 
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A.5.2 Parámetro esclavo de lectura de host

Código de comando 03H. El host puede leer uno mas comando (más de 10) para

iniciar la comunicación.

Por ejemplo, le 2 valores continuos del inversor dirección de parámetros 0000H

del inversor cuya dirección es 01, el contenido del comando del host:

ADR 01H 

CMD 03H 

Parámetros de dirección inicial  alta 
byte 

00H 

Parámetros de dirección inicial baja 
byte 

00H 

Numero de parámetros altos  byte 00H 

Numero de parámetros bajos  byte 02H 

comprobar el valor bajo del CRC byte  C4 

comprobar el valor alto del CRC byte OB 

Contenido de la respuesta del esclavo: 

ADR 01H 

CMD 03H 

Parámetros de valor  bytes 04H 

Direccion0000H contenido alto byte 00H 

Dirección  0000H contenido bajo byte 00H 

Dirección  0001H contenido alto  byte 00H 

Dirección  0001H contenido bajo  byte 03H 

CRC contenido alto  del valor 
comprobación bajo byte 

BA 

CRC contenido bajo  del valor 
comprobación byte 

F2 
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A.5.3 Pámetros esclavo de la escritura host.

Código de comando 06H. El host puede escribir un parámetro iniciando la 

comunicación. 

Por ejemplo, el sistema decimal 5000 (1388H) escrito en la dirección del 

inversor r 0101H   número de esclavo es 02, comando del host que incluye: 

Contenido de la respuesta del esclavo: 

ADR 02H 

CMD 06H 

Parámetro de dirección alta byte 01H 

Parámetro de dirección byte 01H 

Dirección 0101H contenido alto byte 13H 

Dirección 0101H contenido byte bajo 88H 

CRC verifica valor bajo byte D4 

CRC verifica el valor alto byte 93 

ADR 02H 

CMD 06H 

Direccion de parametro alta byte 01H 

Direccion de parametro baja byte 01H 

Parametro de valor alto byte 13H 

Parametro de valor bajo byte 88H 

CRC verifica valor bajo byte D4 

CRC verifica el valor alto byte 93 
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A.6 Asignación de direcciones de comunicación de datos

A.6.1 Dirección del grupo de comunicación del código de funciones F00-F26

El proceso de direccionamiento de la dirección de comunicación 

MODBUS del parámetro de función del inversor sigue el camino 

PPnn: PP significa byte alto de la dirección, correspondiente al 

número de grupo del parámetro de función; nn significa byte bajo de 

la dirección, correspondiente al código interno del grupo del 

parámetro del código de función. Por ejemplo: la dirección de 

comunicación del código de función F3.21 es 0315H, 03H es la 

forma hexadecimal del grupo número 3, 15H es la forma 

hexadecimal del código interno del grupo 21. 

La dirección de comunicación F00.00 ~ F26.17 es 0000H ~ 1A11H, 

la dirección de inicio del parámetro de registro de falla de grupo F26 

es 1A00H. 

Nombre de 

la variable 

Dirección de 

comunicación 

Atributo de 

lectura y escritura 
Comando de dato o respuesta del valor esperado  

Comando 

de 

arranque 

1 E 00H 
Lectura y 

escritura 

1: Reservado 

2: Comando de paro de jog  

3: JOG en forward 

4: JOG en reversa 

5: Arranque  

6: Paro  

7: Arranque forward 

8: Arranque reversa 

9: Reset de falla  

10: Reservado 

Configura-
ción del 
valor de 

puerto serial 

1E 01H 
Lectura y 

escritura 

F01.02 cuando las centenas tiene = 

0: 5000 representa 50.00Hz 

F01.02 cuando las centenas tiene = 

1: 10000 representa  F01.11 
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Estado del 

variador 
1E 02H Sólo lectura  

BIT0: selección del voltaje de bus  

BIT1: el comando ordinario de ejecución es 

efectivo  

BIT2: comando efectivo de  JOG  

BIT3: trabajando  

BIT4: El modo de trabajo actual es en 

dirección a la inversa.  

BIT5: la instrucción de operación actual es 

en dirección de reversa  

BIT6: deceleración 

braking  

BIT7: aceleración  

BIT8: desaceleración 

BIT9: alarma  

BIT10: falla 

BIT11: corriente limite  

 BIT12: auto recuperación de fallas 

BIT13: auto tunig  

BIT14: paro libre  
BIT15: inicio del seguidor de velocidad 

Código de 

alarma 
1E 03H Solo lectura  

0: Ninguna alarma 
1 ~ 50: el código de alarma actual 

   Nota 

A.6.2 Dirección de comunicación del parámetro monitor

Nombre de variable  
Dirección de 
comunicación  

Lectura – 
escritura 
atributo  

Datos de comando o valor de 

respuesta 

C-00 1C00H Lectura  Parámetros de monitoreo 1 

C-01 1C01H Lectura Parámetros de monitoreo 2 

C-02 1C02H Lectura Parámetros de monitoreo 3 

C-03 1C03H Lectura Parámetros de monitoreo 4 

C-04 1C04H Lectura Parámetros de monitoreo 5 

C-05 1C05H Lectura Parámetros de monitoreo 6 

A.6.3 Dentro de los parámetros ocultos

Nombre de la variable 
Dirección de 
comunicación 

Lectura – 
escritura 
atributo 

Medios de comando de datos o 
respuesta valor 

Valor de pre ajuste de 
la comunicación PID 1D00H Lectura – 

Escritura  

Rango: 0～1000 (1000 representa 

10.00V) 

Dirección de comunicación Modbus: 1E01 es la dirección dada del 

modo de comunicación de frecuencia; 1D01 es la dirección dada del 

modo de comunicación del torque; 1D00 es la dirección dada del 

modo de comunicación PID. 
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Valor de pre ajuste de 

la comunicación de 

torque 

1D01H Lectura – 
Escritura  

Rango:0～2000 (2000 representa 

200.0% torque nominal del motor) 

La comunicación da 
el valor de AO1 

1D02H Lectura – 
Escritura  

Rango: 0～4000 (4000 representa  

10.00V o 20.00mA) 

La comunicación da 
el valor de AO2 

1D03H Lectura – 

Escritura  

Rango: 0～4000 (4000 representa  

10.00V o 20.00mA) 

La comunicación da el 

valor de EAO1 
1D04H Lectura – 

Escritura  

Rango: 0～4000 (4000 representa  

10.00V o 20.00mA) 

La comunicación da el 
valor de EAO2 

1D05H Lectura – 
Escritura  

Rango: 0～4000 (4000 representa  

10.00V o 20.00mA) 

La comunicación da 

el valor de DO 
1D06H Lectura – 

Escritura  

Rango: 0～4000 (4000 representa 

10.00V o 20.00mA) 

La comunicación da 

el valor de EDO 
1D07H Lectura – 

Escritura  

Rango: 0～4000(4000 representa 

10.00V or20.00mA) 

La salida de 

comunicación brinda 

el valor 1D08H Lectura – 

Escritura  

BIT0:Y1 

BIT1:Y2 

BIT2:Y3 

BIT3: Y4 

BIT4: RLY1 

BIT5: EY1 

BIT6: EY2 

BIT7: EY3 

BIT8: EY4 

BIT9: ERLY1 

BIT10: ERLY2 

La entrada de 

comunicación virtual 

da el valor  

1D09H 

Lectura – 
Escritura  

BIT0:CX1 

… 
BIT7: CX8 

Límite de frecuencia 

del torque positivo  

1D0AH Lectura – 

Escritura 
Rango: 0～60000(60000 representa 

600.00Hz) 

Límite de frecuencia 
del torque negativo  

1D0BH Lectura – 
Escritura 

Rango: 0～60000(60000 representa 

600.00Hz) 

PID voltaje de 
retroalimentación  

1D0CH Lectura – 
Escritura  

  Rango: 0～4000(4000 representa 

10.00V) 

Reservado 1D0DH / 

A.7 Proceso de los errores de comunicación 
El inversor que recibe la detección de error en en paquete de datos, encuentra que 

la lectura y escritura del parámetro o la dirección del parámetro no son válidas, 

por lo tanto, responda al host con el paquete de respuesta de error de 

comunicación. El paquete de respuesta de error de comunicación (código de 
comando del host + 80H) como código de comando, con código de error de 1 

byte. 

 El formato del paquete de respuesta de error de comunicación es de la siguiente 
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manera: 

ADR 01H 

CMD 83H/86H 

Código de error de comunicación 
01H~06H (Para más detalles, por favor 

revise la siguiente tabla) 

Byte bajo de CRC checksum Obtener por cálculo  

Byte alto de CRC checksum Obtener por cálculo 

Significado para cada valor de código de error de comunicación: 

Valor del código de error 

de comunicación 
Tipo de error de comunicación Prioridad 

0x01 CRC suma de los códigos de error 1 

0x02 Código de comando ilegal 2 

0x03 Dirección de registro visible ilegal 3 

0x04 Valor de registro ilegal 4 

0x05 No se permite modificar parámetros. 5 

0x06 Número de registro de lectura ilegal 6 

A.8 Ejemplos del Marco de datos 

A.8.1  Modo RTU 

1. Inicio # 1 variador en ejecución

Campo 

de datos 

Dirección 

de esclavo 

Código 

de 

orden 

Dirección 

del registro 

del byte 
alto 

Dirección 

del registro

del byte 
alto 

Dat

a 

del 

byte 
bajo 

Dat

a de 

byte 
bajo 

CR

C 

bit 
bajo 

CR

C 

bit 
alto 

Comando 
de datos 

maestro 

01 
06 1E 00 00 05 4F E1 

Respuest

a de 

datos 

esclavo 

01 06 1E 00 00 05 4F E1 

2. Alto # 1 arranque del variador

Campo 
de datos 

Dirección 
de esclavo 

Código 

de 
orden 

Dirección 

del registro
del byte 

alto 

Direcció

n del 

registro 
del byte 

alto 

Dat

a 

del 
byte 

bajo 

Dat

a de 
byte 

bajo 

CR

C 
bit 

bajo 

CR

C 
bit 

alto 

Comando 

de datos 

maestro 

01 
06 1E 00 00 06 0F E0 

Respuesta 01 06 1E 00 00 06 0F E0 
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de datos 

esclavo 

3. Establezca el valor dado por el variador  en  50.00Hz

Campo 

de datos 

Dirección 

de esclavo 

Códig

o de
orden

Direcció

n del 

registro 
del byte 

alto 

Direcció

n del 

registro 
del byte 

alto 

Dat

a 

del 
byte 

bajo 

Dat

a de 

byte 
bajo 

CR

C 

bit 
bajo 

CR

C 

bit 
alto 

Comand

o de

datos

maestro

01 
06 1E 01 13 88 D3 74 

Respuest

a de 
datos 

esclavo 

01 06 1E 01 13 88 D3 74 

4. Lectura 1 estado de arranque del variador

Campo 

de datos 

Direcció

n de 

esclavo 

Códig

o de

orden

Direcció

n del 

registro 

del byte 
alto 

Direcció

n del 

registro 

del byte 
alto 

Dat

a 

del 

byte 
bajo 

Dat

a de 

byte 

bajo 

CR

C 

bit 

bajo 

CR

C 

bit 

alto 

Comand
o de

datos

maestro

01 
03 1E 01 00 01 23 74 

Respuest

a de 

datos 
esclavo 

01 03 (Cantidad de bytes en el 
valor de respuesta) 02 

00 01 79 84 
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A.8.2 ACSII Mode 

Lectura del maestro al esclavo, código de comando: 03 

Marco de Datos del Maestro 

Marco de datos del host 

L
leg

ad
a d

el 
sím

b
o
lo

 d
el m

arco
 

D
ire

cc
ió

n
 d

el 
e
sclav

o
 

D
ire

cc
ió

n
 d

el 
e
sclav

o
 

C
ó
d
ig

o
 d

e 
co

m
an

d
o
 

C
ó
d
ig

o
 d

e 
co

m
an

d
o
 

D
irecció

n
 d

e 
reg

istro
 

D
irecció

n
 d

e 
reg

istro
 

D
irecció

n
 d

e 
reg

istro
 

D
irecció

n
 d

e 
reg

istro
 

R
eg

istro
 d

e 
n
ú
m

ero
 

R
eg

istro
 d

e 
n
ú
m

ero
 

R
eg

istro
 d

e 
n
ú
m

ero
 

R
eg

istro
 d

e 
n

ú
m

ero
 

C
h
eck

o
u
t 

ch
eck

o
u
t 

S
ím

b
o
lo

 fin
al 

Byte 
envia
do  

1 2 2 4 4 2 2 

➢ Llegada del símbolo:

El controlador de orden inferior juzga el cuadro principal basado en ASCII. 

Esto es:’:’ 

➢ Dirección del esclavo:

Código de identificación del variador, Rango: 0 ~ 247.

Ahí, 0 es la dirección de transmisión. La dirección de transmisión puede

controlar todos los esclavos alineados simultáneamente, y el esclavo no

devolverá ningún dato al host. Eso significa que el Esclavo solo acepta y no
hace el envió.

Protocolo Modbus sin dirección de host. 

➢ Código de comando:
Leyendo el comando de parámetro o datos del inversor, el valor es:’0’’3’.

➢ Dirección de registro:

La dirección de memoria interna del parámetro de la función del inversor es de

4 bytes, que es el modo ASCII transformado de Hexadecimal.

La relación correspondiente entre los parámetros específicos y la dirección de

la memoria se puede ver en la tabla posterior.

➢ Registro de número:

El número de parámetros leídos por un cuadro, es de 4 bytes. Es del modo

ASCII transformado de Hexadecimal. 

➢ Checksum:

De " la dirección de esclavo" hasta el carácter anterior a la suma de

comprobación, la LRC de la suma de comprobación de la cadena de caracteres.
La función terminal se puede ver al final del texto.

➢ Código final: entrar, salto de línea. es: 0x0D, 0x0A
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Marco de respuesta 

Formato del marco de 
respuesta  

L
le

g
a

d
a
 d

e
l 

sím
b

o
lo

 d
e
l 

m
a

r
co

 

D
ir

e
cc

ió
n

 d
e
l 

e
scla

v
o
 

D
ir

e
cc

ió
n

 d
e
l 

e
scla

v
o
 

C
ó

d
ig

o
 d

e 

c
o

m
a

n
d

o
 

C
ó

d
ig

o
 d

e 

c
o

m
a

n
d

o
 

D
a

to
  b

y
te 

D
a

to
 b

y
te 

V
a

lo
r d

e
 la

 

c
a

d
e
n

a
 d

e
 d

a
to

s 

C
h

e
c
k

su
m

 

C
h

e
c
k

su
m

 

F
in

a
l d

e
l có

d
ig

o
 

Byte 

enviado 
1 2 2 2 N*2 2 2 

➢ Código de llegada:

La computadora inferior juzga el marco del marco del modo ASCII. Esto es:’:’ 

➢ Dirección del esclavo:

Código de identificación del variador único, Rango: 0 ～ 247.

Allí, la dirección 0 es la dirección de transmisión. La dirección de transmisión 

puede controlar todos los esclavos alineados simultáneamente, y el esclavo no 

devolverá ningún dato al host. Eso significa que el esclavo solo acepta. 

Y no envía. 

El protocolo Modbus es sin dirección de host. 

➢ Código de comando:

El comando de lectura de parámetros o datos del inversor, el valor es: ’0’3’. 

➢ Dato byte:

El número de parámetros leídos por un cuadro. Es de 4 bytes, que es el modo 

ASCII transformado a hexadecimal. 

➢ Valor de la cadena de datos:

Los datos de retorno detallados, la longitud de la cadena de datos es la dirección

de registro "Dato byte", que es el modo ASCII transformado a hexadecimal.

Rango: 4 ~ 40 byte.

➢ Checksum:

La "dirección de esclavo" hasta el carácter anterior a la suma de comprobación

de la lectura de datos, LRC la suma de comprobación de la cadena de caracteres.

La función terminal se puede ver en el texto posterior.

➢ Símbolo final: entre, salto de línea. 0x0D, 0x0A

Los siguientes son el ejemplo de marco de comando y marco de retorno, todos

los datos son caracteres ASCII.
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➢ Cuadro de investigación:

: 0 1 0 3 0 0 0 1 0 0 0 1 F A \n\r 

(La introducción detallada de cada byte.) 

“:”: símbolo de inicio 

0 1: dirección del esclavo  

0 3: leer el comando 

0 0 0 1: dirección de almacenamiento del parámetro de lectura 

0 0 0 1: el número de lectura del parámetro 

F A:{ 0 1 0 3 0 0 0 1 0 0 0 1}. Para la suma de datos LRC 

0xFA = 0x100 - (0x01 + 0x03 + 0x00 + 0x01 + 0x00 + 0x01) 

➢ Cuadro responsable:

: 0 1 0 3 0 2 0 0 3 3 C 7 \n\r 

(La introducción detallada de cada byte.) “:”: símbolo de inicio 

0 1: dirección del esclavo 

0 3: Leer el comando 

0 2: longitud del byte del retorno de dato. 

0 0 3 3: parámetro de retorno, valor de almacenamiento actual

C 7:{ 0 1 0 3 0 2 0 0 3 3} Para la suma de datos LRC 

0xC7 = 0x100 – (0x01 + 0x03 + 0x02 + 0x00 + 0x33) 

El marco principal escribe el registro único de la dirección del esclavo, código 

de comando: 06 

Cuadro de datos Maestro 

Formato del Marco de 
datos Maestro 

M
arco

 d
e in

icio
 

d
el sím

b
o

lo
 

D
irecció

n
 d

el esclav
o
 

D
irecció

n
 d

el esclav
o
 

D
irecció

n
 d

el esclav
o
 

C
ó

d
ig

o
 d

e 
co

m
an

d
o

  

D
irecció

n
 d

e 
reg

istro
  

D
irecció

n
 d

e 
reg

istro
 

D
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 d
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D
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D
ata 

D
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D
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C
h
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u
t 
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o
u

t 

Byte 

enviado  
1 2 2 4 4 2 2 

➢ Dirección des esclavo: 

Código de identificación del inversor, Rango: 0 ～ 247. Allí, la dirección 00 es la dirección 

de transmisión 

➢ Código de comando:

Le el parámetro del inversor o comando de datos, el valor es: 06

➢ Dirección de registro: 

La dirección de almacenamiento del parámetro de la función del inversor es de doble byte.
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El byte alto está en la parte frontal y el byte bajo está en la parte posterior. 

La relación detallada entre el parámetro y la dirección de almacenamiento se 

puede ver más adelante en Excel. 

➢ Dato:

     El nuevo valor del parámetro revisado. 

➢ Suma de datos

De la "dirección de esclavo" hasta el carácter anterior a la suma de     

comprobación, la suma LRC de comprobación de la cadena de caracteres. 

Respuesta del marco 

Formato de respuesta 
del marco  

L
le

g
a

d
a
 d

e
l 

sím
b

o
lo
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e
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 d
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 d
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 d

e 

c
o

m
a

n

d
o

D
ir

e
cc

ió

n
 d
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 d

e
 

r
e
g
istr

o

D
ir

e
cc

ió

n
 d

e
 

r
e
g
istr

o

D
ir

e
cc

ió

n
 d
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C
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C
h

e
c
k

o
u

t 

S
ím

b
o
l

o
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al 

Byte 

enviad

o  

1 2 21 4 4 2 2 

➢ Dirección des esclavo: 

Código de identificación del inversor, Rango: 0 ～ 247. Allí, la dirección 00 es la dirección de 

transmisión 

➢ Código de comando:

Le el parámetro del inversor o comando de datos, el valor es: 06 

➢ Dirección de registro: 

La dirección de almacenamiento del parámetro de la función del inversor es de doble byte.

El byte alto está en la parte frontal y el byte bajo está en la parte posterior.

La relación detallada entre el parámetro y la dirección de almacenamiento se puede ver 

más adelante en Excel. 

➢ Dato:
El nuevo valor del parámetro revisado.

➢ Checksum:

Desde la "dirección de esclavo" hasta el carácter anterior a la suma de

comprobación, la suma de comprobación LRC de la cadena de caracteres.

Los siguientes son el ejemplo de marco de comando y marco de retorno, todos

los datos son caracteres ASCII.

➢ Marco de consulta:

 : 0 1 0 6 0 1 0 1 1 3 8 8 5 C \n\r
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    (La introducción detallada de cada byte.) “:”: llegada  del símbolo 

0 1: dirección del esclavo  

0 6: comando de escritura  

0 1 0 1: dirección de almacenamiento del parámetro de escritura 

1 3 8 8: el valor del parámetro de escritura 

5 C:{ 0 1 0 6 0 1 0 1 1 3 8 8} Suma de datos por LRC 

0x5C = 0x100 - (0x01 + 0x06 + 0x01 + 0x01 + 0x13 + 0x88) 

➢ Marco de respuesta:

: 0 1 0 6 0 1 0 1 1 3 8 8 5 C \n\r 

(Detalle de introducción a cada 

byte) “:”: llegada del símbolo  

0 1: dirección del esclavo  

0 6: comando de escritura  

0 1 0 1: dirección de almacenamiento del parámetro de escritura 

1 3 8 8: el valor del parámetro de escritura 

5 C:{ 0 1 0 6 0 1 0 1 1 3 8 8} Suma de datos por LRC  

0x5C = 0x100 - (0x01 + 0x06 + 0x01 + 0x01 + 0x13 + 0x88) 

Nota 

1. 1.El cuadro ASCII realiza la transformación por ese bit hexadecimal 

de 8 bits que se divide en 2 caracteres diferentes de 4, y luego se agrupa 

como hexadecimal de un bit de 8 bits al alcanzar el destino.

2. 2.Encabezado del cuadro, agregue ":", el pie del cuadro agrega

"\ n \ r" el carácter de salto de línea de entrada.

3. 3. El carácter válido en el protocolo es: :, 0,1,2,3,4,5,6,7,8,9,9, A, B,

C, D, E, F y 0DH hexadecimal, en  ASCII  las letras minúsculas a, 

b, c, d, e, f no es válida

4. El volumen de datos es de 2 veces como RTU, la suma de

comprobación adopta la verificación de LRC.

5.5. Para más información, consulte el protocolo oficial estándar 

 cuando sea necesario. 
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A.9 Modo salida CRC

La función de cálculo del valor de verificación de CRC escrita por el lenguaje 

C es la siguiente: 

 unsigned int cal_crc_value (unsigned char *pval, unsigned char len) 

{ 

unsigned int crc_value=0xFFFF; 

unsigned int i; 

while(len--) 

{ 

crc_value ^= *pval++; 

for(i=0; i<8; i++) 

{ 

if(crc_value & 0x0001) 

{ 

} 

else 

{ 

} 

} 

} 

crc_value >>= 1; 

crc_value ^= 0xA001; 

 

crc_value >>= 1; 

return(crc_value); 

} 

-
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Apéndice B Protocolo de comunicación de puerto libre. 

B.1 Resumen
Proporcionamos al cliente una interfaz de comunicación general RS485 / RS232 

en nuestro inversor de frecuencia de la serie SD. Para los usuarios, a través de la 

interfaz de comunicación, el dispositivo superior (como PC, controlador PLC, 

etc.) puede realizar un monitoreo centralizado al variador (como configurar los 

parámetros del variador, controlar el funcionamiento del inversor, leer el estado 

de trabajo del variador) y también a largo plazo. El teclado de control de distancia 

se puede conectar para cumplir con los diversos requisitos operativos del usuario. 

Este protocolo de comunicación es un archivo de criterios de interfaz diseñado 

para realizar la función mencionada anteriormente, léala cuidadosamente y 

programe según corresponda para que el inversor pueda realizar un control de 

larga distancia y de red. 

B. 2 Protocolo de contenido y descripción. 

B.2.1 Modo de acumulación de red de comunicación.

Fig.B-1 Construcción grafica de comunicación 

B.2.2 Modo de comunicación 

El variador SD se puede usar no solo como dispositivo auxiliar sino también como 

dispositivo de principal del marco en RS485, si el variador se usa como 

dispositivo auxiliar, el dispositivo maestro puede completarse por PC, PLC o 

interfaz humana, y si se usa como dispositivo de principal del marco mainframe, 

El control auxiliar principal del inversor se puede complementar con él. El modo 

de comunicación específico es el que se menciona a continuación: 

(1) PC o PLC como marco principal, variador como dispositivo auxiliar,

comunicación punto a punto entre marco principal y dispositivo auxiliar.

(2) El dispositivo auxiliar no responde cuando el cuadro principal envía un

comando por dirección de transmisión.
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(3) El usuario puede configurar la dirección local, la velocidad en baudios y el
formato de datos del variador mediante el teclado del dispositivo auxiliar.

(4) El dispositivo auxiliar reporta la información actual de fallas al cuadro

principal en el último marco de respuesta.

(5) SD proporciona una interfaz RS485.

B.2.3 Modo de transporte

Serial asíncrono, modo de transporte semidúplex. Formato predeterminado y

velocidad de transporte: 8-N-1, 9600bps. Para la configuración de parámetros

específicos, consulte la descripción del código de función de grupo F05.

(Observación: La definición de este parámetro solo es efectiva en el modo de

comunicaciónde Puerto-libre, y la definición de otros parámetros es la misma que

la original). 

F05.00 Selección de 

protocolo 

0: Protocolo Modbus 
1: Reservado. 
2: Protocolo Profibus.(extensión efectiva) 

 3: Protocolo CANlink .（expansión efectiva） 

 4: Protocolo CANopen.（expansión efectiva） 

5: Protocolo 1 Free.(Se puede realizar toda la función 

de modificación de parámetros del SD.） 

6: Protocolo 2 free.（Se puede realizar toda la 

función de modificación de parámetros del SD 

）

1 0 × 

F05.01  Configuración 

del Baud rate 

Unidad: selección el baud rate de protocolo Free y 

Modbus. 

0:300BPS 

1:600BPS 

2:1200BPS 

3:2400BPS 

4:4800BPS 

5:9600BPS 

6:19200BPS 

7:38400BPS 
8:57600BPS 

1 005 × 

F05.02 Formato de dato  Unidad: formato del protocolo Free y Modbus  
0：1-8-1 formato，no parity，RTU  

1: 1-8-1 formato，even parity，RTU 
2: 1-8-1 formato，odd parity，RTU 
3: 1-7-1 formato，no parity，ASCII 

4: 1-7-1 formato，even parity，ASCII 

5: 1-7-1 formato，odd parity，ASCII 

00 × 

F05.03 Direccion local  0～247, 00 es la dirección de la estación principal 1 1 × 
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Formato de comando del dispositivo principal 

Orden 

enviar  
1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16 17 18 
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 d
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  Formato de respuesta del cuadro del disposivo auxiliar 

Orden 

enviar  
1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16 17 18 

C
ab

eza d
el cu

ad
o
r

D
ireccio

n
 d

el d
isp

o
sitiv

o
 au

x
iliar 

D
irecció

n
 d

el d
isp

o
sitiv

o
 au

x
iliar 

C
o
m

an
d
o
 d

el d
isp

o
sitiv

o
 p

rin
cip

al 

C
o
m

an
d
o
 d

el d
isp

o
sitiv

o
 p

rin
cip

al 

Ín
d
ice d

e asisten
te 

Ín
d
ice d

e asisten
te 

Ín
d
ice d

e co
m

an
d
o 

Ín
d
ice d

e co
m

an
d
o
 

S
elecció

n
 d

e d
ato

 

S
elecció

n
 d

e d
ato

S
elecció

n
 d

e d
ato

S
elecció

n
 d

e d
ato

S
u
m

a d
e d

ato
s a la salid

a 

R
ev

isió
n
 d

e la su
m

a d
e d

ato
s a la salid

a 

R
ev

isió
n

 d
e la su

m
a d

e d
ato

s a la salid
a 

S
u
m

a d
e d

ato
s a la salid

a 

F
in

 d
el cu

ad
ro

  

D
efin

ició
n

E
n
cab

ezad
o

D
irecció

n

Á
rea d

e 

co
m

an
d
o

In
d
ice d

e área

Á
rea d

e 
co

n
fig

u
ració

n
 

d
e d

ato
s

Á
rea d

e 

resp
u
esta

F
in

al

Envi

ado 
1 2 2 4 4 4 1 

Fig.B-2 Formato del cuadro de respuesta / comandos 
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Observación: 

(1) "La configuración del área de información " y "información del área en

ejecución" no existen en algún formato de comando / cuadro de datos, por lo que

en la lista de comandos del protocolo está marcado con "nada".

(2) En protocolo el conjunto de caracteres efectivo es: ~,   1,   2,   3,   4,    5,    6,

7,    8,    9, A,    B,    C,    D,    E,    F y los datos hexa 0DH,    ASCII minúsculas a,

b,    c,    d, e, f son invalidas. 

(3) La longitud efectiva del marco de comando es de 14 o 18 bytes.

B.2.5 Explicación y descripción del formato.

(1) Cabeza de marco

El carácter “~” (namely hex 7E), un solo byte.

(2) Dirección auxiliar del dispositivo

Significados de los datos: dirección local del dispositivo auxiliar, doble byte.

Formato ASCII. El valor predeterminado de fábrica del inversor es 01. 

(3) Comando del cuadro auxiliar / dispositivo auxiliar responde

Significados de los datos: el comando de envío del mainframe y el dispositivo

auxiliar responden al comando. Doble byte, formato ASCII.

Clasificación de la función del código de respuesta:

Especie 1>: código de comando = "10", el cuadro principal solicita al dispositivo

auxiliar que informe el estado de preparación actual y la situación de control.

Tabla B-1 Significado de los códigos de comando para el marco de respuesta, área de 

respuesta 

Respuesta 

del código 

ASCII 

Significados 

Estado de 
preparación del 

dispositivo auxiliar. 

Se permite el control 
desde el cuadro principal  

Para establecer la 
frecuencia se 

permite 

10 No está preparado  Sin 
significado 

11 Listo  Permitir Permitir 

12 Listo  Permitir Permitir 

13 Listo  No permitir No permitir 

14 Listo  No permitir No permitir 

20 Error de cuadro  

Especie 2>: código de comando = “11” ~ “15”, 5 tipos de comando de función que el 

cuadro principal envía al dispositivo auxiliar. Para obtener más información, consulte 

la lista de comandos del protocolo.
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Tabla B-2 Significado de los códigos para el comando de respuesta del marco 

respuesta del área indexada  

Respuesta 

del código 

ASCII 

Significados del código de respuesta 
Descripción 

00 

La comunicación del dispositivo auxiliar 
y el control es normal; la función de 
modificación es normal； la contraseña 
es correcta. 

 

20 

(1) Error de verificación de marco;

(2) Información del "área de 
comando" superados; 

(3) Datos de "área de índice" superados; 

(4) Error de longitud del marco/ 
byte no ASCII en el área excepto el
encabezado del marco, final del 
marco. 

Cuando se informa este código de 

respuesta, los datos de "área de 

comando", "área de índice" y "área de 

datos en ejecución" no se informan. 

30 

(1) El control al dispositivo auxiliar es 
ineficaz 
(2) Modificación del parámetro del 
código de función ineficaz ； 
(3) Desbordamiento de datos del área de 
"configuración / ejecución". 
(4) Error de contraseña. 

Si el informe de este código de respuesta 
se relaciona con el estado establecido 
actual del dispositivo auxiliar. Cuando los 
datos de informe del área "," área de índice 
"y" área de datos de ejecución "se 

informan de acuerdo con los requisitos del 
protocolo. 

(4) Índice auxiliar / índice de comando / índice de falla

Significados de los datos: incluyen un byte de índice auxiliar y un byte de índice 

de comando. 
Para cuadro principal, el índice auxiliar y el índice de comando se utilizan para 

cooperar con el comando del cuadro principal para realizar una función específica. 

Para el dispositivo auxiliar, el índice auxiliar, el índice de comando se utilizan 

para informar el código de estado de falla, el índice de comando se informa sin 
modificación 

Tipo de datos: hexadecimal, 4 bytes, formato ASCII. 

El índice de comando ocupa 2 bytes bajos, datos Rango: “00” ~ “FF”. El índice 

auxiliar ocupa 2 bytes altos, datos Rango: “00” ~ “FF”. 
El estado de falla del dispositivo auxiliar ocupa el byte del "índice auxiliar", 

consulte la tabla B-3. 

Tabla B-3 Descripción del tipo de fallo del puerto libre 1 
Código de 

falla (decimal ) 
Descripción  

Código de falla 

(decimal) 
Descripción  

1 
Sobre corriente durante el 
proceso de aceleración 19 

Fallo en el circuito de 
detección de corriente 

2 
Sobre corriente 

durante el proceso 

de desaceleración. 

20 
Fallo de 

interferencia externa 

3 
Sobre corriente durante el 
proceso de velocidad 
constante 

21 
Fallo de interferencia 
interna 
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4 
Sobretensión 

durante el proceso 

de aceleración. 

22 PID pérdida de provisión 

5 
Sobretensión 

durante el proceso 

de desaceleración. 

23 PID realimentación perdida 

6 
Sobretensión durante el 
proceso de velocidad 
constante 

24 
Excepción de cantidad de 
error PID 

7 Sobretensión durante la 
detención 

25 Protección del terminal de 
arranque 

8 
Bajo voltaje durante el 
proceso de ejecución 26 

Falla de comunicación  
RS485  

9 
Protección de sobrecarga del 
inversor 27 Reservado 

10 Protección de sobrecarga del 

motor 

28 Reservado 

11 
Protección contra 
sobrecarga del motor 29 Reservado 

12 Falta la fase de entrada 30 
E2PROM lectura y escritura 
errónea  

13 Falta la fase de salida 31 
Detección del paro de 

temperatura 

14 
Módulo de 

inversión de 

protección 

32 Fallo de autoajuste 

15 
Cortocircuito a tierra 
durante el proceso de 
ejecución 

33 Excepción del contacto 

16 
Cortocircuito a tierra 

durante el proceso de 

electrificación. 

34 Fallo interior 1 

17  Sobrecalentamiento 

18 Falla de dispositivo externo 

 Descripción del tipo de falla del puerto libre 2 

Código de 

falla(decimal) 
Descripción  

Código de 

falla(decimal) 
Descripción  

1 
Sobre corriente durante el 
proceso de aceleración. 13 

Módulo de inversión de 
protección 

2 
Sobre corriente durante el 
proceso de desaceleración. 14 Falla de dispositivo externo 

3 
Sobre corriente 

durante el proceso de 

velocidad constante 

15 
Fallo en el circuito de 

detección de corriente 
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4 
Sobretensión durante el 
proceso de aceleración. 16 

Fallo de comunicación 
RS485  

5 
Sobretensión 

durante el proceso 

de desaceleración. 

17 Reservado 

6 
Sobretensión durante 

el proceso de 

velocidad constante 

18 Reservado 

7 
Control de sobretensión de 
alimentación 19 Bajo voltaje 

8 Sobrecarga del inversor 20 Interferencia del sistema 

9 Motor sobrecargado 21 Reservado 

10 Sobrecalentamiento 22 Reservado 

11 Reservado 23 E2PROM lectura y escritura  

errónea 

12 Reservado 

(5) Revisión de la suma de salidas

Significados de los datos: verificación de marco, 4 bytes, ASCII.

Método de cálculo: suma acumulativa del valor del código ASCII de todos los

bytes desde la "dirección del dispositivo auxiliar" hasta la "información de

ejecución"”.

(6) Fin del marco

Hex 0D, único byte.

B.2.6 Lista de comandos del protocolo 

El marco 7E y el final del marco 0D, la dirección, la suma de paro y el formato de 

caracteres ASCII se omite en la siguiente descripción 
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Tabla B-4 tabla de comandos de protocolo Puerto libre 1 
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isió
n

 d
e
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D
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scr
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ió

n
  

Búsqueda auxiliar del estado del 
motor  

10 00 00 no ~010A00000192\r 1 

L
eer e

l p
arám

etro
 d

el m
o

to
r au

x
iliar. 

Configuración de 
frecuencia principal  

11 00 00 no ~010B00000193\r 0.01Hz 

Configuración de 
frecuencia auxiliar  11 00 01 no ~010B00010194\r 0.01Hz 

Ajuste de frecuencia 11 00 02 no ~010B00020195\r 0.01Hz 

Frecuencia de salida  11 00 03 no ~010B00030196\r 0.01Hz 

Corriente de salida  11 00 04 no ~010B00040197\r 0.1A 

Voltaje de salida  11 00 05 no ~010B00050198\r 1V 

Voltaje de la barra de 
bus 

11 00 06 no ~010B00060199\r 0.1V 

Velocidad de rotación 
del motor en carga 11 00 07 no ~010B0007019A\r 1RPM 

Velocidad lineal del 
motor en carga 

11 00 08 no ~010B0008019B\r no 

Temperatura  11 00 09 no ~010B0009019C\r 1℃ 
Tiempo de ejecución  11 00 0A no ~010B000A01A4\r 0.1min 

Tiempo de ejecución 

acumulado actual 
11 00 0B no ~010B000B01A5\r 1h 

Tiempo de encendido 
acumulado actual 11 00 0C no ~010B000C01A6\r 1h 

Estado del inversor  11 00 0D no ~010B000D01A7\r no 

Estado del terminal de 
entrada 

11 00 0E no ~010B000E01A8\r no 

Estado del terminal de 
salida  

11 00 0F no ~010B000F01A9\r no 

Expandir el estado del 
terminal de salida. 

11 00 10 no ~010B00100194\r no 

Expandir el estado del 
terminal de  entrada. 

11 00 11 no ~010B00110195\r no 

Comunicación virtual, 
estado del terminal de 
entrada  

11 00 12 no ~010B00120196\r no 

Entrada interna virtual, 
estado del nodo  

11 00 13 no ~010B00130197\r no 

Entrada análoga AI1 11 00 14 no ~010B00140198\r no 

Entrada análoga AI2 11 00 15 no ~010B00150199\r no 

Expansión de la 
entrada análoga  

EAI1 

11 00 16 no ~010B0016019A\r no 
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303 

Expansión de la 
entrada análoga  

EAI2 

11 00 17 no ~010B0017019B\r no 

Salida análoga AO1 
11 00 18 no ~010B0018019C\r no 

Salida análoga AO2  11 00 19 no ~010B0019019D\r no 

Expansión de la salida 
análoga EAO1 

11 00 1A no ~010B001A01A5\r no 

Expansión de la salida 
análoga EAO2 

11 00 1B no ~010B001B01A6\r no 

Frecuencia de entrada 
de pulsos externo 11 00 1C no ~010B001C01A7\r 1Hz 

Reservado 

Provisión de proceso 
PID 

11 00 1E no ~010B001E01A9\r 0.01V 

Proceso de 
retroalimentación PID 

11 00 1F no ~010B001F02AA\r 0.01V 

Error de proceso PID 11 00 20 no ~010B00200195\r 0.01V 

Salida de proceso PID 11 00 21 no ~010B00210196\r 0.01Hz 

Segmentos simples de 
corriente PLC 11 00 22 no ~010B00220197\r no 

Segmentos de corriente 
de velocidad 
multisección externa 

11 00 23 no ~010B00230198\r no 

Presión de suministro 
para agua a presión 
constante. 

11 00 24 no ~010B00240199\r 
0.001Mp 

a 

 

Presión de 
retroalimentación de 
agua a presión 
constante 

11 00 25 no ~010B0025019A\r 
0.001Mp 

a 

 

Estado de relé para 
agua a presión 
constante 

11 00 26 no ~010B0026019B\r no 

Longitud actual 11 00 27 no ~010B0027019C\r no 

Longitud acumulativa 11 00 28 no ~010B0028019D\r no 

Recuento interno actual 11 00 29 no ~010B0029019E\r no 

Hora actual interna  11 00 2A no ~010B002A01A6\r no 

Configuración del 
canal para ejecutar el 
comando 

11 00 2B no ~010B002B01A7\r no 

Provisión del canal de 

frecuencia principal  
11 00 2C no ~010B002C01A8\r no 

Provisión del canal de 
frecuencia auxiliar  11 00 2D no ~010B002D01A9\r no 

Corriente nominal del 
inversor 

11 00 2E no ~010B002E01AA\r 0.1A 

Tensión nominal del 
inversor 

11 00 2F no ~010B002F01AB\r 1V 

Potencia nominal del 
inversor 

11 00 30 no ~010B00300196\r 0.1KW 
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Reservado 

Reservado 

Frecuencia 

después de la 

aceleración y 

deceleración. 

11 00 33 no ~010B00330199\r 0.01Hz 

Frecuencia del motor 
rotativo  

11 00 34 no ~010B0034019A\r 0.01Hz 

Provisión de torque actual 11 00 35 no ~010B0035019B\r 0.1% 

Salida de torque actual  11 00 36 no ~010B0036019C\r 0.1% 

Corriente de torque actual  11 00 37 no ~010B0037019D\r 0.1A 

Corriente de flujo actual 11 00 38 no ~010B0038019E\r 0.1A 

C
o
n

tro
l d

e ejecu
ció

n
 y

 fu
n
ció

n
 d

e aju
ste. 

Dispositivo auxiliar 
comando de ejecución  12 00 00 no ~010C00000194\r no 

Establecer la provisión de 
frecuencia de ejecución 
actual del dispositivo 
auxiliar 

12 00 01 
0Hz~límit

e superior 

de 

frecuenci

a  

~010C00010FA002 

7C\r 
0.01Hz 

Establecer la 
frecuencia. 

=40.00Hz 

Dispositivo auxiliar en 

funcionamiento con la 

provisión de frecuencia  

12 00 02 
0Hz~ 

límite 

superior 

de 

frecuenci

a 

~010C00020FA002 

7D\r 
0.01Hz 

Establecer la 

frecuencia 

dispositivo 

auxiliar en 

ejecución. 

=40.00Hz 

Dispositivo auxiliar en 

ejecución hacia adelante 
12 00 03 no ~010C00030197\r no 

Dispositivo auxiliar en 

ejecución de reversa  
12 00 04 no ~010C00040198\r no 

Dispositivo auxiliar 

hacia adelante, 

trabajando con provisión 

de frecuencia  

12 00 05 
0Hz~ 

límite 

superior 

de 

frecuencia 

~010C00050FA002 

80\r 
0.01Hz 

Establecer 

la 

frecuencia 

del 

dispositivo 

al arranque. 

=40.00Hz 

Dispositivo auxiliar de 

reversa, trabajando con 

provisión de frecuencia 

12 00 06 
0Hz~ 

límite 

superior 

de 

frecuencia 

~010C00060FA002 

81\r 
0.01Hz 

Establecer la 
frecuencia 
del 
dispositivo 
en reversa 
=40.00Hz 

Dispositivo auxiliar en paro 12 00 07 no ~010C0007019B\r no 

Jog de dispositivo auxiliar 12 00 08 no ~010C0008019C\r no 

Jog  hacia adelante del 
dispositivo auxiliar 12 00 09 no ~010C0009019D\r no 
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Jog en reversa  del 
dispositivo auxiliar 12 00 0A no ~010C000A01A5\r no 

Dispositivo auxiliar detiene 
la  marcha  

12 00 0B no ~010C000B01A6\r no 

Restauración de fallo de 
dispositivo auxiliar 12 00 0C no ~010C000C01A7\r no 

O
rd

en
 d

e 

co
n

su
lta d

e 

la v
ersió

n
 d

el 

so
ftw

are

Consultar versión de 

software del 

dispositivo auxiliar. 

15 00 00 no ~010F00000197\r 1 

Tabla de comando del protocolo libre puerto 2 

N
o
m

b
re 

O
rd

en
 d

el cu
ad

ro
 p

rin
cip

al en
 

d
ecim

al 

Ín
d

ice au
x

iliar H
ex

 

Ín
d

ice d
e o

rd
en

 H
ex

 

Ín
d

ice d
e o

rd
en

 H
ex

 ejecu
ció

n
   

H
ex

 

E
jem

p
lo

 d
e en

v
ío

 d
el cu

ad
ro

 
p

rin
cip

al , co
m

o
 la o

p
eració

n
 d

e 

co
n

tro
l d

e P
C

 d
el in

v
erso

r 
(F

o
rm

ato
 d

e clú
ster en

 len
g

u
aje 

C
, el d

isp
o

sitiv
o
 

E
jecu

tar p
recisió

n
 d

e d
ato

s 

D
escrip

ció
n
 

Búsqueda auxiliar del estado del 
motor 

10 00 00 no ~010A00000192\r 1 

Control 

de 

marcha 

y 

función 

de 

ajuste. 

Ejecutar comando 

del dispositivo 

auxiliar  

12 00 00 no ~010C00000194\r no 

Establecer la 

frecuencia de 

ejecución actual. de 

dispositivo auxiliar 

12 00 01 

0Hz~ 
límite 
superior 
de Fre. 

~010C00010FA0027C\r 0.01Hz 

Dispositivo auxiliar en 
ejecución con la  
provisión de frecuencia 
de ejecución 

12 00 02 

0Hz~ 
límite 
superior 
de Fre. 

~010C00020FA0027D\r 0.01Hz 

Dispositivo auxiliar en 
ejecución hacia adelante 12 00 03 no ~010C00030197\r no 

Dispositivo auxiliar en 
marcha atrás 12 00 04 no ~010C00040198\r no 

Dispositivo auxiliar 
ejecutado hacia adelante 
con la  provisión de 
frecuencia de 
funcionamiento 

12 00 05 

0Hz~ 
límite 
superior 
de Fre. 

~010C00050FA00280\r 0.01Hz 

Dispositivo auxiliar 
marcha atrás con la 
provisión de frecuencia 
de funcionamiento  

12 00 06 

0Hz~ 
límite 
superior 
de Fre. 

~010C00060FA00281\r 0.01Hz 

Dispositivo auxiliar  en 
paro  

12 00 07 no ~010C0007019B\r no 

Dispositivo auxiliar jog  12 00 08 no ~010C0008019C\r no 
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Dispositivo auxiliar 
avance en  jog  12 00 09 no ~010C0009019D\r no 

Dispositivo auxiliar  

jog en marcha atrás en  
12 00 0A no ~010C000A01A5\r no 

Dispositivo auxiliar 
detiene la  marcha 12 00 0B no ~010C000B01A6\r no 

Restauración de fallo de 

dispositivo auxiliar 
12 00 0C no ~010C000C01A7\r no 

O
rd

en
 d

e 
co

n
su

lta d
e la 

v
ersió

n
 d

el 
so

ftw
are 

Consultar versión de 

software del 

dispositivo auxiliar. 

15 00 00 no ~010F00000197\r 1 

Tabla B-5 Parámetro de código de función de lectura del dispositivo auxiliar 

Definición 

de la función 

Lea el parámetro del código de función del dispositivo auxiliar: todos los parámetros del 
código de función, excepto la contraseña del usuario y la contraseña del fabricante 

Significados 
Cabez

a del 

marc

o 

Dirección  Orden  
Índic

e de 

orden  

Dato de 
ejecución  

Revisión de 

la suma de 

salidas 

Fin 

del 

cuad

ro  

Orden del 
cuadro 

principal  

7EH ADDR 13 
Ver 

coment
ario 

4 BCC 0DH 

Cantidad de 
bytes 

1 2 2 4 0 4 1 

El dispositivo 

auxiliar 

responde 

7EH ADDR 06 
Ver 

coment

ario 

Parámetr

o de

código de 

función  

BCC 0DH 

Cantidad de 
bytes 

1 2 2 4 4 4 1 

Índice de comando = combinación de número de grupo de código de función y código 

hexadecimal de número de código de función. Por ejemplo: 

Si desea leer el parámetro del código de función F0.05,  Índice de orden  = 0005 ； Si desea 

leer el parámetro del código de función F2.11, Índice de orden  = 020B ； Si desea leer el 

parámetro del código de función F2.15,   Índice de orden  = 020F ； 

Si desea leer el parámetro del código de función F2.13, Índice de orden = 020D ； 

Relación correspondiente entre el valor decimal y hexadecimal del número de grupo de 

códigos de función 

Grupo de 

código de 

función No 

Decimal Hex 
Grupo de 

código de 

función No 

Decimal Hex 

F00 0 00H F0E 14 0EH 
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observación 

F01 1 01H F0F 15 0FH 

F02 2 02H F10 16 10H 

F03 3 03H F11 17 11H 

F04 4 04H F12 18 12H 

F05 5 05H F13 19 13H 

F06 6 06H F14 20 14H 

F07 7 07H F15 21 15H 

F08 8 08H F16 22 16H 

F09 9 09H F17 23 17H 

F0A 10 0AH F18 24 18H 

F0B 11 0BH F19 25 19H 

F0C 12 0CH F1A 26 1AH 

F0D 13 0DH F1B 27 1BH 

Datos virtuales 0~FFFF (0~65535) 

Ingrese la “contraseña de usuario” correcta antes de configurar el parámetro del código de función del 

usuario. 
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Tabla B-6 Configurar el parámetro de código de función del dispositivo auxiliar 

Definición 

de función  

Configure el parámetro del código de función del dispositivo auxiliar: todos los parámetros del 

código de función, excepto la contraseña del usuario y la contraseña del fabricante 

Significados 
Cabez

a del 

cuadr

o  

Dirección Orden  
Índic

e de 

orden  

Dato de 
ejecución  

Revisión 

de la 

suma 

de 

salidas 

Fin del 
cuadro  

Orden del 

cuadro 

principal  

7EH ADDR 14 Sin 
conexión  

4 BCC 0DH 

Cantidad de 
bytes 

1 2 2 4 4 4 1 

Respuesta del 

dispositivo 

auxiliar  

7EH ADDR 06 Ver  
comentario 

Parámetr

o de

código 

defunción  

BCC 0DH 

Cantidad de 

bytes 

1 2 2 4 4 4 1 

Observación 

Índice de comando = combinación de grupo de números de función y grupo de números en 
hexadecimal de función. Por ejemplo: 

Si desea leer el parámetro del código de función F00.05, índice de orden = 0005 ； Si desea leer 

el parámetro del código de función F02.11, índice de orden = 020B ； Si desea leer el parámetro 

del código de función F02.15, índice de orden = 020F；Si desea leer el parámetro del código de 

función F02.13, orden índice = 020D； 

 Relación correspondiente entre el valor decimal y hexadecimal del grupo de códigos de función 
No. 

Grupo de 
código de 

función  no. 

Decimal Hex 
Grupo de 
código de 

función no. 

Decimal Hex 

F00 0 00H F0E 14 0EH 

F01 1 01H F0F 15 0FH 

F02 2 02H F10 16 10H 

F03 3 03H F11 17 11H 

F04 4 04H F12 18 12H 

F05 5 05H F13 19 13H 

F06 6 06H F14 20 14H 

F07 7 07H F15 21 15H 

F08 8 08H F16 22 16H 

F09 9 09H F17 23 17H 

F0A 10 0AH F18 24 18H 

F0B 11 0BH F19 25 19H 

F0C 12 0CH F1A 26 1AH 

F0D 13 0DH F1B 27 1BH 

308



Appendix B Free-port communication protocol 

Datos 
virtuales 

0～FFFF( 0～65535) 

Apéndice C Teclado 

C.1 Selección del teclado: 

No. Tipo Detalles  Observación 

1 SD-LED3-D 
Teclado de potenciómetro digital local de una sola 

pantalla （con función de copia de parámetros） 
Estándar 

2 SD-LED4-D 
Teclado de potenciómetro digital local con pantalla LED 

doble con función de copia de parámetros
Opcional 

3 SD-LCD1 
Teclado LCD local （con la función de copia de 
parámetros)

Opcional 

4 SD-LCD2 
Teclado LCD de control remoto （con la función de 
copia de parámetros） Opcional 

5 SD-LED1 Teclado local de una sola pantalla LED Opcional 

 Actualmente, nosotros tenemos 4 tipos de teclados opcionales para la selección de 

nuestros clientes, que son SD-LED4-D, SD-LCD1, SD-LCD2 y SD-LED1. Su 

dimensión exterior y tamaño de instalación son los mismos que los del teclado 

estándar SD-LED3-D. Para obtener una dimensión más detallada, consulte 

"Funcionamiento del teclado y tamaño externo de la caja de instalación del teclado" 

en el Capítulo 2. 

Nota 

C.2 Teclado de potenciómetro digital con doble pantalla LED 

Tipo de teclado de potenciómetro digital de LED de doble pantalla local: SD-LED4-D 

C.2.1 Disposición del teclado 

1. 1. SD-LED3-D, SD-LED4-D, SD-LCD1, SD-LCD2 son cuatro tipos

de teclado que con la función de copia de parámetros.

2. 2. El uso de la función de copia de parámetros podría a través del

parámetro de operación F00.27
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C.2.2 Descripción para funciones de teclado, tubos digitales LED y luces 

indicadoras 

El teclado de potenciómetro digital LED de doble pantalla consta de dos pantallas 

digitales de 5 dígitos, 8 botones, un potenciómetro digital y 10 luces indicadoras. 

Si necesita más detalles sobre la definición de la función de los 8 botones, LED 

digitales, el potenciómetro digital y la especificación de las luces indicadoras, 

consulte "Especificaciones de la función del teclado" en el Capítulo 5. 

Nota 

C.3 Teclado LCD 

C.3.1 Serie del teclado LCD: 

(1) Tipo de teclado LCD local: SD-LCD1

(2) Tipo de teclado LCD de control remoto: SD-LCD2

C.3.2 Disposición del teclado 

Fig. C-2 Descripción del teclado de programación (SD-LCD1, SD-LCD2) 

C.3.3 Función del teclado, pantalla LCD y especificación de luz indicadora 

El teclado LCD consta de una pantalla LCD, 9 botones y 4 luces indicadoras 

Pantalla LCD: para visualizar la configuración de funciones, supervisión de 

ejecución, código de supervisión de fallas y parámetro. 
Tecla multifunción: las teclas de función específicas decididas por el dígito de 

decenas de F00.15 ver descripciones de los parámetros de F00.15. 

Para obtener más detalles sobre la definición de la función de los 8 botones y la 

especificación de las luces indicadoras, consulte "Especificaciones de la función del 

La supervisión de los leds digital se establece mediante el parámetro 

F00.25. 
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teclado" en el Capítulo 5. 

C.3.4 Especificaciones de funcionamiento de teclado de pantalla LCD 

⑴Estado de inicialización del teclado LCD cuando se enciende

Cuando el teclado está encendido, se muestra "teclado " en forma de animación:

Fig.C-3 Inicio del teclado cuando se enciende. 

⑵Operación de cambio el primer menú (Fig. C-4):

Presionar  Presionar 

Presionar  Presionar 

Fig.C-4 Pantalla de inicio 

F00: Grupo de parámetros del 

sistema. 

F01: Grupo de ejecución 

básico. 

F02: Inicio y paro del freno 

F03: Grupo de control V/F  

 F00: Grupo de parámetros del   

sistema.  

F01: Grupo de ejecución básico  

F02: Inicio y paro del freno 

F03: Grupo de control V/F  

Teclado de 

programación 

F00: Grupo de parámetros de 

sistema.  

F01: Grupo de ejecución 

básico. 

F02: Inicio y paro del freno 

F03: Grupo de control V/F  

F26: Grupo de registro de fallas. 

Presionar 
F00: Grupo de parámetros del 

sistema.  

F01: Grupo de ejecución básico  

F02: Inicio y paro del freno    

F03: Grupo de control V/F  

F00: Grupo de parámetros del 

sistema. 

F01: Grupo de ejecución básico  

F02: Inicio y paro del freno     

F03: Grupo de control V/F 
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     F00: Grupo de parámetros 

del sistema. 

F00: Grupo de parámetros de 

mostrados  

F01: C00 mostrado cuando se 

opera 

F02: C01 mostrado cuando 

opera

Cuando se configura F00.00 = 2, se pueden mostrar los parámetros del Menú 

principal  F00 ~ F27, 28 grupos en total. Los métodos de operación se muestran 
en la Fig. C-4. 

⑶Visualización y funcionamiento del menú secundario:

Cuando esté en el Menú principal, elija un grupo de parámetros, luego presione
la tecla "ENTER / DATA" y entrará en el menú secundario. Tome el parámetro

 F00.00 por ejemplo: 

ENTER/DATA 

 

ENTER/DATA 

Fig.C-5 Ejemplo de la ejecución del menú secundario 

Grupo de parámetros de 
muestreo F0000=0 
0：Modo de lista básica. 
Rango 0~3 

Grupo de parámetros de 

muestra F0000=2 
2: Modo de lista superior 

Rango 0~3 

F00: Grupo de parámetros del 
sistema  

F01: Grupo de ejecucion basico  

F02: Inicio y paro del freno  

F03: Grupo de control V/F  

Presione el botón 

de aumento 
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⑷ Función de parámetros de operación

La operación de parámetros de función incluye la comprobación, revisión y
almacenamiento de parámetros. Antes de hacer funcionar el inversor, los
parámetros deben ajustarse correctamente. Los métodos de operación se muestran
en la Fig. C-6.

Fig.C-6 Ejemplo de edición de parámetros de función 

Fig. C-6 Ejemplo de las funciones de edición de los parámetros 

Configuración de frecuencia CF 

Configuración de frecuencia  

050.00 Hz 

Modo de control del motor 

F0024 = 1 

 

1: Control de velocidad  

Rango: 0～2 

F00: Sistema del grupo de parámetros.  

F01: Grupo básico de arranque. 

F02: Grupo de frenado inicio y 

detención. 

F03: Grupo de control V/F

Modo de control del motor  

F0024 = 0 

1: Control V/F 

Rango: 0～2 

F00: Grupo de parámetros de 
sistema  

F00: Grupo de parámetros de 

muestreo  

F01: C00 muestreo cuando opera  
F02:C01 muestro cuando opera   

F00: Sistema del grupo de 
parámetros. 

24: Modo de control del motor. 
25: Selección 2 de supervisión. 

26: Valor de la barra de voltaje.  
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⑸ Estado de consulta de fallo

Cuando se produce una alarma de falla, los clientes pueden ingresar al estado de consulta

de falla:

ESC/MENU 

Fig.C-7 Consulta del estado de fallas. 

Falla de alarma！ 

E13 

Pérdida de fase en la salida 

ENTER/DATA 

00～50 Rango: 

Registro de la última falla 

F2600＝13 

13：Pérdida de fase a la salida  

  F26: Parámetro de registro de 

fallas.  

 00: Registro de la última falla 
 01: El registro de las últimas 2 

fallas. 

 02: El registro de las últimas 3 

fallas. 
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C.4 Teclado LED de una sola pantalla 

El tipo de teclado local de una sola pantalla：SD-LED1。

C.4.1 Diseño del teclado

Fig.C-8 SD-LED1 Operación del teclado 

C.4.1 Función de teclado, tubo LED Nixie y descripción de luz indicadora 

 El teclado LED de pantalla única está compuesto por una pantalla de 5 dígitos de 
nixie tube 、 9 teclas y 6 luces indicadoras. 

Tecla multifunción: las teclas de función esta especificada por las decenas del 
F00.15 ver descripciones de los parámetros de F00.15. 

Para obtener más detalles sobre la definición de la función de los 8 botones y la 
especificación de las luces indicadoras, consulte "Especificaciones de la función 

del teclado" en el Capítulo 5. 

Nota 

1. (1) La posición de las teclas de SD-LED1, SD-LCD1, SD-

LCD2 es diferente de los teclados estándar, tenga en cuenta 

la posición de las teclas de estos tres teclados.

2. (2) Para SD-LED1, SD-LCD1, SD-LCD2 estos teclados, la 

forma de desbloqueo es diferente de la de los teclados 

estándar, la forma de desbloqueo es presionar

3.o presionar  durante más de 2 segundos. 
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C.5 Componente de comunicación
La distancia eléctrica máxima entre el teclado SD-LED3-D, SD-LED4-D, SD-
LCD1, SD-LED1 e inversor local es de 2 m. 

El modo de comunicación RS485 se adopta entre el inversor y el teclado remoto 

SD-LCD2, solo se necesita un cable ordinario para conectarse entre sí, y su 

distancia eléctrica máxima puede ser de 1000 m. Cuando la comunicación entre 

ellos es el modo principal-auxiliar, es decir, tomar el teclado remoto como 
dispositivo principal y el inversor como dispositivo auxiliar. Los terminales del 

cable de conexión están hechos por puntas de cristal, por lo que es fácil de 

mantener. La energía necesaria de los clientes externos, es un rango de voltaje de 

10 V a 24 V, la demanda de corriente es de 150 mA, 1 mm2 de PVC 

Se sugiere aislar el alambre de cobre para conectar. 

La siguiente función se puede realizar mediante un teclado remoto: 

(1) Puede controlar el funcionamiento, la parada, el desplazamiento, el
restablecimiento de fallos, el cambio de la frecuencia de configuración, la

modificación del parámetro de la función y la dirección de funcionamiento del

dispositivo auxiliar.

(2) Puede identificar el tipo de dispositivo auxiliar. Puede controlar la frecuencia

de funcionamiento, la configuración de la frecuencia, la tensión de salida, la
corriente de salida, la retroalimentación analógica de bucle cerrado, la

configuración analógica de bucle cerrado y el valor de conteo exterior del

dispositivo auxiliar. 

Apéndice D Tarjeta de expansión de comunicación 

D.1 Selección de tarjetas de comunicación: 
En la actualidad, hay cuatro tipos de tarjetas de comunicación que se pueden 
seleccionar. 

Serial 
No. 

Tipo Descripción Observa

ción 

1 SD-PR01 Tarjeta de comunicación     

PROFIBUS-DP (usar en 15KW) 
Opcional 

2 SD-PR02 Tarjeta de comunicación  PROFIBUS-DP 
(usar en 15KW) 

Opcional 

3 SD-CAN1 Tarjeta de comunicación  CANopen Opcional 

4 SD-CAN2 Tarjeta de comunicación  CANlink Opcional 

D.2 Tarjeta de comunicación   PROFIBUS-DP 

D.2.1 Introducción PROFIBUS 

(1) PROFIBUS (proceso de comunicación tipo bus)Es un estándar de bus de campo 
abierto e internacional independiente con el fabricante. Puede ser compatible con 
muchos fabricantes de equipos, con buena compatibilidad. Se utiliza ampliamente en 

la automatización de la fabricación, la automatización de la industria de procesos
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y otros edificios, el transporte, el campo de la automatización de la energía eléctrica. 

(2) PROFIBUS puede realizar el intercambio de datos entre todo tipo de elementos de

automatización, todos estos equipos pueden intercambiar la información a través

del mismo puerto. Pero la velocidad de transmisión es diferente. Todos los equipos

automáticos pueden intercambiar la información a través del mismo puerto, pero a

diferentes velocidades, por lo que PROFIBUS debería ofrecer diferentes tipos para

la selección de velocidades. Está compuesto por PROFIBUS-DP (periférico

distribuido),

PROFIBUS-PA, PROFIBUS-FMS. 

(3) PROFIBUS (RS485), la primera capa realiza la transmisión de datos balanceada,
cablea un segmento de bus, uno de ellos es un cable blindado, ambos extremos de

los segmentos tienen una resistencia de terminación. Modo de transmisión, medio
dúplex, asíncrono, base de intercambio de datos sin interrupciones, la capa física es

compatible con la fibra, el cuadro de 11 datos y la velocidad de transferencia:
9.6Kbit / sec-12Mbit / sec. Longitud del bus Rango de 100 a 1200 metros.

(4) Entre el controlador de mismo nivel y las comunicaciones de PC (procedimiento de

paso de token), para garantizar la oportunidad adecuada para hacer frente a sus

tareas de comunicación en un tiempo determinado. PLC y PC con una sencilla

fórmula de división de comunicación de E / S, debe ser realizada rápidamente y con

una sobrecarga de protocolo mínimo (programa maestro - esclavo).

317



Appendix D Communication extension card 

JP3 

D.2.2 La forma externa de PROFIBUS-DP la descripción y definición del 

terminal 

 Fig D-1 Dibujo dimensional de esquema de PROFIBUS-DP 

Tabla D-1 Descripción de la función del terminal

JP2 

J2 

J3 

Dato der 
termina  Nomb

re 

Descripcion    Observación 

J2 
Plug adaptador usb  Conexión USB de fábrica y distribución al 

cable adaptador DB9. 

Úselo en un 
convertidor de 
frecuencia de 15KW 
o inferior 

J3 
Puerto de 
comunicación DB9 

Interfaz de conexión de señal de 

comunicación, 9 pines DB9 

hembra. 

Utilice un 

convertidor de 

frecuencia de 15KW 

o en el anterior 

JP2 
Conector de 
acoplamiento a 
nivel de placa 

Cuando instale este conector con la placa de 
control principal CN2 
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(1) Definición del pines del plug J3:

No. De 
pines Definición  

No. 
De pines Definición  

1 Bit bare (pin sin uso) 6 VCC 

2 Bit bare (pin sin uso) 7 Bit bare (pin sin uso) 

3 Señal de comunicación A 8 Señal de comunicación  B 

4 Bit bare (pin sin uso) 9 bit bare  (pin sin uso ) 

5 GND - - 

(2) J2 Plug pin definición ：

No. 
De pines Definición  

No. 
De pines Definición  

1 Señal de comunicación A 3 GND 

2 Señal de comunicación B 4 VCC 

(3) J2 interruptor de cableado
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Tabla D-2 Información de los pines de entrada y salida del conector 

Los datos del PIN 

del conector del 

extremo izquierdo 

Los datos PIN del 

conector del 

extremo derecho 

Los datos del PIN 

del conector del 

extremo izquierdo 

Los datos PIN del 

conector del 

extremo derecho 
- 1 4 6 

- 2 - 7 

1 3 2 8 

- 4 - 9 

3 5 - - 

D.3  Tarjeta de comunicación CANopen 

D.3.1 Introducción CANopen 

CANopen es una arquitectura en la red de área de control (Controller Area Network, 

CAN) en los acuerdos de comunicación de alto nivel, incluidos los sub-sub-

acuerdos y acuerdos de equipos de comunicación, que a menudo se usan en sistemas 

integrados, el control industrial es un bus de campo de uso común. CANopen 

implementa la capa de red y por encima del modelo OSI de acuerdo el  estándar 

CANopen incluye un esquema de direccionamiento y varios pequeños acuerdos de 

comunicación. 

D.3.2 Modelo de equipo 

El acuerdo de comunicación sobre otros módulos de procesamiento de 

comunicación y la unidad de comunicación de red necesarios para iniciar y reiniciar 

el dispositivo tiene un control de máquina de estado. Las máquinas de estado 

incluyen: Inicialización, Pre operacional, Operacional, Detenido. 

D.3.3 Diccionario de objetos 

El Diccionario de objetos (OD: Object Dictionary) es un grupo ordenado de objetos; 

cada objeto que utiliza un valor de índice de 16 se direcciona, para permitir el acceso 

a la estructura de datos de un solo elemento, mientras que la definición de ocho 

subíndices. 

D.3.4 Comunicación 

(1) Objetos de comunicación: paquetes de gestión, objetos de datos de servicio

(SDO), objetos de datos de proceso (PDO), el paquete de definición previa u objeto

de función especial

(2) Modelo de comunicación: modelo maestro /esclavo, modelo client/server.

D.3.5 Acuerdo 

(1) Acuerdo NMT (network management, network management): Definición de

acuerdo de estado de los comandos de cambio de la máquina de estado (como iniciar
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o detener el equipo), para detectar escenarios de falla y arranque de dispositivos

remotos.

(2) acuerdo de inicio: Los nodos en la red para monitorear y confirmar que está

funcionando correctamente. 

(3) Argumento SDO: entre dispositivos utilizados para transferir grandes datos de baja

prioridad, generalmente utilizados para configurar dispositivos en la red CANopen.

(4) Argumento PDO: Se utilizan 8 bytes o menos para transmitir datos, no hay otro pre

ajuste de acuerdo (lo que significa que los datos han sido predefinidos).
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D.3.6  Forma del CANopen descripción y definición del terminal 

Fig D-2 Esquema dimensional del CANopen  

Tabla D-3 Descripción del terminal de función 

(1) Definición de pin CN1

Dato de 
pin  

Definición Dato de 
pin  

Definición 

1 Señal CANL 3 COM 

2 Señal CANH - - 

Número 
de 
terminal  

Nombre  Descripción  Comentario  

CN1 
Terminal de cableado 
de comunicaciones. 

Por el dispositivo cliente conectado a la 
comunicación CAN bus 

J1 Puerto de señal 
Cuando instale este conector con la placa 

de control principal CN2 

J2 
Acceso del terminal de 
resistencia 

Conecte J2, luego conecte el terminal de  
resistencia al bus  
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D.4  Tarjeta de comunicación CANlink

D.4.1  Introducción CANlink 

La tarjeta CANlink de la capa física es CAN bus, solo admite el marco extendido 

CAN2.0B. Desde la señal de control, la tarjeta CANlink se conectó directamente a 

la placa principal en comparación con la tarjeta CANOPEN con alta eficiencia de 

transmisión tiempo real, estabilidad y otras características, la tasa de transferencia 

máxima de 1Mbps. La transmisión de datos del bus CAN se realiza mediante una 

señal diferencial, con un fuerte anti-interferencia, distancia de transmisión y otras 

características, la velocidad de comunicación 5Kbps a continuación, el alcance más 

lejano 10Km, a una velocidad de transmisión de 1Mbps hasta 30m. 

El protocolo CANlink es un protocolo de autodefinición, soporte para 

modificaciones y monitoreo de parámetros del terminal inversor. 

D.4.2 Figura de la tarjeta CANlink y descripción de la definición del terminal 

Fig D-2 Dimensiones de la comunicación CANlink 
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Tabla D-3 Descripción del terminal de función  

Numero 
de 
terminal  

Nombre  Descripción  Observaciones  

CN1 
Terminal de cableado 

de comunicaciones. 

Por el dispositivo cliente conectado 

a la comunicación CAN bus. 

J1 Puerto de señal  
Cuando instale este conector con la placa 
de control principal CN2 

 

J2 
acceso del terminal de 
resistencia 

Conecte J2, luego conecte la resistencia 
terminal al bus 

(1) Definición del pin CN1. 

 Dato de 

PIN  

Definición Dato de 

pin  

Definición  

1 Señal CANL 3 COM 

2 Señal CANH - - 
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Apéndice E  Tarjeta de expansión del encoder universal 

E.1 La selección de la tarjeta de expansión del codificador：
Tarjeta de expansión del encoder universal (tarjeta PG), como opción de uso, es
necesaria para el inversor en modo de control vectorial de circuito cerrado.

E.2 SD-PG01, SD-PG02 definiciones de forma y terminales

Fig.E-1 SD-PG01, SD-PG02 Esquema de dimensiones 

2 4 6 8 10 

1 3 5 7 9 

No. Model Descripcion Observa

ción 

1 SD-PG01 

Tarjeta PG de entrada de diferenciador, 

señal de entrada de codificador no 

aislada (adecuada para todas las 

máquinas de la serie) 

Opcional 

2 SD-PG02 

Tarjeta PG de entrada de diferenciador, 
señal de entrada de codificador a través del 
aislamiento del optoacoplador, mayor 
capacidad anti-interferencia (adecuada para 
todas las máquinas de la serie) 

Opcional 

3 SD-PG03 
Tarjeta de entrada de PG, señal de entrada 
del encoder a través del aislamiento del 
optoacoplador 

Opcional 

4 SD-PG04 

Tarjeta de resolución (transformador 
rotativo) PG, disponible para inversores de 
potencia de 18.5KW y superiores 

Opcional 
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Tabla E-1 Descripción de la función terminal 

Terminal 
del 
número  

Nombre  Descripción  Comentario  

CN1 
Tablero y placa Butt 

socket en el enchufe 

trasero 

Al instalar el enchufe y la placa de control 

principal CN2 enlazado  

CN2 La interfaz de 
usuario 

Encoder usado  

(1) Descripción de las  terminales CN2

Datos de pin  
Etiquetado de 

terminales 
Descripción  

1 PE Terminal de blindaje 

2 PE Terminal de blindaje

3 GND 

Fuente de poder (GND de SD-PG02 y GND del panel de 

control)  

4 VCC Proporcionar corriente de 5V / 300mA  

5 A- Señal de salida del encoder negativa A 

6 A+ Señal de salida del encoder positiva A  

7 B- Señal de salida del encoder negativa B  

8 B+ Señal de salida del encoder positiva B  

9 Z- Señal de salida del encoder negativa Z  

10 Z+ Señal de salida del encoder positiva Z  

(2) Especificaciones de la tarjeta PG：

La interfaz de usuario Mesa de terminales 

Espaciado 3.81mm 

La tasa máxima 500kHz 

Amplitud de la señal de entrada del  

 diferenciador 

≤7V 
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E.3  Forma y descripción de las terminales

Fig.E-2 Descripción de la conexión externa de la SD-PG03 

Tabla E-2 Descripción del terminal de funciones 

Número 
de 

terminal 

Nombres Descripción  Observación 

CN1 Enchufe trasero o 
tablero de conexión 
a la salida  

Al instalar el enchufe y la placa de control 
principal de la conexión o enlace CN2   

CN2 La interfaz del  
usuario 

El encoder utilizado  

(1) Definición del terminal CN2

Dato de 

pin  

Etiquetado 
del 
terminal  

Descripción 

1 PE Terminal blindada 

2 PE Terminal blindada 

3 A Señal de salida del encoder A 

4 12V Proporcione una tensión de 12 V externamente (sólo suministre 
alimentación para el encoder de 12 V) 

5 B Señal de salida del encoder B 

6 24V Proporcionar corriente de 24V / 100mA 

7 Z Señal de salida del encoder Z 

8 COM Terminal de tierra  
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E.4 Descrpción y forma de las terminales SD-PG04

Fig.E-3 Descripción de la línea externa de SD-PG04 

Tabla E-3 Descripción de la función terminal 

（1） Definición de terminal J2

Numero 
de 

terminal 

Nombre  Descripción  Observación 

CN1 
 Tablero de conexión a la 

salida 

Al instalar el enchufe y la placa de 

control principal de la conexión CN2  

J2 

Interfaz de usuario 

(Terminal DB9） Utilizado para la conexión del encoder  

328



Appendix D Communication extension card 

Pin No. Definición 
Pin 
No. Definición 

1 
Transformador rotativo de tensión 

de excitación. - 
5 

Transformador rotativo de 

retroalimentación COS+ 

2 
Transformador rotativo de tensión 

de excitación. + 
6～8 

disponible  

3 
Transformador rotativo de 

retroalimentación SIN+ 
9 

Transformador rotativo de 

retroalimentación COS- 

4 
Transformador rotativo de 
retroalimentación SIN 

- 
- - 

（2） Especificación de la tarjeta PG：

Interfaz de usuario Hembra DB9 

Calibre del cable >22AWG 

Resolución 12 bit 

Frecuencia de exitación  10kHz 

VRMS 7V 

VP-P 3.15±25% 
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Apéndice F  Integración de tarjeta de expansión 

F.1 Selección del modelo de tarjeta de expansión：

F.2 Tarjeta de expansión SD-PRPG01

F.2.1 Información PROFIBUS

Consulte el apéndice D sobre los detalles de la tarjeta de expansión de comunicación.

F.1.1 Vista exterior y definición de terminal

Fig. F-1 Esquema externo 

No. Modelo Introduccion Nota 

1 SD-PRPGO1 

PROFIBUS-DP y OC salida PG 
integración de la tarjeta de expansión
（aplica a 5.5KW variador y 
potencia superior.） 

Optional 
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Tabla F-1 Descripción de las funciones de salida 

Número Nombre Descripción  

J3 DP9 D Tipo de conexión DP9  
Interfaz de conexión de la señal de comunicación, 9 pines 

DP9 hembra. 

JP2 Puerto de conexión  Conecte este enchufe con CN2 en el tablero de control 

JP3 Interfaz de descarga de 

programas 
Utilizado por el fabricante. 

CN1 Interfaz de usuario Para conectar el codificador. 

（1） J3 Definición de pin:

Pin No. Definición  Pin No. Definición 

1 Disponible 6 Fuente VCC 

2 Disponible 7 Disponible 

3 Señal de comunicación A 8 Señal de comunicación B 

4 Disponible 9 Disponible 

5 Tierra (GND) - - 
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(2) Definición de terminales CN1

Apéndice G Unidad y resistencia de frenado 

G .1 Unidad de frenado y resistencia de frenado 

La energía potencial eléctrica del motor cargará la capacitancia del variador a la 

inversa si la velocidad del motor desciende demasiado rápido o la carga del motor 

se tambalea demasiado rápido mientras el variador está funcionando, lo que 

aumentará la tensión en los módulos de alimentación repentinamente y es fácil que 

el inversor se dañe.  El variador lo controlará de acuerdo con el tamaño de la carga 

y el rendimiento. Solo necesita conectar la resistencia de frenado externa para 

realizar la descarga de energía cuando la función de frenado esa necesaria. Conectar 

la resistencia externa es un tipo de modo de frenado de consumo de energía, ya que 

toda la energía es consumida por la resistencia de frenado. 

  SD-2S0037 ～ SD-2S0075 、SD-2T0004 ～ SD-2T0075 、SD-

5T0007G/0015P ～
SD-5T0150G/0185P Se ha configurado la unidad de frenado incorporada para 
SD-2S0004～SD-2S0022、SD-2S0110～SD-2S0185、SD-2T0110～SD-2S0300, 
SD-5T0185G/0220P～SD-5T0550G/0750P, La unidad de frenado incorporada es 

opcional. Cuando sea necesaria la función de frenado, conecte la resistencia de 

frenado externa de acuerdo con la siguiente tabla. 

Pin No. Signo del 

terminal  

Descripción  

1 PE Cable blindado  

2 12V Proporcionar voltaje de 12 V (sólo suministro para el 

encoder de 12 V)

3 24V Proporcionar corriente de 24V / 100mA 

4 COM Tierra (GND) 

5 A Salida del encoder señal A 

6 B Salida del encoder señal B 

7 Z Salida del encoder señal Z 
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Tabla de configuración de la unidad de frenado y resistencia de frenado C. 

Configuración de la resistencia de frenado definida 

Tipo de variador de 

frecuencia 

Unidad 
de 

frenado 
incorpo

rada 

Resistencia 
de frenado 
incorporad
a 

Añadir 
resistencia 
de frenado Cantidad 

Potencia de la 
resistencia de 
frenado （50% 
de frenado） 

Potencia de la 
resistencia de 
frenado (10% de 
frenado)

SD-2S0004 Opcional No ≥150Ω 1PCS ≥1KW ≥200W 

SD-2S0007 Opcional No ≥100Ω 1PCS ≥1.5KW ≥250W 

SD-2S0015 Opcional No ≥70Ω 1PCS ≥2KW ≥400W 

SD-2S0022 Opcional No ≥50Ω 1PCS ≥3KW ≥600W 

SD-2S0037 Incorporado No ≥30Ω 1PCS ≥5KW ≥1KW 

SD-2S0055 Incorporado No ≥50Ω 1PCS ≥5KW ≥1KW 

SD-2S0075 Incorporado No ≥40Ω 1PCS ≥7.5KW ≥1.5KW 

SD-2S0110 Opcional No ≥22Ω 1PCS ≥11KW ≥2.2KW 

SD-2S0150 Opcional No ≥19Ω 1PCS ≥15KW ≥3KW 

SD-2S0185 Opcional No ≥16.8Ω 1PCS ≥18.5KW ≥3.7KW 

SD-2T0004 Incorporado No ≥300Ω 1PCS ≥1KW ≥250W 

SD-2T0007 Incorporado No ≥300Ω 1PCS ≥1KW ≥250W 

SD-2T0015 Incorporado No ≥125Ω 1PCS ≥2KW ≥400W 

SD-2T0022 Incorporado No ≥125Ω 1PCS ≥2KW ≥400W 

SD-2T0037 Incorporado No ≥80Ω 1PCS ≥3.8KW ≥750W 

SD-2T0055 Incorporado No ≥50Ω 1PCS ≥5KW ≥1KW 

SD-2T0075 Incorporado No ≥40Ω 1PCS ≥7.5KW ≥1.5KW 

SD-2T0110 Opcional No ≥22Ω 1PCS ≥11KW ≥2.2KW 
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SD-2T0150 Opcional No ≥19Ω 1PCS ≥15KW ≥3KW 

SD-2T0185 Opcional No ≥16.8Ω 1PCS ≥18.5KW ≥3.7KW 

SD-2T0220 Opcional No ≥13Ω 1PCS ≥22KW ≥4.5KW 

SD-2T0300 Opcional No ≥11Ω 1PCS ≥28KW ≥5.5KW 

SD-5T0007G/0015P Incorporado No ≥300Ω 1PCS ≥1KW ≥250W 

SD-5T0015G/0022P Incorporado No ≥300Ω 1PCS ≥1KW ≥250W 

SD-5T0022G/0037P Incorporado No ≥300Ω 1PCS ≥1KW ≥250W 

SD-5T0037G/0055P Incorporado No ≥125Ω 1PCS ≥2KW ≥400W 

SD-5T0055G/0075P Incorporado No ≥80Ω 1PCS ≥3.8KW ≥750W 

SD-5T0075G/0110P Incorporado No ≥80Ω 1PCS ≥3.8KW ≥750W 

SD-5T0110G/0150P Incorporado No ≥50Ω 1PCS ≥5KW ≥1KW 

SD-5T0150G/0185P Incorporado No ≥40Ω 1PCS ≥7.5KW ≥1.5KW 

SD-5T0185G/0220P Opcional No ≥27Ω 1PCS ≥9KW ≥1.8KW 

SD-5T0220G/0300P Opcional No ≥22Ω 1PCS ≥11KW ≥2.2KW 

SD-5T0300G/0370P Opcional No ≥19Ω 1PCS ≥15KW ≥3KW 

SD-5T0370G/0450P Opcional No ≥16.8Ω 1PCS ≥18.5KW ≥3.7KW 

SD-5T0450G/0550P Opcional No ≥13Ω 1PCS ≥22KW ≥4.5KW 

SD-5T0550G/0750P Opcional No ≥11Ω 1PCS ≥28KW ≥5.5KW 
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