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Los variadores de velocidad de la serie SE cuentan con un modo de control avanzado
para alcanzar un alto torque, alta precision y una regulacion de velocidad en un amplio
rango, y ademas soporta un control de torque, velocidad sin retroalimentacion y control
de torque con su tarjeta PG de lazo cerrado. Este tipo de variador puede cumplir con
todo tipo de requerimientos para diferentes aplicaciones. El variador de la serie SE
cuenta con los elementos necesarios para cumplir con el propésito de adquirir un
control universal e industrial para el cliente y proporciona una fuente-auxiliar para su
uso, un canal de arranque de frecuencia, control regulador de PID, PLC interno, con
giro en ambos sentidos, terminal de control para entradas y salidas programables,
provision de pulsos de frecuencia y entradas para modbus incorporado, Canbus,
profibus (tarjetas adicionales), protocolo 485 libre para disefios propios del cliente.
Proporciona altas soluciones de integracion para mas clientes en el area de
manufactura y automatizacion. SE incorpora una funcion de pérdida de fase en la
alimentacion de entrada, funcion para perdida de fase de salida, funcion de corto
circuito a la conexion de tierra y muchas otras funciones de proteccién para mejorar
eficientemente la finalidad y seguridad del sistema.

Este manual proporciona informacion de instalacion y el cableado, configuraciones,
comprobacion de fallas y métodos de uso, mantenimiento y otras cuestiones relativas
al cliente para hacer que el variador se instale y opere de forma correcta, utilizandolo
a su maximo rendimiento, por favor lea este manual cuidadosamente antes de
instalarlo y manténgalo bien para los usuarios finales.
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1.- MEDIDAS DE SEGURIDAD Y DESCRIPCION

DE SIMBOLOS

Para garantizar la seguridad del personal y del equipo, este capitulo debe
ser leido cuidadosamente antes de comenzar a utilizar el variador.

1.1 Medidas de seguridad
Estas son tres medidas de seguridad que contiene el manual:

Simbolo

Descripcion del simbolo

A

Esta puede causar muerte humana, serias lesiones o
grandes pérdidas con una mala operacion.

A

Puede provocar dafos en el cuerpo o dispositivo con
precauciones incorrectas o largas en funcionamiento.

E

Nota

Debe poner mucha atencion cuando utilice el variador
con este simbolo.
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Prohibido desconectar la fuente de alimentacidén del equipo cuando el
variador se encuentre en estado de marcha, aceleracion o
ﬂ desaceleracién. La fuente de alimentacion podria desconectarse

cuando el variador se encuentra completamente en estado de paro y en
espera. De lo contrario, el usuario debe ser responsable de los dafios
K del variador, dispositivos y de las lesiones humanas.

(1) Prohibido conectar lafuente de corriente alterna (AC) en laterminal de
salida U, V, W, de otra manera esto podria causar un dafio total al
variador.

(2) Prohibido instalar el variador sobre objetos flamables, pudiera causar
un incendio.

(3) No instale el variador cerca de lugares con gases explosivos, este puede
causar explosiones.

(4) La conexion descubierta debe de ser aislada con cinta térmica después
de conectarse, del contrario puede causar descargas eléctricas.

m (5) No operar el variador cuando tenga las manos mojadas y esté se
encuentre encendido, de lo contrario puede causar descargas eléctricas.

(6) La terminal de tierra del variador debe de estar bien conectada.

(7) No abra la cubierta frontal del cableado cuando el variador este
energizado. El cableado y la revisién del variador debe hacerse 10
minutos después de apagarlo.

(8) La conexion del cableado deberia hacerse por una persona calificada y
no permitir gue se deslice cualquier objeto conductor de energia dentro
del variador, de lo contrario podria causar una descarga eléctrica o
dafos al variador.

(9) Cuando el variador se almacena por mas 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, podria provocar una
descarga eléctrica y una explosion.

f

(1) Prohibida la conexién de terminales de control, excepto TA, TB, TC)
corriente alterna de 220V/380v, de lo contrario podria causar dafios al variador

por completo.
A (2) No instale y haga funcionar el variador cuando esté dafiado o tenga una pieza
menos, de lo contrario podria provocar un incendio o lesiones a personas.
(3) El variador debe instalarse en un lugar que pueda aceptar el peso, de lo
\_ contrario, podria causar la caida del variador o dafios a los objetos. )




1.2 Rango de aplicacién

(1) En este tipo de variador se aplican 3 fases 0 2 fases AC (segun el modelo) a
un motor asincrono para la industria en general.

(2) Debe manejarse con precaucién y consultar con el proveedor, cuando el
variador requiera aplicarse en cuestiones de alta confiabilidad y seguridad
para el mismo.

(3) Este tipo de variadores son los dispositivos que controlan al motor en la
industria. Cuando el variador se aplica para equipos peligrosos, la proteccién
debe ser considerada para en caso de falla del variador.

1.3 Uso de los puntos de aviso

(1)

)

®3)

(4)

()

(6)

(7)

(8)

(9)

Los variadores de la serie SE pertenecen a la clasificacion de variadores de
voltaje y frecuencia, y pueden trabajar con alta temperatura, ruido y vibraciones
del motor con sobre frecuencia de poder en funcionamiento ligero.

Es necesario que coincida el variador con la variable de frecuencia del motor que
se esta trabajando a una baja velocidad con torque constante por mucho tiempo.
Cuando el variador coincide con el motor asincrono que esta trabajando a baja
velocidad, se deben tomar en cuenta medidas para disipar o monitorear la
temperatura del motor.

Es necesario tomar medidas por el dafio causado por la mala lubricacion de la
caja de reduccion, ruedas y engranes, iniciarlo a baja frecuencia o velocidad
durante un largo tiempo.

Es necesario asegurar al principio los rangos de aceleracion del motor, los
baleros del motor y dispositivos mecanicos, ademas el aumento de ruido debe
ser considerado cuando el motor se ejecute sobre frecuencia nominal.

Es necesario seleccionar el conjunto de resistencias de frenado adecuadas para
dispositivos de elevacion y grandes cargas de inercia, para garantizar el trabajo
normal cuando el inversor se desconecta de la alimentacion por sobre corriente
o fallo de sobretension.

También es necesario que durante el control de arranque y paro del variador sea
mediante la terminal de comando de operacion, de lo contrario puede causar
dafo en el inversor a través de la conexién de la terminal de entrada del variador.

Es necesario estar seguro de que el variador esta apagado para manipular las
salidas, cuando el variador y el motor estan conectados con otros componentes
como contactores, etc. de lo contrario causara dafios en el variador.

Cuando la frecuencia de salida del variador esté dentro de algun rango, esto
puede generar resonancia mecanica en el dispositivo, mediante el ajuste de salto
de frecuencia puede evitar esto.

Comprobar que el voltaje de la fuente de alimentacion este dentro del rango de



trabajo del variador antes de conectarlo.

(10) Cuando se utilice el variador en lugares con altitud mayor a 1000 metros de
distancia, debe reducir la corriente de uso del variador, la corriente de salida
disminuira un 10 % de cada 1000 metros.

(11) El motor debe de ser revisado antes de su primer uso o antes de ser reutilizado
después de mucho tiempo. El método de revision se encuentra en la grafica 1-1
con un voltaje de 500v megometro, la resistencia de aislamiento no debe ser
menor a 5 MQ, de lo contrario podria dafiar al variador.

(12) Prohibido conectarle capacitores a la salida del variador para corregir el factor de
potencia, anti-trueno u otro similar, de lo contrario puede quemar el variador o
dafar sus componentes como se muestra en la fig. 1-2.

Variador SE

Una vez finalizado el cableado,
realice un corto circuito entre U, V,
W para medir el aislamiento térmico
de resistencia.

SE

Fig.1-1 Revisién individual del motor  Fig.1-2 Prohibido poner el capacitor a la salida

< SIMETRIX



2.- TIPOS DE VARIADORES Y SUS

ESPECIFICACIONES

2.1 Revision general del variador

(1) Revise si el variador fue dafiado durante su transportacion y si tiene partes
dafiadas o fuera de su lugar.

(2) Revise si todas las partes de la lista empacada estan presentes.

(3) Por favor, confirme que los datos de la placa de datos del variador sean
como los que ordenaste.

Nuestros productos estan validados por un estricto sistema de control de calidad
durante su fabricaciébn, empaque y transporte, etc., Por favor contacte a su

proveedor o agente local rapidamente. Si surge algun error o descuido, lo
trataremos lo antes posible.

2.2 Descripcion de los modelos

SE -5T 0015

Nombre / Coédigo |
de la Serie
. POTENCIA (KW) DEL
CODIGO MOTOR

0004 0.4=%HP
CcODIGO FASES / VOLTAIJE 0007 0.75=1HP
25 Bifasico en 0015 1.5=2HP

220v

Trifasico en
ST 460v

Fig.2-1 Descripcion de los modelos
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2.3 Descripcion de los datos de la placa

Esta se localiza en la parte inferior del lado derecho del variador. La placa se
muestra en la figura 2-2.

R
%N SIMETRIX <4—— Marca
R
TYPE: SE-250004 <4—— Modelo

SOURCE: IPH 220V 50/60Hz

OUTPUT: 0.4KW 2.5A <4— Corriente de salida en Kilowatts y amperes
( € S.N.: <4—— Numero de serie

<4— Fases, Voltaje y frecuencia nominal en hertz

MADE IN CHINA <4—— Origen de fabricacion

Fig.2-2 Datos de la placa
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2.4 Descripcion de los tipos de variador

Tabla 2-1 Descripcién de los modelos de variador

Modelo de variador Corriente de salida (A) (KW)
SE-250004 2.5 0.4
SE-250007 4 0.75
SE-250015 7 1.5
SE-5T0007 2.3 0.75
SE-5T0015 3.7 1.5

2.5 Descripcion y apariencia de las partes del Variador

Pantalla digital

Cubierta posterior Potenciometro

Teclado de operacion Tapa protectora de las

terminales

(Conexion opcional)
Para abrir y conectar
la resistencia de
frenado

Control del cable de
alimentacion

Ventilador Entradas y salidas de los

cables de alimentacion

Fig. 2-3 Descripcion de las partes del variador



2.6 Dimensiones: alto y ancho del variador
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Fig.2-4 Dimension exterior
Tabla 2-2 Dimensiones para el montaje
Espacio
Modelo del w H D D1 A B de Peso
variador (mm) | (mm) | (mm) | (mm) | (mm) | (mm) | fijacién (kg)
(mm)
SE-250004 1
SE-250007 1.1
SE-2S0015 89 |148.5|112.5|124.7| 74 138 5 1.2
SE-5T0007 1.1
SE-5T0015 1.1
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2.7 Tamanfo del teclado de programacion y de la caja de fijacion.

(Unidad: mm) 8
i |
7
@ L0
-
O
l; .
Lo | LT ] ‘
":: { - g
I 1 ] —— 545 J——

Fig. 2-5 Dimensiones del teclado SE-LED5-D
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2.8 Descripcion técnica del producto y especificaciones

Caracteristica

Descripcioén

Rango de voltaje y frecuencia

Bifasico 220v: 2 Fases 220v, Frecuencia: 50 Hz/ 60Hz
Trifasico 460v: 3 Fases 460v, Frecuencia:50 Hz/ 60Hz

Entrada
Rango de voltaje permitido E;Ifgs;ﬁ:%zg% : iggx
Voltaje 220v 6 460v segiin el modelo
Salida Frecuencia 0 ~ 600 Hz
Capacidad de sobre carga Después de 1 minuto el 150% de corriente nominal
Control . .
Control vectorial, control de vector PG, control de lazo abierto,

Tipos de control

control de torque, control de torque PG

Precision en el control de
velocidad

+0.5% velocidad nominal (control vectorial);
+0.1% velocidad nominal (control vector PG);
+1% velocidad nominal (control V/F )

Rango de regulacion de
velocidad

: 2000 (control de vector PG)
: 100 (control vectorial )
: 50 (control VIF)

e

Torque de arranque

Rango de torque del control V/F: 150%, 1.0 Hz
Rango de torque del control vectorial: 150%, 0.5 Hz
Rango de torque del control vector PG: 180%, 0 Hz

Fluctuacién de velocidad

Velocidad nominal (control vector): £0.3%
Velocidad nominal (control vector PG): +0.1%

Precision de control de torque

+ 10% Torque nominal (control de torque, control de vectores)
+ 5% Torque nominal (control de vectores PG (para tarjeta), control
de torque PG)

Respuesta del torque

Vector control: <20 ms
Vector control PG: <10 ms

Resolucién de frecuencia

Analoga: frecuencia maxima 0.1%
Configuracién digital de precision: 0.01Hz
Pulsos externos: frecuencia maxima de 0.01%

Compensacion de Torque

Compensacioén de torque automatico: compensacion de torque
manual 0.1 ~ 12.0%

Curva V/F (caracteristicas de
frecuencia en el voltaje)

Frecuencia nominal en el rango de 5 ~ 600Hz, cuenta con 3 rampas
de aceleracion en torque

Curva de aceleracion y
desaceleracion

Existen 2 maneras: aceleracion y desaceleracion en linea recta.
Curva S de aceleracion y desaceleracion.

15 tiempos de aceleracion y desaceleracion.

Unidad de tiempo: 0.01s, 0.1s, 1s, tiempo maximo en minutos:

1000.
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Unidad de freno incorporada, sélo anexe una resistencia de frenado
entre (+) y PB.

Freno Freno de corriente directa: arranque con opcién a paro. Frecuencia
de 0 ~ 15 Hz. Rango de corriente nominal de 0 ~ 100%, tiempo de
accion 0 ~ 30.0s
Rango de frecuencia jog: limite de frecuencia de 0 en adelante
Jog Tiempo Jog de aceleracion y desaceleracion: 0.1~ 6000,

configuracién por segundos

Funcién mdltiple de velocidad

Por medio de su PLC interno que puede lograr reservar sus
funciones cuando se apaga o por medio de su terminal de control,
con 15 secciones de velocidad de aceleracién y desaceleracion
multiples de tiempo.

Controlador PID

Incluido y conveniente para realizar un control de lazo cerrado

Ahorro de energia automatico
al arranque

Optimiza automaticamente la curva V/F para lograr un ahorro de
energia segun el estado de carga.

Regulacion automética de
voltaje (AVR)

Mantiene su ajuste automatico de salida de voltaje, cuando se
tienen variaciones en el voltaje de alimentacion.

Limitador de corriente
automatico

El modo de arranque automatico realiza una limitacion de corriente
para evitar una sobrecorriente de energia en el variador

Modulacién de carga

Modulacién automatica de la curva de acuerdo con las
caracteristicas de carga

Reinicio de la linea de
velocidad

Hace que el motor inicie ligero sin alarmarse

Funcién de
arranque

Canal especifico para el
comando de arranque

Teclado especifico, control de salidas especificas, la comunicacion
puede cambiar a través de varios medios.

Canal especifico de frecuencia
para el arranque

El principal y el auxiliar especificos para realizar un buen control y
ajuste. Frecuencias especificas de manera digital, pulsos, anéalogas
y de distintas comunicaciones que se pueden cambiar en cualquier

momento.

Funcion de conexién

El canal de comando de arranque y el de frecuencia especificos
pueden trabajar juntos de manera aleatoria y cambiar
sincronizadamente

Caracteristicas
de entradas y
salidas

Terminal de entradas digitales

7 entradas digitales para un maximo de frecuencia en 1Khz, la
terminal 1 puede ser utilizada para pulsos de entrada con un
maximo de 50 khz

Terminal de entradas
analdgicas

2 terminales de entradas analdgicas, puede elegir All con la
capacidad de 4 ~20ma o de 0 ~ 10v a su salida, Al2 es la terminal
de entrada diferencial como opcién con 4 ~20 mA o -10 ~ 10v

Terminal de salida pulsos

Frecuencia de salida 0.1 ~ 20KHz configuracion de frecuencia para
la salida con sefial de pulsos directos, frecuencia de salidas y otras
caracteristicas de salida.

Terminal de salida analdgica

1 terminal para la sefial de salida analdgica, puede elegir la salida
analégica de 4 ~ 20 mA o de 0 ~ 10v para obtener la configuracion
de frecuencia y otras caracteristicas fisicas de salida.
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Limitacién de la velocidad de
corriente

Limita la sobre corriente del variador y lo hace arrancar de una
manera mas estable

Control monopulso

Apropiado para trabajo en sitios donde se necesite un botén para
controlar el variador de arranque y paro, para arrancar presione
start, luego presione stop y repita ese ciclo. Es muy sencillo y fiable.

Funciones
especiales
P Control de longitud fija Realiza un control de longitud fija
Control del tiempo Funcion del control del tiempo: conflgura_lmon del rango de tiempo
0.1min. ~ 6500min.
Terminal virtual 5 grupos de entradas y sa_lldas (I0) que pueden realizar una l6gica
simple de control.

Pantalla del teclado Muestra la configuracion de los parametros de frecuencia, la

Teclado de frecuencia de salida, voltaje de salida y la corriente de salida

programacion

Bloqueo de botones

Bloquea todos los botones del teclado

Funciones de proteccion

Proteccién contra la perdida de fase de entrada y de salida, corto
circuito, sobre voltaje, sobre corriente, sobre cargas, proteccién
contra sobrecalentamiento, proteccion de terminales, proteccion de
consumo, terminales protegidas, proteccion de no detencion bajo
apagado.

Ambiental

Lugares de instalacion

En interiores no expuestos a la luz solar, sin polvo, sin vapor, fuera
de un ambiente corrosivo, himedo, de lugares en donde se
exponga a flamas

Altura en el montaje del equipo

A no mas de 1000 metros (si sobre pasa los 1000 metros se
requiere reducir el volumen, ya que la corriente de salida se reduce
a un 10% de voltaje por 1000 metros de de altura)

-10°C ~ +40°C (en una temperatura ambiental cerca de los 40°C

Temperatura ambiental ~50°C se necesitara aumentar la disipacion de calor)
Humedad ambiental Menor que 95% RH
Vibracion Menor que 5.9 M/S2 (0.69)
Temperatur_a de -40°C ~ +70°C
almacenamiento
IP20

Nivel de proteccion

Forma de enfriamiento

A manera natural, enfriamiento forzado con aire.

Montaje

Sobre riel din

(&

Nota

A

Para obtener un buen rendimiento y uso del variador, verifique y seleccione el tipo

de variador correcto y acordado segun este capitulo.

Es necesario seleccionar el tipo de variador correcto, de lo contrario
puede causar un mal funcionamiento del motor o dafios al equipo.

<L SIMETRIX
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3.- INSTALACION Y CABLEADO

3.1 Instalacion del equipo en diferentes ambientes
3.1.1 Sugerencias para la instalacién

(2) En la instalacion de interiores con corriente de aire, la temperatura debe de
estar entre los -10°C~40°C, este necesita un disipador de calor externo o reducir el
volumen si la temperatura supera los 40°C;

(2) Evite la instalacion en lugares con luz solar directa, mucho polvo, y fibras de
polvo de metal.

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

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

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

(6) Mantener alejado de fuentes electromagnéticas y otros aparatos sensibles a
perturbaciones magnéticas.

3.1.2 Instrucciones de instalacion y espacio.

(1) Normalmente el variador debe estar montado en vertical. Un montaje de forma
horizontal afectara seriamente la disipacién de calor y el variador debe ser
utilizado con temperaturas como las que ya antes mencionamos.

(2) Para el Montaje minimo de espacio y distancia, por favor vea la Fig.3-1.

(3) Al instalar multiples variadores arriba y hacia abajo, el divisor principal debe ir
entre ellos, ver fig. 3-2.

Escape 100mm

50mm __ . 50mm [
100mm - =
Fig.3-1 Medidas enespacio-det-montaje Fig.3-2 Montaje de multiples variadores
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3.2.- DESMONTAJE E INSTALACION DE

PIEZAS

3.2.1 Desmontaje e instalacion del teclado de programacion

(1) Desmontaje
Deje que el dedo indice presione la entrada del teclado. Presione ligeramente la

placa flexible de fijacion en la parte superior, extraigala hacia afuera y luego puede
desmontar el teclado.

(2)_Montaje (instalacion)

Primero, conecte el gancho fijo de la parte inferior del teclado con la garra de
instalacion del teclado del inversor, luego presione la metralla fija en la parte
superior del teclado para empujarla y montarla correctamente (el teclado se
ensambla bien cuando suena nitido).

3.2.2 Instalacion y desmontaje de la tapa de plastico.

(1) Desmontaje
Ubique los pulgares hacia el lado de la tapa, con los pulgares hacia adentro y tire

hacia arriba al mismo tiempo hasta que la tapa se abra entre la cubierta y toda la
caja, luego tire de la cubierta hacia atras para sacarla del variador.

<L SIMETRIX
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3.3.- PREVENCIONES PARA EL. CABLEADO

/ 1) Asegurese de que el variador se encuentre totalmente apagado 10 minutos
antes de su conexidn, de otra manera existe el peligro de recibir un corto
circuito.

2) Prohibido conectar la fuente de alimentacion a las salidas U, V, W del
variador.

3) Siexiste alguna pérdida de corriente dentro del variador, cuando la pérdida
de corriente sea mayor de 5mA para variadores de medianay alta
potencia, el variador y el motor deberan ser puestos atoma de tierra para
mayor seguridad, y el didmetro del cable redondo a tierra mayor de
3.5mm?2, el potenciémetro menor de 10 ohms.

4) No anexe al variador y motor capacitores.

5) Para proporcionarle al variador una proteccion de sobre corriente en la
salida y un conveniente mantenimiento en apagado, debera conectarse a
un relevador.

6) Los circuitos de conexién de entrada y salida a relay (X1~ X7, salidas
digitales Y1, Y2, TA, TB, TC, salidas analdgicas All, Al2, 485A, 485B)
debera seleccionar una comunicacién mayor de 0.75mm2. Un extremo
debera sostenerlo al aire y el otro extremo a la terminal que da a tierra, con
una conexidn de sefial menor de 20m.

<L SIMETRIX
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4 (1)

(2)
®3)

Antes de realizar el cableado, asegurese de que la fuente de alimentacién se
corte por completo durante 10 minutos y que se apague por completo la luz
indicadora LED.

El cableado solo lo puede hacer una persona profesional, capacitada y calificada.
Antes de encender, verifique si el voltaje del variador esta en linea con el voltaje
de lafuente de alimentacion. De lo contrario, podria causar lesiones al personal
y dispositivo.

U &
N
VARIADOR vy & \ )
P

W G

uenie | |
de S N b

Alimentacidn | |

AC

Fig.3-3 Prohibido el uso de contactores y capacitores de absorcién.

3.4.- PRINCIPALES TERMINALES DE

CALBLEADO

Interruptor contactor

T TN R s

H= = «
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3.4.1 Conexidn entre el variador y sus accesorios.

-3--%  Switch de aislamiento

1 4 L Interruptores

Potencidmetro AC (opcional)

Contactor

Entrada de filtro EMI
(opcional)

SE g)) ;l Unidad de frenado (opcional)

BRS 0 ~ 10485

Salida de filtro EMI (opcional)

Salida del potenciémetro (opcional)

Fig. 3-5 Conexion del variador y sus accesorios
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Fig.3-8 Conexion del variador y partes de montaje

(1) EL switch de los fusibles debe ser ensamblado entre la Fuente y el variador para
mantener la seguridad de reparacidon y como requerimiento para el apagado del
variador.

(2) Debe de instalar un interruptor de corriente para proteccién y evitar una falla.

(3) El reactor de corriente alterna de la entrada: Cuando hay altos arménicos entre el
variador y la Fuente de alimentacion y no se puede cumplir con los requisitos del
sistema la entrada del factor de potencia habrd que mejorarla, se puede anexar un
reactor de entrada de corriente alterna.

(4) El contacto se utiliza s6lo como Fuente de alimentacion, no lo utilice para controlar
el arranque y paro del variador.

(5) La entrada del filtro EMI restringe la alta frecuencia y la interferencia de
radiofrecuencia de las lineas de alimentacion del variador.

(6) Eligiendo opcionalmente la salida del filtro EMI, se restringe la interferencia de
radiofrecuencia y la pérdida de corriente a la salida del variador.

(7) Reactor de corriente alterna a la salida, el instalar un reactor a la salida de la
corriente alterna es sugerido, la fuga de corriente y proteccién frecuente del variador
cuando el cable del motor y el variador exceda los 50m.

(8) La conexion segura a tierra del variador y el motor deben tener conexién a tierra, el
cable de conexion a tierra debe de ser menor a 3.5mmz2 y la resistencia a tierra
menor de 10Q.

3.4.2 Conexion de cableado de la terminal principal

Cableado de las entradas y salidas como se muestra en la tabla 3-1.

Tabla 3-1 Descripcién de la conexién del cableado de la terminal a la entrada

y ala salida
Modelo de variador Terminal de circuitos principales Nombre del terminal Descripcion del terminal
L1 Linea a cero
Desde SE-250004 L2 Linea a viva
hasta SE-250015 T @ Tierra fisica
@ uvw u,v,w Terminal de salida AC de 3 fases
L1 (R), L2 (S), L3(T) Terminal de entrada AC de 3 fases
Desde SE-5TD007 @ Tierra fisica
hasta SE- 5T0015 : :
LR LMD U Vo8 UV, W Terminal de salida AC de 3 fases
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3.5 CONECTIVIDAD Y UBICACION DEL
CIRCUITO DE CONTROL

T M

Interruptor pe A

— LI® N
Fuente de g 128 — . :
Alimentaciéon — X H 7 '

—X L3M C l |

Note 2
+10V SE @) |

*Sfufiinciion seleci 1~~~ """ 1 |
: — -
Mdl&\vam 2 |
: " A GND

Salida analogica como
medidor

. apoepesad -
v Mulifunction select 3

T

Internal optocoupler
X4 isolation input

(Multifunction scled
usc as high specd py
nput)

4-20mA o0 0a 10Vdc

Senal de pulsos como
medidor de frecuencia de
salida

Y2/D0

CON

Yl

7 canH 24\
Isc

T Mulfifinciion select 1
: T
* Mulifisiction séléct 5
' X5
| Mulifunction seléet 6
' / X6
blowdeconanes 4
Multifunction select 7 X7

)

Note |
oM
Comando de Velocidad 6 Torqu Tov

=10~ 10V

Al2

Al

GND

2 Salidas de transistor Colector Abierto

Fuente interna +24vdc

TA

Relevador de
11 Salida
1C

Comunicacion

O Modbus
RS-485

Note 1:

Fig.3-6 Diagrama basico de sefiales

vélidas a nivel eléctrico bajo (NPN)
Note 2:- Cuando el SW1=“H” las sefales de entrada X1 a X7 son validas
a nivel eléctrico alto (PNP)

Cuando el SW1= “L” las sefales de entrada X1 a X7 son
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3.6.- DESCRIPCION DE LAS TERMINALES DE LA

TARJETA DE CONTROL

3.6.1 Ubicacion y descripcién de las terminales de la tarjeta de control
La ubicacion de las terminales de control de la tarjeta y de los interruptores
(switches) se muestran en la Fig. 3-7.

La descripcidon de las funciones de los conectores de la terminal del usuario se
puede ver en la tabla 3-2. La descripcion de la configuracién y la funcion de la tabla
de control del switch puede ser revisada en la Fig.3-3, terminal CN3 es para uso del
fabricante. Antes de usar el variador, realice el cableado y la configuracion correctos
de la terminal en el panel de control y se sugiere utilizar un cable de mas de 24 AWG
para conectar el terminal.

CN3

ocoooo
ooooo

Ul

che .

[wi]o © ® © 0 0 0 0o = con
el | B o o o
ZNEl le 2 0o 0 &8 &6 &0 o o

TA 1B TC

Fig. 3-7 Mapa descriptivo de la tarjeta de control (CPU)



Tabla 3-2. Descripcién de las funciones de la terminal proporcionadas
para el usuario.

No. Funcion Descripcion
Sefial de errores, ala |Cuando el variador falla, la terminal normalmente abierta
CON1 salida del relevador del relevador se cierra.

Entrada del terminal Utilice el terminal cuando el terminal externo controle el
CN2 externo y control de la funcionamiento del variador.
calidad de salida

Tabla 3-3. Descripcién de la funcion del switch para los usuarios

No. Funcién

Salida analoga AO,de 4-20mA switch.

SW4 Posicion “V” salida de 0-10V, posicion “I” salida 4-20mA. 0-10V
Entrada analoga All ,0-10V & 4-20mA switch.
SW3 Posicion “V” entrada de 0-10V, posicion “I” entrada 4-20mA. 0-10V
Entrada analoga Al2, -10-10V & 4-20mA switch.
SW5 | Posicion “V” entrada de -10-10V, posicion “I” entrada 4-20mA -10-10V

Interruptor de nivel eléctrico valido de la entrada del terminal Xi:
SW1 |ubicacion del lado “H”, entrada del nivel eléctrico alto de Xi valida Bajo nivel
(rango de tension valido de 15-30V), ubicacién del lado “L”, eléctrico

entrada del nivel eléctrico bajo de Xi valida (rango de tension valido.
valida de 0-6V)

3.6.2 Descripcion de las terminales de la tarjeta de control
(1) Diseio de la terminal o clema CN2

485A X1 X2 X3 X4 X5 COM X6 X7
VAR AN A N (g e Y N (i N i | [ A

S’ R B

‘\_‘k —) ‘ S ‘ S ‘ — ‘ — ‘\MUJ ‘ — ‘ = ‘ — ‘
485B +10V All Al2 AO GND +24V Y1 Y2/DO

< SIMETRIX
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(2) Descripcion de la funcion terminal CN2 como se muestra en la tabla 3-4

Tabla 3-4 Tabla de funciones para las terminales de la tarjeta de control

negativa de potencia

Tipo |Simbolo Descripcion Funcién de la terminal Especificacion

X1 |Entrada multi funcion 1

X2 |Entrada multi funcién 2 . [impedancia de entrada: R=

X3 |Entrada mult funcion 3 Son entradas multifuncion 2I_<ohm.

programables y se pueden Frecuencia de entrada:

X4  |Entrada multi funcion 4| configurar en el grupo F08 200Hz

X5 |Entrada multi funcion 5 Las entradas X6, X7
Teminal v~ [Entrada multi funcion 6 puet_jgn utilizarse para

de - — conexiéon con un encoder.
Entrada| X7 [Entrada multi funcion 7/ Frecuencia maxima de
multi entrada.de alta entrada: 50kHz
funcion velocidad Rango de voltaje de a la
entrada: 15 -30V
Anexar una fuente de
+10V | +10V fuente de poder |alimentacion de + de 10V Max. corriente de salida:
en el exterior (polaridad 10mA
negativa.GND)
COM | Terminal comun de
+24V +24V tierra
polaridad negativa de
potencia
GND +10V polaridad Sefal analdgica y fuente de

alimentacion de + 10V.

La descripcion de la terminal RS485 se muestra en la Tabla 3-5

Tabla 3-5 Funcidon terminal RS485 en el tablero de control

Tipo

Simbolo

Descripcién

Funcioén de la terminal

Especificacion

Comunicacion

485A

Interfaz de
municacion 485

sefial positiva de terminal
diferencial 485

El puerto de comunicacion
estandar 485 debe usar
cable de proteccion o cable

trenzado.

(4) Disefio de la terminal CON1:

)

I/f—\\] | |
7

C
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(5) La descripcion de la funcion de la terminal se muestra en la tabla 3-6

Tabla 3-6 Funcion de la terminal en el tablero de control CON1

Tipo [Simbologia |Descripcion| Terminal Funcion Especificacion
Terminal TA Normalmente normalmente cerrado: TB-TC
salida 5 Salida [cerrado:TB-TC normal mente abierto: TA-TC.
relay predefinida [Normalmente Capacidad del contactor:
del abierto:TA-TC
relevador ?Iélrma abierta: TB-
Alarma cerrada:TA- {C250V/2A (COS=1)
TC TC AC250V/1A (COS=0.4)
DC30V/1A

3.6.3 Terminales para las entradas y salidas analégicas
(1) La entrada analdgica Al1l recibe sefiales de voltaje, cabliela como se muestra
en la siguiente figura:

® +10v
O~—+10V
ord~—20mA
* G rl') ['ﬁ'] () ATl
- {:‘r (u )

Cable blindado
puesto a tierra

S
:

Fig. 3-8 Diagrama de la terminal entrada analdgica All
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(2) La entrada de sefiales analdgicas Al2 recibe voltaje de -10 hasta 10v y corriente de
4 hasta 20mA, como se muestra:

Lrlov
—-10~+10V20mA
N Q or 4—~20mA (r‘ [."] AT2 SE
— O o -)GND
Shield cable near-end @
earth grounding =

\T,r

Fig. 3-9 Diagrama de conexién del terminal Al2

(3) Cableado de la terminal analdgica de salida (AO)

El terminal de salida analégica se conecta a un medidor analégico (contador) que
puede indicar diferentes cantidades fisicas, conecte como se muestra en la
siguiente figura:

Analog meter

AOL1 ® ,-‘v

SE

GNDLZ ®

Fig. 3-10 Diagrama de conexién de la terminal analdgica.
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(1) En el modo de entrada analdgica, dentro del modo comun se pueden instalar Ally GND
Al2 y GND.

(2) La entrada analdgicay la sefial de salida pueden ser interferidas facilmente por el
ambiente en el que se encuentre, necesita utilizar un cable de proteccién blindada para la
conexion y la conexién atierralo més corta posible.

3.6.4 Terminales de comunicacion

El variador SE provee una interface de comunicacion serial RS485 al usuario.

La conexién por cable puede estar compuesta por un simple sistema de control sub-
principal o un sistema de control multi sub-principal. Para utilizar el host del software
controlador (la computadora o el controlador PLC) se puede realizar el monitoreo y la
operacion en tiempo real del variador, y para lograr un control de ejecucién complicado
como control de larga distancia, asi como la automatizacion de alto grado. También se
puede utilizar un variador como host y el otro variador como esclavo para confirmar o
sincronizar la red del variador de control en cascada.

(1) La interfaz RS485 del variador y otro dispositivo con conexién de cable de RS485 como
se muestra a continuacion:

SE A(485+) A(485+) Dispositivo con

RS485 B(485-) RS485 0
B(485-) variador SE

Fig.3-11 Conexion de las terminales de comunicacion

<L SIMETRIX
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(2) La interfaz RS485 del variador y el host de la computadora ( el dispositivo con

RS232) realiza la comunicacion:

Convertidor RS485 / RS232

Cable
blindado

Computadora Host

Signo

PIN NO.

L

Proteccion

Variador SE
Descripcién | Nombre
Signo B
Signo A

3.7 GUIA DE INSTALACION CONTRA

RXD

[ 8]

Nombre Descripcion
+5V
B
TXD
RXD
A
GND

TXD

Fig.3-12 Comunicacion RS485

INTERFERENCIAS

GND

DTR

DSR

RI

CcD

RTS

CTS

V| |N PO (0w

El circuito principal del variador consta de un semiconductor de alta potencia y un
componente interruptor, el cual generara ruido electromagnético durante el trabajo,
y para evitar o reducir la interferencia del inversor en el ambiente, este capitulo
presenta formas de instalacion para restringir la interferencia del equipo, el cableado
de campo, el sistema conexion a tierra, pérdida de corriente y uso del filtro de
potencia.

3.7.1 Restricciones de ruido por interferencia

La generacién de ruido en el variador puede afectar al dispositivo

electronico cercano y el efecto depende del entorno electromagnético
donde se haya realizado la instalacion y la capacidad de interferencia del
dispositivo.

(3)Tipos de interferencias

Debido al funcionamiento del variador, existen principalmente 3 tipos de fuentes de ruido:
(1) Interferencia de conduccién del circuito;

(2) Interferencia de emisiones espacios;

(3) Interferencia de induccién electromagnética;

26



Tipos de Interferencias

2 l ]
Interferencia de Igﬁ;}f%raen((:)l? Im?:g;ig%ﬁ o
circuito conductor P . ,
conexién electromagnetica
| |
Interferencia por | (|nterferencia por la > » >
fuga de corriente soeliestn o Induccion en Induccidn en el Induccién en
en el cableado ATeEes En B el cable de potenciémetro el cable de
. entarda del variador salida
ruta 1
ruta 2 ruta 6 ruta 7 ruta 8
Interferencia por la Interferencia por Interferencia por la
fuerza en el boton la fuerza en la fuerza en el
del switcheo conexion del cableado de
ruta 3 motor a U,V, W alimentacion R,S,T
ruta 4 ruta 5

Fig.3-13 Tipos de interferencias

<L SIMETRIX
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(3) Trasmision de ruido

)
—

otepcjadel b Dispositivo

sendbr= Variad r/ inalambrico | Cintad$r |
; d =

sensor \

— -

Fig.3-14 Diagrama para la deteccién de la transmision de ruido

<L SIMETRIX



(3) Medidas de prevencion béasicas para evitar la interferencia

Tabla 3-7 Medidas de prevencién contra interferencias.

Ruta de
interferencia

Medidas de prevencion contra interferencias

@

Se recomienda que el cable de tierra fisica del motor y del variador estén conectadas a
un punto de tierra fisica efectiva con respecto a la fuente de alimentacion.

@

Cuando la energia de un extremo del dispositivo y del variador pertenece a la misma
fuente de energia, el voltaje del variador transmitira una alta generacién de armoénicos y
la corriente junto con la linea de energia que interferira con otros dispositivos dentro del
mismo sistema de fuente de energia. Tome algunas medidas de prevencién como a
continuacion: instale un filtro de sonidos electromagnéticos en el extremo de la entrada
del variador; utilice un transformador de aislamiento para aislar otros dispositivos;
Conecte el extremo de alimentacién del dispositivo a la red eléctrica remota. Para evitar
la conduccién de corriente alta en armdénicos agregue el filtro metalico de sonidos al
variador trifasico R,S,T asi restringira la conduccion de corriente armonica alta.

@@®

® Mantenga los dispositivos sensibles instalados lejos del variador. Debe utilizar cable
blindado y hacer la conexién a tierra de un solo extremo de la capa de proteccion.
Ademas de mantener la distancia entre el variador y su cable de entrada y salida como
sea posible.

® |nstale un filtro de ruido de alta frecuencia (obturador de metal, magnético) en el
extremo inferior de la entrada y salida del variador para restringir la interferencia de
radiofrecuencia del cable de manera efectiva.

e El cable del motor se debe colocar en un objeto de proteccién con gran grosor, como
en un tubo de mayor grosor (mas de 2 mm) o enterrado en un tanque cementado.
Coloque el cable blindado a tierra (el cable del motor utiliza un cable de 4 hilos, un lado
esti conectado a tierra a través del variador, el otro lado conectado a la carcasa del
motor).

®©0E

Para prevenir una sefial paralela y una combinacion de corriente débil y fuerte, se
debera guardar la distancia del dispositivo ensamblado del variador, y el cableado
alejado de la linea de alimentacion del variador (R, S, T, U, V, W). En los dispositivos
con alto campo magnético se debe verificar la instalacion correspondiente: la posicién
del variador, que se mantenga la distancia y el cruce ortogonal.

3.7.2 Cableado del areay puesta a tierra.

(1) El cable de la terminal de conexién al motor del variador (terminal de salida U, V, W ) y la terminal a la
fuente del variador (terminal de la entrada R, S, T) deben estar lo méas alejadas como sea posible, mas de

30cm.

(2) Las 3 terminales U, V, W del motor deben colocarse con cable blindado en la seccién correspondiente.

(3)Generalmente, el cable de sefial del control debe ser un cable con proteccién externa, sobre todo cuando
se conecta a la terminal del variador de tierra ©.

(4) El cable de tierra ©del terminal del variador debe conectarse directamente a piso, no debe conectarse a
una toma de tierra a través de otro dispositivo, y la ubicacion de la toma de tierra debe estar lo mas cerca
posible del variador.
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(B) El cable de corriente (R, S, T, U, V, W) no debe conectarse en paralelo con el control, esta prohibido
conectarlos juntos. Debe mantener una distancia de mas de 20 ~ 60 cm (en relacién con el tamafio de la

alta corriente). Cuando es necesario entrelazarlos, debe ser un cruce ortogonal, como se muestra en la
Fig.4-2.

Cable del motor o
cable de potencia.

Cable de control
Fig.4-2 Sistema de cableado
(6) Para una corriente fuerte, el cable de tierra debe conectarse por separado a tierra con una sefial de

control y un sensor para una corriente débil.
(7) Prohibida la conexién de la terminal de entrada del variador (R, S, T) a otros dispositivos.

3.7.3 Cableado de larga distancia y soluciéon para la fuga de corriente

Cuando el variador se conecta al motor en una larga distancia, la onda armoénica alta a través de la
capacitancia generara una corriente de fuga a tierra. EI método de prevencion es de la siguiente manera:

1) Instale una dona de ferrita magnética o un reactor de salida en el terminal de salida del variador.

Cuando el reactor se instala con una caida de voltaje nominal de méas del 5% y un
cableado largo a la terminal U, V, W, esto reduciria aparentemente el voltaje del
motor. Cuando el motor se enciende a plena carga, es posible que el motor cuente
con una sobrecarga, y puede reducirse o aumentar la tension de entrada y salida.

(2) A medida que la frecuencia transmitida es baja, el ruido del motor aumentaria en consecuencia.

< SIMETRIX
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3.7.4 Instalacion requerida para dispositivos electromagnéticos de encendido y apagado

Debera prestar atencién cuando se instale un dispositivo electrénico on-off (encendido y apagado )
absorbente de sobre tensiones, como lo es un relevador tipo clema, electromagnético o un contactor
ya que puede generar ruido (interferencia) porque generalmente se instala en el mismo gabinete de
control o cerca del variador como se muestra en la siguiente Fig. 3-16.

Diodo
----------------------- . m
\—C B O+
\— 24Vpe
DC O_

Varistor

Variador u
otros B ~

dispositivos \_('/
P i 220V ac

Filtro- RC

e 7 R
L- 220V A

Fig. 3-16 Instalacién requerida para dispositivos on-off

<L SIMETRIX
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4.- DESCRIPCION DE OPERACION Y ARRANQUE

DEL VARIADOR

4.1 Arranque del variador

Existen 3 tipos de canales de arranque para controlar el variador en run, stop y jog.
0 : keypad (Teclado de programacion)

Controlado por , , en el teclado del variador.

1: Terminal de control

Utilizando la terminal de control definida como FWD, REV, COM para hacer un control de linea o utilizar las salidas X1
~X8y FWD or REV para hacer un control de 3 lineas.

2 : Puerto de comunicacion

Control de arranque y paro del variador a través de una maquina superior al variador u otro dispositivo que pueda
comunicarse con el variador.

Seleccione un canal de mando para el ajuste de funcién F01.15; y también puede elegirse por una entrada
multifuncional (F08.18~F08.25 elija la funcién 49,50,51,52,53).

Por favor realice una limpieza del dispositivo cuando cambie de canal el switch
A para revisar si puede cumplir con los requisitos del sistema, de lo contrario,
podria dafiar el dispositivo y provocar lesiones en el personal.

4.1.2 Canal provisional de frecuencia

El variador SE incluye un canal provisional de frecuencia principal y un canal de frecuencia auxiliar:

Canal de frecuencia principal:

: por potenciémetro analogo del teclado;

: configuracién anéloga Al1l;

: configuracién anéaloga Al2;

: ajuste de la terminal UP/DOWN;

: Comunicacion (Modbus y bus externo comparten una memoria principal para la frecuencia);
: Reservado;

: Reservado;

7: pulsos de alta velocidad (seleccionar la funciéon adecuada en X7);

8~14: Reservado

Frecuencia auxiliar;

: por potencidmetro analogo del teclado; 1: configuracién andloga All;

: configuracién analoga Al2;

: ajuste de la terminal UP/DOWN;

: Comunicacion (Modbus y bus externo comparten una memoria principal para la frecuencia);

O~ WNEO

: Reservado;

: Reservado;

: pulsos de alta velocidad (seleccionar la funcion adecuada en X7);
8~20: Reservado

N o o0~ W N O
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4.1.3 Modo de trabajo

El modo de trabajo del variador SE incluye el estado de espera, el estado de ejecucion y el estado de
configuracion de parametros.

Estado de espera:
Si no hay un comando de funcionamiento después de que el variador se haya electrificado, después de un
comando de parada o durante el estado de funcionamiento, el variador entra en estado de espera.

Estado de ejecucion 6 arranque:
El variador entra en estado de funcionamiento después de recibir el comando de arranque.

Estado de configuracion de parametros:
Después de recibir el comando de identificacion de parametros, ingrese el estado de configuracion de
parametros y luego pase al estado de apagado.

4.1.4 Modo de arranque

El variador Simetrix de la serie SE cuenta con 6 tipos de arranque, siga la siguiente linea de proceso:
arranque jog — arranque de lazo cerrado—PLC encendido —arranque de velocidad multi-seccion—
arranque transversal— arranque comun. Se muestra en Fig 4-1.

Y
Estado de
espera

Y +
riﬁrlit(?ad Algin comando de Si Arranque
p A jog? - del Jog
No
¥
No omando efectivo de
arranque?
Si

Y

Lazo cerrado
activado?

Y

Lazo cerrado N Lazo >
No invalido cerrado
. iniciado
PLC efectivo?
i Terminal cerrada, PLC
No“ PLC invélido iniciado o
Terminal multiple ™~ Si »| | Seccion -
valida? multiple
iniciada
Arranque Si »| | Arranque
\ 4 transversal? transversal
Baja
prioridad Arranque Si »| | Arranque >
comun - comun
iniciado

No
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0 : Arranque jog
Al recibir el comando jog run (por ejemplo, presionar \2%_/ del botén en el teclado) durante el estado de espera,
el variador funcionard a la frecuencia jog (vea la funcion F01.25~F01.29).

1: Arranque del lazo-cerrado

El variador entrara en modo de lazo cerrado cuando el parametro de control del lazo cerrado sea configurado
en F11.00 =1 6 F12.00=5). Es decir, continua con el ajuste de PID al valor especificado y el valor de
retroalimentacion (célculo diferencial integral de proporcidn, vea el grupo de funciones en el parametro F11) y
la salida de configuracion del PID es la frecuencia de salida del variador. Puede ser que el modo de lazo cerrado
no sea efectivo y para cambiar modo de arranque a un nivel mas bajo o lento, puede hacerlo mediante una
terminal multifuncion (funcién 31).

2 : Arranque PLC

El variador entrar4 en el modo de arranque PLC y funcionard de acuerdo con el modo predeterminado de
funcionamiento (ver grupo de parametros F10) mediante el ajuste del parametro de arr4dnque PLC (F10.00
altimo bit = 0). Puede ser que el modo de funcionamiento del PLC sea ineficaz y que cambie a un nivel en modo
de arranque mas bajo mediante una terminal multifuncién (funciéon 36).

3: Multifuncién de velocidad
Por distintas razones de la terminal multi funcién (funcién 5,6,7,8) seleccione la frecuencia multi-seccion del
1~15 (F10.31~F10.45) para iniciar con la seccion multiple de velocidad.

4 : Arranque transversal

El variador entrara en modo de ejecucién del arranque transversal cuando se establezca el pardmetro (F13.00
= 1), pardmetro especial correspondiente a la frecuencia de giro de acuerdo con la frecuencia de giro textil para
realizar la ejecucion de frecuencia de giro.

5 : Arranque comun
Modo comun de funcionamiento en lazo abierto del variador.

En los 6 tipos de modo de ejecucion anteriores, excepto en el modo "jog run o arranque jog", el variador puede
funcionar de acuerdo con los métodos de configuracion de frecuencia.

<L SIMETRIX
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4.2 Formas de uso y operacion del teclado de programacion.

4.2.1 Descripcion del teclado de programacion

El teclado operativo es la unidad principal del variador de frecuencia para aceptar comandos y mostrar
parametros. La descripcion del teclado se muestra en la Figura 4-2.

LED indicador de alarmas

3 . LED / indicador de Forward (arranque)

o LED /indicador de reversa
LED indicador de modo 0 estatus O O O d}
WO AN PRV LED indicador de Corriente (A)
N
Pantalla digital by LED indicador de Voltaje (V)
| O
i

Arriba, incrementar

LED indicador de Frecuencia (Hz)

Salir (escape) / Lista de funciones del
programa (Menu)

Potenciémetro

ESC !

MENU
Bof[(’)n multifunciones: >> m Confirmar / Mapa de datos
Shift, desplazador

Abajo, disminuir

Reversa/ Jog REV :,EF; Detener / Reiniciar

Botén de inicio o arranque

Fig. 4-2 Descripcion del teclado de programacion

<L SIMETRIX
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4.2.2 Descripcién de las funciones del teclado

Existen 9 teclas (botones) y un potenciémetro digital en el teclado de programacién del variador y la
descripcién de la funcion de cada tecla se muestra en la tabla 4-1.

Tabla 4-1. Descripcion de los botones del teclado de programacién

Tecla / Boton

Nombre

Funcion

Salir (esc) / Lista de
funciones del programa

Entrar o salir del estado de programacion

Botén multifuncion: Shift,
desplazador para rastreo,
etc.

Puede elegir el modificar digitos en la
pantalla del teclado; puede cambiar el
parametro visible en el teclado.

Confirmar / Mapa de datos

Entrar o salir del estado de programacion.
Confirmar o abrir los datos .

Reversa / Jog

Al presionar esta tecla puede configurar la
marcha de reversa o arranque en Jog de
acuerdo con el primer bit del parametro
F00.15

Inicio 6 arranque

Entrar en modo de arranque segun el
estado del teclado.

1) (B (8@ @

Detener / Reinicar

En el estado de ejecucion comun, el variador
se detendra de acuerdo con el modo de
configuracion después de presionar esta tecla
(stop) si el canal de comando de ejecucién se
configura de manera eficaz en la detencion del
teclado. El variador se reiniciara y reanudara
al estado normal de detencion después de
presionar esta tecla cuando el variador se
encuentra en un estado de falla.

Potenciometro

Lleva a cabo la funcion de incrementar o
disminuir la frecuencia del variador, girar
hacia la izquierda significa disminuir, girar
hacia la derecha significa aumentar.

©® O

Incrementar Para aumentar los datos o el codigo de
funcion (puede presionarlo continuamente,
también para incrementar la velocidad)

Disminuir Para disminuir los datos o cédigos de

funcion (presionarlo continuamente para
mejorar la velocidad decrecientemente)
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4.2.3 Luces indicadoras y LED

Existen 6 luces indicadoras: son MOD (modo), ALM (alarma), FWD (marcha hacia adelante), REV (marcha en
reversa), amperaje (A), voltaje (V), Hertz (Hz). Su respectivo significado de indicacion es como se muestra en la
tabla 4-2.

Tabla 4-2 Luz indicadora de status y descripcion

Caracteristica Descripcion

o Muestra el pardmetro de ejecucién actual y configuracién
Pantalla d|g|ta| de parémetros

Unidad para el parametro fisico visualizado (para corriente
A, Hz, vV es A: ltai s )
: para voltaje es V: para frecuencia es Hz)

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

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

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

Luz indicadora de
arranque, indica que el
variador inicia la orden de
forward (hacia adelante)

MOD

LED indicador

FWD y que el motor conectado El variador funciona en
se encuentra en funcion de | €stado de frenado de
arranque. corriente directa si la luz
Luz indicadora de reversa: |nd|ca(;9(jra FIWD REV esta
indica que la fase de salida encendida al mismo tiempo
| vari r | motor
REV del variador y el moto

conectado giran en
direccién contraria.

4.2.4 Estatus del teclado

El estado de la pantalla del teclado SE se clasifica como en estado de espera de los parametros; visualizacion del
estatus de edicion de los parametros de funcién; estatus en pantalla de las alarmas multiples; Visualizacion del
parametro de ejecucion; visualizacién de alarmas, en total 5 tipos de estatus. La luz indicadora LED se encendera
después de que el variador se haya electrificado. Luego confirme la frecuencia establecida en el dispositivo. Como
se muestra en Fig.4-3 a.

< SIME TRIX
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(1) Visualizacion de los parametros de espera en el teclado de programacion

El variador se encuentra en estado de espera y el parametro en estado de stop (paro o detencién), se muestra
en el teclado: normalmente el parametro F00.13 decide qué parametro se mostrara. Como se muestra en la

Fig.4-3 b, la luz indicadora muestra la unidad del parametro.

Presionando el botén @ se pueden mostrar diferentes parametros de supervision del estado de espera

: para mas detalles por favor vea C-00 a C-05, el grupo de parametros que decide estos detalles es por medio

de F00.07~F00.12.

(2) Visualizacion de parametros de arranque

El variador entra en estado de ejecucion cuando recibe un comando de ejecucion
y normalmente el parametro F00.13 decide qué pardmetro se mostrara en el teclado de programacién.
Cémo se muestra en la Fig.4-3 c, la luz indicadora muestra la unidad del parametro.

Al presionar@ Puede mostrar diferentes parametros de supervision en las diferentes pantallas que nos muestra
el teclado. Por favor vea a detalle C-00 a C-05 grupo de parametros F00.01~F00.06.

Fig. 4-3 Estatus del display: en espera, energizado y arranque

@0@

PO-I
Feod

o o
D Y

fo
Eo

RIREE]
Ll 111

Frecuencia establecida

® (O

0 @
© &

Fig. A Energizado del variador, teclado

encendido

Fig. B Estado de espera,
Pantalla digital en espera de
pardmetros

Fig. C Estado de arranque,
pantalla digital ejecutando el
pardmetro de arranque.
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(3) Visualizacion de fallas

El variador entra al estado de alarma al detectar la sefial de falla
que muestra el teclado y se muestra el codigo de
falla en la pantalla del teclado de programacién como se muestra

en la Fig.4-4.

Después de detener la ejecucion del variador puede ver el pardmetro
al presionar (siguiente); Luego presione % (menl) y

vea el parametro F26 del grupo de parametros con informacion

de fallas.

Puede llevar a cabo la restauracion de falla en % (stop/reset):
la terminal de control o el comando de comunicacion en el teclado
después de solucionar los problemas.

Mantenga guardado el codigo de la falla si el error continda.

Y=

MOD ALM A

c € O O O O
Hz FWD REV

g

Aceleraciéon en sobrecorriente

Para algunas fallas graves, como el corto circuito, la proteccion de los modulos del
variador, la sobrecorriente, la sobretension, etc., Se debera confirmar la eliminacion de la falla
y no deberd llevarse a cabo el reinicio del equipo para que el variador vuelva a funcionar.

De lo contrario, Puede dafiar al variador.

(4) Funcién para editar el estado del cédigo

Bajo el estado de espera, de arranque o de alarma, presione , para entrar a editar los parametros
(si le usuario seleccioné una contrasefia, tendra que ingresarla, vea la descripcion de F27.00y Fig.4-10),
y editando el estado del display de acuerdo con el modo de menu de tres clases, como se muestra en la
Fig. 4-5. Al presionar la tecla &) (men0) puede entrar en las diferentes clases de funciones. En el estado
de visualizacién de parametros de funcion, presione la tecla para (salir/mena) y continde con la
operacion de almacenamiento de parametros; al presionar la tecla@ (salir/menti) solo puede volver al

men de las funciones sin almacenar el pardmetro modificado.

c — — — L
‘O v V-
s | O O O @ O O |t | ® O O O O © | |
P || wo au A Hz PO RV | || MO AM A Hz FWD REV | |
S :
= —p - =——= =
=] 1 : e
b I Ll LIl | || : gl | | |
- | |z | | |
Th Frecuencia de salida | |

A A

I
L

— !

Display d

e grupo

parametr

bs de contr




(5) Estado de alarma en el display f - -

Cuando no se esta ejecutando y esta en espera: esto significa que
entrd en estado de alarma después de detectar la sefial de falla,
cuando se presenta un codigo de error, el LED comienza a
parpadear como se indica en la fig. 4-6. El variador detiene el
estado de arranque, pero esta pantalla de alarma no puede ser
eliminada por el botén de reinicio: después tiene que buscar el

q _Ci
motivo de la alarma: indicando la orden para eliminar la falla. | J —' 7'
| Canal de frecuencia

auxiliar

Fig. 4-6

4.2.5 Gestion de los parametros del usuario

Para facilitar el manejo de los parametros del usuario: puede apoyarse en el modelo de variador SE en el
listado de sus parametros para el control. Los parametros no necesitan ser mostrados, pueden estar

protegidos.

(1) El método de configuracion de parametros.

Por configuracién F00.00 = 0,1,2,3 respectivamente se establece el modo de parametros: modo menu
basico, modo menu intermedio, modo de menu avanzado y modo de menu del usuario.

Mend basico | Foo, FO1,F02,F03,F26
Men F00,F01,F02,F03,F04,F05,F06,F07,F08,F09,
intermedio F10,F11,F12,F13,F14,
F15,F16,F18,F19,F26
Men FOO,
avanzado 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
persl\(;lr?QI:Jza do F00.00 y F25 grupo de parametros

< SIMETRIX
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4.2.6 Métodos de uso en el teclado
El variador puede llevar a cabo varias de sus funciones a través del teclado, por ejemplo:

El estatus de los parametros del display en estado de paro de emergencia:
Después de presionar 2, se muestran los parametros rastreados del grupo C; después de mostrar un cédigo

de parametro de control durante 1 segundo, este valor de parametro se mostrara automaticamente. Al

presionar la tecla (enter/data) volvera a la interfaz de control.

Contenido 1s ls
ma[fﬂg@n 12— 0.00 C-0] f—» Detener C-02 b—>» Detener
Orden de la
ejecucion al pulsar —h@ F"@
el teclado
ls ls
C-00 Detener [% C-05 Detener [#——(-()3

(>>)= (>>)a— - 1= (>>)=

Fig. 4-7 Ejemplo de la ejecucién al operar el teclado de programacion para los parametros de espera.

<L SIMETRIX
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(2) Configuracion de los parametros en cédigo de Funcién

El codigo de funcion F01.01 modifica de 5.00Hz a 6.00Hz como se explica en la Fig.5-8 de a continuacion:

Contenido
marcado en la F01.00
Cantalla digital we=>| 0.00 F00.00 F01.00 F01.01
ESC ENTER
Guengers (&) (N> ——(A) (3=
el teclado Se ingresa al Seleccion Mover Seleccion
menu estado del grupo de para la del codigo
. de edicion funciones posicion funcion
Salir de la de ajuste F01.01
edicién FO1 ! '
% F01.02 006.00 005.00 005.00
T ENTER
dar el valor \DATA N )= "" T
regresar al, del parametro parémetros, funcion gentrar
gd [ ori de5a6 seleccion | ' d
menu de prlm;ar numerica del a segug 0
grupo, siguiente parametro grupo de
Cadigo de parametros
funciones

Fig.4-8 Ejemplo de configuracidon y modificaciéon de parametros.

Descripcién: dentro del menu del segundo grupo: si el pardmetro no tiene un nimero parpadeante, este codigo
de funcién no se puede modificar, las posibles razones son las siguientes:

1>Este cédigo de funcién no debe modificarse: por ejemplo, el parametro de estado real detectado: ejecutar el
parametro de registro, etc.;

2>Este codigo de funcion no se puede modificar en el estado de arranque y se puede cambiar después de
detener la ejecucion;

3>Parametro protegido. No todas las funciones pueden ser modificadas cuando el cédigo de funcién F00.14 =
1 0 2 da la orden para evitar un mal funcionamiento. Debe establecer el cddigo de funcion F00.14 en O si desea
editar el parametro del cédigo de funcién.
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(3)Ajuste de frecuencia para la ejecucién comun del variador

Tome el ejemplo modificando la frecuencia especificada de 50.00Hz a 40.00Hz a F01.06 = 1, F01.03 = O durante
la ejecucién para una explicacion.

Contenido
mostrado en e | 50.00 49.99 45.00 40.00
en la pantalla
Orden de la —p. . e — =
ejecucion en el ) Ajuste de .
teclado Presionar frecuencia en Presionar stop

después de

una vez base a los
para S establecer el
PR requerimientos .

disminuir valor: regresar al

estado normal del
display después
de 1 segundo

Fig.5-9 Ajuste de frecuenciay ejemplo de operacion

(4) Descripcion del arranque en Jog

Por ejemplo: el teclado como comando de ejecucion actual: frecuencia de ejecucién en jog, 5Hz: estado de espera.

Contenido
mostrado en
la pantalla = 0.00 0.01 5.00 0.01 0.00
digital _ soltar
Presionar
Ordendela En espera sostenido
ejecucion en i b@ Y b@ P En espera
elteclado  Frecuencia Frecuencia Frecuencia de Frecuencia de
establecida de salida salida salida
en el display incrementando disminuyendo a
por 5 HZ 0 Hz, deteniendo
el arranque.

Fig. 4-10 Ejemplo del orden para ejecucién en arranque Jog.

S SIMETRIX
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(5) Proceso para la edicion del codigo de funcion después de configurar la contrasefia para el usuario

Por ejemplo: la contrasefa del usuario F27 esté configurado en "12345".
como se muestra en Fig. 4-11.

Display === 0.00 00000 10000 10000 12000

Tecl_a @4’( ) > :\é/

resionada
P Estadode  Contrasefiade En el primero El segundo
inicio usuario aumentamos a1 aumentaremos a 2

12340 12340 12300 12300 12000

B (O O

El cuarto lo El tercero
aumentaremos a 4 aumentaremos a 3

12345

4@—> F27.00

El quinto lo Presionamos enter
aumentarmos a 5 y podremos editar
los parametros

Fig.4-11 Introduccién de la contrasefia para entrar a las funciones principales de ejecucion.
(6)Ver acerca de los parametros de falla bajo estado de error:

Si presiona > en el estado de falla, el usuario puede localizar rapidamente el parametro de funcién en el grupo
F26. Presionando ¢> puede cambiar rapidamente el valor entre los parametros F26.04 ~ F26.10 y la alarma de falla,
ser facil ver los registros de la falla.

(7) Bloqueo de los botones en el teclado:

ENTER
En la situacion del bloqueo, al presionar ,W durante 5 segundos, los botones del teclado estaran bloqueados.
En el caso de bloqueo se decide referir en el'teclado por el valor de cien unidades de F00.14.

(8) Desbloqueo del teclado

En la situacion de desbloqueo del teclado, presione la tecla ESC/MENU durante mas de 5 segundos para
desbloquear el teclado.
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4.3 Energizado del variador

4.3.1 Revisar antes de encender
Contintde con el cableado segun los requisitos de un buen funcionamiento proporcionados en el apartado de
"cableado del variador” de este manual.

4.3.2 Primera electrificacion

Apague el interruptor de la fuente de alimentacion de la corriente alterna (AC) del lado de la entrada, después
revise que el cableado y la fuente de alimentacion electrifique la pantalla LED (el teclado de programacion)
del variador con "8.8.8.8.8" : que el contacto sea normalmente cerrado: el teclado muestra la frecuencia
establecida que demuestra que la electrificacion ha finalizado. El primer proceso de operacion de
electrificacion se muestra en Fig.4-12

Inicio

>
A

Cableado basado en la
seccién 3.5

Cableado
correcto?

Si

Voltaje de entrada
correcto?

Electrificado)

Si

Display electrificad6—=
con 8.8.8.8.82,

Si

Se escucha e
contactor?

Si

Display en 0.0Hz?

Si

Obijetivo
exitoso ¢
Sin

potencia

r

Error, falla

A
Revisar el
motivo

Fig.4-12 Flujo de la operacién de la primera electrificacion (toma de corriente)
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5.- TABLA DESCRIPTIVA DE LA FUNCION DE

PARAMETROS

5.1 Descripcion de simbolos

X - El parametro no puede ser modificado en el proceso de arranque.
O -l parametro puede ser modificado en el proceso de arranque.
% - Parametro de solo lectura, no modificable.

5.2 Descripcion de la funcién de los parametros

Grupo de parametros del sistema - FOO

Cddigo Nombre Rango de configuracion Min. uni | Factor | Modif
de determ | icaci
funcion inado | 6n
F00.00 | Grupo de 0: Modo de lista basica: solo el grupo de
parametros de pardmetros de control basico FOO ~ FO3 y grupo
control de pardmetros de registro de falla F26 son
mostrados en el | mostrados.
display 1: Modo lista intermedia: se muestran todos los
parametros excepto la extension: grupo de
pardmetros de reserva. 1 0 o

2: Modo lista senior: todos los parametros son
mostrados.

3: Modo lista de usuarios: se muestra el
parametro definido por el usuario: y el
parametro del monitor: F00.00 se muestra todo
el tiempo.

44




F00.01

Seleccién de
parametros
cuando se
encuentra en
operacion:
C-00

0: Configuracion de frecuencia principal (0.01Hz)

1: Configuracioén 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 ciclo/min)

8: Velocidad de la linea del motor(1 ciclo/min)

9: Temperatura del inversor (1°C)

10: Tiempo de ejecucién (0.1min)

11: corriente acumulada en ejecucion (1h)

12: corriente acumulada cuando el inversor este 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: reservado

17: reservado

18: Estado de la terminal de comunicacién visual

19: Estado del modo interno de entradas

20: Entrada analoga All (0.01V / 0.01mA)(después de
comprobacion )

21: entrada analoga Al2 (0.01V / 0.01mA)(después de
comprobacion )

22: reservado

23: reservado

24: salida analégica AO1 (0.01V /0.01mA)(después de
comprobacion)

25: reservado

26: reservado

27: reservado

28: Entrada de pulso externo (1Hz)

29: Reservado

30: proceso PID proporcional (0.01V)

31: proceso PID retroalimentacion (0.01V)

32: proceso PID desviacién0.01V)

33: Proceso PID salida (0.01Hz)

34: Namero de segmento de corriente para el PLC.

35: Vector de corriente externa a multi velocidad.

36: presion del constante suministro de agua (0.001Mpa)
37: Retroalimentacion de presion del suministro de
agua(0.001Mpa)

38: Estado del rele con presion de agua constante

39: (m/cm/mm)(longitud actual)

40: longitud acumulada (m/cm/mm)

41: (valor de conteo interno)

42: Valor del tiempo en la corriente interna (0.1s)

43: configuracion del comando de arranque (run)

(0 : teclado 1: terminal 2: comunicacion)

44: Canal principal de frecuencia

45: Canal auxiliar de frecuencia

46: Corriente nominal (0.1A)

47: Voltaje nominal(1V)

48: Potencia nominal(0.1KW)

49: (limite de torque eléctrico) 0.1% Rated torque of motor
(torque nominal del motor 0.1% )

50: limite del torque de freno) (torque nominal del motor 0.1% )
51: Frecuencia después de Acce/Dece(0.01Hz)

52: Frecuencia del motorotor (0.01Hz)

53: Corriente brindada al torque (en relacion con la nominal y la
direccion)

54: corriente de salida al torque (en relacién con la direccion
nominal y la direccién)

55: corriente de torque actual (0.1A)

56: corriente de flujo actual (0.1A)

57: Ajuste de velocidad de rotacién 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 en el total del consumo de potencia (1
representa 10000 kwh)

61~65: Reservado
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F00.02

Parametros de
seleccién
cuando opera:
C-01

Lo mismo

F00.03

Parametros de
selecciéon
cuando opera:
C-02

Lo mismo

F00.04

Parametros de
selecciéon
cuando opera:
C-03

Lo mismo

F00.05

Parametros de
seleccion
cuando opera:
C-04

Lo mismo

F00.06

Parametros de
seleccion
cuando opera:
C-05

Lo mismo

F00.07

Parametros de
seleccion
cuando esta en
paro:

C-00

Lo mismo

F00.08

Parametros de
seleccién
cuando esta en
paro:

C-01

Lo mismo

F00.09

Parametros de
seleccién
cuando esta en
paro:

C-02

Lo mismo
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F00.10

Parametros de
seleccion
cuando esta en
paro:

C-03

Lo mismo

14

F00.11

Parametros de
seleccién
cuando esta en
paro:

C-004

Lo mismo

20

F00.12

Parametros de
seleccion
cuando esta en
paro:

C-00

Lo mismo

F00.13

Seleccion del
parametro de
falla de
encendido

0~5
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F00.14

Parametros de
control del
funcionamiento

Unidad: operaciones para la modificacion de
parametros

0: Todos los pardmetros estan autorizados
para ser modificados.

1: Excepto el parametro de corriente, todos los
demas pardmetros no tienen permitido
modificarse.

2: Excepto F01.01, F01.04 y el parametro
actual, todos los otros parametros no pueden
ser modificados.

Decena: Restablecer a los valores
predeterminados de fabrica

0: No de accion.

1: Todos los parametros vuelven a los valores
predeterminados (no incluye el parametro de
grupo de parametros de registro de fallas
(grupo F26).

2: Excepto los parametros del motor, todos lo
demas valores vuelven al valor
predeterminado (no incluye el grupo de
parametros F15 y F26)

3: El pardmetro de extension regresa a los
valores predeterminados (solo los parametros
de grupo F21 ~ F24 regresan a los valores
predeterminados).

4: El pardmetro virtual vuelve al valor
predeterminado. (Solo el parametro de grupo
F20 regresa a defecto).

5: Registro de fallas regresa al valor
predeterminado (solo grupo de pardmetros de
registro de fallas (grupo F26) regreso al valor
predeterminado)

Centena: operacion del teclado

0: bloqueado

1: botones bloqueados excepto STOP/RES
2: botones bloqueados excepto <<, STOP/RE
3: botones blogueados excepto RUN,
STOP/RES

4: botones bloqueados excepto >>,
STOP/RES

000

F00.15

Botén
seleccién de
funciones

Unidad: seleccion del boton en el teclado
REV/JOG.

0: Comando reversa accionado en el botéon.
1: Jog accionado.

Decena: Reservado.

Centena: Terminal de arranque comando de
control.

0: Botdn invélido en el teclado stop/ reset.

1: Boton vélido en el teclado stop/ reset
Millar: comunicacion de arranque comando de
control.

0: botén invélido en el teclado stop/ reset
1: Botdn valido en el teclado stop/ reset

0001

F00.16

Seleccion de la
orden de
intercambio de
canales de
comando en
las teclas multi
funcion

0: Control teclado de programacion —»
terminal—» Control de comunicacion.

1: Control teclado de programacion<—»control
de terminal

2: Control teclado de programacion<€— control
de comunicacién.

3: Control de terminal <»
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F00.17 Coeficiente del | 0.1 ~ 999.9% 0.01% 100.0%
motor de
velocidad
mostrado en la
pantalla
F00.18 Coeficiente de | 0.1 ~999.9% 0.01% 1.0%
la linea de
velocidad
F00.19 Buena 0: invalido 1 0
seleccion de la | 1: reservado
tarjeta PG 2: reservado
3: programacién de la tarjeta incremental PG
(F08.24 NO puede ser 91) ( Ay B corresponde
a la terminal X6 y X7. Z corresponde a la
terminal X5
4~10: reservado.
F00.20 Configuracion Led de unidades: configuracion All. 1 0000
de la terminal 0: entrada de 0~10V
de entrada 1: entrada de 4 ~ 20 mA.
analogica Led de decenas: configuracion de Al2
0: entrada de - 10 ~ 10V
1: entrada de 4 ~ 20 mA.
Led de centenas: reservado.
Led de millares: reservado.
F00.21 Configuracion Led de unidades: configuracion de salidas 1 0000
de la terminal analdgicas.
salida 0: salida de 0 ~10V
analégica 1: salida de 4 ~ 20 mA
Led de decenas: reservado.
Led de centenas: reservado.
Led de millares: reservado,
F00.22 Configuracién | Unidad digital Led ~ centena led 1 0000
de la terminal Digito: reservado
de salida Y Led de millares: configuracion de salida Y2
0: salida open collector.
1: salida digital
F00.23 Reservado
F00.24 Modo control 0: control V/F ( variador de frecuencia) 1 0
del motor
F00.25 Seleccion 2 Parédmetros iguales que F00.01
monitor de
pardmetros
F00.26 Ajuste de 0.900 ~ 1.100
coeficiente
voltaje bus bar
F00.27 Copia de Unidad digital led: reservado
parametros Led de decenas: carga o descarga de

pardmetros ( valido con el potenciémetro del
teclado de programacion)

0: Sin accion.

1: carga de datos.

2: descarga 1 (sin parametros del motor)

3: descarga 2 (incluyendo los pardmetros)
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FO1- Grupo de pardmetros basicos para las funciones de arranque

Cddigo de

Unidad

Factor

S Nombre Configuracion de rangos . e Modificacion
Funcion Min. predefinido
F01.00 Seleccién del | 0: configuracion digital de la 1 0 o
canal de operacion en el teclado.
entrada de 1: configuracioén analdgica
frecuencia All.
principal 2: configuracién analégica
Al2.
3: configuracién ajuste de
terminal UP/ DOWN
4: Comunicacion proveida.
(Agregar: 1E01)
5: reservado.
6: reservado.
7: terminal X7 establec
8~14: reservado.
F01.01 Establecer la | Limite de frecuencia superior | 0.01Hz 60.00Hz o
frecuencia ~ 0.00Hz
principal
F01.02 Control digital | Valido sélo cuando el 1 11 o

de la
frecuencia
principal

parametro F01.00=0,3, 4
Unidad digital Led: reserva
establecida de corriente.

0: potencia de frecuencia
principal reservada

1: potencia de frecuencia
principal no reservada.

Led de decenas: detener la
reserva establecida.

0: detener la frecuencia
principal sostenida.

1: detener la frecuencia
principal recuperada F01.01
Led de centenas: la
configuracion de
comunicacién define el dato
para la frecuencia.

0: establecer la frecuencia
definitiva (significa que
50.00Hz proveen 5,000)

1: (FO1.11) limite de
frecuencia superior significa
que provee 10,000

49



F01.03

Seleccionar el
canal de
entrada de
frecuencia
auxiliar

0: configuracién operativa
digitalmente en el teclado

1: configuracién analdgica de
entrada All

2: configuracion analégica de
entrada Al2

3: configuracion de ajuste
UP/DOWN

4: comunicacion proveida.

5: reservado.

6: reservado.

7: configuracion del terminal
de pulsos (terminal X7
necesita seleccionar una
funcion apropiada)

8 ~ 10: reservado

11: proceso PID
proporcionado.

12 ~ 20: reservado

F01.04

Configuracion
digital de la
frecuencia
auxiliar

Frecuencia limite superior
~ 0.00hz

0.01Hz

0.00hz

F01.05

Frecuencia
auxiliar digital

Led de unidades:
configuracion de potencia
reservada

0: potencia de frecuencia
auxiliar reservada.

1: potencia de frecuencia
auxiliar no reservada

11

F01.06

Configuracion
del calculo
proporcionado
por el
principal y el
auxiliar

0: frecuencia principal (la
frecuencia compleja sera la
corriente principal)

1: frecuencia auxiliar (la
frecuencia compleja seré la
frecuencia auxiliar)

2: suma (la polaridad
opuesta complejay la
frecuencia principal, la
frecuencia principal es cero)
3: resta (polaridad opuesta
compleja y la frecuencia
principal, la frecuencia
principal es cero)

4: multiplicacién (la polaridad
opuesta de la frecuencia
principal y auxiliar:
frecuencia compleja es cero)
5: méaximo (valor absoluto de
la frecuencia méxima del
principal y el auxiliar)

6: minimo (valor absoluto de
del minimo de frecuencia del
principal y el auxiliar).

7: seleccién valor no-cero(el
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auxiliar no es negativo, el
principal es prioridad: auxiliar
es negativo, la frecuencia
compleja es cero)

8: frecuencia
principal*2/F01.11 (polaridad
opuesta de la frecuencia
principal: la frecuencia
compleja es cero)

F01.07 Coeficiente 0.00 ~ 10.00 0.01 1.00
proporcionado
por la
frecuencia
auxiliar
F01.08 Coeficiente 0.00 ~ 10.00 0.01 1.00
después de la
frecuencia
auxiliar
compleja del
auxiliar y el
principal
F01.09 Seleccién del | O: frecuencia superior limite 1 0
rango de relativa.
frecuencia 1: frecuencia principal
auxiliar relativa
F01.10 Rango de 0.00 ~ 1.00 0.01 1.00
frecuencia
auxiliar
FO1.11 Limite El limite superior de 0.01hz 60.00hz
superior de frecuencia comienza desde
frecuencia el parametro de limite inferior
~ 600hz.
F01.12 Limite inferior | Limite superior de frecuencia | 0.01Hz 0.00Hz
de frecuencia | ~ 0.00hz
F01.13 Modo de 0: a modo de arrangue con 1 0
arranque limite de frecuencia bajo.
limite de 1: como configuracién de
frecuencia frecuencia de arranque
bajo 2: como frecuencia cero de

arranque.
3: descanso: modo de
descanso programado en el
PWM
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F01.14

Frecuencia de
histéresis para
despertar

Limite superior de frecuencia ~
0.01hz (esta funcion puede ser
utilizada para terminar la funcién
en modo de descanso,
realizando el proceso de
guardado de energia, y la
anchura de la histéresis puede
evitar que el variador inicie
frecuentemente al limite

0.01Hz

0.01Hz

F01.15

Seleccion del
canal de
comando a
arranque

0: control de arranque
operacion en el teclado.
1: terminal de arranque
comando de control

2: comunicacion iniciada
comando de control

FO01.16

Establecer la
direccién de
arranque

Led de unidades:
configuracion en el teclado
para el comando reversa
(s6lo es vélido para el
comando avance lento)

0: reservado

1: reservado

Led de decenas: prohibido
para reversa (compatible con
todos los comandos del
canal, no incluye las
funciones de avance lento)
0: Forward/reversa
disponible.

1: reversa no disponible
(poner en reversa, como en
modo detener / stop)

2: Arranque hacia adelante
deshabilitado (si se habilita el
avance hacia adelante, el
variador se detiene)

Led de centenas: la reversa
esta bien (Gnicamente
adecuada para el canal de
comunicacion y el teclado de
programacion)

0: invalido

1: vélido

Led de millares: terminal multi
velocidad agregada o menor
velocidad de control.

00

FO01.17

Tiempo de
aceleracion 1

1 ~ 60000 (el tiempo de
aceleracion es el intervalo de
aceleracion desde la
frecuencia cero hasta la
frecuencia de limite superior)

En base al
tipo de motor

F01.18

Tiempo de
desaceleracién
1

1 ~ 60000 ( el tiempo de
desaceleracion es el intervalo de
para el limite superior de
frecuencia de la frecuencia cero)

En base al tipo
de motor

52



F01.19 Unidad de 0: 0.01s 1 1
tiempo 1:0.1s
aceleracion / 2:1s
desaceleracién
F01.20 Seleccion de 0: Modo linea de aceleracion / 1 0
modo desaceleracion.
aceleracion / 1: Modo curva S aceleracion /
desaceleracién | desaceleracion
F01.21 Curva S de 10.00% ~ 50.0% (tiempo de 0.1% 60.0%
aceleracion aceleracion/ desaceleracion)
inicio de la Tiempo de inicio de la curva S de
segmentacion | aceleracion + el incremento de
de tiempo tiempo de <90% de la curva S de
aceleracién
F01.22 Segmento de 10.0% ~ 70.0% (tiempo de 0.1% 20.0%
tiempo de aceleracion/ desaceleracion)
inicializacion de | Tiempo de inicio de la curva S de
la curva S de aceleracion + el incremento de
aceleracion tiempo de <90% de la curva S de
aceleracién
F01.23 Inicio en la 10.00% ~ 50.0% (tiempo de 0.1% 20.0%
segmentacion aceleracion/ desaceleracion)
de tiempo en la | Tiempo de inicio de la curva S de
curva S de aceleracioén + el incremento de
desaceleracion | tiempo de <90% de la curva S de
aceleracién
F01.24 Segmento de 10.0% ~ 70.0% (tiempo de 0.1% 60.0%
tiempo de aceleracion/ desaceleracion)
inicializacion de | Tiempo de inicio de la curva S de
la curva S de aceleracion + el incremento de
aceleracion tiempo de <90% de la curva S de
aceleracién
F01.25 Arranque de Frecuencia limite superior ~ 0.01Hz 5.00Hz
frecuencia Jog 0.00hz
teclado de
programacion
F01.26 Terminal “Jog” | Limite superior de frecuencia ~ 0.01lhz 5.00hz
(prueba de 0.00hz
arranque),
frecuencia
F01.27 Terminal “Jog” | 0.0 ~ 100.0s 0.1s 0.0s
(prueba de
arranque),
intervalo de
tiempo en la
frecuencia
F01.28 Tiempo de 0.1 ~ 6000.0s 0.1s 20.0s
aceleracion del
Jog
F01.29 Tiempo de 0.1 ~ 6000.0s 0.1s 20.0s

desaceleracion
del Jog
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FO02- Grupo de pardmetros para las funciones de inicio,
detener, forward/reversa, freno

Caodigo de Nombre Configuracioén de rango Unidad Factor Modificacién
funcion min. predefinido
F02.00 Modo inicio de | O: arranque para el inicio de 1 0 X
arranque frecuencia.
1: Primero frene y después
arranque para dar inicio a la
frecuencia.
2: arranque en seguidor de
velocidad.
F02.01 Tiempo de 0.0 ~ 60.0s 0.1s 0.0s X
inicio del delay.
F02.02 Frecuencia de 0.0 ~ 10.00Hz 0.01hz 0.00hz X
arranque
F02.03 Duracién del 0.0 ~ 60.0s 0.1s 0.0s x
inicio de
frecuencia
F02.04 Inicio del freno | 0.0 ~ 100.0% (rango de 0.1s 30.0% x
de corriente corriente)
cuando
arranca
F02.05 Tiempo de 0.0 ~ 30.0s 0.1s 0.0s X
frenado
cuando se
ejecuta.
F02.06 Seleccion de 0: ajuste de frecuencia a 1 2 X
inicio de corriente.
frecuencia en 1: frecuencia de arranque
el canal de antes de apagar.
velocidad 2: canal de velocidad auxiliar
iniciando frecuencia
F02.07 Frecuenciade | Limite de frecuencia superior 0.01Hz 10.00Hz X
arranque enel | ~ 0.00 Hz
canal auxiliar
de velocidad
F02.08 Tiempo de 0.00 ~ 10.00s 0.01s 0.10s X
espera para el
arranque de
velocidad de
seguimiento
F02.09 Coeficiente 1~20 1 2 x
corriente de
control para
velocidad de
seguimiento
F02.10 Tiempo de 0.1 ~ 30.0 0.1s 10.0s x
blasqueda en el
seguidor de
velocidad
F02.11 Modo stop 0: desaceleracion, detenido. 1 0 x
(detenido) 1: Paro libre
2: desaceleracion + freno DC
F02.12 Frecuenciade | Limite superior de frecuencia 0.01hz 0.00hz X

desaceleracion
para alto
sostenido

~ 0.00Hz (este parametro es
s6lo vélido para modo de paro
en0.)




F02.13 Tiempo 0.00 ~ 10.00s 0.01 0.00s
sostenido de
desaceleracion.
F02.14 Frecuenciaala | 0.00 ~ 15.00Hz 0.01Hz 0.00Hz
que se inicia el
freno dindmico
(BC)
F02.15 Tiempo de 0.00 ~ 30.00s 0.01s 0.00s
espera en la
detencion del
freno dindmico
(BC)
F02.16 Detener la 0.00 ~ 100.0% (rango de 0.1% 0.0%
corriente del corriente en el variador tipo G)
freno dindmico
(BC)
F02.17 Tiempo de 0.0 ~ 30.0s 0.1s 0.0s
detencién del
freno DC
F02.18 Corriente 0.0 ~ 100.0% (rango de 0.1% 0.01%
detenida del corriente del variador tipo G)
freno auxiliar
F02.19 Tiempo 0.0 ~ 100.0s 0.1s 0.0s
detenido del
freno auxiliar
F02.20 Tiempo en la 0.0 ~ 3,600.0s 0.1s 0.1s
zona muerta de
forward/reversa
F02.21 Modo cambio 0: conmutacion en cero 1 0
forward/reversa | 1: Inicio de sobrefrecuencia
F02.22 Seleccion del 0: sin consumo de energia en 1 En base al tipo
consumo de el frenado. de motor
energia en el 1: consumo de energia
frenado frenado 1 (no puede frenar si
dejo6 de trabajar)
2: consumo de energia
frenado 2 (puede frenar si dejo
de trabajar)
F02.23 Consumo de 100.0 ~ 145.0% 0.1% 125.0%
voltaje por el
frenado
F02.24 Rango de uso 0.0 ~ 100.0% 0.1% 50.0%
en el consumo
de energia del
frenado
F02.25 Tiempo de 0 ~ 65535 horas, cuando el 1 0
encriptacion dato de F02.25 es mayor que
(codificacion) 1 significa que es valido. El
tiempo de encendido del
variador F05.38 es mas largo
gue la configuracién de tiempo
de F02.25
F02.26 Ajuste de 95% ~ 115% (Unicamente 1% 100%
coeficiente valido F00.24)

55



FO3- Grupo de parametros de control V/F

Codlgg e Nombre Rango de configuracién Unidad min. Fact_or Modificacion
funcién predefinido
F03.00 Configuracién | 0: Curva de torque constante 1 0 X
de la curva 1: Disminucién de torque curva
VIF 1 (potencia 2.0)
2: Disminucion de torque curva
1 (potencia 1.7)
3: Disminucién de torque curva
3 (potencia 1.2)
4: Configuracion de la curva
V/F autodefinida por el usuario
(confirmada por F03.04 ~
F03.11)
5: Separacion del control V/IF
(canal de voltaje confirmado
por F18.22)
F03.01 Modo 0: Incremento manual. 1 0 )
incremento de | 1: Incremento de auto torque
torque
F03.02 Incremento de | 0.0 ~ 12.0% 0.1% En base al o
torque tipo de motor
F03.03 Porcentaje de | 0.0 ~ 100.0 % (rango de 0.01Hz 10.00Hz x
amplificacion frecuencia en el motor)
de torque
extra
F03.04 Valor 0 de la 0.00 ~ valor 1 de la frecuencia 0.01Hz 10.00Hz X
frecuencia VIF | V/E
F03.05 Valor 0 del 0.00 ~ Valor 1 del voltaje V/F 0.01% 20.00% x
voltaje V/F
F03.06 Valor 1 de la Valor 0 de frecuencia V/IF ~ 0.01Hz 20.00Hz X
frecuencia V/F | Valor 2 de frecuencia V/F
F03.07 Valor 1 del Valor 0 del voltaje V/IF ~ Valor 0.01% 40.00% X
voltaje V/IF 2 del voltaje VIF
F03.08 Valor 2 de Valor 1 de frecuencia VIF ~ 0.01Hz 25.00Hz X
frecuencia V/F | valor 3 de frecuencia V/F
F03.09 Valor 2 del Valor 1 del voltaje V/F ~ valor 0.01% 50.00% x
voltaje V/F 3 del voltaje V/F
F03.10 Valor 3 de Valor 2 de la frecuencia V/IF ~ 0.01Hz 40.00Hz X
frecuencia V/F | Iimite superior de frecuencia
F03.11 Valor 3 del Valor 2 del voltaje V/IF ~ 0.01Hz 80.00% x
voltaje V/IF 100.00% (rango de voltaje del
motor)
F03.12 Factor de 0 ~ 255 1 10 o

eliminacion de
la oscilaciéon




FO4- Grupo de parametros auxiliares de arranque

Cadigo Nombre Rango de configuracion Unidad Factor Modificacién
Funcion min predefinido
F04.00 Salto de Limite superior de frecuencia ~ | 0.01Hz 0.00Hz X
frecuencia 1 0.00 Hz
F04.01 Salto de Limite superior de frecuencia ~ | 0.01Hz 0.00Hz X
frecuencia 1 0.00 Hz
Rango
F04.02 Salto de Limite superior de frecuencia ~ | 0.01Hz 0.00Hz X
frecuencia 2 0.00 Hz
F04.03 Salto de Limite superior de frecuencia ~ | 0.01Hz 0.00Hz X
frecuencia 2 0.00 Hz
Rango
F04.04 Salto de Limite superior de frecuencia ~ | 0.01Hz 0.00Hz X
frecuencia 3 0.00 Hz
F04.05 Rango de Limite superior de frecuencia ~ | 0.01Hz 0.00Hz x
frecuencia 3 0.00 Hz
jump
F04.06 Caida de la 0.0 ~ 300.00% 0.1% 0.0 x
frecuencia
obtenida
F04.07 Caida limite 0.0 ~ 250.0% 0.1% 100.0% x
Compesacion
F04.08 Compesacion | 0.1 ~ 25.0s 0.1s 2.0s x
de tiempo en la
caida de la
constante
F04.09 Frecuencia 0.5 ~ 16.0K 0.1K En base al o
transportada tipo de
variador
F04.10 Configuracién Led de _unidades: la frgc_uencia 1 0110 X
- es configurada automaticamente
optimizada de acuerdo con la temperatura
PWM 0: Prohibido.
1: Permitido.
Led de decenas: modo limite de
frecuencia transportada a baja
velocidad.
0: Sin limite.
1: Limitada
Led de centenas: Modulacion
del sistema de la onda, curva
transportada.
0: Modulacion trifasica 3.
1: Modulacién bifasica 2 y
trifasica 3.
Led de millares: Modo de
sincronizacion (valido bajo el
control V/F): Modulacién
asincrona.
0: Modulacién asincrona.
1: Modulacién sincrona.
(modulacién asincrona: bajo
85Hz)
F04.11 Funcion AVR 0: Sin actividad. 1 0 X

1: En actividad todo el tiempo.
2: Sin actividad, sélo durante la
desaceleracion
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F04.12 Reservado

F04.13 Operacion de 0: Sin actividad. 1 0
auto guardado de | 1: Activo
energia

F01.14 Tiempo de Limite superior de frecuencia | 0.01Hz 0.00Hz
aceleracion 2 'y ~ 0.00Hz
conmutacion de
frecuencia 1

F04.15 Tiempo de Limite superior de frecuencia | 0.01Hz 0.00Hz
desaceleracion 2 ~ 0.00Hz
y conmutacion de
frecuencia 1

F04.16 Tiempo de 1 ~ 60000 1 200
aceleracion 2

F04.17 Tiempo de 1 ~ 60000 1 200
desaceleracion

F04.18 Tiempo de 1 ~ 60000 1 200
aceleracion 3

F04.19 Tiempo de 1 ~ 60000 1 200
desaceleracion 3

F04.20 Tiempo de 1 ~ 60000 1 200
aceleracion 4

F04.21 Tiempo de 1 ~ 60000 1 200
desaceleracion 4

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

F04.23 Tiempo de 1 ~ 60000 1 200
desaceleracion 5

F04.24 Tiempo de 1 ~ 60000 1 200
aceleracion 6

F04.25 Tiempo de 1 ~ 60000 1 200
aceleracion 6

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

F04.27 Tiempo de 1 ~ 60000 1 200
desaceleracion 7

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

F04.29 Tiempo de 1 ~ 60000 1 200
desaceleracion 8

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

F04.31 Tiempo de 1 ~ 60000 1 200
desaceleracion 9

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

F04.33 Tiempo de 1 ~ 60000 1 200
desaceleracion 10

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

F04.35 Tiempo de 1 ~ 60000 1 200
desaceleracién 11

F04.36 Tiempo de 1 ~ 60000 1 200

aceleracion 12
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F04.37 Tiempo de 1 ~ 60000 1 200 o
desaceleracion 12
F04.38 Tiempo de 1 ~ 60000 1 200 o
aceleracion 13
F04.39 Tiempo de 1 ~ 60000 1 200 o
desaceleracion 13
F04.40 Tiempo de 1 ~ 60000 1 200 o
aceleracion 14
F04.41 Tiempo de 1 ~ 60000 1 200 )
desaceleracion 14
F04.42 Tiempo de 1 ~ 60000 1 200 o
aceleracion 15
F04.43 Tiempo de 1 ~ 60000 1 200 o
desaceleracion 15
FO5-Grupo de parametros de la terminal progresiva
Cadigo Nombre Rango de configuracién Unid. Factor Modificacion
funcién Min. predefinido
F05.00 Seleccion del 0: Protocolo modbus. 1 0 X
protocolo 1: Reservado
2: Reservado
3: Reservado
4: Reservado
5: Protocolo libre 1 (puede
modificar todas las funciones
de los paréametros SE)
6: Protocolo libre 2 (s6lo
puede modificar parte de las
funciones de los parametros
del SE)
F05.01 Configuracion del | Led de unidades: modbus y 1 005 X

baud rate

protocolo libre, seleccién del
baud rate

0: 300BPS

1: 600BPS

: 1200BPS

: 2400BPS

: 4800BPS

: 9600BPS

: 19200BPS

: 38400BPS

: 57600BPS

1 11520BPS

Led de decenas: Reservado
Led de centenas: Reservado

OCO~NOOOPA~AWN
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F05.02

Formato de datos

Led de unidades: Formato de
datos del protocolo Modbus y
protocolo libre.

0: Formato 1-8-1: sin
equivalencia: RTU

1: Formato 1-8-1:
equivalencia regular: RTU

2: Fortmato 1-8-1:
equivalencia impar: RTU

3: Formato 1-7-1: sin
equivalencia: ASCII

4: Formato 1-7-1:
equivalencia regular: ASCII
5: Formato 1-7-1:
equivalencia impar: ASCII
Led de decenas: Reservado
Led de centenas: activar la
seleccion del protocolo libre y
modbus.

0: Responder a la orden
principal del motor, y brindar

respuesta.
1: Responder a la orden del

motor principal, sin brindar
respuesta (no responde

cuando se escribe el
parametro)

2: Responde a la orden del
motor principal, sin brindar
respuesta (comunicacion
establecida, guardado interno
reservado establecido)

0: Sin guardar

1: Guardado

000 x

F05.03

Direccion local

0 ~247, el protocolo 0
Modbus es la direccion
transmitida. La direccion se
transmite so6lo cuando se
recibe y se ejecuta el
commando emitido por la
computadora superior, no
puede brindar respuesta para
la computadora principal. La
direccién es 0 cuando se
dirige para el protocolo 0.

FO05.04

Tiempo adicional
de la
comunicacion de
salida

0.0~ 1000.0s

0.1s

0.0s o

F05.05

Tiempo en la
comunicacion
salida erronea

0.0~ 1000.0s

0.1s

0.0s o

F05.06

Tiempo de
retraso en la
respuesta local

0 ~ 200ms (Modbus eficaz)

1ms

5ms o
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F05.07 Configuracién del | 0 ~ 500% 1% 100%
porcentaje
establecido en la
frecuencia de
comunicacién
entre el auxiliary
el principal del
variador
F05.08 Terminal de 00 ~ FFH 1 0O0H
entrada con Bit 0: Terminal de entrada
comunicacion virtual CX1 habilitada
virtual habilitada 0: Prohibida
1: Habilitada
Bit1l: Terminal de entrada
virtual CX2 habilitada
0: Prohibida
1: Habilitada
Bit2: Terminal de entrada
virtual CX3 habilitada
0: Prohibida
1: Habilitada
Bit3: Terminal de entrada
virtual CX4 habilitada
0: Prohibida
1: Habilitada
Bit4: Terminal de entrada
virtual CX5 habilitada
0: Prohibida
1: Habilitada
Bit5: Terminal de entrada
virtual CX6 habilitada
0: Prohibida
1: Habilitada
Bit6: Terminal de entrada
virtual CX7 habilitada
0: Prohibida
1: Habilitada
Bit7: Terminal de entrada
virtual CX8 habilitada
0: Prohibida
1: Habilitada
F05.09 Terminal de 0: Nodo independiente 1 0
entrada con 1: Terminal del nodo
comunicacion
virtual con nodo
Jog
Comunicacion de
la terminal de
entrada del nodo
F05.10 Funcion de la 0~90 1 0
terminal CX1 con
comunicacion
virtual
F05.11 Funcion de la 0~90 1 0
terminal CX2 con
comunicacién
virtual
F05.12 Funcion de la 0~90 1 0

terminal CX3 con
comunicacion
virtual
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F05.13

Funcion de la
terminal CX4 con
comunicacion
virtual

F05.14

Funcion de la
terminal CX5 con
comunicacion
virtual

F05.15

Funcion de la
terminal CX6 con
comunicacion
virtual

F05.16

Funcion de la
terminal CX7 con
comunicacion
virtual

FO05.17

Funcién de la
terminal CX8 con
comunicacion
virtual

F05.18

Mapeo de
entrada 1 para la
aplicacion de los
parametros

F00.00 ~ F26.xX

0.01

25.00

F05.19

Mapeo de
entrada 2 para la
aplicacién de
parametros

F00.00 ~ F26.xX

0.01

25.00

F05.20

Mapeo de
entrada 3 para la
aplicacion de
pardmetros

F00.00 ~ F26.xx

0.01

25.00

F05.21

Mapeo de
entrada 4 para la
aplicacion de
pardmetros

F00.00 ~ F26.xx

0.01

25.00

F05.22

Mapeo de
entrada 5 para la
aplicacién de
pardmetros

F00.00 ~ F26.xx

0.01

25.00

F05.23

Mapeo de
entrada 6 para la
aplicacién de
pardmetros

F00.00 ~ F26.xx

0.01

25.00

F05.24

Mapeo de
entrada 7 para la
aplicacion de
parametros

F00.00 ~ F26.xx

0.01

25.00

F05.25

Mapeo de
entrada 8 para la
aplicacion de
parametros

F00.00 ~ F26.xx

0.01

25.00

F05.26

Mapeo de
entrada 9 para la
aplicacién de
parametros

F00.00 ~ F26.xX

0.01

25.00

F05.27

Mapeo de
entrada 10 para
la aplicacion de
pardmetros

F00.00 ~ F26.xX

0.01

25.00
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F05.28 Frecuencia Muestra la corriente de la
establecida frecuencia establecida
F05.29 Aceleracion y La velocidad de frecuencia
desaceleracion muestra la corriente de
aceleracién y desaceleracion
F05.30 Frecuencia Frecuencia asincrona de
asincrona corriente
F05.31 Corriente de Muestra la corriente de salida
salida de la corriente
F05.32 Voltaje de salida Muestra la corriente de salida
del voltaje
F05.33 Voltaje busbar Muestra la corriente del
voltaje bus bar
F05.34 Carga de la Muestra la corriente en la
velocidad del carga de la velocidad del
motor motor
F05.35 Configuracién de | Muestra la configuracion de
torque torque (es negativo si es
superior a 37367)
F05.36 Torque de salida | Muestra el torque de salida
(es negative si es superior a
37367)
F05.37 Corriente del Muestra la corriente del
torque torque actual
F05.38 Tiempo total de Muestra el tiempo total del
encendido encendido del variador
F05.39 Tiempo total en Muestra el tiempo total en
ejecucion funcionamiento del variador

< SIMETRIX
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FO06- Grupo de parametros para las configuraciones de curva

Cadigo

Factor

FUNci6 Nombre Rango de configuracion Unidad min o Modificacion
uncion predefinido
F06.00 Seleccion Led de unidades: seleccion 1 0000 o
configuracion de curva All
de curva 0: Curva l
1: Curva 2
2: Curva 3
Led de decenas: seleccion
de curva Al2, igual como
en led de unidades.
Led de centenas: seleccion
de la curva de pulsos de
alta velocidad.
Led de millares: reservado.
F06.01 Configuracion Configuracion de la 0.1% 0.0% o
de la curva 1 inflexién de la curva 1 ~
minuto 0.0%
F06.02 Configuracion [ 55 _ 100 0% 0.1% 0.0% o
correspondiente ) '
a la cantidad
fisica de la
curva al min.
F06.03 Configuracién Configuracién de curva 1 0.1% 50.0% 5
en lainflexion - | min_ ~ configuracion
desviacion-de méaxima de la curva
la curval
F06.04 Configuracién 0.0 ~ 100.0% 0.1% 50.0% o
correspondiente
de la inflexién
de la curval
F06.05 Ajuste maximo | Ajuste de inflexion de la 0.1% 100.0% o
delacurval curva 1 ~100.0%, el
100.0% es
correspondiente para 5v
de entrada en la terminal
AD
F06.06 Configuracion 0.0 ~100.0% 0.1% 100.0% o
correspondiente
a la cantidad
fisica maxima
delacurval
F06.07 Ajuste minimo 0.0% ~ Ajuste de 0.1% 0.0% o
de la curva 2 inflexion de la curva 2
F06.08 Configuracion 0.0 ~ 100.0% 0.1% 0.0% o
correspondiente
a la cantidad
fisica minima
de lacurva 2
F06.09 Ajuste de Ajuste minimo de la curva 0.1% 50.0% o
inflexion de la | 2 ~ ajuste maximo de la
curva 2

curva 2
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F06.10

Configuracion
correspondiente
a la cantidad
fisica de la
curva 2 de
inflexién

0.0 ~ 100.0%

0.1%

50.0%

F06.11

Ajuste maximo
de la curva 2

Configuracion de inflexién
de la curva 2 ~ 100.0%

0.1%

100.0%

F06.12

Configuracién
correspondiente
a la cantidad
fisica maxima
dela curva 1

0.0 ~ 100.0%

0.1%

100.0%

F06.13

Ajuste minimo
de la curva 3

0.0% ~ Ajuste de
inflexion 1 en la curva 3

0.1%

0.0%

F06.14

Configuracién
correspondiente
a la cantidad
fisica de la
curva 2 de
inflexién

0.0 ~ 100.0%

0.1%

0.0%

F06.15

Ajuste de
inflexion 1
curva 3

Ajuste minimo de la curva
3 ~ ajuste 2 de inflexion
en la curva 3

0.1%

30.0%

F06.16

Configuracion 1
correspondiente
a la cantidad
fisica de la
curva 3 de
inflexion

0.0 ~ 100.0%

0.1%

30.0%

F06.17

Ajuste 2
inflexion de la
curva 3

Ajuste 1 de inflexion en la
curva 3 ~ Ajuste maximo
de inflexion de la curva
3

0.1%

60.0%

F06.18

Configuracién 2
correspondiente
a la cantidad
fisica de la
curva 3 de
inflexion (
desviacion)

0.0 ~ 100.0%

0.1%

60.0%

F06.19

Ajuste maximo
de lacurva 3

Ajuste 1 de inflexion en la
curva 3 ~ 100.0%

0.1%

100.0%

F06.20

Configuracion
maxima
correspondiente
a la cantidad
fisica de la
curva 3

0.0 ~ 100.0%

0.1%

100.0%
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F06.21

Seleccion
correspondiente
a la entrada de
la curva mas
lenta que un
minuto.

Led de unidades:
Configuracion 1 de la
curva.

0: Corresponde para el
ajuste en minutos en la
cantidad fisica
correspondiente.

1: 0.0% de lo
correspondiente a la
cantidad fisica.

Led de decenas:
Configuracion de la curva
2, igual como en el led de
unidades.

Led de centenas:
Configuracion de la curva
3, lo mismo como en led
de unidades.

Led de millares: extendido
delacurval

Led de decena de millares:
Curva 2 prolongada. Lo
mismo como en led de
unidades.

11111

FO7- Grupo de parametros para las funciones de entrada de pulsos y
cantidades analdgicas

Cadigo Nombre Rango de configuracion Unidad min. Factor Modificacién
Funcién predefinido
F07.00 Tiempo filtrado | 0.000 ~ 9.999s 0.001s 0.050s X
en la entrada
All
F07.01 Distribucion 0.000 ~ 9.999 0.001 1.002 o
ganada All
F07.02 Configuracion 0.0 ~ 100.00% 0.1% 0.5% o
de la polaridad
All
F07.03 Tiempo filtrado | 0.000 ~ 9.999s 0.001s 0.050s X
en la entrada
Al2
F07.04 Distribucion 0.000 ~ 9.999 0.001 1.003 o
ganada All
F07.05 Configuracion 0.0 ~100.0% 0.1% 0.1% o
de la polaridad
All
F07.06 Configuracion Led de unidades: 1 01 o
de la polaridad | Configuracion de la
analégica polaridad All
0: Polaridad positiva
1: Polaridad negativa
Led de decenas:
Configuracion de la
polaridad Al2.
0: Polaridad positiva
1: Polaridad negativa
F07.07 Tiempo filtrado | 0.000 ~ 9.999s 0.0001 0.000s X

en la entrada
de pulsos
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F07.08 Pulsos de 0.000 ~ 9.999s 0.001 1.000 o
entrada
ganados
F07.09 Frecuencia 0.01 ~ 50.00Khz
maxima en los
pulsos de
entrada
F07.10 Reservado
FO07.11 Reservado
F07.12 Reservado
F07.13 Reservado
F07.14 Deteccion de la | 0.0% ~ 100.0% 0.1% 10.0% o
desconexion
en la entrada
analogica
F07.15 Deteccion del 0.0 ~500.0s 0.1s 3.0s o
tiempo en la
desconexion
de la entrada
analdgica
F07.16 Opcioén de Led de unidades: Seleccion 1 10 o
proteccion en del canal para la deteccion
la desconexién | desconexion.
de la entrada 0: Invalido.
analégica 1: Al
2: Al2
Led de decenas:
Proteccion de desconexion
0: Detencién de acuerdo al
modo de paro.
1:Falla, detencion libre.
2: trabajo guardado.
FO7.17 Coeficiente 0.0 ~ 100.0% 0.1% 50.0% o
establecido
para el torque
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FO8- Grupo de parametros para las funciones de entrada en on-off (encendido-

apagado)

Cadigo
funcion

Nombre

Rango de
configuracion

Unidad
min.

Factor
predefinido

Modificacion

F08.00

Configuracién
I6gica de
negativos y
positivos en la
terminal de
entrada

0000 ~ FFFF

1

0000

O

F08.01

Tiempo filtrado
en la terminal
de entrada

0.000 ~ 1.000s

0.01s

0.000s

F08.02

Tiempo cerrado
de la terminal
de entrada X1

0.00 ~ 99.99s

0.01s

0.00s

F08.03

Tiempo abierto
de la terminal
de entrada X1

0.00 ~ 99.99s

0.01s

0.00s

F08.04

Tiempo cerrado
de la terminal
de entrada X2

0.00 ~ 99.99s

0.01s

0.00s

F08.05

Tiempo abierto
de la terminal
de entrada X2

0.00 ~ 99.99s

0.01s

0.00s

F08.06

Tiempo cerrado
de la terminal
de entrada X3

0.00 ~ 99.99s

0.01s

0.00s

F08.07

Tiempo abierto
de la terminal
de entrada X3

0.00 ~ 99.99s

0.01s

0.00s

F08.08

Tiempo cerrado
de la terminal
de entrada X4

0.00 ~ 99.99s

0.01s

0.00s

F08.09

Tiempo abierto
de la terminal
de entrada X4

0.00 ~ 99.99s

0.01s

0.00s

F08.10

Tiempo cerrado
de la terminal
de entrada X5

0.00 ~ 99.99s

0.01s

0.00s

F08.11

Tiempo abierto
de la terminal
de entrada X5

0.00 ~ 99.99s

0.01s

0.00s

F08.12

Tiempo cerrado
de la terminal
de entrada X6

0.00 ~ 99.99s

0.01s

0.00s

F08.13

Tiempo abierto
de la terminal
de entrada X6

0.00 ~ 99.99s

0.01s

0.00s

F08.14

Tiempo cerrado
de la terminal
de entrada X7

0.00 ~ 99.99s

0.01s

0.00s

F08.15

Tiempo abierto
de la terminal
de entrada X7

0.00 ~ 99.99s

0.01s

0.00s

F08.16

Reservado

F08.17

Reservado
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F08.18

Seleccion de la
funcion para la
terminal de
entrada X1

0: Salir de la terminal de control
no utilizada.

1: Terminal de arranque
forward (hacia adelante)

2: Terminal de arranque en
reversa (REV)

3: Control externo hacia
adelante en forward joggeado
4: Control externo en reversa
joggeado

5: Control de velocidad multiple
de la terminal 1

6: Control de velocidad multiple
de la terminal 2

7: Control de velocidad multiple
de la terminal 3

8: Control de velocidad multiple
de la terminal 4

9: Seleccioén del tiempo de
aceleracion / desaceleracion de
la terminal 1.

10: Seleccion del tiempo de
aceleracion / desaceleracion de
la terminal 2.

11: Seleccion del tiempo de
aceleracion / desaceleracion de
la terminal 3.

12: Seleccion del tiempo de
aceleracion / desaceleracion de
la terminal 4.

13: Seleccion de las reglas
operacionales de la frecuencia
principal y auxiliar de la
terminal 1.

14: Seleccién de las reglas
operacionales de la frecuencia
principal y auxiliar de la
terminal 2.

15: Seleccion de las reglas
operacionales de la frecuencia
principal y auxiliar de la
terminal 3.

16: Comando ascendente de
frecuencia (UP)

17: Comando descendente de
frecuencia (DOWN)

18: Reseteo de la frecuencia
ascendente / descendente.

19: Multi-step de lazo cerrado
de la terminal 1.

20: Multi-step de lazo cerrado
de la terminal 2.

21: Multi-step de lazo cerrado
de la terminal 2.

22: Falla del equipo externo a
la entrada.

23: Interrupcion externa de la
entrada.

24: Reseteo externo de la
entrada.

25: Entrada con paro libre.

26: Instruccion externa de
detener. Se detiene de acuerdo
con el modo alto (stop).

27: El comando de entrada de
corriente alterna (DA) detiene
el frenado de corriente directa
(DC)

28: Prohibido encender el
variador. Detenido de acuerdo
con el modo de paro (stop)
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29: Comando prohibido de
aceleracion / desaceleracién
30: Control de arranque
trifasico (3 hilos)

31: Proceso PID invalido.
32: Proceso PID detenido.
33: Proceso PID integral
sostenido.

34: Proceso PID integral
reiniciado.

35: Proceso PID funcién de
negacion (ajuste de lazo
cerrado, herramienta de
negacion)

36: PLC basico invalido

37:

38: PLC basico detencion del
estado de reseteo (reinicio).
39: Cambio de frecuencia
principal en el teclado digital.
40: Frecuencia principal
apagada para All.

41: Frecuencia principal
apagada para Al2.

42: Reservado.

43: Reservado.

44: Terminal 1 seleccion del
canal de configuracion de
frecuencia principal.

45: Terminal 2 seleccion del
canal de configuracion de
frecuencia principal.

46: Terminal 3 seleccion del
canal de configuracion de
frecuencia principal.

47: Terminal 4 seleccion del
canal de configuracion de
frecuencia principal.

48: Reset (reinicio) de la
frecuencia auxiliar.

49: Comando de intercambio
para el panel

50: Comando de intercambio
para la terminal.

51: Comando de intercambio
para la comunicacion.

52: Terminal 1 seleccién del
comando de arranque.

53: Terminal 2 seleccion del
comando de arranque.

54: Comando forward prohibido
(Detener de acuerdo con el
modo stop: invalido para el
comando de jogeo)

55: Comando de reversa
prohibido (detencién de
acuerdo con el modo stop
(paro): invalido para el
comando de jogeo)

56: Frecuencia de giro a la
entrada.

57: Estado de reinicio de la
frecuencia de giro.

58: Terminal con contador
interno reiniciado (reseteado)
59: Terminal de entrada con
contador interno.

60: Reseteo (reinicio) del timer
interno

61: Registro del timer interno.
62: Duracién del conteo de la
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entrada.

63: Duracion del reset
(reinicio).

64: Tiempo de operacion de
este reset (reinicio)

65: Seleccion del control de
torque/velocidad

66 ~ 90: Reservado

91: Sefales de pulsos de
frecuencia en la terminal de
entrada (la funcién F00.19
puede ser 3), valido para X7.
92: Ancho del intervalo de
pulsos a la entrada en el PWM
(vélido para X7)

93 ~ 96: Reservado.

F08.19 Funcién de la De la misma manera que lo
terminal de anterior, revise el rango de
entrada X2 configuraciones de F08.18.

F08.20 Seleccion de la | De la misma manera que lo
funcion parala | anterior, revise el rango de
terminal de configuraciones de F08.18.
entrada X3

F08.21 Seleccion de la | De la misma manera que lo
funcion parala | anterior, revise el rango de
terminal de configuraciones de F08.18.
entrada X4

F08.22 Seleccion de la | De la misma manera que lo
funcién parala | anterior, revise el rango de
terminal de configuraciones de F08.18.
entrada X5

F08.23 Seleccion de la | De la misma manera que lo
funcién parala | anterior, revise el rango de
terminal de configuraciones de F08.18.
entrada X6

F08.24 Seleccion de la | De la misma manera que lo
funcion parala | anterior, revise el rango de
terminal de configuraciones de F08.18.
entrada X7

F08.25 Reservado

F08.26 Seleccion del 0: Modo 1, control a 2
modo de cables.
ejecucion en 1: Modo 2, control a 2
REV/ FWD cables.

2: Modo 3, control a 2
cables (control de
monopulsos)

3: Modo 1, controla tres
cables.

4: Modo 2, control a 3
cables.

F08.27 Establecer el 0 ~ 65535

valor interno
del contador
para su
configuracion
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F08.28 Especificar el 0 ~ 65535 1 0
conteo interno
para su
configuracion
F08.29 Configuracién 0.1 ~ 6000.0s 0.1 60.0s
del tiempo con
el timer interno
F08.30 Rango de 0.01 ~ 10.00Hz (s6lo puede 0.01Hz 1.00Hz
frecuenciaen la | ser eficiente si se determina
terminal con el encoder a X1y X2)
encoder de
pulsos
F08.31 Seleccion de Led de unidades: seleccion
funcion previa de jog.
especial 0: nivel mas alto.

1: nivel mas bajo.

Led de decenas: El teclado
muestra los parametros de
configuracion (modo bajo
control de velocidad)

0: Muestra la frecuencia
establecida.

1: Muestra el torque
establecido.

<L SIMETRIX
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FO9—Grupo de parametros con funciones de entrada y salida analdgica

Funcién Nombre Rango de configuracion Umﬁﬁd Prgc?gftizz do Modificacién
F09.00 Configuracion 0: Terminal no utilizada. 1 0 x

del open
colector de la
terminal de
salida Y1

1: Operacién (RUN)

2: Arranque en modo
rotacién uso horario (CW)
3: Arranque en modo
rotacion antihorario (CCW)
4: Freno de corriente
directa (DC).

5: Preparar la finalizacién
del arranque (voltaje bus
bar de la barra de
distribucién normal, sin
fallas, sin ejecucion
prohibida, estado del
receptor de los comandos
de arranque)

6: Indicacién del comando
detenerse (stop)

7: Detectado sin corriente
8: Deteccion de sobre
corriente

9: Entrada de corriente 1
10: Entrada de corriente 2
11: Salida sin frecuencia
12: Sefial de frecuencia
entrante (FAR)

13: Sefial 1 (FDT1) nivel de
frecuencia detectado

14: Sefial 2 (FDT2) nivel de
frecuencia detectado.

15: Limite superior de la
frecuencia entrante a la
salida (FHL)

16: Frecuencia de salida
entrante al minimo permitido
(FLL)

17: Salida 1, frecuencia
entrante

18: Salida 2, frecuencia
entrante.

19: Sefal pre-alarma de
sobrecarga (OL)

20: Stop (detener),bloqueo
por sobrevoltaje (LU)

21: Alto, Falla externa
(EXT)

22: falla

23: alarma

24: Operacion del Plc
sencillo

25: Seccién de

operacion del plc

sencillo finalizada.

26: Operacion

finalizada del ciclo

del PLC.

27: Operacion
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detenida del PLC.

28: Limite de frecuencia
tranversal alto y bajo.

29: Distancia establecida
30: Valor entrante final del
contador interno.

31: Valor de entrada
designado para el contador
interno.

32: tiempo interno rarrival -
-- salida 0.5s sefial valida a

la llegada

33: Operacion detenida
tiempo finalizado.

34: Operacion del tiempo
inicial finalizado.

35: Arranque del tiempo
inicial establecido.

36: Tiempo acumulado
establecido, encendido.
37: frecuencia variable de
la bomba 1st

38: frecuencia de la bomba
1st

39: Reservado

40: Reservado

41: Comunicacién brindada
42: Limite de control del
torque de velocidad.

43: Torque recibido a la
salida.

44: Reservado.

45: logica de freno 1 (no
freno en el proceso de
cambio hacia adelante y
hacia atras

46: l6gica de freno 2 (no
freno en el proceso de
cambio hacia adelante y
hacia atras

47: frecuencia del variador
funcionando 1(no jog)

48: Entrada analdgica con
sefal de salida a freno
49: Terminal X1 cerrada
valida.

50: Terminal X2 cerrada
valida.

51~60: Reservado
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F09.01 Configuracion De la misma manera que 1 0
de la terminal lo anterior.
de salida Y2
open collector
Configuracion 1 0
de la terminal De la misma manera que
F09.02 de salida Y3, .
; lo anterior.
salida open
collector
F09.03 Configuracion | De la misma manera que 1 0
de la terminal lo anterior.
de salida Y4,
salida open
collector .
F09.04 Conflgurac|0n Bealnatgr]ilgwa manera que 1 22
de salida
programable
derelay 1
F09.05 Deteccion de 0.00~50.00Hz 0.01Hz 5.00Hz
la amplitud de
frecuencia
entrante (FAR)
F09.06 Nivel 0.00Hz ~limite superior de 0.01Hz 10.00Hz
FDT1(nivel de | frecuencia
frecuencia)
F09.07 FDT1 retardo 0.00~50.00Hz 0.01Hz 1.00Hz
Nivel FDT2 0.00Hz ~limite superior de 0.01Hz 10.00Hz
F09.08 (nivel de frecuencia
frecuencia)
F09.09 Retardo FDT2 0.00~50.00Hz 0.01Hz 1.00Hz
F09.10 Valor de 0.00Hz ~limite superior de 0.01Hz 0.40Hz
deteccion de frecuencia
sefal con
frecuencia cero
F09.11 Reaccion a 0.00Hz~limite superior de 0.01Hz 0.10Hz
frecuencia cero | frecuencia
F09.12 Rango de 0.0~50.0% 0.1% 0.0%
deteccién de
corriente 0
F09.13 Tiempo de 0.00~60.00s 0.01s 0.1s
deteccién de la
frecuencia cero
F09.14 Deteccién del | 0.0~250.0% 0.1% 160.0%
valor de sobre
corriente.
F09.15 Tiempo de 0.00~60.00s 0.01s 0.00s
deteccién de
sobre corriente
F09.16 Deteccion del | 0.0~250.0% 0.1% 100.0%
valor de la
corriente 1
F09.17 Ancho de 0.0~100.0% 0.1% 0.0%
corriente 1
F09.18 Deteccion del 0.0~250.0% 0.1% 100.0%
valor de la
corriente 2
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F09.19

Ancho de
corriente 2

0.0~100.0%

0.1%

0.0%

F09.20

Frecuencia 1,
deteccion del
valor entrante.

0.00Hz~limite superior de
frecuencia

0.01Hz

60.00Hz

F09.21

Deteccion del
rango de
frecuencia
entrante 1.

0.00Hz ~limite superior de
frecuencia

0.01Hz

0.00Hz

F09.22

Deteccion del
valor entrante
de frecuencia 2

0.00Hz~limite superior de
frecuencia

0.01Hz

60.00Hz

F09.23

Deteccion del
rango de
frecuencia
entrante 2.

0.00Hz ~limite superior de
frecuencia

0.01Hz

0.00Hz

F09.24

Configuracion
I6gica positiva
y negativa de

la terminal de

salida

0000~FFFF (extension
valida)

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
desconexion
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
desconexion
de la salida Y2

0.000~50.000s

0.001s

0.000s

F09.29

Reservado

F09.30

Reservado

F09.31

Reservado

F09.32

Reservado

F09.33

Tiempo de
retardo en el
cerrado de la
salida a
relevador

0.000~50.000s

0.001s

0.000s

oO|l|O0|O|O|O

F09.34

Tiempo de
retardo a
desconexion
de la

salida a
relevador

0.000~50.000s

0.001s

0.000s




F09.35

Seleccion de
salida
analdgica
(AO)

0: Frecuencia de salida antes
de la compensacion (0.00Hz ~
limite superior de frecuencia)
1: Frecuencia de salida
después de la compensacion
de deslizamiento (0.00Hz ~
limite superior de frecuencia)
2: Frecuencia de
configuracién (0.00Hz~limite
superior de frecuencia)

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

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

5: Corriente de salida 1
(0~2xcorriente nominal del
variador)

6: Corriente de salida 2
(0~3xcorriente nominal del
motor)

7: Voltaje de salida (0~1.2x
tension nominal del motor con
carga)

8: Voltaje del busbar (0~1.5x
voltaje nominal de la barra de
bus)

9: Velocidad del motor
(0~3velocidad nominal)

10: Provision PID
(0.00~10.00V)

11: Retroalimentacion PID
(0.00~10.00V)

12: Al1(0.00~10.00V o
4~20mA)

13: Al2(-10.00~10.00V o
4~20mA)

14: provision de comunicacion
15: revoluciones del motor (
0.00Hz~

limite de frecuencia superior

)

F09.36

Reservado

Reservado

F09.37

Seleccion de
la funcién
DO (con la
reutilizacion
de Y2)

Lo mismo

F09.38

Reservado

F09.39

Filtro de
tiempo de la
salida analoga
(AO1)

0.0~20.0s

0.1s

0.0s

F09.40

Salida
analdgica
obtenida (AO1)

0.00~2.00

0.01

1.00
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F09.41 Polaridad de 0.0~100.0% 0.1% 0.0%
las salidas
analdgicas
(AO1)
F09.42 Reservado 0.1s 0.0s
F09.43 Reservado 0.01 1.00
F09.44 Reservado 0.1% 0.0%
F09.45 Tiempo filtrado | g9.0~20.0s 0.1s 0.0s
en la salida
digital
F09.46 Salida digital 0.00~2.00 0.01 1.00
obtenida
F09.47 Frecuencia de 0.1~20.0KHz 0.1KHz 10.0KHz
pulsos
maximos a la
salida DO
F09.48 Deteccion de 0.02~200.00s 0.01s 1.00s
tiempo
obtenido en el
torque.
F09.49 Reservados
F09.50 Reservados

<L SIMETRIX
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F10—Grupo de parametros para las funciones de velocidad multiple y plc

Funcién

Nombre

Rango de configuracion

Unidad min.

Factor
predefinido

Modificacion

F10.00

Configuracién
simple de

operacion del PLC

Led de unidades: seleccion
de modo de arranque

0: Inactive

1: Parar después de un
solo ciclo.

2: Mantener el valor final
después de un solo ciclo.
3: Ciclo continuo

Led de decenas: Seleccién
del modo reinicio arranque
con interruptor

0: Reiniciar desde la
primera fase

1: Ejecucidn continua
desde la frecuencia de
fase en la interrupcion.

2: Arranque continuo para
el arranque de frecuencia
en la frecuencia.

Led de centenas: unidad
de tiempo en arranque del
plc

0: segundo

1: minuto

Led de millares: Seleccion
de la memoria apagada.

0: sin memoria.

1: fase de reserva para la
corriente interrumpida,
estado del arranque del plc
sin frecuencia contiene una
fase sin corriente, el
arranque de frecuencia y el
tiempo de arranque.

1

0000

X

F10.01

Configuracién
paso 1

000H~E22H

Led de unidades:
configuracién de frecuencia
0: Seleccion de etapas
multiples de frecuencia (i=1~
15)

1: La frecuencia es
determinada por la frecuencia
principal compleja y la
frecuencia auxiliar.

2: Reservado.

Led de decenas: Seleccién de
la direccion operacional.

0: Forward (hacia adelante)
1: Reversa

2: Determinado por el
comando de run

Led de centenas: seleccion
del tiempo de aceleracién /
desaceleracion.

0: Tiempo de ACC/DES 1

000
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1: Tiempode ACC/DES 2
2: Tiempode ACC/DES 3
3: Tiempo de ACC/DES 4
4: Tiempode ACC/DES 5
5: Tiempode ACC/DES 6
6: Tiempode ACC/DES 7
7: Tiempo de ACC/DES 8
8: Tiempode ACC/DES 9
9: Tiempo de ACC/DES 10
A: Tiempo de ACC/DES 11
B: Tiempo de ACC/DES 12
C: Tiempo de ACC/DES 13
D: Tiempo de ACC/DES 14
E: Tiempo de ACC/DES 15
F10.02 Configuracion 000H~E22H 1 000
paso 2
F10.03 Configuracién 000H~E22H 1 000
paso 3
F10.04 Configuracién 000H~E22H 1 000
paso 4
F10.05 Configuracion 000H~E22H 1 000
paso 5
F10.06 Configuracion 000H~E22H 1 000
paso 6
F10.07 Configuracién 000H~E22H 1 000
paso 7
F10.08 Configuracion 000OH~E22H 1 000
paso 8
F10.09 Configuracion 000H~E22H 1 000
paso 9
F10.10 Configuracién 000H~E22H 1 000
paso 10
F10.11 Configuracion 000H~E22H 1 000
paso 11
F10.12 Configuracién 000H~E22H 1 000
paso 12
F10.13 Configuracién 000H~E22H 1 000
paso 13
F10.14 Configuracion 000H~E22H 1 000
paso 14
F10.15 Configuracién 000H~E22H 1 000
paso 15
F10.16 Tiempo de 0~6000.0 1 000
arranque paso 1
F10.17 Tiempo de 0~6000.0 1 000
arranque paso 2
F10.18 Tiempo de 0~6000.0 1 000
arranque paso 3
F10.19 Tiempo de 0~6000.0 0.1 10.0
arranque paso 4
F10.20 Tiempo de 0~6000.0 0.1 10.0
arranque paso 5
F10.21 Tiempo de 0~6000.0 0.1 10.0
arranque paso 6
F10.22 Tiempo de 0~6000.0 0.1 10.0
arranque paso 7
F10.23 Tiempo de 0~6000.0 0.1 10.0
arranque paso 8
F10.24 Tiempo de 0~6000.0 0.1 10.0

arranque paso 9
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F10.25 Tiempo de 0~6000.0 0.1 10.0
arranque paso 10
F10.26 Tiempo de 0~6000.0 0.1 10.0
arranque paso 11
F10.27 Tiempo de 0~6000.0 0.1 10.0
arranque paso 12
F10.28 Tiempo de 0~6000.0 0.1 10.0
arranque paso 13
F10.29 Tiempo de 0~6000.0 0.1 10.0
arranque paso 14
F10.30 Tiempo de 0~6000.0 0.1 10.0
arranque paso 15
F10.31 Seccion multiple 0.00Hz ~limite superior de 0.01Hz 5.00Hz
de frecuencia 1 frecuencia
F10.32 Velocidad mdltiple | 0.00Hz~Ilimite superior de 0.01Hz 10.00Hz
de frecuencia 2 frecuencia
F10.33 Multi- frecuencia 3 | 0.00Hz~limite superior de 0.01Hz 20.00Hz
frecuencia
F10.34 Multi- frecuencia 4 | 0.00Hz~limite superior de 0.01Hz 30.00Hz
frecuencia
F10.35 Multi- frecuencia 5 | 0.00Hz~limite superior de 0.01Hz 40.00Hz
frecuencia
F10.36 Multi- frecuencia 6 | 0.00Hz~limite superior de 0.01Hz 45.00Hz
frecuencia
F10.37 Multi- frecuencia 7 | 0.00Hz~limite superior de 0.01Hz 60.00Hz
frecuencia
F10.38 Multi- frecuencia 8 | 0.00Hz~limite superior de 0.01Hz 5.00Hz
frecuencia
F10.39 Multi- frecuencia 9 | 0.00Hz~limite superior de 0.01Hz 10.00Hz
frecuencia
F10.40 Multi- frecuencia 0.00Hz~limite superior de 0.01Hz 20.00Hz
10 frecuencia
F10.41 Multi- frecuencia 0.00Hz~limite superior de 0.01Hz 30.00Hz
11 frecuencia
F10.42 Multi- frecuencia 0.00Hz ~limite superior de 0.01Hz 40.00Hz
12 frecuencia
F10.43 Multi- frecuencia 0.00Hz ~limite superior de 0.01Hz 45.00Hz
13 frecuencia
F10.44 Multi- frecuencia 0.00Hz ~limite superior de 0.01Hz 60.00Hz
14 frecuencia
F10.45 Multi- frecuencia 0.00Hz ~limite superior de 0.01Hz 60.00Hz

15

frecuencia

< SIMETRIX
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F11—Grupo de parametros de la funcién PID lazo cerrado

L . . . . Factor N
Funcion Nombre Rango de configuracion Unidad min. predefinido Modificacion
F11.00 Seleccién del 0: Control de arranque PID 1 0 X

control de lazo cerrado invalido.
arranque a lazo 1: Control de arranque PID
cerrado lazo cerrado valido.
F11.01 Seleccion del 0: por display 1 0 o
canal p 1: por anédlogo All
2: por analogo Al2
3~4: reservado
5: por pulso
6: por comunicacién
(direcciéon de comunicacion
: 1D00).
7: Reservado.
F11.02 Seleccion del 0: Entrada analdgica All 1 0 o
canal de 1: Entrada analégica Al2
retroalimentacion | 2: Entrada analdgica EAIL
3: Entrada analdgica EAI2
4: Al1+AI2
5: Al1-Al2
6: Min {AIl, AI2}
7:Max {Al1, AI2}
8: Entrada de pulsos
9: Comunicacion de
retroalimentacion
(direccion 1DOC, 4000
10.00V)
F11.03 Canal de 0.00~50.00s 0.01s 0.20s X
provision de
filtrado del tiempo.
F11.04 Tiempo de filtrado | 0.00~50.00s 0.01s 0.10s X
del Canal de
retroalimentacion
F11.05 Tiempo filtrado en | 0.00~50.00s 0.01s 0.10s o
la salida PID
F11.06 Configuracién 0.00~10.00VvV 0.01v 1.00Vv o
digital proveida
F11.07 Ganacia 0.000~6.5535 0.0001 0.0500 o
proporcional Kp
F11.08 Ganancia 0.000~6.5535 0.0001 0.0500 o
integralKi
F11.09 Ganancia 0.000~9.999 0.001 0.000 o
diferencial Kd
F11.10 Ciclo de muestra 0.01~1.00s 0.01s 0.10s o
T
F11.11 Limite de 0.0~20.0% corresponde al 0.1% 2.0% °
desviacion valor en porcentaje
F11.12 Limite de amplitud | 0.00~100.00% 0.01% 0.10% o
diferencial PID
F11.13 Caracteristica de 0: accion 1 0 o
regulacion en lazo | 1: reaccion
cerrado.
F11.14 Caracteristica del | O: caracteristica 88ositive 1 0 o

canal de
retroalimentacion

1: caracteristica negativa

82



positivo —

negativo
F11.15 Regurlacion de la | 0.00Hz~limite superior de 0.01Hz 60.00Hz
frecuencia frecuencia
superior del PID
F11.16 Regulacion dela | 0.00Hz~limite superior de 0.01Hz 0.00Hz
frecuencia inferior | frecuencia
del PID
F11.17 Seleccion de 0: cuando el valor de 1 0
regulacion umbral PID separado de
integral. llegada integral, detenga el
ajuste integral
1: cuando el valor de
umbral PID separado a la
llegada integral, contintie
ajustando el valor de
entrada
F11.18 umbral del PID del | 0.0~100.0% 0.1% 100.0%
a separacion
integral
F11.19 Frecuencia 0.00Hz ~limite superior de 0.01Hz 0.00Hz
presente en lazo frecuencia
cerrado
F11.20 Tiempo de espera | 0.0~6000.0s 0.1s 0.0s
de preseleccion
de frecuencia en
lazo cerrado
F11.21 Seleccion de 0: salida de lazo cerrado 1 2
reversion de menos, limite de
salida en lazo frecuencia inferior en
cerrado ejecucion
1: salida de lazo cerrado
menos, marcha atras
(ajuste de direccion de
carrera)
2: determinado por la
demanda corriente
Revision del limite | 0.00Hz~limite superior de 0.01Hz 60.00Hz
F11.22 superior de frecuencia
frecuencia de
salida en lazo
cerrado
F11.23 Multi lazo cerrado | 0.00~10.00V 0.01v 0.00V
1
F11.24 Multi lazo cerrado | 0.00~10.00V 0.01v 0.00v
2
F11.25 Multi lazo cerrado | 0.00~10.00V 0.01v 0.00Vv
3
F11.26 Multi lazo cerrado | 0.00~10.00V 0.01v 0.00V
4
F11.27 Multi lazo cerrado | 0.00~10.00V 0.01Vv 0.00Vv
5
F11.28 Multi lazo cerrado | 0.00~10.00V 0.01v 0.00Vv
6
F11.29 Multi lazo cerrado | 0.00~10.00V 0.01v 0.00V

7
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F12—Grupo de parametros de funcion de suministro de agua a presion
constante
L ) L . . Factor e
Funcion Nombre Rango de configuracion Unidad min. - Modificacion
predefinido
F12.00 Agua a presién 0: no hay suministro de 1 0 X
constante agua a presion constante
1-4 : reservados
5: Seleccione inverterY1,
Y2 como la bomba doble
que alterna el agua a
presién constante
modo de suministro
F12.01 Ajuste de presion 0.001Mpa 0.200Mpa o
objetivo 0.000~rango de presion
de larga distancia
F12.02 Umbral de 0.00Hz ~limite superior de 0.01Hz 30.00Hz o
frecuencia del frecuencia
suefio
F12.03 Umbral de presion | 0.000~rango de presion 0.001Mpa 0.150Mpa o
despierto de larga distancia
F12.04 Retraso del tiepo 0.0~6000.0s 0.1s 0.0s o
de suefio
F12.05 Retraso del 0.0~6000.0s 0.1s 0.0s o
tiempo al
despertar
F12.06 Rango del 0.001~9.999Mpa 0.001Mpa 1.000Mpa o
manometro a
larga distancia
F12.07 desviacion 0.1~100.0% 0.1% 1.0% o
permitida de la
frecuencia
superior de limite
y la frecuencia
limite inferior
cuando se agrega
o reduce la
bomba
F12.08 Tiempo de cambio | 0.2~999.9s 0.1s 5.0s o
de bomba
F12.09 contactor 0.1~10.0s 0.1s 0.5s )
electromagnético
de retardo de
tiempo al swicheo
(cambio)
F12.10 Intervalo de 0000~65535 minutos 1 0 X
tiempo automatico
de switcheo
F12.11 Seleccion del 0: despertar por el valor de 1 0 )
modo para F12.03
despertar 1: despertar por el valor de
F12.12*F12.01
F12.12 Despertar con el 0.01~0.99 0.01 0.75 o
coeficiente de
precion
F12.13 Reservado 0.1s 5.0 o
F12.14 Reservados
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F13—Funcion de control de longitud transversal / fija Grupo de parametros

Cadigo de Nombre Rango de configuracién Unidad Factor Modificacion
Funcion min. predefinido
F13.00 Seleccion de la O:traverse invalid 1 0 X
funcién 1:traverse valid
transversal
F13.01 Modo de Unidad: modod 1 0000 X
funcionamiento O:automatico
transversal 1:terminal manula
decena:
0:osilacion variable
1:osilacion fija
Centena : seleccion del
modo cruce transversal
O:reiniciar
1: iniciar como registro
anterior de parada
Millar : Seleccion de
reserva de estado
transversal
0:no reserve
1:reserve
F13.02 Valor de osilacion | 0.0~50.0% 0.1% 10.0% o
de la frecuencia
trasversal
F13.03 Frecuencia de 0.0~50.0% 0.1% 2.0% o
salto repentino
F13.04 Ciclo transversal 0.1~999.9s 0.1s 10.0s
F13.05 Onda triangular 0.0~98.0% (Ciclo 0.1% 50.0%
en aumento transversal)
tiempo
F13.06 frecuencia 0.00~400.00Hz 0.01Hz 0.00Hz o
trasversal
preestablecida
F13.07 Tiempo de espera | 0.0~6000.0s 0.1s 0.0s o
de la frecuencia
transversal
presente
F13.08 Longitud de ajuste | 0~65535(m\cm\mm) 1 0 o
F13.09 Numero de pulsos | 1~10000 1 1 o
por eje del circulo.
F13.10 Perimetro del eje 0.01~655.35cm 0.01cm 10.00cm
F13.11 Porcentaje de 0.00%~100.00% 0.01% 0.00%
longitud restante
F13.12 Coeficiente de 0.001~10.000 0.001 1.000 )
correccién de la
longitud
F13.13 Después de la Unidad: Reservados 1 0000 )
llegada de Decena : Establece la

longitud: gestion
de longitud de

unidad de longitud.
0: metro  (m)
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registro

1: centiempo ter (cm)
2: milimetro  (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 (podria
borrarse mediante
comunicacion)

0: sin operacién

1: Se borra la longitud
actual

2: La longitud actual y la
longitud total ambas
borradas

F13.14

Registro de
gestion de
longitud

Unidad: Detiene la longitud
actual

0: Se borra
automéaticamente

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

011

F14—Grupo de parametros de control de vectores

Cadigo de
funcion

Nombre

Configuracion de rangos

Unidad
de min.

Factor
predefinido

Modificacion

F14.00

Seleccion del control
de torque/velociada

0: Control de velocidad

1: Control de torque (Este
pardmetro es valido cuando
F00.24=1 6 2)

1

0

o

F14.01

Velocidad del lazo de
alta velocidad
proporcional
obtenida.

0.1 ~ 40.0 (vélido cuando
F00.24=1 6 2)

0.01s

20.0

F14.02

Tiempo integral de
alta velocidad en lazo
de velocidad

0.001~10.000s (Este
pardmetro es valido cuando
F00.24=102)

0.001s

0.040s

F14.03

Velocidad del lazo de
baja velocidad
proporcional
obtenida.

0.1 ~ 80.0 (valido cuando
F00.24=102)

0.1

20.0
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F14.04 Tiempo integral a 0.001~10.000s (Este 0.001s 0.020s
baja velocidad en pardmetro es vélido cuando
lazo de velocidad F00.24=102)
F14.05 parametros de 0.00Hz~20.00Hz (Este 0.01Hz 5.00Hz
cambio de frecuencia | parametro es valido cuando
en lazo de velocidad F00.24=102)
Baja frecuencia de 0 ~ 50 (Este parametro es 1 25
F14.06 potencia vélido cuando F00.24=1)
coeficiente de
estabilidad
generacional
F14.07 Ganacia proporciona | 1~500 (Este parametro es 1 70
en lazo de corriente valido cuando F00.24=1
02)
F14.08 Tiempo integral en 0.1~100.0ms (Este 0.1ms 4.0ms
lazo de corriente parametro es valido cuando
F00.24=1 or 2)
F14.09 Valor limite de 0.0~250.0% (Este 0.1% 160.0%
corriente de torque en | parametro es valido cuando
el motor F00.24=10r20 3)
F14.10 Valor limite de 0.0~250.0% (Este 0.1% 160.0%
corriente de frenado | parametro es valido cuando
con torque F00.24=102)
Coeficiente de control | 20.0~100.0% (Este 0.1% 80.0%
F14.11 del flujo- pardmetro es valido
debilitamiento del cuandoF00.24=1 0 2)
motro asincrono
F14.12 Coeficiente minimo 10.0~80.0% (Este 0.1% 10.0%
de flujo en motro pardmetro es valido
asincrono cuandoF00.24= 2)
F14.13 Seleccion del limite Unidad: seleccién del canal de 1 000

del canal y referencia
de torque

torque

0: configuracion digital

1: configuracion analoga All
2: configuracion analoga Al2
3: Terminal UP/DOWN

4: comunicacion(direccion :
1D01)

5-6 : reservados

7: ajuste del pulso de alta
velocidad (el terminal X7
necesita elegir la funcién
correspondiente)

8: reservado

.Decena : Canal de seleccién
del limite eléctrico del torque

0: configuracién digital
(determinado por F14.09)

1: configuracién andloga All
2: configuracion analoga Al2
3: Terminal UP/DOWN

4: reservado

5-6 :reservado

7: ajuste del pulso de alta
velocidad (el terminal X7
necesita elegir la funcién
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correspondiente)

8: reservado

Centena : canal de seleccion
de limite de frenado del torque
0: configuracion digital
(determinado por F14.10)

1: configuracién anéaloga All
2: configuracion analoga Al2
3: Terminal UP/DOWN

4: reservado

5-6 :reservado

7: ajuste del pulso de alta
velocidad (el terminal X7
necesita elegir la funcién
correspondiente)

8: reservado

F14.14

Configuracion de la
polaridad del torque

0000~2112

Unidad: Configuracion de la
polaridad del torque.

0: positivo

1: negativo

2:definido por el comando de
aranque

Decena : polaridad de
compensacion de torque

0: lo mismo que la direccién
de ajuste del torque

1: opuesto a la direccion de
ajuste del torque

Nota: este parametro es
valido cuando F00.24 =10
2.Centena: F14.21
Centena:compesacion
debilitada cuando el motor
esta blogueado

0: Invalida

1: valida.

Millar funcion de control de
torque anti reversa, efectiva
0: invalido

1: la funcion anti-reversa esta
activa continuamente

2: Funcién anti-reversa
habilitada en el inicio.

2000

F14.15

Valor de ajuste digital
del torque

0.0~200.0% (Este
pardmetro es validocuando
F00.24=1 0 2)

0.1%

0.0%

F14.16

Seleccion de canal de
la velocidad méaxima
en forward en el
modo de control de
torque

0: configuracion digital

1: configuracién analoga All
2: configuracion analoga Al2
3: Terminal UP/DOWN

4: comunicacion(direccion :
1D0A)

5-7: reservados

7: ajuste del pulso de alta
velocidad (el terminal X7
necesita elegir la funcién
correspondiente)

8: reservados
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Note : este parametro els
valido caundo F00.24=1 o

F14.17 Seleccion de canal de | 0: configuracion digital 1 0
la velocidad maxima 1: configuracién analoga All
en marcha atras en el | 2: configuraciéon analoga Al2
modo de control de 3: Terminal UP/DOWN
torque 4: comunicacién(direccion :
1D01)
5-6 : reservado
7: ajuste del pulso de alta
velocidad (el terminal X7
necesita elegir la funcién
correspondiente)
8: reservado
F14.18 Limite de velocidad 0.00Hz ~limite superior de 0.01Hz 60.00Hz
en forward en modo | frecuencia (Este parametro
de control de torque | es valido cuando F00.24=1 o
2.)
F14.19 Limite de velocidad 0.00Hz ~limite superior de 0.01Hz 60.00Hz
enreversa en modo | frecuencia (Este parametro
de control de torque | es valido cuando F00.24=1 o
2.)
F14.20 Configuracion del 0.000~60.000s (Este 0.001s 0.100s
tiempo de torque parametro es valido cuando
Ace/Des F00.24=102.)
F14.21 Compesacion de 0.0~100.0% (Este 0.1% 0.0%
torque parametro es valido cuando
F00.24=102.)
F14.22 Coeficiente de 50.0~150.0% (Este 0.1% 100.0%
regulacion de la parametro es valido cuando
ganacia positiva del F00.24=102.)
torgue
F14.23 Coeficiente de 50.0~150.0% (Este 0.1% 100.0%
regulacion de la parametro es valido cuando
ganacia negativa del F00.24=102.)
torgue
F14.24 Coeficiente de flujo 0.0~300.0% (Este 0.1% 0.0%
de frenado parametro es valido cuando
F00.24=102.)
F14.25 Tiempo de pre- 0.1 ~ 3.0 ( Este parametro 0.1 0.5
exitacion de arranque | es valido cuando
F00.24=1)
F14.26 Ganacia proporcional | 0.010~6.000 (Este 0.001 0.500
del lazo de velocidad | parametro es valido cuando
F00.24=3)
F14.27 Tiempo-constante 0.010~9.999 (Este 0.001 0.360
integral de bucle de parametro es valido cuando
velocidad F00.24=3)
F14.28 Coeficiente de 10 ~ 300 ( Este parametro 1 100

estabilizacion del
motor

es valido cuando
F00.24=3)
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F14.29 Ganancia de 100.0~130.0% (Este 0.1% 100.0% o
compensacion de parametro es valido cuando
vibracion F00.24=3)
F14.30 Limite de frecuencia 0.00Hz ~limite superior de 0.01Hz 20.00H o
de compesacion de frecuencia (este parametro z
torque es valido cuando
F00.24=102.)
F15—Grupo de parametros de motor asincrono
Funcion Nombre Rango de configuracién Uaniad Fact'o'r Modificacion
min. predefinido
F15.00 Reservados
F15.01 Potencia nominal del | 0.1~6553.5KW 0.1KW Basado enel | x
motor asincrono. motor
F15.02 Voltaje nominal del 1~690V v Basadoenel | x
motro asincrono motor
F15.03 Corriente nominal del | 0.1~6553.5A 0.1A Basado enel | x
motro asincrono motor
F15.04 Frecuencia nominal 0.00~600.00Hz 0.01Hz Basado enel | x
del motro asincrono motor
F15.05 Velocidad de rotacion | 0~60000r/min 1r/min Basado en el | x
nominal del motor motor
asincrono
F15.06 Numero de polos del 1~7 1 2 X
motros asincrono
F15.07 Resistencia de stator | 0.001~65.535Q (inverter 0.001Q Basadoenel | x
del motor asincrono power < 7.5KW) motor
0.0001~6.5535Q(inverter 0.0001Q
power=7.5KW)
F15.08 Resistencia del rotor | 0.001~65.535Q (inverter 0.001Q Basadoenel | x
del motor asincrono. power < 7.5KW) motor
0.0001~6.5535Q(inverter 0.0001Q
power=7.5KW)
F15.09 Inductancia de fuga 0.01~655.35mH (inverter 0.01mH Basado en el | x
del motor asincrono. power < 7.5KW) motor
0.001~65.535mH (inverter 0.001mH
power=7.5KW)
F15.10 Inductancia mutua de | 0.1~6553.5mH (inverter 0.1mH Basado enel | x
motor asincrono. power < 7.5KW) motor
0.01~655.35mH (inverter 0.01mH
power27.5KW)
F15.11 Corriente sin carga 0.01~655.35A 0.01A Basado enel | x
del motor asincrono. motor
F15.12 Reservados
F15.13 Reservados
F15.14 Reservados
F15.15 Reservados
F15.16 Reservados
F15.17 Reservados
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F15.18

Reservados

F15.19

Seleccion de
autoajuste del motor.

0: Inaccién

1: parada del motor
asincrono al autoajuste

2: el motor asincrono gira
sin carga al autoajustarce
3:Reservados

Note :

(D) Antes del ajuste, los
datos de la placa de
identificacion deben
configurarse directamente.
(2 El grupo de parametros
del motor puede tener
valores predeterminados
especiales, o puede ser
modificado por los usuarios,
0 puede ser autoajustable.
(3® cuando se modifica el
parametro F15.01, los otros
parametros del motor se
convertirdn automaticamente
en valores predeterminados.

F15.20

Reservados

F15.21

Reservados

F15.22

Reservados

F16—Grupo de parametros de enconder a cerrado

Funcién

Nombre

Rango establecido

Min. Unit

Factor
predefinido

Modificacion

F16.00

Velocidad-cero
Servo activado

0 : Velocidad-cero
Servo invalido

1 : Velocidad-cero
Servo valido.

1

0

O

F16.01

Ndmero de lineas del
codificador

1~10000

1024

F16.02

Direccion del encoder

Unidad: secuencia de fase
AB

0: Direccién hacia adelante
1: direccion inversa
Decena: Conjunto de
posicionamiento de los
puntos y busqueda de la
direccion y posicion.

0: Buscando la posicion de
acuerdo a la direccién del
comando.

1: Buscando la posicién de
acuerdo con la direcciéon
hacia adelante.

2: Buscando la posicion de
acuerdo a la direccién
inversa.

3: Buscando la posicion de
acuerdo a la direccién
aleatoria.

00
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F16.03 Coeficiente fraccional | 0.001~60.000 0.001 1.000
de frecuencia de
ecoder
F16.04 Coeficiente de filtrado | 5~100 1 15
del ecoder
F16.05- Reservados 1 0
F16.13
F17—Parametros reservados grupo 1
Funcién Nombre Rango establecido I\leint. Default Madificacion
ni
F17.00 Reservado
F17.20
F18—Mejorar el grupo de parametros de control
Function Nombre Rango establecido M”T' Fact_o_r Modificacion
Unit predefinido
F18.00 Control de panel de 0:sin unién 1 0 o
operaciones de | 1.configuracion digital
enlace de frecuencia
por teclado

2:configuracion analoga
All

3:configuracion anéloga
Al2

4:configuracién por
terminal UP/DOWN
5:proporcién de
comunicacion (Modbus y
bus externo utilizan el
mismo almacenamiento
de frecuencia principal)
6-7: reservados
8:configuracion por
pulsos de alta velocidad
(seleccionar la funcion
adecuada para X7)
9:reservado

10:terminal encoder por
(X1, X2)

11~15 : Reservados
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F18.01 Control por terminal Lo mismo 1 0
unién de frecuencia
F18.02 Control por Lo mismo 1 0
comunicacién union
de frecuencia
F18.03 Seleccion digital de Unidad: Teclado UP / DW 1 0000
frecuencia integral Control integral.
0: funcioén integral
1: sin funcién integral
Decena: terminal de control
integral UP / DW
0: funcién integral
1: sin funcién integral
Centena: potenciémetro del
teclado (teclado de traslado
efectivo)
0: el potenciémetro
(perilla)es valido en la
interfaz de monitorizacion
1: el potenciémetro no es
vélido en la interfaz de
monitoreo
Millar: modo clasico de
seleccioén por teclado de
ajuste de frecuencia.
0: invalido
1: valido, rango de ajuste
decidido por F18.05
F18.04 Tasa integral de 0.01~50.00Hz 0.01Hz 0.10Hz
teclado ARR/AB
F18.05 Keyboard no integral 0.01~10.00Hz 0.01Hz 0.01Hz
single step’s size
setup
F18.06 Tasa integral de 0.01~50.00Hz 0.01Hz 0.20Hz
terminal UP / DOWN
F18.07 Terminal sin 0.01~10.00Hz 0.01Hz 0.10Hz
configuracion integral
del tamafio de un
solo paso
F18.08 Disminucion del 0.00~10.00Hz 0.01Hz 0.00Hz
control de caida
frecuencia
F18.09 Configuracién 0~65535 horas 1 0
acumula energia en
el tiempo.
F18.10 Configuracion del 0~65535 horas 1 0
tiempo acomulado de
ejecucion
F18.11 Activar la funcién de 0: invalido 1 0
tiempo 1: valido
F18.12 Detener cronometraje | 0.1~6500.0Min 0.1Min 2.0Min
F18.13 Tiempo actual de 0.0~6500.0Min 0.1Min 1.0Min
llegada
F18.14 Teclado UP/DOWN 0:ajuste de el valor de la 1 0
Seleccion bajo el frecuencia por el teclado
modo monitor 1:valor ajustado en el PID
2~6: Reservados
F18.15 frecuencia de 0.00Hz ~limite superior de 0.01Hz 60.00Hz

restriccion de

frecuencia
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vibraciones V/F

F18.16

Funcién de control
avanzado

Led de unidades: la funcién

de lazo cerrado del control

de torque

0: control de torque lazo

abierto

1: control de torque lazo

cerrado

Led de decenas : limite de

torque

0: Limite de torque segun la

corriente nominal del

convertidor de frecuencia

1: Limite de torque de

acuerdo con la corriente

nominal del torque

Centena : funcién rapida

cuando es menor que la

frecuencia limite 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=102)

0: invalido

1: valido

0001

F18.17

seleccién del control
de ventilacién

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 autométicamente
cuando la temperatura es
superior a 75 grados.
Decena : Modo de control de
regulacion de velocidad.
0:Smart PWM regulacion de
velocidad

1: Corriendo a la velocidad
mas alta.

00

F18.18

Sin ganancia de
deslizamiento del
vector de velocidad

50%~200% (Cuando
F00.24=1)

1%

100%

F18.19

Bajo pedido del
consumo total de
energia.

0~9999

1kwh

F18.20

Alto orden del
consumo total de
energia

0~65535 (lrepresentacion
en 10000kwh)

10000k
wh

F18.21

Factor de correccion
del calculo del
consumo de energia.

50.0%~200.0%

0.1%

100.0%
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F18.22 canal de control con | 0: configuracion digital 1 1 o
referencia de voltaje (determinado por 18.23)
separado V/ F 1: All configuracion analoga
2: AI2 configuracion anéloga
3: configuracion por Terminal
UP / DOWN 4-6 :
Reservados
7: configuracion de pulso de
alta velocidad
(seleccionar la funcion
adecuada para x7)
8:reservado
Note: el valor maximo de 0
~ 8 canales
correspondientes con la
tencion nominal del motor.
F18.23 Control separado de 0.0%~100.0% 0.1% 0.0% o
voltaje con referencia
digital V/F
F18.24 Ganancia de 30~300% 1% 100% o
deslizamiento de baja
frecuencia
F19—Grupo de parametros de funcion relevante de proteccion
Function Nombre Rango Min. Unit Default Modifi
-cation
F19.00 Tiempo de espera de | 0.0~20.0s (0 no hay 0.1s 0.0s X
reinicio al apaga funcién de arranque )
F19.01 Teimpo de fallo de 0~10 (0 no hay funcién de 1 0 x
auto-recuperacion arranque)
F19.02 Intervalo de tiempo de 0.5~20.0s 0.1s 5.0s x
fallo de auto-
recuperacion
F19.03 Seleccion de 0O:alarma: continua en run 1 2 o
protecciéon cuando el | 1:alarma, deja de correr
Motor esta cargado cuando para
2:fault, parada libre
F19.04 Coeficiente de 10.0~2000.0% (corriente 0.1% 100.0% o
proteccion de nominal del motor)
sobrecarga del motor
F19.05 Seleccion de 0:detecta todo el tiempo 1 0 o
deteccion de pre- 1:deteccion con velocidad
alarma de sobrecarga | constante
del inversor
F19.06 Nivel de deteccion de | 20~180% (corriente 1% 130% o
pre-alarma de nominal del inversor)
sobrecarga del
inversor.
F19.07 Tiempo de esperade | 0.0~20.0s 0.1s 5.0s o
la pre-alarma de
sobrecargo Inversor
F19.08 Nivel de alarma de 0.0~120.0% (corriente 0.1% 50.0% o

deteccion del motor

nominal del motor)
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con baja carga

F19.09 Tiempo de deteccién | 0.1~60.0s 0.1s 2.0s
de la alrma del motor
con baja carga
F19.10 Accion al detectar la Unidad: seleccion de 1 00
alarma del motor con | deteccion
baja carga 0:no deteccion
1:detectar todo el tiempo
cuando esta en ejecucion
2:detectar solo cuando la
velocidad es constante
Centena: seleccion de
accion
O:alarma, continua
l:alarma, cuando para
2:fault, modo libre
F19.11 Pérdida de fase en Unidad: entrada con perida 1 1111
entrada y salida, de fase
accion de deteccion 0:no detectar
de corto circuito 1:fault, modo libre
Decena : salida con perdida
de fase
0:no detectar
1:fault, modo libre
Centena: activar la deteccion
de la proteccion cuando hay
corto circuito entre tierra
0:no detectar
1:fault, modo libre
Millar : habilitar la proteccion
de corto circuito entre
operacion y tierra
0:no detecion
1:fault, modo libre
F19.12 Seleccion de pérdida | O:prohibir 1:permitir 1 1
de sobretension
F19.13 Sobretension voltaje 100~150% (rated busbar 1% 125%
de proteccion de voltage)
blogueo
F19.14 Limite del nivel de 50~230% (G type rated 1% 170%
corriente automatico current)
F19.15 Frecuencia de 0.00~99.99Hz/s 0.01Hz/s 10.00Hz/s
declinacion del limite
de corriente
automatico.
F19.16 Seleccion de accion 0: velocidad constante 1 0
del limite de corriente | invalida
automatica 1: velocidad constante valida
F19.17 Reservado 1% 230%
F19.18 Seleccion del 0:prohibir 1:permitir 1 0
arranque del motor
cuando se apaga
instantanea mente
F19.19 Frecuencia de caida 0.00~99.99Hz/s 0.01Hz/s 10.00Hz/s

de velocidad cuando
se apaga
instantaneamente
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F19.20 Tiempo estimado de 0.00~10.00s 0.01s 0.10s
voltaje regenerativo
cuando se apaga
instantaneamente

F19.21 accion estimada del 60~ 100%(rated busbar 1% 80%
coltaje cuando se voltage)
apaga
instantdneamente

F19.22 Permitido el tiempo 0.30~5.00s 0.01s 2.00s
de apagado mas
largo cuando el
apagado es
instantaneo

F19.23 Terminal external O:alarm, continuous run 1 2
device fault action 1:alarm, stop run as halt
selection mode

2:fault, free halt

F19.24 Seleccion de O:invalido 1 0
proteccion en la 1:valid
terminal de energia

F19.25 Proporcionar valor de | 0~100% 1% 0%
deteccion perdido

F19.26 Proporcionar tiempo 0.0~500.0s 0.1s 0.5s
de deteccion perdido.

F19.27 Valor de deteccion de | 0~100% 1% 12%
retroalimentacion
perdida

F19.28 Retroalimentacion 0.0~500.0s 0.1s 0.5s
perdida deteccion
tiempo

F19.29 Deteccion del valor 0~100% 1% 50%
anormal desviacion
de magnitud

F19.30 Deteccion de tiempo 0.0~500.0s 0.1s 0.5s
anomaldesviacion de
magnitud

F19.31 Seleccion de Unidad: PID proporciona 1 000
acciones de acto de deteccion de pérdida

proteccion 1

0:no detecion

l:alarma, sigue corriendo
2:alarma, deja de correr en
stop

3:fault, modo libre

Decena : deteccion de baja
retroalimentacién 0:no
detection

l:alarma, sigue corriendo
2:alarma, deja de correr en
stop

3:fault, modo libre
Centena : valor de error PID
accién de deteccién anormal
0:no detecion 1:alarma, en
ejecucion

2:alarma, cuando esta en
modod paro

3:fault, modo libre

97



F19.32

Seleccion de accion
de proteccion 2

Unidad: Accién anormal de
comunicacion: incluir tiempo
de comunicacion y error.
O:alarma, cuando esta en
ejecucion

1l:alarma, cuando esta en
paro 2:fault, modo libre
Decena : E2PROM seleccion
de accién anormal
O:alarma, caundo esta en
ejecucion

1:alarma, cuando esta en
paro 2:fault, modo libre
Centena : accion normal del
contactor O:alarma, cuando
esta en ejecucion

l:alarma, cuando esta en
paro

2:fault, modod libre

Millar : seleccién de accion
,visualisacion de ausencia
de voltaje

0:no deterctar

1:fault, modo libre

1200

F19.33

Reservados

F19.34

Reservados

F19.35

Indicacion de fallo y
reloj durante el
periodo de
recuperacion.

Unidad: Seleccion de
indicacion de fallo durante el
periodo de restablecimiento
del fallo automéaticamente.
0:accién

1:no accion

Decena: Seleccion de la
funcién de reloj de falla: para
lograr la visualizacion de falla
antes de apagar: etc.

0: prohibir

1: abierto

00

F19.36

Seleccion continua de
frecuencia de
ejecucion cuando
tiene alarma.

Combina con la accién de
proteccion

0: ejecucion en la
configuracion de frecuencia
de el momento

1: ejecucion a la frecuencia
del limite superior

2: ejecucion a la frecuencia
de limite bajo

3: ejecucion en la frecuencia
anormal para espera

F19.37

Frecuencia anormal

0.00Hz~limite superior de
frecuencia

0.01Hz

10.00Hz

F19.38

Tiempo de deteccion
de desconexion del
encoder

0.0~8.0s(No se detecta
cuando el valor es 0)

0.1s

0.0s

F19.39

Tiempo de deteccion
de sobre velocidad (

0.0~120.0%( igual al limite
superior de frecuencia)

0.1%

120.0%
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0s)

F19.40 Tiempo de deteccion | 0.00~20.00s (No se 0.01s 0.00s o
de sobre velocidad ( | detecta cuando el valor es 0
0Ss) )

F19.41 Valor de deteccion 0.0~50.0%( igual limite 0.1% 10.0% o
cuando la desviacion | superior de frecuencia)
de velocidad es
demasiado grande

F19.42 Tiempo de deteccién 0.00~20.00s (No se 0.01s 0.00s o
cuando la desviacion | detecta cuando el valor es 0
de velocidad es )
demasiado grande.

F19.43 Coeficiente de 0.0~100.0% 0.1% 90.0% o
supresion de
sobretension

F19.44 Reservados o

F20—Grupo de parametros de entradas y salida virtuales internas
Funcién . Min. Factor L
Nombre Rango establecido Unit predefinido Modificacion

F20.00 Seleccion de la entra | 0~90 1 0 o
virtual VDI1

F20.01 Seleccion de la entra | 0~90 1 0 o
virtual VDI2

F20.02 Seleccion de laentra | 0~90 1 0 o
virtual VDI3

F20.03 Seleccion de la entra | 0~90 1 0 o
virtual VDI4

F20.04 Seleccion de la entra | 0~90 1 0 o
virtual VDI15

F20.05 Seleccion de la salida | 0~60 1 0 o
virtual VDO1

F20.06 Seleccion de la salida | 0~60 1 0 o
virtual VDO?2

F20.07 Seleccion de la salida | 0~60 1 0 )
virtual VDO3

F20.08 Seleccion de la salida | 0~60 1 0 o
virtual VDO4

F20.09 Seleccion de la salida | 0~60 1 0 o
virtual VDO5

F20.10 Retraso de tiempo de | 0.00~600.00s 0.01s 0.00s o
apertura de la salida
virtual VDO1

F20.11 Retraso de tiempo de | 0.00~600.00s 0.01s 0.00s o
apertura de la salida
virtualvDO2

F20.12 Retraso de tiempo de | 0.00~600.00s 0.01s 0.00s o
apertura de la salida
virtualvVDO3

F20.13 Retraso de tiempo de | 0.00~600.00s 0.01s 0.00s o

apertura de la salida
virtual VDO4
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F20.14 Retraso de tiempo de | 0.00~600.00s 0.01s 0.00s o
apertura de la salida
virtual VDO5
F20.15 Retraso de tiempo 0.00~600.00s 0.01s 0.00s o
clausura de la salida
virtualVDO1
F20.16 Retraso de tiempo 0.00~600.00s 0.01s 0.00s o
clausura de la salida
virtualVDO2
F20.17 Retraso de tiempo 0.00~600.00s 0.01s 0.00s o
clausura de la salida
virtualVDO3
F20.18 Retraso de tiempo 0.00~600.00s 0.01s 0.00s o
clausura de la salida
virtualVDO4
F20.19 Retraso de tiempo 0.00~600.00s 0.01s 0.00s o
clausura de la salida
virtualVDO5
F20.20 Habilitar control de la | 00~FF 1 00 o
entrada virtual VDI
F20.21 Estado de la 00~FF 1 00 )
configuracion digital
de la entrada virtual
VDI
F20.22 Conexion vistual de 00~FF 1 00 o
entradas /salidas Bit0:VDI1 y VDOL1 conexién
0:l6gica positiva
1:l6gica negativa
Bit1:VDI2 y VDO?2 conexion
0:légica positiva
1:l6gica negativa
Bit2:VDI3 y VDO3 conexion
0:l6gica positiva
1:l6gica negativa
Bit3:VDI4 y VDO4 conexién
0:l6gica positiva
1:l6gica negativa
Bit4:VDI5 y VDOS5 conexion
0:l6gica positiva
1:l6gica negativa
F21—Grupo 3 de parametros en reservado
Funcion Nombre Rango establecido '\J'n' el Modificacion
nit predefinido
F21.00~ Reservados
F21.21
F22—Grupo 4 de parametros en reservado
AUREER Nombre Rango establecido M'n' Factor. . Modificacion
Unit predefinido
F22.00~ Reservados
F22.17
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F23—Grupo 5 de parametros de guardado

ARSI Nombre Rango establecido M'n' Factor' . Modificacion
Unit predefinido
F23.00~ Reservados
F23.17
F24—Grupo 6 de parametros reservado
Funcion : Min. Factor e g
Nombre Rango establecido Unit predefinido Modificacion

F24.00~ Reservados
F24.13

F25—Grupo de parametros de visualizacién de definicidon por usuario

Funcién

Min.

Factor

Nombre Rango establecido Unit predefinido Modificacién

F25.00 Cadigo de funcién del | F00.00~F25.xx 0.01 25.00 )
usuario 1

F25.01 Cédigo de funcién del | F00.00~F25.xx 0.01 25.00 o
usuario 2

F25.02 Cadigo de funcion del | F00.00~F25.xx 0.01 25.00 o
usuario 3

F25.03 Cadigo de funcién del | F00.00~F25.xx 0.01 25.00 )
usuario 4

F25.04 Cédigo de funcién del | F00.00~F25.xx 0.01 25.00 o
usuario 5

F25.05 Cadigo de funcién del | F00.00~F25.xx 0.01 25.00 )
usuario 6

F25.06 Cadigo de funcion del | F00.00~,F25.xx 0.01 25.00 o
usuario 7

F25.07 Cddigo de funcién del | F00.00~F25.xx 0.01 25.00 o
usuario 8

F25.08 Cadigo de funcién del | F00.00~F25.xx 0.01 25.00 )
usuario 9

F25.09 Cadigo de funcion del | F00.00~F25.xx 0.01 25.00 o
usuario 10

F25.10 Cadigo de funcién del | F00.00~F25.xx 0.01 25.00 o
usuario 11

F25.11 Cadigo de funcién del | F00.00~F25.xx 0.01 25.00 )
usuario 12

F25.12 Cddigo de funcién del | F00.00~F25.xx 0.01 25.00 o
usuario 13

F25.13 Cadigo de funcién del | F00.00~F25.xx 0.01 25.00 o
usuario 14

F25.14 Cadigo de funcién del | F00.00~F25.xx 0.01 25.00 o
usuario 15

F25.15 Cédigo de funcién del | FO0.00~F25.xx 0.01 25.00 o
usuario 16

F25.16 Cadigo de funcion del | F00.00~F25.xx 0.01 25.00 o
usuario 17

F25.17 Cadigo de funcién del | F00.00~F25.xx 0.01 25.00 )
usuario 18

F25.18 Cédigo de funcién del | FO0.00~F25.xx 0.01 25.00 o
usuario 19

F25.19 Cadigo de funcién del | F00.00~F25.xx 0.01 25.00 )

usuario 20
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F25.20 Cadigo de funcion del | F00.00~F25.xx 0.01 25.00 o
usuario 21
F25.21 Cadigo de funcién del | F00.00~F25.xx 0.01 25.00 o
usuario 22
F25.22 Cadigo de funcién del | F00.00~F25.xx 0.01 25.00 )
usuario 23
F25.23 Cddigo de funcién del | FO0.00~F25.xx 0.01 25.00 o
usuario 24
F25.24 Cadigo de funcion del | F00.00~F25.xx 0.01 25.00 o
usuario 25
F25.25 Cadigo de funcién del | F00.00~F25.xx 0.01 25.00 )
usuario 26
F25.26 Cddigo de funcién del | F00.00~F25.xx 0.01 25.00 o
usuario 27
F25.27 Cadigo de funcién del | F00.00~F25.xx 0.01 25.00 o
usuario 28
F25.28 Cadigo de funcion del | F00.00~F25.xx 0.01 25.00 o
usuario 29
F25.29 Cadigo de funcién del | F00.00~F25.xx 0.01 25.00 o
usuario 30
F26—Grupo de parametros para la funcion de registro de fallas
Funcién Nombre Rango establecido Min. Unit Factor Modificacién
predefinido
F26.00 Registros de falla 0: nada 1 0 *
1: sobrecorriente en la
aceleracion

2: sobrecorriente en
desaceleracion

3: sobrecorriente a velocidad
constante

4: sobretgnsion en la
aceleracion

5: sobretension en la
desaceleracion

6: sobretension a velocidad
constante

7: sobretensién en parada
del motor

8: bajo voltaje en ejecucion
9: proteccion contra
sobrecarga del variador
10: proteccién contra
sobrecarga del motor

11: proteccion contra
sobrecarga del motor

12: pérdida de fase de
entrada

13: pérdida de fase de salida
14: proteccion del modulo
del variador

15: cortocircuito a tierra en
ejecucion

16: cortocircuito a tierra
cuando se enciende

17: conducir
sobrecalentamiento

18: fallo del dispositivo
externo

19: falla en el circuito de
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deteccién de corriente
20: interferencia externa
21: interferencia interna —
reloj principal, etc.
22: PID proporcionar perdido
23: PID perdida de
retroalimentacién
24: valor de error del PID
anormal
25: proteccion de terminal
activada
26: fallo de comunicacion
27 ~ 29: reserva
30: EEROM error de lectura-
escritura
31: desconexién por
deteccion de temperatura
32: fallo de auto-tunning
33: contactor anormal
34: falla de fabrica 1
35: defecto de fabrica 2
36: resrvado
37: desconexion del encoder
38: proteccion contra sobre
velocidad
39: proteccion cuando la
desviacién de velocidad es
demasiado grande
40: Fallo de la pérdida de
pulso Z
41: Proteccién de canal
analdgico desconectado
42 ~ 50 : Reservados

F26.01 Los dos ultimos Lo mismo 1 0
registros de fallas.

F26.02 Los tres ultimos Lo mismo 1 0
registros de fallas.

F26.03 Los cuatro ultimos Lo mismo 1 0
registros de fallas

F26.04 Configuracion de 0.00Hz ~limite superior de 0.01Hz 0.00Hz
Frecuencia de en el frecuencia
Gltimo fallo

F26.05 Salida de Frecuencia | 0.00Hz~limite superior de 0.01Hz 0.00Hz
en el ultimo fallo. frecuencia

F26.06 Salida de corriente en | 0.0~6553.5A 0.1A 0.0A
el ultimo fallo

F26.07 Voltaje de la barra 0.0~6553.5V 0.1v 0.0v
colectora DC en el
Gltimo fallo

F26.08 Temperatura del 0~125°C 1°C 0°C
maédulo en el dltimo
fallo.

F26.09 Estado del terminal 0
de entrada en el
Gltimo fallo

F26.10 Tiempo de ejecucion 0~65535min 1min Omin
acumilado en el
ultimo fallo

F26.11 Frecuencia de 0.00Hz~limite superior de 0.01Hz 0.00Hz

configuracion en las
dos ultimas fallas

frecuencia
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F26.12

Frecuencia de salida
en las dos ultimas
fallas.

0.00Hz ~limite superior de
frecuencia

0.01Hz

0.00Hz

F26.13

Corriente de salida en
las dos ultimas fallas

0.0~6553.5A

0.1A

0.0A

F26.14

Voltaje de la barra de
distribucion de DC en
los dos Ultimos fallos

0.0~6553.5V

0.1v

0.0v

F26.15

Temperatura del
modulo en las dos
Ultimas fallas.

0~125°C

1°C

0°C

F26.16

Estado de la terminal
de entrada en los dos
Gltimos fallos

F26.17

Tiempo acumulado
de ejecucion en las
dos Ultimas fallas.

0~65535min

1min

Omin

F27—Grupo de parametros para funciones de contrasefias en la industria de

manufactura
Function Nombre Rango Min. Unit Default Modifi
-cation
F27.00 Contrasefia de 00000~65535 1 00000 o
usuario
F27.01 Contrasefia del 00000~65535 1 00000 o
fabricante
C—Grupo de parametros para funciones de pantalla
Funcion Nombre Rango establecido Min. Unit Default Modificacion
C-00 Mostrar el parametro
de F00.01, F00.07 Fe
definido
C-01 Mostrar el parametro
de
F00.02, F00.08
definido
C-02 Mostrar el parametro
de F00.03, F00.09
definido
C-03 Mostrar el pardmetro
de F00.04, F00.10
definido
C-04 Mostrar el parametro
de F00.05, F00.11
definido
C-05 Mostrar el pardmetro

de F00.06, F00.12
definido
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(1) Estado de las terminales de entrada:
111
.11

=

L1111
LI LI

/
Reservado J \
Reservado

Estado de la terminal X8
Estado de la terminal X7
Estado de la terminal X6

Estado de la terminal X5

(2) Estado de las terminales de salida:

I
I 1]

Reservado J I
Reservado

Reservado
Reservado
Reservado
Reservado

-

Il
L1 L

F

(3) Estado de comunicacion en las terminales de entrada:

NENENEN

NN

Reservado _J

Reservado

Estado de la terminal CX8
Estado de la terminal CX7
Estado de la terminal CX6
Estado de la terminal CX5

5

| : Terminal de entrada invélida

" : Terminal de entrada valida

Estado de la terminal X1

Estado de la terminal X2
Estado de la terminal X3
Estado de la terminal X4

| : Terminal de salida no valida

I’ : Terminal de salida valida

Estado de la terminal Y1

Estado de la terminal Y2
Estado de la terminal Y3
Estado de la terminal Y4

| : Terminal de entrada no valida

” : Terminal de entrada valida

Estado de la terminal CX1

Estado de la terminal CX2
Estado de la terminal CX3
Estado de la terminal CX4
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(4) Estado del driver:

BITO:1=seleccién de el voltaje de la barra de bus
BIT1:1= comando de ejecucion comun valido
BIT2:1=comando de jog valido

BIT3:1=periodo de ejecucion del dispositivo
BIT4:1= direccion de marcha actual para revertir
BIT5:1= ejecutar la direccién del comando para revertir
BIT6:1= periodo de frenado de desaceleraciéon
BIT7:1=periodo de aceleracion del motor
BIT8:1=perio de desaceleracién del motor

BIT9 : 1= alarma del dispositivo

BIT10 : 1= falla del equipo

BIT11 : 1= periodo del limite de corriente

BIT12 : 1= periodo de auto-recuperacion de fallas
BIT13 : 1= periodo de autoajuste

BIT14 : 1= estado del modo libre

BIT15 : 1= inicio de seguimiento de velocidad

6.- RESOLUCION DE PROBLEMATICAS

6.1 Fallas y medidas de prevencion

F
Los posibles tipos de fallas del SE se muestran en la Tabla 6-1, 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 parametros
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 parametros F26. Algun cédigo de falla es
Reservado para la funcion de diagndstico automatico que se ejecutard 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 fendmenos de falla. Pdngase 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.

<L SIMETRIX
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Table 6-1 tipos de fallas y contramedidas

Cddigo de . . . .
fagllla Tipo de falla Posible motivo Contramedida
El tiempo de aceleracion es demasiado corto Prolonga_r, el tiempo de
aceleracion.
Ajuste la configuracion de la
curva V/ F, ajuste el
Curva incorrecta V/ F aumento de torque manual
0 cambie al aumento de par
automatico
Configurar la funcion de
Sobrecorriente Reinicie el motor giratorio rellnlc_lg (ije comprobacion de
E-01 durante el proceso velocida
de aceleracion.
Voltaje de fuente de energia baja Cpmpruep? la fuente de
alimentacion de entrada
. . Elija inversor con alta
Poca potencia del inversor .
potencia
Elija el variador con alta
Perdida de fase de salida bajo control de potencia. Verifique si el
vectorial cableado del motor esté en
buenas condiciones.
El tiempo dé*desaceleracion es demasiado corto Tiempo de desaceleracion
prolongado
Sobrecorriente | g ) ol fum%nttzlell pott)enm_a de g
E-02 durante el proceso | T€Ner carga de energia potencial o gran carga renado del subconjunto de
de desaceleracién. | 9€ inercia. frenao!o de consumo de
energia externa
La potencia del inversor es un poco pequefia Elija variador con alta
P P peq potencia
Cambie de carga de repente o tenga fenomenos | Comprobar o reducir la
inusuales salificacion de la carga.
Prolongar el tiempo de
Sobrecorriente | Tiempo de Acc./Dec. es demasiado corto gceleralmon /
E.03 durante el proceso esaceleracion
de velocidad correctamente
constante bajo voltaje de la fuente de poder Cpmpruet_)fa la fuente de
alimentacion de entrada
. . ~ Elija inversor con alta
La potencia del inversor es un pequefia. h
potencia
Voltaje de entrada fuera de lugar Cpmpruel_)g la fuente de
alimentacion de entrada
Sobretension Tiempo de Acc. es demasiado corto Prolonga.r, el tiempo de
E-04 durante el proceso aceleracion correctamente

de aceleracion.

Reinicie el motor

Configurar la funcién de
reinicio de comprobacion de
velocidad
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Sobretension

El tiempo de desaceleracion es demasiado corto

Tiempo de desaceleracion
prolongado

E-05 durante el proceso Aumente la potencia de
de desaceleracion. | Tener carga de energia potencial o carga de frenado del subconjunto de
inercia grande. frenado de consumo de
energia externa
Voltaje de entrada fuera de lugar Cpmpruepg la fuente de
alimentacion de entrada
durante el proceso | El tiempo Ac / Dec es demasiado corto desaceleracion
constante . )
Cambio de voltaje de entrada anormalmente Montar reactor
La inercia de carga es grande Uso del subconjunt’o del
consumo de energia.
%ggtrsf)lrdglobre Compruebe la fuente de
E-07 tencion ae Voltaje de entrada sin ganancia alimentacion de entrada o
; S busque servicio
alimentacion
E-08 BaJa_ tension en El voltaje de entrada es demasiado bajo Compruebe la tension de
funcionamiento. entrada
El tiempo de Ac es demasiado corto Pro"’“gaﬁ el tiempo de
aceleracion.
Reduzca la corriente
El frenado por inyeccién de corriente continua es |inyectada en el frenado
demasiado grande DC, prolongue el tiempo de
112 frenado
Proteccion de Curva V / F impropia Ajuste lacurva V/Fy el
aumento de torque
E-09 sobrecarga del
inversor Configurar la funcién de
Reinicie el motor reinicio de comprobacién de
velocidad
La tension de la fuente de alimentacién es verifique el voltaje de la
demasiado baja. fuente de poder
. Elija inversor con alta
La carga es demasiado grande h
potencia
. Ajuste lacurvaV/ Fy el
Curva V / F incorrecta aumento de torque
La tension de la fuente de alimentacion es verifique el voltaje de la
demasiado baja. fuente de poder
Proteccion de Puede elegir el motor de
E-10 (A-10) sobrecarga del conversién de frecuencia

motor

Motor en marcha a baja velocidad con gran
carga.

para una carrera de baja
velocidad a largo

Factor de proteccion contra sobrecarga del motor
configurado incorrectamente

Para establecer
correctamente el factor de
proteccion de sobrecarga
del motor
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Motor bloqueado o cambio de carga demasiado
repentino y rapido

Revisar la carga

Proteccion contra

La corriente de funcionamiento del inversor es
inferior al umbral de subcarga.

Confirme si los parametros
F19.08, F19.09 son

E-11 (A-11) sobrecarga del razonables
motor Comprobando si la carga se
carga separada de motor
separo del motor.
Compruebe que la linea de
La fuente de alimentacion de entrada trifasica es | alimentacién de entrada
anormal trifasica esté apagada o con
mal contacto
E-12 La fase de entrada 5 | icio dol
se pierde. Anomalia de la tarjeta de alimentacion usque el servicio de
fabricante o agente
La anomalia del tablero de control. Busque el servicio del
fabricante o agente
Anomalia del cable entre motor e inversor. Revise el cable del motor
Cuando el motor funciona con inversor trifasico Compruebe si el devanado
) desbal do d lid trifasico del motor esta
se pierde. —
. . . L Busque el servicio del
Anomalia de la tarjeta de alimentacion .
fabricante o agente
La anomalididel tablero de control. Busque el servicio del
fabricante o agente
. L . Consulte la contramedida
Sobrecorriente transitoria del inversor .
para sobrecorriente.
Cortocircuito fase a fase o cortocircuito a tierra de
salida de 3 fase
cableado de nuevo
Ruta de aire bloqueada o dafiada por el I_Despejar la }rayect:)rla de
ventilador aire o reemplazar e
ventilador
Médulo de La temperatura ambiente es demasiado alta Temperatura ambiente mas
. . baja
E-14 inversion de
proteccion

Cable de conexién 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

Fuente de alimentacion auxiliar dafiada y falta de
tension de accionamiento

Busque el servicio del
fabricante o agente
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Tablero de control sin ganancia

Busque el servicio del
fabricante o agente

Cortocircuito a

Motor con corto circuito a tierra

La sustitucion de cable o
motor.

E-15 tierra cuando la
operacion
El componente del pasillo esta dafiado o el Busaue el servicio del
cableado del pasillo es deficiente o el circuito de d
S . fabricante o agente
deteccion de corriente es anormal
Motor cortocircuito a tierra Cambia el cable o motor
_Cortocircuito a La fuente de energia del inversor y el cableado Cambia el cable o el
E-16 tierra cuando se | del motor estan invertidos. cableado del motor.
enciende
El componente de la sala esta dafiado o el Busque el servicio del
cableado de la sala es deficiente fabricante o agente
Alarma contintia en A-17 durante mas de 30 Limpieza o mejora del
minutos. conducto de ventilacion.
Limpieza o mejora del
Blogueo de ductos conducto de ventilacion.
sobrecalentamiento
E-17 (A-17) del Inversor 1€ Para mejorar las
. . condiciones de ventilacién,
La temperatura ambiente es demasiado alta. oo )
disminuyendo la frecuencia
portadora.
Dafio del ventilador Cambiar uno nuevo
Falla de dispositivo Abrir terminal de falla
E-18 (A-18) externo P Terminal de parada repentina por falla externa externa después de que la
falla externa sea resuelta
Cable de conexion o inserto en el tablero de Compruebe y conecte el
control suelto cable de nuevo
L Fuente de alimentacién auxiliar dafiada Busque el servicio del
Fallo en el circuito fabricante o agente
E-19 de deteccion de 5 I o del
corriente Componente del pasillo dafiado usque etservicio de
fabricante o agente
Circuito amplificador sin fundir. Busque el servicio del
fabricante o agente
Presione el bot6n "STOP /
Fallo de La proteccién de interrupcién de la CPU se RESET" para restablecer o
. . activa, pero no se ha detectado ninguna de las | agregar el filtro de la fuente
E-20 interferencia ~ ) L, . L
externa sefiales reales de sobrecorriente, sobretension y de alimentacién externa

cortocircuito

desde el lado de la entrada
de alimentacion
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Fallo de

Apague y reinicie, si la falla

E-21 interferencia Disturbio interno grave persiste, busque el servicio
interna del fabricante o distribuidor
PID dado el umbral de pérdida Parg restablecer los
parametros relevantes
PID dada la . Verificar cableado externo
E-22 (A-22) pérdida Desconexién externa dada dado.
La anomalia del tablero de control Busque el servicio del
fabricante o agente
La configuracion del umbral de pérdida de Para restablecer los
retroalimentacion PID parametros relevantes
) Verifique el cableado de la
E-23 (A-23) PID p_erd|da 9'? Desconexion de sefial de retroalimentacion sefal de retroalimentacion
retroalimentacion externa.
La anomalia del tablero de control Busque el servicio del
' fabricante o agente
El ajuste de umbral de deteccién anormal de Para restablecer los
. error PID no es razonable parametros relevantes
Cantidad de error
E-24 (A-24)
PID anormal -
La anomalia del tablero de control Busque el servicio del
: fabricante o agente
E-25 Iniciar proteccién El comando de terminal es efectivo cuando se Compruebe el estado del
terminal enciende. terminal de entrada externa
Velocidad dg transmision configurada Establecer la velocidad de
incorrectamente transmision correctamente
Presione la tecla "STOP /
Error de comunicacion del puerto serie RESET" para reiniciar,
buscar el servicio
E-26 (A-26) Fallo de | Parametro de advertencia de falla configurado Modificar FO5.04. FO5.05
comunicacion [ incorrectamente TR
Compruebe si el dispositivo
. iy . . superior funciona
El dispositivo superior no funciona .
correctamente y si el
cableado es correcto.
E-27 Reservado
E-28 Reservado
E-29 Reservado
Reinicie presionando
E-30 E2PROM leer y " , "STOP / RESET" Busque
e Error al leer o escribir el parametro de control o .
escribir mal servicio del fabricante o
(A-30) agente
i6 Fallo del sensor de temperatura Busque el servicio del
Deteccion de P fabricante o agente
E-31 temperatura de

desconexion

La anomalia del circuito de deteccion de
temperatura.

Busque el servicio del
fabricante o agente
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Ajuste de pardmetros no conforme a la placa del
motor

Ajuste el parametro
correctamente de acuerdo
con la placa del motor.

E-32 Fallo de autoajuste -
. . . Haga que el inversor
anomalia actual al sintonizar I
coincida con el motor
Error de cableado del motor C_o[nprobar el cableado
trifasico del motor.
. . Busque el servicio del
E-33 Anomalia del Anomalia de la placa de potencia fabricante o agente
contactor -
(A-33) Anomalia del contactor Reemplazar el contactor
E-34 fallo de fabrica 1 Uso de depuracion en fabrica.
E-35 fallo de fabrica 2 Uso de depuracion en fabrica.
Mejorar el entorno de
Poco ambiente de enfriamiento disipacién de calor del
inversor.
E-36 Elljgondensador del f| 4 capacidad del inversor es demasiado Seleccione el motor de
pequefa. ajuste del inversor
sobrecalentado.
. I Reemplace el ventilador de
(A-36) El ventilador de enfriamiento del condensador del | , cc- oot e
bus esta dafiado
condensador del bus
E-37 Desconexion del Encoder dafiado o mal cableado Compruebe el cableado o el
Encoder encoder
Corto tiempo de aceleracién Prolonga_r’ el tiempo de
aceleracion.
., 11¢ . .
Proteccion de Baja potencia del inversor Selecc!one inversor de alta
E-38 exceso de potencia
velocidad El parametro de deteccién de exceso de Ajuste el parametro
velocidad F19.39 y F19.40 esta configurado correctamente de acuerdo a
incorrectamente la situacion.
Corto tiempo de aceleracion / deceleracion Prolonga_r, el tiempo de
aceleracion.
Proteccién de Baja potencia del inversor Seleccione inversor de alta
E-39 desviacion de gran potencia
velocidad Desalineaci6n por exceso de velocidad. Los Ajuste el pardmetro
parametros F19.41 y F19.42 estan configurados | correctamente de acuerdo a
incorrectamente la situacion.
Fallo de la pérdida | El cable de sefial Z del codificador del motor esta Co~mpruebe el ‘?"’.‘b'e de
E-40 sefial Z del codificador del
del pulso z desconectado o suelto.
motor.
- La deteccion de All o Al2 de la cantidad fisica no Contro_le_ 'razonable_mente la
E-41 Canal analogico se encuentra dentro de un Rango razonable, o el ,n?ed|C|on de cantlde}o_les
desconectado ’ fisicas All o Al2, verifique
contacto de All o Al2 es malo
el cableado All o Al2
E-42 ~ E-50 Reservado
F01.00y FO1.03 no se
Alarma de . L . ;
A-51 Error de configuracion de parametros pueden configurar en el

exclusividad del

mismo canal
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canal de frecuencia
principal y auxiliar.

Terminal de ) i
- . . . Compruebe la configuracion
A-52 funcion alarma Terminal funcién parametros -, ;
exclusiva de la funcion del terminal

Alarma de limite de Por favor, pongase en

A-53 i Limitar el tiempo de ejecucion
operacién contacto con el proveedor
Presione Iqtecla
LOCH1 Bloqueo del Bloqueo del teclado ESC/MENU durante més de

teclado 2 segundos para

desbloquear el teclado.

1. Falla de alarma E-16, el variador debe estar apagado para su
reinicio.

2. Por las fallas de sobrecorriente, cortocircuito a tierra mientras
esta en funcionamiento, el inversor puede reiniciarse después de la
demora de 2s

=

Nota:

6.2 Busqueda de registros de fallas
Esta serie de variador puede registrar los ultimos 4 cédigos de fallas y los parametros del
variador de las 2 ultimas fallas, referente a esta informacion puede ayudar a descubrir la razon de

la falla.
Toda la informacion de fallas se almacena en el parametro de grupo F26, ingrese en el
parametro de grupo F26 para ver la informacion consultando el método de operacion del

teclado.
Code Content Code Content
Previous one failure Input terminal state at
F26.00 | record F26.09 | previous failure
Previous two failure Total running time at
F26.01 | record F26.10 | previous failure
F26.02 | Previous three failure| Eog 11 | Setfreq. at previous 2
record failure
Previous four failure Output freq. at previous
F26.03 | record F26.12 | 2 failure
Set freq. at previous Output current. at
F26.04 | failure F26.13 | previous 2 failure
F26.05 | Outputfreq. at F26.14 | DC bus volt. at previous
previous failure 2 failure
F26.06 | Output current. at F26.15 | Module temp. at
previous failure previous 2 failure
F26.07 | DC bus volt. at F26.16 | Input terminal state of
previous failure previous 2 failure
F26.08 Module temp. at F26.17 | Total running time of
previous failure previous 2
failure
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6.3 Reinicio de fallas

1 Antes dereiniciar, debe averiguar el motivo del fallo de manera
directa y eliminarlo; de lo contrario, podria causar dafios
permanentes en el inversor.

2 Sino se puede restablecer o si la falla se repite después del
reinicio, debe buscar la razén y a continuacién reinicie el

inversor con el dafio.

A 3 El restablecimiento debe realizarse 5 minutos después de la

sobrecarga, proteccion contra sobrecalentamiento.

4 Para la falla de E-14, el restablecimiento no es valido, 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_é]ue verificar si el cableado de entrada y salida esta
invertido.

o

Para reanudar el funcionamiento normal cuando se produce una falla en el inversor, puede

elegir seguir cualquier tipo de operacion:

() Después de configurar cualquier terminal de X1 ~ X8 para que sea ingresado por RESET
externo, se reiniciara después de conectarse a COM.

(@ Cuando se muestra el cédigo de falla, presione la tecla (3%& después de confirmar que se

puede restaurar.
(® Reinicio de la comunicacién. Por favor rlgcfiérase a la descripcion del anexo.
@ Cortar la fuente de alimentacion

6.4 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 botdn de reinicio.

< SIMETRIX
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7.- MANTENIMIENTO

7.1 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 vibracion y las piezas envejecidas lo afectaran, lo que puede
provocar el fallo del inversor. Para evitar esto, se recomienda realizar inspecciones de rutina y
mantenimiento

Tabla 7-1 inspeccion diaria y articulos de mantenimiento

Periodo

.. . Articulo de inspeccion
Diario | Periédico

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 metélico).
(3) Limpie la mancha de aceite del ventilador de enfriamiento

v Compruebe el conducto de aire, y limpie regularmente.

v Compruebe si los tornillos estan flojos

v Compruebe si el variadgr esta corroido

Si el entorno de instalacién del inversor cambia

Si el ventilador de enfriamiento del inversor funciona correctamente

Si el inversor se esta sobrecalentando

Al correr si el sonido del motor cambia anormalmente.

< | 2] 2| 2| =

Si se producen vibraciones anormales cuando el motor esta en marcha.

v Comprobar que los terminales de cableado tienen traza de arc

v La prueba de aislamiento del circuito principal.

Recomendamos inspeccionar con el siguiente instrumento:
Voltaje de entrada: voltimetro eléctrico voltaje

Voltaje de salida: voltimetro de rectificacion de corriente de salida
Entrada: aperimetro de pinza

<L SIMETRIX
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7.2Inspeccién y sustitucion de las piezas dafiadas

Algunos componentes en el inversor se desgastaran o tendran un rendimiento descendente para el uso a
largo plazo, para garantizar que el inversor pueda funcionar de manera estable y confiable, se recomienda
realizar el mantenimiento preventivo y reemplazar

Partes correspondientes si es necesario.

(1) ventilador de enfriamiento

Ruido anormal, incluso la oscilacion puede tener lugar si el ventilador tiene cojinete, envejecimiento de
aspas, aqui se debe considerar el reemplazo del ventilador.

(2) capacitores electroliticos 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 dafarse y aqui debe
reemplazarse.

7.3Garantia de reparacién

(1) Brindamos el mantenimiento gratuito dentro del tiempo de la garantia si cualquier falla o dafio es causado en el
uso normal, el tiempo de la garantia se puede ver en la tarjeta de garantia, cobraremos algo cuando se exceda el
tiempo de la garantia.

(2) Tomaremos parte del mantenimiento si una de las siguientes situaciones ocurre dentro del periodo de garantia
de reparacion.

a. Si no utilizé el inversor siguiendo estrictamente el manual de servicio 0 no lo us6 en condiciones
ambientales exigidas en el manual de servicio, lo que provocara una falla.

b. Fallo causado por la aplicaciéon del inversor a una funcién no normal;

c. Fallo causado por la reparacion propia, reparacion que no esta permitida ya;

d. Dafios causados por mala conservacion, ¢aida desde un lugar alto u otro factor extrinseco después de
comprar el inversor;

e. Fallo causado por un desastre natural o su causa, como voltaje no activado, rayo, niebla de agua,
incendio, corrosién de sal, corrosién de gas, terremoto y tormenta, etc.;

f. romper el logotipo del producto (como: placa de identificacion, etc.); El nimero de serie del cuerpo no
concuerda con el de la tarjeta de garantia de reparacion.

(3) Calculamos la tarifa de servicio segun el costo real, que esta sujeto a contrato, si lo hubiera.

(4) Puede contactar al agente y también a nuestra compaiiia directamente si tiene preguntas. Después
del periodo de garantia de reparacion, también proporcionaremos un servicio de reparacion cargado de
por vida para nuestros productos.

Nuestra compafiia también proporcionara un servicio de por vida con una tarifa
@i para el variador que no esta dentro del periodo de garantia de reparacion.
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7.4 Almacenamiento

El usuario debe prestar atencion 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
metalico y asegure una buena ventilacion.

(2) El almacenamiento de larga duracién causard una baja calidad del capacitor electrolitico,
por lo que debe asegurarse de que se electrifique una vez dentro de 1 afio y el tiempo de
electrificacion no sea inferior a 1 hora y la tensién de entrada debe aumentarse al valor nominal
gradualmente mediante un regulador de voltaje de 250w. Mientras tanto, el inversor debe estar
desconectado del motor

Apéndice A Protocolo de comunicacion libre.

A.1 Resumen
Proporcionamos al cliente una interfaz de comunicacion general RS485 / RS232 en nuestro inversor

de frecuencia de la serie SD. Para los usuarios, a través de la interfaz de comunicacion, el
dispositivo superior (como PC, controlador PLC, etc.) puede realizar un monitoreo centralizado al
inversor (como configurar los parametro del inversor, controlar el funcionamiento del inversor, leer
el estado de trabajo del inversor) 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 comunicaciéon es un archivo de criterios de interfaz disefiado para realizar la
funcion mencionada anteriormente, Iéala cuidadosamente y programe segun corresponda para que
el inversor pueda realizar un control de larga distancia y de red.

A. 2 Protocolo de contenido y descipcion

A.2.1 Modo de acumulacién de red de comunicaciéon

Marco principal PC Marco principal PC Marco principal PC

RS232

Modulo de conversion
232-485

RS485

SE SE SE SE
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A.2.2 Modo de comunicacion

El variador SE se puede usar no solo como dispositivo auxiliar sino también como dispositivo de
principal del marco en RS485, si el inversor 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 comunicacién especifico es el que se menciona a continuacion:

(1) PC o PLC como marco principal, inversor como dispositivo auxiliar, comunicacion punto a punto
entre marco principal y dispositivo auxiliar.

(2) El dispositivo auxiliar no responde cuando el cuadro principal envia un comando por direccidn
de transmision.

F05.00 [Seleccion 0: protocolo 1 0 %
de Modbus 1:
protocolo Reservado.
2: protocolo Profibus. (Extend
effective)

3: protocolo CANIlink. (
Extend effective)

4: protocolo CANopen. (
Extend effective)

5: protocolo 1 Free. (Se puede
realizar toda la funcién de
modificaciéon dé*parametros del
SD.)

6:protocolo 2 free. (Se puede
realizar toda la funcion de
modificacion de parametros del
SD

)

F05.01 Unidad: seleccion el baud rate de 1 005 X
Configuracién  |protocolo Free y Modbus.
del Baud rate 0:300BPS

1:600BPS

2:1200BPS

3:2400BPS

4:4800BPS

5:9600BPS

6:19200BPS

7:38400BPS
8:57600BPS




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

x 11

F05.03

Direccion local

0~247, 00 es la direccion de la

estacion principal

(3) El usuario puede configurar la direccion local, la velocidad en baudios y el formato de datos del
variador mediante el teclado del dispositivo auxiliar.

(4) El dispositivo auxiliar reporta la informacion actual de fallas al cuadro principal en el dltimo
marco de respuesta.

(5) SE proporciona una interfaz RS485.

A.2.3 Modo de transporte
Serial asincrono, modo de transporta:semidlplex. Formato predeterminado y velocidad de
transporte: 8-N-1, 9600bps. Para la configuracion de parametros especificos, consulte la
descripcién del cédigo de funcion de grupo FO05.
(Observacion: La definicién de este parametro solo es efectiva en el modo de comunicacion de

Puerto-libre, y la definicién de otros parametros es la misma que la original)

< SIMETRIX
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A.2.4 formato de dato del de comandos

Formato de comando del dispositivo principal

[e0) . .
— | Fil de Icuadro Final —
N~
— | checkout sum
[{e)
— | checkout sum
= checkout <
— | checkout sum area
<
— | checkout sum
o™ .z
i Seleccion de dato
N -z
— | Seleccion de dato p
= Area de <«
— | Seleccion de dato configuraci
o | Seleccién de dato on de
— datos
o | indice de comando
© | indice de comando .
Idice de <
™~ | indice de asistente area
© | indice de asistente
w | comando del di,o principal | Area de
< | comando del dispositivo comando N
principal
« | Direccion del dispositivo ] ]
auxiliar Direccio N
« | Direccion del dispositivo
auxiliar
o Cabeza del cuador Encabezado
—
o 12¢€ o
g |8
g Definicién S
c c
| |

Formato de respuesta del cuadro del disposivo auxiliar

00} . .
- Fin del cuadro Final -
N~
— checkout sum
o
— checkout sum
Checkout area <
Te}
— checkout sum
<
- checkout sum
™ . ..
— Dato de ejecucion
N . '
— Dato de ejecucion .
- - — Area de datode | <
— Dato de ejecucion ejecucion
o . ..
- Dato de ejecucion
o indice de comando
© indice de comando
- A P <
~ indice de falla Area de indice
© indice de falla
o respuesta del dispositivo auxiliar area de I\
< respuesta del dispositivo auxiliar respuesta
™ direccion del dispositivo auxiliar ~
. ., . " " Direccion
N direccion del dispositivo auxiliar
4 Cabeza del cuadro Encabezado 4
Definicion
_8 o
R ks
> S
c
LI LT
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Observacion:

(1) "La configuracion de dato de area " y "dato area en ejecucion” no existan en algun formato de comando /
formato de datos del cuadro, por lo que en la lista de comandos del protocolo estad marcado con "nada”.

(2) En protocolo el conjunto de caracteres efectivoes: ~, 1, 2, 3, 4, 5 6, 7, 8 9A B, C, D,
E, Fylosdatos hexaODH, ASCII minisculasa, b, c¢, d,e,fsoninvalidas.
(3) La longitud efectiva del marco de comando es de 14 o 18 bytes.

A.2.5 Explicacién y descripcién del formato.

(1) Cabeza de marco
El caracter “~” (namely hex 7E), un solo byte.

(2) Direccién auxiliar del dispositivo
Significados de los datos: direccion local del dispositivo auxiliar, doble byte. Formato ASCII. El valor
predeterminado de fabrica del inversor es 01.

(3) Comando del cuadro auxiliar / dispositivo auxiliar responde
Significados de los datos: el comando de envio del mainframe y el dispositivo auxiliar responden al comando.
Doble byte, formato ASCII.
Clasificacion de la funcion del cédigo de respuesta:

Especie 1>; codigo de comando ="10", el cuadro principal solicita al dispositivo auxiliar que
Informe el estado de preparacion actual y la situacion de control.

Tabla A-1 Significado de los cddigos de comando para el marco de respuesta, area de respuesta

Significados
Respuesta |Estado de Se permite el control [Para establecer la
del c6digo hreparacion del |desde el cuadro frecuencia se permite
ASCII dispositivo principal
auxiliar.
10 No esta Sin significado
preparado
11 Listo Permitir Permitir
12 Listo Permitir Permitir
13 Listo No permitir No permitir
14 Listo No permitir No permitir
20 Error de cuadro 250

Especie 2>: codigo de comando = “11” ~ “15”, 5 tipos de comando de funcién que el cuadro principal envia al
dispositivo auxiliar. Para obtener mas informacion, consulte la lista de comandos del protocolo.
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Tabla A-2 Significado de los codigos para el comando de respuesta del marco respuesta del area indexada

Respuesta
del cédigo Significados del codigo de respuesta Descripcion
ASCII
La comunicacion des dispositivo auxiliar y el
00 control es normal; la funcién de modificacion es
normal ; la contrasefia es correcta.
(1) error de verificacion de marco;
(2) datos de "area de comando" superados; Cuando se informa este cédigo de respuesta,
20 (3) datos de "area de indice" superados ; los datos de "area de comando", "area de
(4) error de longitud del marco/ byte no ASCII enjindice" y "area de datos en ejecucion” no se
el area excepto el encabezado del marco, final ~ [nforman.
del marco.
(1) el control al dispositivo auxiliar es ineficaz Si el informe de este codigo de respuesta se
(2) modificacion del parametro del cédigo de relaciona con el estado establecido actual del
funcion ineficaz ; dispositivo auxiliar. Cuando los datos de
30 (3) Desbordamiento de datos del area de informe del area "," &rea de indice "y" area de
"configuracion / ejecucién”. datos de ejecucion "se informan de acuerdo
(4) error de contrasefia. con los requisitos del protocolo.

4)

indice auxiliar / indice de comando / indice de falla

Significados de los datos: incluyen un byte de indice auxiliar y un byte de indice de comando.

Para cuadro principal, el indice auxiliar y el indice de comando se utilizan para cooperar con el comando
del cuadro principal para realizar una funcién especifica.
Para el dispositivo auxiliar, el indice auxiliar, el indice de comando se utilizan para informar el c6digo
de estado de falla, el indice de comando se informa sin modificacion

Tipo de datos: hexadecimal, 4 bytes, formato ASCII.
El indice de comando ocupa 2 bytes bajos, datos Rango: “00” ~ “FF”. El indice auxiliar ocupa 2 bytes
altos, datos Rango: “00” ~ “FF”.
El estado de falla del dispositivo auxiliar ocupa el byte del "indice auxiliar", consulte la tabla B-3.

<L SIMETRIX
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Tabla A-3 descripcion Del tipo de fallo del Free-portl

Cadigo de falla S Cddigo de .
. Descripcion . Descripcion
(decimal) falla (decimal)
1 Sobre corriente durante el 19 Fallo en el circuito de
proceso de aceleracion deteccion de corriente
2 Sobre corriente durante el 20 Fallo de interferencia
proceso de desaceleracion. externa
3 Sobre corriente durante el 21 Fallo de interferencia
proceso de velocidad interna
constante
4 Sobretension durante el 22 PID pérdida de provision
proceso de aceleracion.
5 Sobretension durante el 23 PID realimentacion
proceso de desaceleracion. perdida
6 Sobretensién durante el 24 Excepcion de cantidad
proceso de velocidad de error PID
constante
7 Sobretension durante la 25 Proteccion del terminal
detencién de arranque
8 Bajo voltaje durante el 26 fallo de comunicacién
proceso de ejecucion RS485
9 Proteccion de sobrecarga 27 Reservado
del inversor
10 Proteccion de sobrecarga 28 Reservado
del motor
11 Proteccion contra 29 Reservado
sobrecarga del motor
12 Falta la fase de entrada 30 E2PROM lectura 'y
escritura errbnea
13 Falta la fase de salida 31 deteccion de rotura
temperatura
252
14 Maédulo de inversion de 32 Fallo de autoajuste
proteccion
15 Cortocircuito a tierra durante 33 Excepcion del contacto
el proceso de ejecucion
16 Cortocircuito a tierra durante 34 Fallo interior 1
el proceso de electrificacion.
17 sobrecalentamiento
18 Falla de dispositivo externo




Tipo de fallo y descripcion del Free-port 2

Cddigo de Descripcion Cadigo de Descripcion
falla(decimal) falla(decimal)

1 Sobre corriente durante el proceso 13 Modulo de inversion de
de aceleracion. proteccion

2 Sobre corriente durante el proceso 14 Falla de dispositivo externo
de desaceleracion.

3 Sobre corriente durante el proceso 15 Fallo en el circuito de deteccion
de velocidad constante de corriente

4 Sobretension durante el proceso 16 fallo de comunicacion RS485
de aceleracién.

5 Sobretensién durante el proceso 17 Reservado
de desaceleracion.

6 Sobretensién durante el proceso 18 Reservado
de velocidad constante

7 Control de sobretensién de 19 Bajo voltaje
alimentacion

8 Sobrecarga del inversor 20 Interferencia del sistema

9 Motor sobrecargado 21 Reservado

10 sobrecalentamiento 22 Reservado

11 Reservado 23 E2PROM lectura y escritura

errbnea
12 Reservado

< SIMETRIX
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(5) Checkout sum

Significados de los datos: verificacion de marco, 4 bytes, ASCII.
Método de célculo: suma acumulativa del valor del cédigo ASCII de todos los bytes desde la "direccion del

"

dispositivo auxiliar" hasta la "informacion de ejecucion™.
(6) Fin del marco
Hex 0D, Unico byte.

A.2.6 Lista de comandos del protocolo

El marco 7Ey el final del marco 0D, la direccion, la suma de pago y el formato de caracteres
ASCII se omite en la siguiente descripcién

Tabla A-4 tabla de comandos de protocolo Puerto libre

g SO  Z] =/ SEY [B853TISssyl B¢ 3
3 o 3 5 5l 2@ 3 g 382383 g 4
g S g o o §°& 0c@35302s5°23a| 25 =,
3 = D ol o< S20538%a%g0 ) 5
o = =, ol 728 @0 0a ®83% g =)
23 5 3| T& S2o,® S22, o) =
2.z & o| @9 S Q& =09 T S o
S 9 T S| X% g 2z & ag®= 2,
L = 0) T ® ®© °F o 223. o =)
& x 0 > g - 0 g_ = o
g ° = ®
Busqueda auxiliar del estado 10 00 00 no ~010A00000192\r 1
del motor
b |Configuracion de 11 00 00 no ~010B00000193\r 0.01Hz
€ frecuencia principal
_% Configuracion de 11 00 01 no ~010B00010194\r 0.01Hz
o frecuencia auxiliar
%‘ Ajuste de frecuencia 11 00 02 no ~010B00020195\r 0.01Hz
@ |Frecuencia de salida 11 00 03 no ~010B00030196\r 0.01Hz
CSL Corriente de salida 11 00 04 no ~010B00040197\r 0.1A
o |Voltaje de salida 11 00 05 no ~010B00050198\r v
3 |oltaje dc de la barra 11 00 06 no ~010B00060199\r 0.1V
g |debus
o |Velocidad de rotacion 11 00 07 no ~010B0007019A\r 1RPM
& |del motor en carga
5 Melocidad lineal del 11 00 08 no ~010B0008019B\r no
~ |motor en carga
Temperatura 11 00 09 no ~010B0009019C\r 1°C
Tiempo de ejecucion 11 00 0A no ~010BO00A01A4\r 0.1min
Tiempo de ejecucion 11 00 0B n¢b4  ~010BOOOBO1AS\r 1h
acumulado actual
Tiempo de encendido 11 00 ocC no ~010BO0O0CO1A6\r 1h
acumulado actual
Estado del inversor 11 00 0D no ~010BO00DO1A7\r no
Estado del terminal de 11 00 OE no ~010BOO0OEOQ1A8\r no
entrada
Estado del terminal de 11 00 OF no ~010BOO0OF01A9\r no
salida
Expandir el estado del 11 00 10 no ~010B00100194\r no
terminal de salida.
Expandir el estado del 11 00 11 no ~010B00110195\r no
terminal de entrada.
Comunicacion virtual , 11 00 12 no ~010B00120196\r no
estado del terminal de
entrada
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Expandir el estado del 11 00 11 no ~010B00110195\r no
terminal de entrada.

Comunicacion virtual , 11 00 12 no ~010B00120196\r no
estado del terminal de

entrada

Entrada interna virtual , 11 00 13 no ~010B00130197\r no
estado del nodo

Entrada analégica All 11 00 14 no ~010B00140198\r no
Entrada anélogica Al2 11 00 15 no ~010B00150199\r no
Expansion de la entrada 11 00 16 no ~010B0016019A\r no
anéloga

EAIL1

Expansion de la entrada 11 00 17 no ~010B0017019B\r no
analoga

EAI2

Salida anal6gica AO1 11 00 18 no ~010B0018019C\r no
Salida analoga AO2 11 00 19 no ~010B0019019D\r no
Expansion de la salida 11 00 1A no ~010B0O01A01A5\r no
analoga EAO1

Expansion de la salida 11 00 1B no ~010B001BO1A6\r no
analoga EAO2

Frecuencia de entrada 11 00 1C no ~010B001CO1A7\r 1Hz
de pulsos externo

Reservado

Provision de proceso 11 00 1E no ~010BO01EO1A9\r 0.01v
PID

Proceso de 11 00 1F no ~010BO01F02AA\r 0.01v
retroalimentacion PID

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 11 00 22 no ~010B00220197\r no
corriente PLC

Segmentos de corriente 11 00 23 no ~010B00230198\r no
de velocidad

multiseccion externa

Presion de suministro 11 00 24 no ~010B00240199\r 0.001Mp
para agua a presion a
constante. 255

Presion de 11 00 25 no ~010B0025019A\r 0.001Mp
retroalimentacion de a
agua a presion constante

Estado de relé para agual 11 00 26 no ~010B0026019B\r no
a presion constante

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 ~010B002A01AG\r no
Configuracion del canal 11 00 2B no ~010B002BO1AT7\r no

para ejecutar el

comando
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Provisién del canal
de frecuencia
principal

11

00

2C

no

~010B002C01A8\r

no

Provisién del canal
de frecuencia
auxiliar

11

00

2D

no

~010B002D01A9\r

no

Corriente nominal
del variador

11

00

2E

no

~010BO02EO1AAVr

0.1A

Tension nominal del
\variador

11

00

2F

no

~010BO02F01AB\r

v

\variador

Potencia nominal del

11

00

30

no

~010B00300196\r

0.1KW

Reservado

Reservado

Frecuencia después
de la aceleracién y
deceleracion.

11

00

33

no

~010B00330199\r

0.01Hz

Frecuencia del rotor
del motor

11

00

34

no

~010B0034019A\r

0.01Hz

Provisién 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

Dispositivo auxiliar
comando de
ejecucion

12

00

00

no

~010C00000194\r

no

Establecer la
provision de
frecuencia de
ejecucion actual del
dispositivo auxiliar

12

00

01

OHz~limite
superior de
frecuencia

~010C00010FA002
7C\r

0.01Hz

Establecer
la
frecuencia.
=40.00Hz

Dispositivo auxiliar
en funcionamiento
con la provision de
frecuencia

12

00

02

OHz~ limite
superior de
frecuencia

~010C00020FA002
7D\r

0.01Hz

Establecer
la
frecuencia
dispositivo
auxiliar en
ejecucion.
=40.00Hz

Dispositivo auxiliar
en ejecucion hacia
adelante

12

00

03

no

~010C00030197\r

no

Dispositivo auxiliar
en ejecucion de
reversa

12

00

04

256
no

~010C00040198\r

no

Dispositivo auxiliar
hacia adelante,
trabajando con
provision de
frecuencia

12

00

05

OHz~ limite
superior de
frecuencia

~010C00050FA002
80\r

0.01Hz

Forward run
boot-strap
Set freq.
=40.00Hz

Dispositivo auxiliar
de reversa,
trabajando con
provisién de
frecuencia

12

00

06

OHz~ limite
superior de
frecuencia

~010C00060FAQ02
81\r

0.01Hz

Reverse run
boot-strap
Set freq.
=40.00Hz

Dispositivo auxiliar
en paro

12

00

07

no

~010C0007019B\r

no
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Jog de dispositivo
auxiliar

12

00

08

no

~010C0008019C\r

no

Jog hacia adelante
del dispositivo
auxiliar

12

00

09

no

~010C0009019D\r

no

Jog en reversa del
dispositivo auxiliar

12

00

0A

no

~010CO00AO1AS5\r

no

Dispositivo auxiliar
detiene la marcha

12

00

0B

no

~010C000B0O1A6\r

no

Restauracion de
fallo de dispositivo
auxiliar

12

00

ocC

no

~010CO00CO1A7\r

no

consulta
de la

version del
software

Consultar version de
software del
dispositivo auxiliar.

15

00

00

no

~010F00000197\r

<L SIMETRIX
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Tabla de comando de protocolo libre puerto 2

alquwopN

[ewiosp ua redipuLd
0Jpend |ap usapiO

XaH Jeljixne ao1pu|

XaH uaplio ap adIpu|

XoH uoglonoale

XaH USp.0 ap a21pu|

JOSIBAUI

[op Od 8p [01U0J)

oAnisodsip
ap uoioeiado e| owod

|2 ‘O afenbus| ua
131SN|o ap orewl.o4)

‘ redidund oipend
[9p oAU ap ojdwalg

sojep

d

uoiodiosa

del motor

Busqueda auxiliar del estado

=
o

00

o
o

~010A00000192\r

7| ap ugisioaid rejndalg

Control de
marchay
funcién de
ajuste.

Ejecutar comando
del dispositivo
auxiliar

[EEY
N

00

o
o

no

~010C00000194\r

no

Establecer la
frecuencia de
ejecucion actual.
de dispositivo
auxiliar

12

00

01

OHz~ limite
superior de
Fre.

~010C00010FA0027C\r

0.01Hz

Dispositivo auxiliar
en ejecucion con la
provision de
frecuencia de
ejecucion

12

00

02

OHz~ limite
superior de
Fre.

~010C00020FAQ027D\r

0.01Hz

Dispositivo auxiliar
en ejecucion hacia
adelante

12

00

03

no

~010C00030197\r

no

Dispositivo auxiliar
en marcha atras

12

00

04

no

~010C00040198\r

no

Dispositivo auxiliar
ejecutado hacia
adelante con la
provision de
frecuencia de
funcionamiento

12

00

05

OHz~ limite
superior de
Fre.

~010C00050FA00280\r

0.01Hz

Dispositivo auxiliar
marcha atras con
la provisién de
frecuencia de
funcionamiento

12

00

06

OHz~ limite
superior de
Fre.

~010C0O0060FA00281\r

0.01Hz

Dispositivo auxiliar
en paro

12

00

07

no

~010C0007019B\r

no

Dispositivo auxiliar
iog

12

00

08

no

~010C0008019C\r

no

Dispositivo auxiliar
avance en jog

12

00

09

no

~010C0009019D\r

no

Dispositivo auxiliar
iog en marcha
atrds en

12

00

OA

no

~010CO00AO1AS5\r

no

Dispositivo auxiliar
detiene la marcha

12

00

0B

no

~010C000B01A6\r

no

Restauracion de
fallo de dispositivo
auxiliar

12

00

0oC

no

~010CO00CO1A7\r

no

2IeM)J0S [P UQISIBA |

3p B)NSU02 3p uspIO

Consultar version
de software del
dispositivo auxiliar.

15

00

00

no

~010F00000197\r

128



Tabla A-5 Pardmetro de cédigo de funcién de lectura del dispositivo auxiliar

L Lea el parametro del cddigo de funcién del dispositivo auxiliar: todos los parametros del
Definicién de la |-, . ) = - o )
funcion codigo de funcion, excepto la contrasefia del usuario y la contrasefia del fabricante
Significados Cabeza indice de
del |Direccion|Orden orden Dato de ejecucion | Checkout sum | Fin del cuadro
marco
Orden del Ver
cuadro 7EH ADDR 13 . 4 BCC ODH
L comentario
principal
Cantidad de 1 5 2 4 0 4 1
bytes
ElngillisgrOSItlvo Ver Pardmetro de
responde 7TEH ADDR 06 comentario cédigo de funcion BCC ODH
Cantidad de 1 5 2 4 4 4 1
bytes
indice de comando = combinacion de ndmero de grupo de cddigo de funcién y codigo
hexadecimal de numero de cédigo de funcion. Por ejemplo:
Si desea leer el parametro del codigo de funcion F0.05, indice de orden = 0005 ; Si
desea leer el parametro del cédigo de funcion F2.11, indice de orden = 020B ; Sidesea
leer el parametro del cadigo de funcién F2.15, indice de orden = 020F ;
Si desea leer el parametro del codigo de funcién F2.13, indice de orden = 020D ;
Relacion correspondiente entre el valor decimal y hexadecimal del nimero de grupo de
cédigos de funcidon
Grupo Grupo de
de |Decimall Hex | codigo de [Decimal Hex
cédigo funcion No
de
funcién
No
FO0O 0 OOH FOE 14 OEH
FO1 1 01H FOF 15 OFH
Observacion "o [~ 2 [ 02H F10 16 10H
FO3 3 O03H F11 17 11H
Fo4 4 04H F12 18 12H
FO05 5 O5H F13 19 13H
F06 6 06H F14 20 14H
FO7 7 07H F15 21 15H
FO08 8 08H F16 22 16H
F09 9 09H F17 23 17H
FOA 10 0AH F18 24 18H
FOB 11 0BH F19 25 19H
FoC 12 OCH F1A 26 1AH
FOD 13 ODH F1B 27 1BH
Datos virtuales [0~FFFF (0~65535)

Ingrese la “contrasefa de usuario” correcta antes de configurar el parametro del codigo de funcién del usuario.
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Tabla A-6 Configurar el parametro de cédigo de funcion del dispositivo auxiliar

Configure el parametro del cédigo de funcién del dispositivo auxiliar: todos los

Definicion de . P > ~ . ~
funcion parametros del cadigo de funcidn, excepto la contrasefia del usuario y la contrasefia
del fabricante
Cadb:Iza indice de Dato de | Checko
Significados Direccién|Orden| orden - - | utsum Fin del cuadro
cuadro ejecucion
Orden del
cuadro 7EH | ADDR | 14 ver 4 BCC ODH
principal comentario
Cantidad de 1 2 5 4 4 4 1
bytes
(I;\’;spuesta Parérpe_tro
dispositivo | 7EH | ADDR | 06 ver | decodigo | g ODH
-~ comentario | defuncion
auxiliar
Cantidad de 1 2 2 4 4 4 1
bytes
indice de comando = combinacion de grupo de nimeros de funcion y grupo de
nameros en hexadecimal de funcion. Por ejemplo:
Si desea leer el pardmetro del cédigo de funcién F00.05, indice de orden = 0005 ;
Si desea leer el parametro del cédigo de funcién F02.11, indice de orden = 020B ;
Si desea leer el pardmetro del codigo de funciéon F02.15, indice de orden = 020F ;
Si desea leer el parametro del codigo de funcién F02.13, orden indice = 020D ;
Relacién correspondiente entre el valor decimal y hexadecimal del grupo de cédigos
de funcién No.
Grup| Decimal | Hex |Grupo de cédigode| Decimal Hex
ode funciéon No
codig
ode
funci
on
No
Observacién | F00 0 OOH FOE 14 OEH
FO1 1 01H FOF 15 OFH
F02 2 02H F10 16 10H
FO3 3 03H F11 17 11H
FO4 4 04H F12 18 12H
FO05 5 05H F13 19 13H
FO06 6 06H F14 20 14H
FO7 7 07H F15 21 15H
F08 8 08H F16 22 16H
F09 9 09H F17 23 17H
FOA 10 0AH F18 24 18H
FoB 11 0BH F19 25 19H
FoC 12 0CH F1A 26 1AH
FOD 13 ODH F1B 27 1BH
Datos 0~ FFFF (0~65535)
Vvirtuales
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Apéndice B Protocolo de comunicacion Modbus
B.1 Resumen

Proporcionamos interfaz de comunicacion general RS485 en nuestros inversores para el usuario. A
través de esta interfaz de comunicacion, el dispositivo superior (como HMI, PC, controlador PLC, etc.)
puede realizar un monitoreo centralizado del inversor (como configurar el parametro del inversor, el
funcionamiento del control del inversor, leer el estado de trabajo del inversor).

Este protocolo de comunicacién es un archivo de criterios de interfaz disefiado para realizar la funcion
mencionada anteriormente, |éala 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.

B.2 Modo de acumulacion de la red de comunicacion.

Computadora, marco 0 PLC, marco principal
principal
RS232
Modulo de conversion
de 232 a 485
RS485
SE SE SE SE

Fig.B-1 gréafico de acumulacién de red
B.3 Modo de comunicacién

En la actualidad, el inversor SE solo se puede utilizar como dispositivo esclavo en la red RS485. Puede realizar la
comunicacion entre los inversores a través de PC, PLC o HMI si es necesario. El modo de comunicacién especifico es
€como se menciona a continuacion: 261

PC o PLC como mainframe, inversor como dispositivo esclavo, comunicacién punto a punto entre mainframe y dispositivo
esclavo.

El dispositivo esclavo no responde cuando el mainframe envia un comando por direccién de transmisién incorrecta.

El usuario puede configurar la direccion local, la velocidad en baudios y el formato de datos del inversor mediante el
teclado del dispositivo esclavo o el modo de comunicacion en serie.

SE proporciona la interfaz RS485.

Modo predeterminado: serial asincrona, modo de transporte semidiplex. Hay RTU y ASII dos modos. Formato
predeterminado y velocidad de transporte: 8-N-1, 9600bps.

130



B.4Modo de transmision

Serial asincrono, modo de transporte semidiplex. Formato predeterminado y velocidad de transporte: 8-N-
1, 9600bps. El parametro de configuracion de detalle, consulte el modo de funcién de grupo FO05.

(Nota: el parametro es valido en la comunicacion Modbus, el otro parametro cumple con el manual de
fabrica))

F05.00 [Seleccion de [0:Protocolo Modbus 1 0 X
protocolo 1:Reservado

2: Protocolo Profibus (la expansion
es valida) 3:Protocolo CanLink(la
expansion es valida) 4:protocolo
CANopenl(la expansioén es valida)
5:Protocolo libre 1(Revision de
todo el parametro de SD es valido.)
6:Protocolo libre | 2(Revision de
todo el pardmetro de SD es valido.)
Observacion: Se necesita tarjeta de
expansion cuando se selecciona la
comunicacion 2,3,4.

F05.01 |Configuracion|Unidad: protocolo libre y Modbus 1 | 005 | x
Baud rate Baud

rate selection
0:300BPS
1:600BPS
2:1200BPS
3:2400BPS
4:4800BPS
5:9600BPS
6:19200BPS
7:38400BPS
8:57600BPS
F05.02 [Formatode |Unidad: protocolo libre y protocolo 00 | x
dato 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,
IASCII

5:1-7-1 formato, Even Parity,
ASCII

F05.03 [Direccion locallp~247, 00 dirrecion 1 1 x

262

<L SIMETRIX

132



B.5 Estructura de datos de la comunicacion
B.5.1 Formato de marco de datos

Usando el modo RTU, los mensajes se envian al menos 3.5 caracteres de pausa de intervalo de tiempo El
primer campo transmitido es la direccion del dispositivo, el caracter que puede transferir es hexadecimal 0x00
~ OxFF. Equipo de red Supervisar continuamente el bus, incluidas las pausas. Cuando el archivo se recibe en
la direccién, todos los equipos determinan si se envia al suyo. Cuando el caracter 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 considerara
una continuacion del mensaje anterior.

Esto causara un error, porque en el campo CRC final el valor no puede ser correcto.

Formato de cuadro RTU como la siguiente tabla:

Encabezado de cuadro
Direccion del esclavo

Tiempo de pausa de 3.5 caracteres.
Direccion del esclavo:0~247

Cdodigo de comando de 03H: lee el parametro en el esclavo
comunicacion 06H: escribir parametro en el esclavo
Contenido de datos DATA  [El contenido del paquete: Direccion del
Contenido de datos DATA  |parametro (16 bits);

NUmero de parametro o bytes del valor del
parametro;

\Valor del parametro (16 bits)

comprobar valor de byte bajo| Revision del valor de 16 bit

del CRC

comprobar valor de byte alto
del CRC

Bandera de cierre

Tiempo de pausa de 3.5 caracteres.

Con respecto al método de generacién del valor de verificacion del CRC, consulte la Seccion A.9.
Formato de cuadro ASCII como la tabla de abajo

Encabezado de cuadro ’(0x3A)

Direccion de esclavo alta Direccion del esclavo: Combinado por
2 cadigos ASCII

Direccion de esclavo baja  |Direcciéhde esclavo de 8 bits 0~247
Cdédigo de comando alto Cdodigo de comando: codigo de
comando de 8 bits combinado por 2
cédigos ASCII

03H: lee el pardmetro en el esclavo
06H: escribir parametro en el esclavo
Contenido de datos DATA  [El contenido del paquete de datos

Cédigo de comando bajo

Contenido de datos DATA  |N pieces of 8bit data content
combined by 2*N pieces of ASCII
code

LRC CHK alto

El valor de verificacion de LRC incluye

LRC CHK bajo

2 piezas de cédigo ASCII

Bandera de cierra alta

Bandera de cierra alta = CR(0x0D)

Bandera de cierre baja

Bandera de cierre baja = LF(0x0A)
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B.5.2 El host como lector de los parametros del esclavo

El codigo de comando 03H. En donde el host puede leer uno o mas comandos (mas de diez) para
iniciar la comunicacion. Por ejemplo, lee 2 valores continuos de parametros para la direccion

000O0H del variador cuya direccion es 01, el contenido de comandos del host:
Contenido de respuesta del esclavo:

ADR 01H

CMD 03H

Direccion inicial de la alta velocidad en bytes O0H

Direccion inicial de la baja velocidad en bytes 00H

Nimero de parametro en alta velocidad de bytes O0H

Numero de parametro 02H

Revision del valor del byte bajo CRC Cc4

Revision del valor alto en bytes del CRC OB

ADR 01H

CMD 03H

Parametros valor de bytes 04H

Direccion de contenido 0O000H alto nivel en bytes O00H

Direccion de contenido 0O000H bajo nivel en O00H
bytes

Direccion de contenido 0001H alto nivel en bytes 00H

Direccién de contenido 0001H bajo nivel en 03H
bytes

Revision del valor bajo nivel en bytes del CRC BA

Revision del valor alto nivel en bytes de CRC F2

B.5.3 Parametros por escrito del host(principal) al esclavo

El cédigo del comando host 06H. puede escribir los parametros por medio de la comunicacion
iniciada. O para iniciar la comunicacion?

El sistema decimal 5000, E.G (1388H) escrito para el variador con la direccion 0101H el cual la
direccion de su esclavo es 02, incluye el siguiente comando del host:

ADR 01H

CMD 03H

Pardmetros valor de bytes 04H

Direccion de contenido 0000H alto nivel en bytes 0O0H

Direccion de contenido 0000H bajo nivel en 00H
bytes

Direccion de contenido 0001H alto nivel en bytes OO0H

Direccion de contenido 0001H bajo nivel en 03H
bytes

Revision del valor bajo nivel en bytes del CRC BA

Revision del valor alto nivel en bytes de CRC F2
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B.6 Distribucién de direcciones en la comunicacion de datos

B.6.1 Grupo de funciones de los codigos FO0-F26 de la direccion de comunicacion

En la direcciéon de comunicaciones del variador con los parametros de funcion MODBUS se sigue el proceso
de direccion PPnn: PP significa alto nivel en bytes de la direccién, correspondiente para el nimero del grupo
de funciones de los pardmetros: nn significa bajo nivel en bytes de la direccion, correspondiente al cédigo
interno del grupo de funciones de los parametros. Por ejemplo: la direccién de comunicacién de los codigos de
funcién F3.21 es 0315H, 03H es la forma hexadecimal del grupo de nimero 3, 15H es la forma hexadecimal

del grupo interno del cédigo 21.

La direccién de funciones del F00.00 ~ F26.17 es 0000H ~ 1A11H, el registro del grupo de fallas
F26 de los parametros con direccion de arranque es 1A00H.

B.6.2 Control de comando y estatus de la direccién de comunicacion

Nombre de la variable

Direccion de la
comunicacion

Caracteristicas de
lectura y escritura

Datos del comando o
significado del valor de
respuesta

Palabra de comando
arranque

1 E OOH

Lectura y escritura

1: Reservado.

2: Comando de
detencion del jog.

3: Forward (hacia
adelante) del arranque
en jog.

4: Reversa del arranque
en jog.

5: Arranque.

6: Alto (stop)

7: Arranque del forward.
8: Arranque en reversa.
9: Reinicio de falla.

10: Reservado.

Configuracion del valor
del puerto serial

1EO1H

Lectura y escritura

F01.02 mientras que
millares da lugar = a
0,5000 que representa
50.00 Hz

F01.02 mientras que
millares da lugar = a
1,10000 que representa
FO01.11

Estatus del variador

1E 02H

Sélo lectura

BITO: Voltaje bus
establecido

BIT1: Comando de
arranque ordinario
efectivo

BIT2: Comando JOG
efectivo

BIT3: Arrancando
BIT4: La direccion del
arranque de corriente es
en reversa.

BIT5: Las instrucciones
de operacion es en
direccién de reversa
BIT6: Frenado de
desaceleracion.

BIT7: Aceleracion.
BIT8: Desaceleracion.
BIT9: Alarma.

BIT10: Falla.

BIT11: Limite de
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corriente.

BIT12: Auto
recuperacion de falla.
BIT13: Auto mejora.
BIT14: Estado de
detencion libre.
BIT15: Inicio del
seguimiento de
velocidad.

Cadigo de alarma

1E O3H

Sélo lectura

0: Sin alarma.
1 ~ 50: Cddigo de
alarma de corriente.

E La direccion de comunicacion MODBUS 1E01(configuracion de frecuencia) puede ser la
configuracion de torque v direccion.

B.6.3 Monitoreo de la direccién de parametros de comunicacién:

Nombre de la variable

Direccion de la

Caracteristica de lectura

Valor de respuesta 6

comunicacion 6 escritura comando de dato
C-00 1CO0H Lectura Monitoreo de
pardmetros 1
C-01 1CO1H Lectura Monitoreo de
parametros 2
C-02 1CO2H Lectura Monitoreo de
pardmetros 3
C-03 1CO3H Lectura Monitoreo de
pardmetros 4
C-04 1C04H Lectura Monitoreo de
parametros 5
C-05 1CO5H Lectura Monitoreo de

pardmetros 6

B.6.4 Parametros internos ocultos

Nombre de la variable

Direccion de la
comunicacién

Caracteristica de lectura
6 escritura

Valor de respuesta 6
comando de dato

Valor de comunicacion 1DOOH Lecturay escritura Rango: 0 ~ 1000 (1000

PID presentado representa 10v)

Valor de torque de 1D0O1H Lectura y escritura Rango: 0 ~ 2000 (2000

comunicacion representa el 200%
del torque del motor)

Valor determinado de la 1D02H Lectura y escritura Rango: 0 ~ 4000 (4000

comunicacion de salida representa 10 6

AO1 20mA)

Valor determinado de la 1DO3H Lectura y escritura Rango: 0 ~ 4000 (4000

comunicacion de salida representa 10 6

AO2 20mA)

Valor determinado por la 1D04H Lectura y escritura Rango: 0 ~ 4000 (4000

comunicacion EAO1 representa 10 6
20mA)

Valor determinado por la 1DO5H Lecturay escritura Rango: 0 ~ 4000 (4000

comunicacion EAO1 representa 10 6
20mA)

Valor determinado por la 1D06H Lectura y escritura Rango: 0 ~ 4000 (4000
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comunicacién DO representa 10 6
20mA)
Valor determinado por la Rango: 0 ~ 4000 (4000
comunicacion EDO 1DO7H Lectura y escritura representa 10 6
20mA)
BITO: Y1
BIT1: Y2
BIT2: Y3
BIT3: Y4
Valor determinado por la BIT4: RLY (relay)
comunicacion de salida 1D08H Lectura y escritura BIT5: EY1
de la terminal BIT6: EY2
BIT7: EY3
BIT8: EY4
BIT9: ERLY1
BIT10: ERLY2
Valor determinado por la BITO: CX1
comunicacion de salida 1DO9H Lectura y escritura
de la terminal BIT7: CX8
Limite de frecuencia en . Rango: 0 ~ 60000
el torque positivo 1DOAH Lecturay escritura (60000 representa
600.00H2)
Limite de frecuencia en - Rango: 0 ~ 60000
el torque negativo 1D0BH Lectura y escritura (60000 representa
600.00H2)
Retroalimentacion de 1DOCH Lectura y escritura Rango: 0 ~ 4000 (4000
voltaje proceso PID representa 10.00)
Reservado 1DODH /

B.7 Procesando el error de comunicacién

El variador recibe el paquete de datos para la deteccion de error, en donde encuentra la lectura y escritura de
la direccién de parametros 6 el valor invalido de parametros, por lo que se replica para el host con el paquete
de respuestas de error en la comunicacion. El paquete que responde al error de comunicacion (cédigo de

comando host + 80 H) como el cddigo de comando, con 1 byte de codigo de error.

La descripcion para el paquete de respuesta de error de comunicacién como lo siguiente:

ADR

01H

CMD

83H /86H

Cadigo error de comunicacién

tabla de abajo)

01H ~ 06H (para mayor detalle, porfavor revise la

Resumen del bajo nivel de byte del CRC

Obtenido por medio de calculo

Resumen del alto nivel de byte del CRC

Obtenido por medio de célculo

Significado para valor de codigo de error de comunicacion:

Valor del cédigo de error de Tipo de error en comunicacién Prioridad
comunicacion

0x01 Resumen del error CRC 1

0x02 Cddigo prohibido de comando 2

0x03 Registro de direccion revisado 3
prohibido

0x04 Valor para registrar prohibido 4

0x05 Sin permiso para registrar 5
parametros

0x06 Numero de registro leido 6
prohibido
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B.8 Ejemplo del marco de datos

B.8.1 Modo RTU

1.Inicio, ejecucion #1 arranque del variador

Registro | Registro
. ., de la de la Datos Byte de . .
Campo D'r?jc?on Cédigo | direccion | direccion | del alto altoy d B'tlt E;’)'t .de
de datos escgvo de orden del alto del bajo nivel de bajo gsco ng
nivel de nivel de byte nivel
bytes bytes
Marco
principal
(host) de 01 06 1E 00 00 05 4F El
comando
Marco
auxiliar
(esclavo) 01 06 1E 00 00 05 4F El
de
respuesta
2. Alto, detenerse #1 arranque del variador
Registro | Registro
. L de la de la Datos Byte de . .
Campo D|r%c<|:|on Cédigo | direccion | direccién | del alto altoy d Bltlt Bb't _de
de datos € de orden del alto del bajo nivel de bajo € ato ajo
esclavo . ) . CRC CRC
nivel de nivel de byte nivel
bytes bytes
Marco
principal
(host) de 01 06 1E 00 00 06 OF EO
comando
Marco
auxiliar
(esclavo) 01 06 1E 00 00 06 OF EO
de
respuesta
3. Establecer #1, el variador proporciona el valor para 50hz.
Registro | Registro
. L de la de la Datos Byte de . .
Campo D"ZCT'O” Cadigo direccion | direccion del alto altoy d B'tl Bb't .de
de datos € de orden del alto del bajo nivel de bajo e alto ao
esclavo : . - CRC CRC
nivel de nivel de byte nivel
bytes bytes
Marco
principal
(host) de 01 06 1E 01 13 88 D3 74
comando
Marco
auxiliar
(esclavo) 01 06 1E 01 13 88 D3 74
de
respuesta
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4. Lectura #1, estado del variador en arranque

Registro | Registro
. L de la de la Datos Byte de . .
Campo Dlrzcetl:lon Cédigo | direccion | direccion | del alto altoy deB:IatIto Bb';%e
de datos esclavo de orden del alto del bajo nivel de bajo CRC CRJC
nivel de nivel de byte nivel
bytes bytes
Marco
E)r:g]s?)pgtla 01 03 1E 02 00 01 23 E2
comando
Marco
auxiliar Cantidad de bytes en
(esclavo) 01 03 el valor de respuesta 00 01 79 84
de 02
respuesta
B.8.2 Modo ACSII
El host lee al esclavo, codigo de comando: 03
El marco del host
| 22/2/8l2/2|2|2z|z|lz z|2|a
s|2|s|2/8lsls/2s|2/5|/5/5|5|2|2| ¢
T | 8 S | @ | @ by Q 8 bt 3 2 2 2 s | s o
sla|al°l°|&|&d|&|&|S /8|53 8|22 &
=e) =] S o | o | 35 S 5 5 o o o o S| o Q
dSalalal2 |2 g lalalalaelalalea o
82 |2 @ g |g|®|® |0 |0 el 8 g
= - = = D (9] D D —
22|23 2|&l& &l&lg|slglg|8|E 3
s|lg|l2|gl|l3d|l2|2|2 | 2|=z|2|=2|3 |28 &
°c|s|s|&|8|8|8|8|8|8|c |8 |5 |® |®
Envio de
byte = N N IN IN N N
Nota:

e Simbolo de inicio:

Basado en esto la computadora inferior analiza al marco principal del codigo ASCII.

Esto significa:

e Direccion del esclavo cddigo ID del variador, rango: 0 ~ 247.

« La direccién interna emitida es 0. La emision de la direccién puede controlar toda linea del
esclavo simultdneamente,y el esclavo no podra regresar ningan dato al host. Esto significa

gue el esclavo solo acepta y no envia.
El protocolo MODBUS sin una direccion host.




e Codigo de comando:
Leyendo el comando de parametros o los datos para el variador, el valor es “0” “3”.

e Direccion de registro:
La direccion de memoria interna del variador de los pardmetros de funcidn es de 4 bytes, donde el
modo ASCII es transformado a hexadecimal.

Correspondiendo a la relacién junto con los parametros especificos y la direcciéon de la memoria
pueden ser vistos en la siguiente tabla.

e Numero de registro:
El nimero de parametros leidos por un marco, es de 4 byte. El modo ASCII es transformado a
hexadecimal.

e Cheksum:

Desde la direccion esclavo de la comprobacion previa de caracteres, el checksum del LRC de
caracteres restringidos en la terminal de funciones lo puede revisar al final del texto.

o Cddigo final:
Entrada de la linea interrumpida es: 0x, 0D, OxOA
Marco de respuestas
So| &2 |89 | g8 o) W 85 Q Q
5 == - = - = o o < o < Q_Q—a o)) [0} —ho
533222 |88 | 3a |23 |28 %% | 2 & 58
523 | 20 |cs | 86 |82 |84 88a ) & D5
_86 QD O D O O o U)m U)m U"Q('D c [ [e)
o 2 |82 | °¢a oD 3 3
Envio
de 1 2 2 2 N*2 2 2
bytes

e Cddigo inicial:

La computadora inferior analiza al marco principal del cédigo ASCII. Esto es:’ 2’

e Direccién del esclavo:

Cadigo ID del variador, rango: 0 ~ 247

La direccién interna emitida es 0. La emisién de la direccidon puede controlar toda linea del esclavo
simultaneamente,y el esclavo no podra regresar ningin dato al host. Esto significa que el esclavo

solo acepta y no envia.

El protocolo MODBUS sin una direccion host.

e Cddigo de comando:
Leyendo el comando de parametros o los datos para el variador, el valor es “0” “3”.
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e Direccion de registro:

La direccion de memoria interna del variador de los parametros de funcién es de 4 bytes, donde el
modo ASCII es transformado a hexadecimal.

e Valor encadenado a los datos:

El detalle de los datos en regreso, la longitud de los datos encadenados es el registro de la direccién
del “byte de datos®, el cual es el modo ASCII transformado en hexadecimal. Rango: 4 ~ 40 byte.

e Checksum:

Desde la direccion esclavo de la comprobacion previa de caracteres, el checksum del LRC de
caracteres restringidos en la terminal de funciones se puede revisar al final del texto.

o Cddigo final:
Entrada de la linea interrumpida es: Ox, 0D, Ox0A

Los siguientes son un ejemplo del marco de comandos y el marco de retorno, todos los datos son
del caracter ASCII.

e Marco de investigacion:

: 010300010001FA \ N\ r

(el detalle de introduccién de todo byte)

Simbolo inicial :° :°

01: Direccién del esclavo

03: Comando de lectura

0001: Almacenamiento de direcciones de la lectura de parametros.
0001: El nimero de lectura de parametros.

FA: {010300010001} para el checksum del LRC.

0Xfa= 0x100-(0x01 + 0x03+ 0x00 + 0x01 + 0x01 + 0x00 + 0x01)

e Marco de respuestas:

: 0103020033C7\ n\r

(el detalle de introduccién de todo byte)

Simbolo inicial :° :°

01: Direccién del esclavo

03: Lectura de comando

02: La longitud del byte de los datos de parametros de retorno.
0033: Valor de almacenamiento de corriente,
0xC7=0x100-(0x01 + 0x03 + 0x02+ 0x00 + 0x033)

El marco principal escribe la direccién del esclavo en registro Unico, el cédigo de comando es 6.
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Marco del Host

sejg2l|g@2|g@2 |9 |92 |2 |23 3|3 (2|3 |P|2
oS85 (23|25 2% 3|8 |3|28|2|8.8/|8|82
2o 288 288 |88 |9 |8 |a|a|a|3|3 2|3 |2/2]|¢
o g g g a g\ g\ g\ g\ g g g g S S o)
a o | a | a | -
@ o |o|o|o|ala
® o o o o o o |2 (2|12 19| |ala|3
= ® ® ® o ® ® o o o
D 3 ® ® ® ® L |2
a oy e |ae |e |« g | &
= a Q a 2 14 L | o
Q - - - -
o o o o o
Envio
de 1 2 2 4 4 2 2
byte

e Direccion del esclavo:

Cadigo ID del variador, rango: 0 ~ 247.
La direccion interna emitida es 0.

e Cddigo de comando:

Lectura de comandos para el variador o el comando de datos, su valor es 06.

e Direccion de registro
La direccién de memoria interna del variador de los parametros de funcion es de 2 bytes
El byte mayor esta en el frente y el byte menor en la parte trasera.

El detalle de la relacion de del almacenaje de datos junto con los parametros puede ser revisada
en la siguiente tabla.

e Informacion: El nuevo valor de los parametros revisados.

e Checksum:

Desde la direccion esclavo de la comprobacion previa de caracteres, el checksum del LRC de
caracteres enlazados.
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Marco de respuestas
ol |08 |Z2|g|lo|lg
9 = - (@} o ) - - = Py Py
3 o ® o = o ® ® ® ® ®
o o = | @ a o o o = | = | = | = < < 2]
o | Q o Q o = o o o 5|35 |5 = = | X
o = = o o = = = O = = = o, @ | 3
-2 | o = o = o o o o | o | o | o o o
S o S = o @ S S S = = = = S S g
oo | a o o o Y a o o 3 | 3|3 |3 g 2| S
P | 2 |2 g | o | | @ | ©® 0| 88 3 8 ® o | I
3 @ @ 3 3 S ® @ @ o | O | O | O » » =1
|13 |a|l2 |8 |z|le|ejae|>5]|53]5]> 2 2 |3
o ) ) = = = Q@ Q Q Q 2
o o o © o
S |3 | o © |3 |3 |3
Envi 2 2
o de 1 2 21 4 4
bytes

e Direccion del esclavo:

Cddigo ID del variador, rango: 0 ~ 247.
La direccion interna emitida es 00.

e Cddigo de comando:

Lectura de comandos para el variador o el comando de datos, su valor es 06.

e Direccion de registro
La direccién de memoria interna del variador de los parametros de funcién es de 2 bytes

El byte mayor esta en el frente y el byte menor en la parte trasera.

El detalle de la relacion de del almacenaje de datos junto con los parametros puede ser revisada
en la siguiente tabla.

e Informacion: El nuevo valor de los pardmetros revisados
e Checksum:

Desde la direccién esclavo de la comprobacion previa de caracteres, el checksum del LRC de
caracteres enlazados.

Los siguientes son un ejemplo del marco de comandos y el marco de retorno, toda la informacion es
del caracter ASCII.
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Nota:

Marco de investigacion:

:0106010113885C\n\r

(el detalle de introduccién de todo byte)

Simbolo inicial :* ’

01: Direccion del esclavo

06: Comando registrado.

0101: Direccion almacenada de los parametros registrados.
1388: El valor del parametro registrado, escrito.

5C: { 010601011388 } para la confirmacion LRC.

0x5C = 0x100 — (0x01+ 0x06 + 0x01 + 0x01 + 0x13 + 0x88)

Marco de respuesta:

:0106010113885 C \n \r

(el detalle de introduccién de todo byte)

Simbolo inicial :* ’

01: Direccién del esclavo

06: Comando registrado.

0101: Direccion almacenada de los parametros registrados.
1388: El valor del parametro registrado, escrito.

5C: { 010601011388 } para la confirmacion LRC.

0x5C = 0x100 — (0x01+ 0x06 + 0x01 + 0x01 + Ox13 + 0x88)

(1)La transformacion que realiza el cddigo ASCII por esos 8 Bit
hexadecimal es dividida como en los 2 diferentes caracteres de 4, y despues
agrupado como en 8bit hexadecimal cuando se llega al destino.

“0Oxda” de la linea de entrada frenada.

ASCII son invalidas: a,b,c,d,e,f.

checksum adopta la revision del LRC.

(2) Al titulo del marco se afiaden “:” Al marco del pie de pagina se agrega

(3)Los caracteres validos en el protocolo son: 0, 1, 2, 3,4,5,6,7,8,9, A, B,
C, D, E, Fy el hexadecimal ODH, las letras en minusculas en el caso de

(4)El volumen subjetivo de datos es de 2 tiempos como en el RTU, donde el

(5)Para mayor informacion, por favor revise el protocolo estdndar cuando
lo necesite.
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B.9 Modo revision de salida CRC

Calculando el valor de la revisién de salida de la funcion registrada por el lenguaje C es como el
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)
{
Crc_value>>=1;
Crc_value”= 0xA001;
}
Else
{
Crc_value >>=1;
}
}
}
Return(crc_value);
}

Apéndice C Resistencia de freno y unidad de freno.
C.1 Unidad de freno y resistencia de frenado

Los motores de potencial eléctrica cargaran energia reversible si la velocidad del motor deciende
rapidamente o la carga del motor titubea también rapidamente mientras que el variador esta en
arranque, el cual incrementard el sobre voltaje de los médulos de potencia de pronto y sera facil
generar un dafio en el variador. El variador sera controlado de acuerdo al tamafio de carga y
desempefio del mismo. Usted s6lo puede conectar una resistencia de frenado externa para realizar
descargas de energia oportunas cuando la funcion de frenado sea necesaria. Conectar la
resistencia externa es una especie de modo de frenado de consumo de energia, ya que toda
energia es consumida por la resistencia de frenado.

La unidad de frenado tendr& que ser configurada internamente en los variadores SE- 250004 ~ SE-
250015, SE-4T0007, SE-4T0007.
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Cuando la funcién de frenado sea necesaria, por favor conecte la resistencia de frenado de

acuerdo a la tabla de abajo.

Tabla de configuracion de la unidad de freno y la resistencia de frenado, asi como las
delimitaciones de la resistencia de frenado

Potencia Potencia
dela dela
Serie del Unidad Resistencia | Resistencia . resistencia | resistencia
variador .de freno o!e frenado | de frenado Cantidad de frenado | de frenado
integrada | integrada externa (rango de (rango de
frenado frenado
50%) 10%)
SE-2S0004 Incluida | No incluida 2400Q 1PCS >500Q >100W
SE-2S0007 Incluida | No incluida 2400Q 1PCS >500Q >100W
SE-2S0015 Incluida | No incluida 2400Q 1PCS >500Q >100W
SE-4T0007 Incluida | No incluida >500Q 1PCS >600Q >120W
SE-4T0015 Incluida | No incluida >500Q 1PCS >600Q >120W
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