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Descripcion del producto

9600 series frequency inverter

CNweiken main models of 9600 series frequency inverter based
company to customer needs accurate understanding,adhering to the
company for high quality and high reliability has always been the
pursuit,9600series frequency inverter can provide exvellent
performance and powerful functions for customer,the purpose is
bring brand-new user experience.
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Support vector control of multiple motors
* Supports the three phase AC asynchronous motor
* Supports the three phase AC synchronous motor
* Supports vector control of permanent magnet
synchronous motor without absolute position feedback

Asynchronous motor PMSM

Support multiple encoders

\;‘\, 9  DPCM encoder

’;ﬁ Open collector encoder

D
= ,-_F UVWencoder
@'/‘ Rotating transformer encoder

New speed sensorless vector control performance

¢ Speed sensorless vector control performance can
locked-rotro,output 150% rated torque at 0.5HZ.

* Sensorless vector control to reduce the sensitivity of
the parameters of the motor,improve the field
adaptability.

¢ Can be applied to winding control,multi motor drive
load distribution under the same load and so on.

High starting torque characteristics

9600series frequency inverter in the 0.5HZ can
provide 150% of the starting torque(sensorless
vector control).The OHZ can provide 180% zero
speed torque(sensing vector control)

Excellent responsiveness

Torque response<20ms when sensorless vector
control.

torque response <5ms when sensing vector
control.

.......«‘r—“ | S

Protect torque limit of the mechanical
9600 series frequency inverter can provide
limited torque.when the torque command more
than machinery to be able to withstand the
maximum torque,frequency inverter can make
the torque limit play a mechanical maximum
efficiency under the premise of the proper
protective equipment safety wirhin the set of
maximum torque.
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Capitulo 1: Descripcion del modelo

9600 3T 00075 G B

Namero de serie del producto:

9000 Unidad de frenado integrada
9600
9600B
Capacidad del convertidor de frecuencia
1T.La clase de voltaje es monofasica 220v 2T.La clase 00075-63000 Representacion 000,00KW
de voltaje es trifasica 220v 3T.La clase de voltaje es o ejemplo 00075 Significa 0,75kw

trifasica 380v 4T.La clase de voltaje es trifasica
440-460v 5T.La clase de voltaje es trifasica 575v
6T.voltaje la clase es trifasica 660v

E

00750 Significa 7.5KW
07500 significa 75KW
63000 significa 630KW

G: tipo general

M: Tipo Mini

H: tipo de frecuencia media

P: Tipo de ventilador / bomba

K: Tipo de compresor de aire de inyeccion Z: Tipo de
méquina de moldeo por inyeccion

ZS: Tipo de conversion de frecuencia de inyeccion

4 N\
TYPE: 9600-3T-00400G modelo
SOURCE:39380V 50/60HZ —— | poder
OUTPUT: 0.75KW 2.5A 0.1-650HZ - salida
1T

codigo de barras
3800007516031602368
& J
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Capitulo 2: Dibujos de contorno y dimensiones

2.1 Teclado pequefio y orificios de montaje

2.2 Teclado grande vy orificios de montaje
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2.7 Lista de dimensiones del contorno del producto y posicion del orificio de instalacion

Tipo de inversor " " " H * *
(Mm) (fmm) (mn)) (mm) f(mm) (m
9600-3T-00075-M 9600-1T-00075-M
9600-3T-00150-M 9600-1T-00150-M 80 76 160 150 135 4
9600-3T-00220-M 9600-1T-00220-M
9600-3T-00075-G 9600-1T-00075-G
9600-3T-00150-G 9600-1T-00150-G
9600-3T-00220-G 9600-1T-00220-G 126 115 170 160 160 4
9600-3T-00400-G 9600-1T-00400-G
9600-3T-00550-G
9600-3T-00750-P 9600-1T-00550-G
9600-3T-00750-G 9600-3T-01100-P 150 134 220 203 172 »4
9600-3T-01100-G 9600-3T-01500-P
9600-3T-01100-G 9600-3T-01500-P (Hierro) 150 88 270 260 177 »9
9600-3T-01500-G 9600-3T-01850-P
9600-3T-01850-G 9600-3T-02200-P 218 108 338 323 228 9
9600-3T-02200-G 9600-3T-03000-P
9600-3T-03000-G 9600-3T-03700-P 9600-6T-01850-G
280 180 420 403 275 9
9600-3T-03700-G 9600-3T-04500-P 9600-6T-02200-G
9600-3T-04500-G 9600-3T-05500-P 9600-6T-03700-G
9600-3T-05500-G 9600-3T-07500-P 9600-6T-04500-G
9600-3T-07500-G 9600-3T-09300-P 9600-6T-05500-G 370 200 600 579 315 11
9600-3T-09300-G 9600-3T-11000-P 9600-6T-07500-G
9600-3T-11000-G 9600-3T-13200-P 9600-6T-09300-G
9600-3T-13200-G 9600-3T-16000-P 9600-6T-11000-G
9600-3T-16000-G 9600-3T-18700-P 9600-6T-13200-G 430 300 800 775 358 11
9600-3T-18700-G 9600-3T-20000-P 9600-6T-16000-G
9600-3T-20000-G 9600-3T-22000-P 9600-6T-18700-G
9600-3T-22000-G 9600-3T-25000-P 9600-6T-20000-G
9600-3T-25000-G 9600-3T-28000-P 9600-6T-22000-G
692 - 1260 - 355 -
9600-3T-28000-G 9600-3T-31500-P 9600-6T-25000-G
9600-3T-31500-G 9600-3T-37500-P 9600-6T-28000-G
9600-3T-37500-G 9600-3T-40000-P 9600-6T-31500-G
9600-3T-40000-G 9600-3T-45000-P 9600-6T-37500-G
9600-3T-45000-G 9600-3T-50000-P 9600-6T-40000-G
9600-3T-50000-G 9600-3T-56000-P 9600-6T-45000-G Toma ol tamafio real como orerio.
9600-3T-56000-G 9600-3T-63000-P 9600-6T-50000-G
9600-3T-63000-G 9600-6T-56000-G
9600-6T-63000-G
9600-3T-00750-ZS-B 9600-3T-01500-ZS-B
230 S 570 = 240 -
9600-3T-01100-ZS-B 9600-3T-01850-ZS-B
9600-3T-02200-ZS 9 600-3T-03000-ZS 9600-3T-03700-ZS 280 - 700 - 270 -
9600-3T-04500-ZS 9 600-3T-05500-ZS 9600-3T-07500-ZS
320 - 930 - 340 -
9600-3T-09300-ZS 9 600-3T-11000-ZS

Nota: otros modelos de dimensiones del producto pueden referirse a los productos anteriores.
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Capitulo 3: Estandar tecnolégico y seleccién

3.1 Forma de explicacion del parametro técnico de la serie 9600

Usuario
o La tarjeta de programacién opcional le ayuda a realizar un desarrollo secundario. Su entorno de programacion es compatible con el del PLC
programable
de Inovance.
Funcién individualizaga
Méximo « Control vectorial: 0-650 Hz / 0-3200Hz funciones. s
frecuencia - Control V// F: 0-650 Hz / 0-3200Hz T fEoc C ha
recuencia
0,5-16 kHz
Frecuencia de carga Sofware
La frecuencia portadora ~ funcion
- Panel de operaciones
001 Hz
! Cortiendo - Terminales de control
resolucion Ajuste analogico: frecuencia maxima x 0.025%

fuente de comando + Puertq de comunicacion serial

+ Control vectorial de flujo sin sensor (SFVC) Puede realizar el cambio entre estas fuentes de varias formas.

ceténdar Modo de control - Control vectoial de ciruito cerrado (CLVC)
funciones jaContiolGeoksiorjirechoncial(VIE) F Hay un toal de 10 fusntes de fracuencia, como configuracion digita, configuracien do voltaje anal
recuencia
- Tipo G: 05 Hz / 150% (SFVC); 0 Hz  180% (CLVC) pulso y confiuracitn de puerto d comunicacidn en sere.
Par de arranque fuente
- Tipo P: 0.5 Hz / 100% Puede realizar ol cambio entre estas fuentes de varias formas,
Rango o voloodad 1:100 (SVC) 1: 1000 (FVC)
Auilar Hay diz fuentes de frecuencia auxilares. Puede implementar
Estabiidad do velocidad © +05% (SVC) fuente de frecuencia sintonfacion fina de frecuencia auxiliar y sintesis de frecuencia.
oxactitud - £002% (FVC)
Control de par —
£ 5% (CLVC) [
exactiud . do puisos do 100 bz
Sobrecarga +Tipo G: 60 s para el 150% de la corrent nominal, 3 s para el 180% do la corrente nominal 2 terminales de entrada analdgica (A1), uno de los cuales solo admite entrada de voltaje de 0 10 V/y el ofro admite 0
capacidad - Tipo P: 60 s para el 120% de a corrente nominal, 3 s para el 150% de la orrents nominal e Tov dad
do oxpansion
- Impuiso fijo
Aumento de par
- Aumento personalizado d 01% 2 30.0% 4 torminales X
- Curva V1 F en linea recta 1 terminal Al que admite una entrada de voltaje e -10.a 10 V'y también admite PT100\ PT1000
CunvaV/F - Curva V' / F multipunto
- Curva V / F de potencia N (potencia 1.2, potencia 14, potencia 1.6, potencia 1.8, cuadrado)
Separacién V / F Dos tipos: separacion completa; media separacion e etindar
- Rampa en linea recta 1 terminal de salida de pulsos de alta velocidad (colector abierto) que admite una salida de sefial de onda cuadrada de 0 a 100 kz 1 terminal de saiida digital
Modo rampa - Rampa oo en'S 00)
Guatro grupos de tiempo de aceleracisn / desaceleracion con un rango de 0.0 @ 6500.0's 1 terminal de salida de relé
Terminal de salida
T 1 terminal de salida analégica (AM) que admite salida de corriente de 0-20 mA o salida de voltaje de 0-10 V Capacidad de expansién: 1
Frenado DC frenado: 0,0-36,0's terminal DO
ey Valor actual de la accion de frenado: 0,0% ~100,0% 1 terminal de salida de relé
funciones
oo 40 hecomman 100 0005000 1 1 terminal AO2 que admite salida de corriente de 0 a 20 mA o saiida de voltaje de 0.2 10V
Control JOG
Tiempo de aceleracion / desaceleracion JOG: 0.0-6500.0
A bordo de miltiples -
Implementa hasta 16 velocidades a través d fa funcion PLC simple o una combinacion de X estados de terminales, Pantalla LED Muesira os parémeros
Vlooidade reesabecicas
Bloqueo de teclas y quearlas tec ] y definr el rango de funcién de algunas teclas para evitar el mal funcionamiento de la seleccion de funciones.

PID a bordo Realiza facimente un sistema de control de Giruito cerrado controlado por proceso.

Vot automatico

Puede mantener un voltaje de salida constante automaticamente cuando cambia el voltaje de la red

regulacion (AVR) Pantallay motor. saica
Modo de proteccién

Sobretension / operacion en
La corriente y el voltaje se limitan autométicamente durante el proceso de ejecucion para evitar disparos frecuentes debido a sobretension /

Calado por sobrecorriente la operacion
sobrecorriente. anel
controlar P Panel de operacion LCD, unidad de frenado, tarjeta de extension de E /S 1, tarjeta de extension de E /S 2, tarjeta programable por el usuario, tarjeta de
Puede limitar el par 4 y disparos por durante el proceso de ejecucion. 6n RS485, tari 6 PROFIBUS-DP, tarjeta de comunicacion CANiink, tarjeta de comunicacion CANopen, tarjeta PG de entrada
Limite de pary Partes opcionales
diferencial, diferencial UVW tarjeta PG de entrada, tajeta PG del resolver y tarjeta PG de enlrada OC
controlar
El control de par se puede implementar en el modo FVC.
El control del motor asincrono y del motor sincrono se implementa mediante fa tecnologia de control vectorial de corriente de alto rendimiento.
Alto rendimiento R
Interior, libre de luz solar directa, poivo, gas corrosivo, gas combustible, humo de aceite, vapor, goteo o sal.
ubicacion
La energi a 2 de fre corto tiempo. Alitud Inferior a 1000 m
mediante Ambiente
-10° C a+40 * C (reducido si la temperatura ambiente est entre 40 ° C y 50 ° C)
Corriente rapida temperatura
X Ayudaa fallas fracuencia
limite Humedad Menos del 95% de HR, sin condensacion Menos de 5.9 m
§ § Vibracion /52(06
E/S virtuales Cinco grupos de DI / Dos virtuales pueden realizar un control légico simple. o 089
Amscanariento
Control de tiempo indvidualizado Intervalo de tlempos 0,0 2 6500,0 minutos 20" Chasta +60° G
funciones temperatura
Multimotor Se pueden conmutar d d
Niveldo 1P 1P20
pasar a ova cosa
Matiple (Grado de contaminacion PD:
comunicacién Adrmite comunicacion a través de Modbus-RTU, PROFIBUS-DP, CANIink y CANopen.
protocolos Distibucion de poder |
- sistema
La / 13 recib de temperatura del motor (PT100, PT1000) para realizar la proteccion
proteccion | contra sobrecatentamiento del motor.

Encoder multiple Admite vafrios codificadores como codificador diferencial, codificador de colector abierto, resolver, tipos UVW
codificador y codificador SIN / COS.
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3.2 Tabla de seleccién de convertidores de frecuencia 3.3 Guia para la seleccion de componentes de freno
6nala ion de ji de frenos
Debajo de la tabla para guiar los datos, el usuario puede elegir de acuerdo con la situacion real de diferentes resistencias y potencias, la resistencia no debe ser
menor que los valores recomendados por la tabla, pero la potencia se puede ampliar, la seleccion de la resistencia de frenado necesita segin la potencia de la
potencia del motor de la aplicacion practica del sistema para determinar, y la inercia el sistema, el tiempo de desaceleracion y la energia de carga de energia
potencial.
0.4 2.5 2.5 Seleccion de resistencia
0.75 4 4 2.5 2.5 Al frenar, la energia regenerativa del motor se consume casi por completo en la resistencia de frenado.
1.5 7 7 3.7 3.7 Segun la formula: U * U /R = Pb
22 10 10 5 5 + La U en la formula-voltaje de freno del sistema de freno estable
(los diferentes sistemas no son iguales, para la eleccién general del sistema 380V AC 700V)
4 16 16 8.5 8 + Pb - potencia de frenado
5.5 20 20 13 11 Seleccion de potencia de resistencia de frenado
7.5 30 30 16 15 En teoria, la resistencia de frenado esta de acuerdo con la potencia y la potencia de frenado, pero la reduccion es del 70%. Seguin la
formula: 0,7 *Pr=Pb*D
11 42 42 25 22 17 15
* Pr - poder de la resistencia
15 55 55 32 27 22 18 + D - frecuencia de frenado
18.5 70 70 38 34 26 20 (el proceso de regeneracion representa la proporcion de todo el proceso de trabajo)
20 80 80 45 40 33 28 » Ascensor ---- 20% ~ 30% *» Méaquina bobinadora o desenrolladora ---- 20% ~ 30%
» Centrifuga ---- 50% ~ 60% » Carga de frenado accidental ---- 5% » Toma general 10%
30 110 110 60 55 41 35
37 130 75 65 50 45 Tabla de seleccion de conjuntos de freno
> 160 9 80 62 52 Voltaje (v) Poder Resistencia( Q) Capacidad (w) Observaciones
55 200 110 100 76 63
0.4KW 200 80
75 260 150 130 104 86
0.75KW 200 80
83 320 170 147 117 98
1.5KW 100 150
110 380 210 180 145 121 220
2.2KW 60 250
132 420 250 216 173 150
TKW 40 300
160 550 300 259 207 175 8
187 600 340 300 230 198 5.5KW 80 500
200 660 380 328 263 218 0.75KW 360 200
220 720 415 358 287 240 i ED 40
Alrealizar el pedido,
250 470 400 325 270 2.2KW 180 400 ol frenado
280 520 449 360 330 3.7KW 100 500 La unidad se puede personalizar.
315 600 516 415 345 5.5KW 100 500
375 680 600 450 390 7.5KW 50 1000
400 750 650 520 430 1T1KW 50 1000
450 820 720 650 465 15KW 40 1500
500 900 800 700 550 18.5KW 40 1500
560 1000 900 780 590 380 20KW 30 3000
630 1100 1000 850 680 30KW 20 5000
Nota: 37KW 20 5000
El inversor comun, también llamado convertidor de par constante.Corriente de sobrecarga 1,5 veces de 1 minuto, 2 veces la proteccion instantanea actual;
Inversor de bomba de agua y ventilador también llamado inversor de carga, corriente de sobrecarga 1,2 veces 1 minuto, 1,5 veces la proteccién instantanea 45KW 15 9600
actual; Cuando Elegimos el tipo de inversor, el nivel general mas pequefio es el tipo de ventilador y bomba de agua. Pero considerando la seguridad, las
. " L . - 55KW 15 10000
recomendaciones de ventilador y bomba de agua también intentamos usar el tipo comun, para evitar que la de afecte la
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Voltaje (v) Poder Resistencia( Q) Capacidad (w) Observaciones
75KW 10 12000
93KW 8 20000
Al realizar el pedido,
380 110KW 8 20000 el frenado incorporado
La unidad se puede personalizar.
132KW 6 25000
160KW 6 25000
El periodo de descarga se define como 10%

Observaciones:

*  Elconjunto de freno se utiliza en el consumo de cierta carga de inercia potencial grande a la energia de retroalimentacion del inversor, evite la causa de que el

convertidor se dispare por alto voltaje. Adecuado para una gran carga de inercia y frenado frecuente o estacionamiento répido.

* Laresistencia de descarga no esta conectada directamente al terminal N / P, si el terminal es P / N, debe agregarse adicionalmente al médulo
de descarga del freno.Si necesita usar el terminal P / N en 93KW arriba, declare en orden .4

Capitulo 4: Instrucciones del panel de operaciones
4.1 Diagrama del panel de operacion y descripcion de las teclas

Puede usar el panel de operacion para modificar los parametros de funcion del convertidor de frecuencia, también monitoreando el estado de

funcionamiento del convertidor e frecuencia y el control de operacion del convertidor de frecuencia (inicio, parada) y asi sucesivamente, el exterior del

panel y el area de funcién como se muestra a continuacion:

Consejos de Rufit

Pantalla de tubo digital

Potenciémetro de panel

Tecla Menti / Tecla Salir

Tecla Shift

Tecla de seleccién multifuncion

Confirmar clave
Modificar clave
(incremento, decremento)

Ejecutar cla

Tecla de parada / reinici

Consejos sobre el estado de ejecu SPEED POWER
A v
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4.11 Instrucciones del indicador de funcion
RUN: cuando la lmpara esta apagada significa que el convertidor de frecuencia esta apagado, cuando la lampara esta encendida significa que
el convertidor de frecuencia esta funcionando.

LOCAL / REMOTO: operacion del teclado, operacion del terminal y operacion remota (comunicacion
control), la lampara esta apagada significa el estado de control de operacion del teclado, la lampara esta encendida
significa que indica la operacién del terminal y el estado de control, la ldmpara parpadea en el estado de control de
operacion remota.

FWD / REV: indicador e inversion de avance y retroceso, el indicador esta encendido significa en un estado de avance.

TUNE / TC: Sintonizado / control de par / luz indicadora de falla, cuando la lampara encendida significa un par

modo de control, cuando la lampara parpadea lentamente significa en un estado sintonizado, cuando la lampara parpadea rapidamente

significa en un estado de falla

4.12 Unidad indica lampara
Hz: Unidad de frecuencia A: Unidad de corriente V: Unidad de voltaje RMP (Hz + A).

Unidad para la velocidad de revolucion % (A +V): porcentaje

4.13 Area de visualizacion digital

Pantalla LED de 5 bits, puede mostrar la frecuencia establecida, la frecuencia de salida, una variedad de datos de monitoreo y cdigo de alarma, etc.

4.2 La explicacion de las teclas de funcion

Signo de Keystoke Nombre Descripcion de la funcion
PRG
£SC Tecla de programacion Menfi de primer nivel para entrar o salir.
ﬂ Leer / escribir Para leer el valor del parametro o confirmar la escritura de datos de manera
WT llave efectiva.

En la interfaz de visualizacion de apagado y la interfaz de operacion, puede lograr el ciclo
Tecla shift derecha de cambio correcto para mostrar los parametros y puede cambiar los parametros en la
posicion seleccionada

Clave creciente Incremento de datos o codigo de parametros.

Tecla decreciente Disminucion de codigos de datos o parametros.

<P

RUN/FwD Ejecutando clave Para controlar el funcionamiento directo del convertidor de frecuencia.
En el estado de funcionamiento, presione esta tecla para detener el funcionamiento. Cuando el
STOP/RES Tecla de parada / reinicio estado de alarma, todos los modos de control estén disponibles para restablecer la operacion de
Ia tecla.
El codigo de funcién de control P7-02.
MF.K Multi répido
RVDO tecla de funcion Esta funcion esta determinada por el codigo de funcion "P7-01".
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4.3 La explicacion de las teclas de funcion

4.31 En el estado de parada o en funcionamiento, a través de la tecla de mayisculas se pueden mostrar varios parametros de estado. Mediante el cédigo de funcion
P7-03 (parametro de ejecucion 1), P7-04 (parametro de ejecucion 2), P7-05 (pardmetro de parada) segun el bit binario, seleccione este parametro se muestra o no se
muestra.

4.32 En el estado de parada, un total de dieciséis parametros de estado descendente pueden elegir si se muestran, respectivamente: establecer la frecuencia, voltaje generatriz,
entrada X, entrada DO, voltaje Al1 de entrada analégica, voltaje Al2 de entrada analégica, voltaje Al3 de entrada analdgica, el valor real, longitud real, nimero de pasos de
operacion del PLC, visualizacién de velocidad de carga, conjunto de PID, frecuencia de pulso de entrada de PULSO y 3 parametros de antirretencion, el interruptor de secuencia

de teclas muestra los parametros seleccionados.

4.33 En el estado de funci los cinco parametros del estado de frecuencia de jiento, ajuste de frecuencia, voltaje del bus, voltaje de salida, la
corriente de salida es la pantalla predeterminada, muestran los otros parametros: potencia de salida, par de salida, estado de entrada X, estado de salida DO, analégico voltaje de
entrada Al1, voltaje de entrada analégica Al2, voltaje de entrada analégica Al3. El valor real, la longitud real, Ia velocidad de linea, mostrado o no mostrado del conjunto PID y

retroalimentacion hasta el cédigo de funcién P7-03, P7-04 opcién bit a bit (convertir binario), el interruptor de secuencia de teclas muestra los parametros seleccionados.

4.4 Ajuste automatico de los parametros del motor

Elja el modo de operacién de control vectorial, antes de la operacion del convertidor de frecuencia, debe ingresar con precision los parametros de la placa de identificacion del
motor, el inversor 9600 de acuerdo con los parametros de la placa de identificacion que coinciden con el parametro esténdar del motor; La dependencia del control vectorial

depende de los parametros del motor es muy fuerte, para obtener un buen rendimiento de control, debe obtener parametros precisos del motor controlado.

Los pasos de ajuste automatico para los parametros del motor son los siguientes:
En primer lugar, seleccione la fuente de comando (P0-02) como canal de comando para el panel de operacion, luego, de acuerdo con los parametros reales
del motor, ingrese los siguientes parametros (de acuerdo con la seleccion actual del motor).

Seleccion de motor Parametro
Motor 1 P1-00: Seleccion del tipo de motor P1-01: Potencia nominal del motor P1-02: voltaje nominal del motor
P1-03: Corriente nominal del motor P1-04: Frecuencia nominal del motor P1-05: Velocidad nominal del motor
Motor 2 A2-00: Seleccion del tipo de motor A2-01: Potencia nominal del motor A2-02: voltaje nominal del motor
otor A2-03: Corriente nominal del motor A2-04: Frecuencia nominal del motor A2-05: Velocidad nominal del motor
Motor 3 A3-00: Seleccion del tipo de motor A3-01: Potencia nominal del motor A3-02: voltaje nominal del motor
r
ot A3-03: Corriente nominal del motor A3-04: Frecuencia nominal del motor A3-05: Velocidad nominal del motor
Motor 4 A4-00: Seleccion del tipo de motor A4-01: Potencia nominal del motor A4-02: voltaje nominal del motor
otor

A4-03: Corriente nominal del motor A4-04: Frecuencia nominal del motor A4-05: Velocidad nominal del motor

Si el motor y la carga se pueden desconectar por completo, el P1-37 (motor 2/3/4 para A2 / A3 / A4-37) seleccione 2 (Autoajuste completo del motor

asincrono), luego presione la tecla Run en el panel del teclado , el convertidor de ia calculara ati los sigui parametros del
motor:
Seleccion de motor Parametro

P1-16: Resistencia del estator del motor sincrono P1-17: Inductancia del eje D del motor sincrono P1-18: Inductancia del

Motor 1 . "
eje Q del motor sincrono
Motor 2 A2-16: Resistencia del estator del motor sincrono A2-17: Inductancia del eje D del motor sincrono A2-18: Inductancia del
-
oto eje Q del motor sincrono
A3-16: Resistencia del estator del motor sincrono A3-17: Inductancia del eje D del motor sincrono A3-18: Inductancia del
Motor 3 eje Q del motor sincrono
Motor 4 A4-16: Resistencia del estator del motor sincrono A4-17: Inductancia del eje D del motor sincrono A4-18: Inductancia del
otor

eje Q del motor sincrono

Finalizar el ajuste automatico de los parametros del motor.
Si el motor y la carga no se pueden arrancar por completo, entonces P1-37 (motor 2/3/4 para A2 / A3 / A4-37) seleccione 1 (Autoajuste estatico del
motor asincrono) y luego presione la tecla RUN en el panel de teclado.

-10-
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Capitulo 5: Diagrama de conexion

5.1 El diagrama de cableado de la serie 9600 0.75KW-4.0KW

F

Fuente de alimentacién

entrada

-

>

Programable
fin de entrada

o X4 Comunicacion RS485
interfaz

o FWD (X5)
TA
QO REV (X6)
3 DCOM i
o— TC
10V DCO Tierra digital
J9 el panel Salida 24V

All @ a=81 potenciémetro

ncion
colector 2

Entrada 4-20mA

El valor de fabrica de AM es 0-10 V'y.
se puede cambiar a 4-20 mA a través
de J4.

SAM )4
| =,V DO1

Tierra analogica

incion
colector 1

Salida analégica

Cuando P0-03 = 2, el potenciémetro externo Al1 o el potenciémetro del
panel son seleccionados por J9 para acelerar, y el valor de fabrica es el
potenciémetro del panel.

10V

Externo
potenciémetro otencidmetro Al1 o panel

ACOM
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5.2 El diagrama de cableado de la serie 9600 4.0KW-630KW inversor de frecuencia

PL By
Fuente de alimentacion 9 F
entrada Y

Programable o X4 B Comunicacion RS485
fin de entrada 3 FWD (X5) interfaz
TA
QREV (X6) Pasivo multifuncién
0 DCOM T salida de conmutacion
o TC
0V 19 panel DCO Tierra digital
All @] potenciometro Salida 24V
Al All 24V
20mA @—e=m 10V Incion
Al2 colector 2
TA2 comamciEmn s D02
ACOM AM ifgncion
AM colector 1
Q | =,V DO

Cuando P0-03 = 2, el potenciémetro externo Al1 o el potenciémetro del
panel son seleccionados por J9 para acelerar, y el valor de fabrica es el
potenciémetro del panel.

10V
Externo
potenciometro otenciémetro Al1 o panel
ACOM
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Capitulo 6: Descripcion del terminal del lazo principal

FPITG U]V ]v e o]
entrada de alimentacion trifasica GND ( entrad Freno
amonofasica 220VR . S) resistencia

6.1 Diagrama de cableado del modelo M

(monofasico 220V 0,75-2,2KW)
(trifasico 380V 0.75-4.0KW)

6.2 Diagrama de cableado de 0.75-5.5KW
R S

DD[D

@
@
@ c
@ <
@ =

SISO

SE

Ul v
DD

L1 L2 L3

Freno
resistencia
entrada de energia trifésica

(trifasico 380V 0,75-5,5KW)
(monofasico 220V 0.75-4.0KW) (trifasico 220V 0,75-4,0KW)

L1 L2
entrada 220V monofésica

6.3 Diagrama de cableado de 7.5-22KW

R S

D[D[D

R S| T P

B
DIO[D[D

Freno
3 resistencia
entrada de energia trifésica

(monofasico 220V 5.5-11KW) (trifasico 380V 7.5-22KW)
(trifasico 220V 5.5-11KW)

P <
P =
D
@ c
&
@ =

— [Em

oL 11oLL
entrada 220V monofasica

6.4 Diagrama de cableado de 30-110KW

. CIEOIO)
PIN] R| S| T
A G )

N ICINSINS)
PIN] RIS | T

SOOI

®

W

®
J %L’\ L2 I3
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@
@<

D™ @
S
—Om @

L1 L2 entrada de energia trifasica
entrada 220V monofasica (trifasico 380V 30-110KW)
(monofasico 220V 15-75KW) (trifasico 220V 15-75KW)

6.5 Diagrama de cableado de 132-630KW

D[O[D[D[D
=
®

DD

P+| P R S
SIS)
||

reactancia (opcional) L1 L2 L3

DD

——3m B

entrada de energia trifésica

(trifasico 380V 132-630KW)

Nota: otros productos personalizados no estandar, por favor prevalezca la marca en especie

-13-



» Instrucciones del convertidor de frecuencia vectorial de la serie 9600

6.6 Identificacion del terminal del lazo principal

Simbolo terminal Funcion descriptiva

R.S. T Terminal de entrada de alimentacion de CA, conectado a una fuente de alimentacion de CA trifasica de 380 V Terminal de
R. 8. (T) entrada de alimentacion de CA, conectado a una fuente de alimentacion de CA monofésica de 220 V Terminal de salida del
U, vi. w inversor de frecuencia, conectado al terminal de conexion del reactor de CC del motor de CA trifésico, respectivamente, Py P

P. P+ +

P+. N Terminal de conexion de la unidad de freno, los electrodos positivo y negativo estan conectados a P +,

N
P. B Terminal de conexion de la unidad de freno externa, respectivamente, P y B

6.7 Descripcion de la funcion del terminal del lazo de control

Tipo Etiquefa de terminal Descripcion de funciones Especifi¢aciones eléctricas Circuito interno
Adelante cuando
conectar X5 a +24V
X6/FWD DOCM, desaceleracion
ENTRADA Nivel 0-24V
entonces detente cuando o X +5V
sefal, nivel bajo
0 desconecta los dos .
Operacién eficaz, 5mA.
controlar
Nota: X5 y X6 para
terminal ( Y AoPp | ¥
) alta velocidad
Inversion cuando
entrada de pulsos -
conectar X6 a P ﬁ\}véfREV
X6/REV DOCM, terminales de desacelerpcion) RST
entonces detente cuando
desconecta los dos -
X1 Sea efectivo cuando
X2 conectar
Multi ENTRADA Nivel 0-24V
funcion X3 (X1~ X6) hasta o "
unci e sefial, nivel bajo
digital DCOM, la funcién iy
X4 ) eficaz, 5mA.
entrada ajuste de control por
terminal X5 parametro P4.00-
P4.05.
X6
Multifuncion DO 1
DO1 programable —
Digital voltaje analégico SALIDA, maxima v ~ +5V
et salida Control DO corente de cargassOmA oo 7
terminal por P5.04 = 0-41 -~
D02 Control de Do2 por DI:ICOM
P5.01=0-41
0-10V T
Entrada opcional 0-5
Cosa andloga Entrada de sefial analégicat o cable de tierra de 0-10 V' Al1 externo
sefial By
ontrada Al ce sefial de voltaje cosa anéloga
y referencia ACOM
salida seleccionado por el 1-T0MA
torminal (predeterminado = 0V-10V) puente Al.
Potenciometro de panel
entrada analogica

- 14-
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Tipo Etiqudta de terminal Desdripcion de la funcion eléctricas Circuito interno
Teciado Al2
Entrada de sefial analgica 2, entrada de cable de tierra opcional de petenciime
05V o sefial de 4-20 mA, —IPAN ToCPU
Al2 referencia ACOM seleccionado por el Vinput
(predeterminado = 4-20 mA) puente Al2.
Cosa analoga =
sefial
entrada Multifuncién . :
oY ultfuncio Salida opcional —
programable
terminal salida de sefial analégica, cable fe fierra de 0-10 V 0 4-20
gica, senzﬂ, AM
mA I d |
seleccionado por el
referencia ACOM " I
Puede elegir 0-10 V o puente AM. 4-20 mA. =
+24V
TA
TA'y TB normales
. TA ) s ! B
Relé salida abierta, TA y clasificacién|de contacto: TC cierre
anada B normal 250VAC-3A
terminal TC salida, control por 30VDC-1A. TC
P5.02 = 1-41.
24 Vesun
5 . +24V
24V fuente de alimentacion de i
terminal de entrada digital |
circuito. |
! P .
24VDC-100mA | PTC
DCOM es el terminal de 24v
. A i
Poder DCOM tierra de digital i
interfaz entrada de sefal y 1
terminales de salida.
Salida de potencia de 10 V, puede
tilizado como un
10V ser u
potenciémetro externo
para un poder dado. Predeterminado de fabrica
ACOM es la configuracién de tierfa: terminal de 10 V CC
de
ACOM
programable
fuente de alimentacion del sistema.
-15-
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6,8 . Diagrama esquematico del terminal del bucle de control

6.8.1, Serie 9600 0,75-4KW

380V_0.75--4KW

J10 Interna y externa teclado seleccion:

seleccion potenciometro:

La superior es la entrada Al1;

220V_0.75--2.2KW

La superior es la entrada del teclado interno; La
inferior es la entrada de teclado externo. J9 Al1 y

La inferior es la entrada del potenciémetro del teclado.

»
Jo
3
> Externo
= interfaz de teclado
@
—
(@]
x1 | x3 ["V."|pot1|ocom[ocom| an | az|acom
X2 | x4 |55 po2| 2av | am | a | B | 1ov
6.8.2. Serie 9600 4.0-630KW
O 380V_4--630KW
220V_4--250KW

es la entrada Al1 (0-10 V)

NO NO NO NO
1.2 3 4

Las partes superiores de Al1 . AI2, AM son 0-10 V.

La parte superior de J9 es la entrada del potenciometro del panel

Saltador

Los bajos de Al1, Al2, AM son 4-20 mA El menor de J9

x3 |V [potfocom|ocom an | a2 [acom
x4 |55 po2] 2av | am | a | 8] ov
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Capitulo 7: Tabla de cédigos de funcion

Si PP-00 se establece en un nimero distinto de cero, la proteccion de pardmetros esta habilitada. Debe ingresar la contrasefa de usuario correcta para
ingresar al mend.

Para cancelar la funcién de proteccién con contrasefia, ingrese con contrasefia y configure PP-00 en 0

El grupo P y el grupo A son parametros de funcion estandar. El grupo U incluye los parametros de la funcién de monitorizacién. Los simbolos
de la tabla de cddigos de funcion se describen a continuacion:

"¢ " El parametro puede modificarse cuando el variador de frecuencia esta en estado de parada o en funcionamiento. " % ": El parametro no

se puede modificar cuando el variador de frecuencia esta en funcionamiento. "

e " El parametro es el valor medido realmente y no se puede modificar.
: El pardmetro es un parametro de fabrica y sélo puede configurarlo el fabricante.

7.1 Parametros de funcién estandar

Funcion

nombre del parémetro Rango de ajuste Defecto Propiedad

Cddigo.

Grupo P0: Parametros de funcion estandar

1: tipo G (carga de par constante) Modelo
P0-00  |Pantaliatipo G /P .
2: tipo P (carga de par variable, por ejemplo, ventilador y bomba) dependiente

0 : Control vectorial sin sensor de velocidad (SVC) 1: Control
P0-01 Modo de control del motor 1 vectorial del sensor de velocidad ( FVC ) 0 *

2: Control de voltaje / frecuencia (V / F)

0: Control gel panel e operaciones (LED apagado) 1: Control
PO-02  |Seleccion de fuente de comando de terminal (LED encendido) 0
2: control de comunicacion (LED parpadeando)

0: Ajuste digital (no remanente en caso de corte de energia) 1: Ajuste digital

(remanente en caso de corte de energia) 2: Al

(El valor de fabrica es el 6 panel, que se

pusde cambiar mediante el puente J9)

3: AI2

P0-03 |Seleccion de fuente X de frecuencia principal 0 *
4: AI3

5: Configuracien de pulso (X5 /X6) 6

Referencia milliple

7: PLC simple

8: PID

9: Configuracion de comunicacion

P0-04 Seleccion de fuente de frecuencia auxiliar Lo mismo que P0-03 (seleccion de fuente de frecuencia principal X) o
- *
Y

b0 |Rengo defrecuencia auxiliar Y para 0: Relativp a la frecuencia maxima X e Y Operacion o
1: Relativo a la frecuencia principal X :

Rango de frecuencia auxiliar Y para
P0-06 ) 0% ~150% 100%
operacion X e Y

Digito de la unidad (seleccién de fuente de frecuencia)

0: Fuente de frecuencia principal X 1:
Operacion X e Y

(Relacion de operacion determinada por el digito de diez) 2:
Cambio entre X e Y

3: Cambio entre X y "Operacion X e Y"

P0-07 Seleccion de fuente de frecuencia 4: Cambio entre Y y "Funcionamiento X e Y* 0 *

Digito de diez (relacion de operacion X e Y)

0:X+Y

1: XY

2: el maximo de ambos 3: el
minimo de ambos

0.00 a la frecuencia méxima (valido cuando la fuente de frecuencia es un
P0-08 Frecuencia preestablecida 50,00 Hz *
ajuste digital)
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Funcion
nombre del parémetro Rango de ajuste Defecto Propiedad
Codigo
0: Misma direccion
P0-09  |Sentido de rotacion o 0 %
1: direccion inversa
PO-10___|Frecuencia méaxima 50,00-650,00 Hz 50,00 Hz *
0: establecido por P0-12
1A
2: A2
PO-11 Fuente de limite superior de frecuencia 0 *
3. AI3
4 Configuracién de puiso (X5 / X6) 5
Configuracisn de comunicacién
Limite inferior de frecuencia (P0-14) a frecuencia maxima
PO-12  |Limite superior de frecuencia 50,00 Hz %
(P0-10)
PO-13 | Desplazamiento del imite superior de 0.00 Hz a la frecuencia maxima (P0-10) 0,00 Hz
PO-14 | trecuencia Limite inferior de frecuencia 0,00 Hz al limite superior de frecuencia (P0-12) 0,00 Hz *
Modelo
PO-15 Frecuencia de carga 0,5-16,0 kHz *
dependiente
Ajuste de la frecuencia portadora con 0: No
PO-16 1 %
temperatura 1:si
0,00-650,00 s (P0-19 = 2)
Modelo
P0-17 Tiempo de aceleracion 1 0.0-6500.0s (P0-19 = 1) *
dependiente
0-65000s (P0-19 = 0)
0,00-650,00 s (P0-19 = 2)
Modelo
PO-18 Tiempo de desaceleracion 1 0.0-6500.0s (P0-19 = 1) %
dependiente
0-65000s (P0-19 = 0)
0:1s
PO-19 |unidad de tiempo de aceleracién / desaceleracion 1:01s 1 *
2:001s
Desplazamiento de frecuencia de la fuente de
PO-21  |frecuencia auxiliar para operacion X o Y 0.00 Hz a la frecuencia maxima (PO-10) 0,00 Hz %
1:0,1Hz
P0-22  |Resolucion de referencia de frecuencia 2 *
2:0,01 Hz
Retentivo de la frecuencia de ajuste digital en 0: no retentivo
PO-23 _ 2 %
caso de corte de energia 1: retentivo
0: Grupo de parametros del motor 1 1: Grupo
de parametros del motor 2 2: Grupo de
PO-24 | seleccion del grupo de parametros del motor 0 *
parametros del motor 3 3: Grupo de
parametros del motor 4
0: Frecuencia maxima (P0-10) 1: Frecuencia
Frecuencia de referencia del tiempo de aceleracién y
PO-25 configurada 0 *
desaceleracion
2: 100 Hz
Ejecutar el comando de frecuencia de referencia 0: frecuencia de funcionamiento
P0-26 0 *
ARRIBA | ABAJO 1 Establecer frecuencia
Digito de la unidad (comando del panel de operacion de enlace a la fuente de
frecuencia)
0: sin vinculacion
1: Fuente de frecuencia por ajuste digital 2: Al1
3:A12
4: AI3
5: Configuracion de pulso (X5 / X6) 6:
Referencia miltiple
oy |Viacon doa uente de comando  a fente 7: PLC simple 0000 .
de frecuencia & PID
9: Configuracion de comunicacion
Decenas de digios: seleccion de fuente de frecuencia de eniace de comando de
terminal
Cientos de lugares: seleccion de fuente de frecuencia de enlace de comando
de comunicacion
Miles de digitos: seleccion de fuente de frecuencia de enlace
de operacion automética
0-9, igual que el digito de la unidad
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Funcion
nombre del parémetro Rango de ajuste Defecto |Propiedad
Codigo
: protocolo Modbus
P0-28  |Protocolo de comunicacion serial 1: puente Profibus-DP 0 *
: puente CANopen
Grupo P1: Parémetros del motor 1
0: motor asincrono comdin
P1-00  |Seleccion del o de motor 1: Motor asincrono de frecuencia variable 2: Motor 1 *
sincrono magnético permanente
Modelo
P1-01  |Potencia nominaldel motor 0,1-1000,0 kW *
dependiente
Modelo
P1-02 | Vottaje nominal del motor 1-2000 V *
dependiente
0.01-655:35 A (potencia del variador de frecuencia <55 kW) Modelo
P1-03  |comients nominaldel mator *
0,1-6553,5 A (potencia del variador de CA> 55 kW) dependiente
. Modelo
P1-04  |Frecuencia nominal del motor 0.01 Hz a la frecuencia méxima *
dependiente
Modelo
P1-05 | Velocidad de rotacion nominal dl motor 1-65535 RPM *
dependiente
prog | Resistencia delestator asincrénica 0,001-65,535 0 (potencia del variador de CA < 55 kW) Modelo N
motor) 0,0001-6,5535 Q (potencia del variador de CA> 55 kW) dependiente
prg; |Resistencia delrotor (asincronico 0,001-65,535 Q (potencia del variador de CA < 55 kW) Modelo N
motor) 0,0001-6,5535 Q (potencia del variador de CA> 55 kW) dependiente
prog  |Reactancia inductiva de fuga 0,01-655,35 MH (potencia del convertidor do recuencia £ 55 kW) Modelo N
(motor asincrénico) 0.001-65,535 mH (potencia dl convertidor de frecuencia> 55 kW) dependiente
1o |Reactancia inductiva mutua 0,1-6553,5 mH (potencia del convertidor d frecuencia < 56 ki) Modelo N
(motor asincronico) 0.01—685.35 mH (potencia del variador de CA> 55 kW) dependiente
pr1g |Corente sin carga (asincronica 0.01 a P1-03 (potencia del variador de frecuencia £55 kW) Modelo N
motor) 0.1a P1-03 (potencia del variador de CA> 55kW) dependiente
116 del estator (sincrona 0,001-65,535 Q (potencia del variador de CA s 55 kW) Modelo .
motor) 0,0001-6,5535 Q (potencia del variador de CA> 55 kW) dependiente
pray | Inductancia del eje D (motor sincrono) 0,01-655,35 mH (potencia del convertidords recuencia < 55 kW) Modelo N
0.001-65,535 mH (potencia dol convertidor d frecuencia> 55 kW) dependiente
118 Inductancia Q del eje (motor sincrono de 0,01 a 655,34 mH (potencia de accionamiento de CA < 55 kW) Modelo .
0.001-65,535 mH (potencia dol convertidor d frecuencia> 55 kW) dependiente
. Modelo
P1-20  |EMF trasero (motor sincrono) 0,1-6553,5V/ *
dependiente
P1-27___|Puisos del codificador por revolucion 1-65535 1024 *
0: Encoder incremental ABZ 1:
Encoder incremental UVW 2:
P1-28 |Tipo do codifcador Resolver 0 *
3: codificador SIN / COS
4: codificador UVW de ahorro de cable
Secuencia de fase A/ B del codificador 0: Adelante
P1-30 0 *
incremental ABZ 1: Reserva
P1-31___| Angulo de nstaacien delcodifador 0,0°-350,9° 00° *
Secuencia de fase U, V, W de UVW 0: codificado|de avance
P1-32 0 *
1: Reserva
P1-33 | esplazamiento del éngulo dl codifcador VW 0,0°-350.9° 00° *
P1-34  |Nimero de pares de polos del resolver 1-65535 1 *
eteccion de falado rotura do cable delcodifcador 0.0s: Sinempo de accion
P1-36 00s *
0,1-100s
0: sin autoajuste
1: Autoaiuste estatico del motor asincrono
P1-37  |Seleccion de autosijuste 2: Autoajuste completo del motor asincrono 11: Motor 0 *
sincrono con autoajuste de carga 12: Autoajuste del motor
sincrono sin carga
Grupo P2: parémetros de control vectorial
P2-00___ | Gananci proporcional dl lazo de velocidad 1 Jo-100 30 %
P2-01___|Tiempo integraldel lazo de velocidad 1 lo01-10,00s 050 3
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» Instrucciones del convertidor de frecuencia vectorial de la serie 9600

Funcién
nombre del parametro Rango de ajuste Defecto Propiedad
Cédigo
P2-02 Frecuencia de conmutacién 1 0,00 hasta P2-05 5,00 Hz A
P2-03 Ganancia proporcional del lazo de velocidad 2 0-100 20
P2-04 Tiempo integral del lazo de velocidad 2 Frecuendia 0,01-10,00 s 1,005 ‘
P2-05 de conmutacion 2 P2-02 a la frecuencia de salida méaxima 50% 10,00 Hz
P2-06 Ganancia de deslizamiento de control vectorial -200% 100% %
P2-07 Constante de tiempo del filtro de bucle de velocidad 0,000-0,100 s 0.000s
P2-08  |Ganancia de sobreexcitacion de control vectorial 0-200 64 %
0: P2-10
1A
2: AI2
3:AI3
Fuente de limite superior de par en a velocidad 4: modo df control de ajuste de pulso (X5 / X6)
P2-09 0
5: Configuracion de comunicacién
6:MIN ( Al1, AI2 )
7:MAX ( Al1,AI2 )
El rango completo de seleccion 1-7 corresponde a P7-25
Ajuste digital del limite superior de par en modo de
P2-10 0,0% -200,0% 150,0% %
control de velocidad
Ajuste de excitacion proporcional
P2-13 0-60000 2000 %
ganancia
P2-14 Ganancia integral de ajuste de excitacion 0-6000! 1300 *
Ajuste de par proporcional
P2-15 0-60000 2000 %
ganancia
P2-16 Ganancia integral de ajuste de par 0-60000 1300 4
Digito de a unidad: separacion integral 0
P2-17 Propiedad integral del lazo de velocidad deshabilitado 0
1: habilitado
0: Sin debilitamiento de campo
Modo de debilitamiento de campo del
P2-18 1: Céleulo directo 1 e
motor sincrono )
2: ajuste automatico
Profundidad de debilitamiento de campo
P2-19 50% -500% 100% %
del motor sincrono
P2-20  |Corriente maxima de debilitamiento del campo 1% -30q% 50% ¥*
Debiltamiento de campo automético
P2-21 10% -500% 100% *
ganancia de ajuste
P2-22 Debilitamiento de campo integral multiple 2-10 2 %
Grupo P3: parémetros de control V / F
0: V/F lineal
1: V/F multipunto
2: Cuadrado V / F
3:V/F de 1.2 potencia
4:V/F de 1.4 potencias
P3-00 Ajuste de la curva V | F 0 *
6:V I F de 1.6 potencia
8:V/F de 1.8 potencias
9: reservado
10: Separacion completa V / F 11:
Separacion media V / F
0,0% (refuerzo de par fijo) Modelo
P3-01 Aumento de par %
0,1% —30,0% dependiente
P3-02 Frecuencia de corte del refuerzo de par 0,00 Hz a la frecuencia de salida maxima 50,00 Hz *
P3-03 Frecuencia V / F multipunto 1 (F1) Tension 0,00 Hz hasta P3-05 0,00 Hz *
P3-04 V / F multipunto 1 (V1) Frecuencia V / F 0,0% -100,0% 0,0% *
P3-05 multipunto 2 (F2) Tensién V / F multipunto P3-03 a P3-07 0,00 Hz *
P3-06  |2(v2) 0,0% -100,0% 0,0% *

» Instrucciones del convertidor de frecuencia vectorial de la serie 9600

Funcién
nombre del parametro
Codigo

Rango de ajuste

Defecto

Propiedad

P3-07  |Frecuencia multipunto V/ / F 3 (F3)

P3-05 a la frecuencia nominal del motor (P1-04)
Nota: Las frecuencias nominales de los motores 2, 3 y 4 se configuran de
manera res- feta en A2-04, A3-04 y Ad-04,

0,00 Hz

P3-08 Tension V / F multipunto 3 (V3) Ganancia de

0,0% -100,0%

0,0%

P3-09 | compensacién de desiizamiento V | F Ganancia de

0% —200,0%

0,0%

P3-10 sobreexcitacion V / F

0-200

64

P3-11 Ganancia de supresion de oscilacion V / F

0-100

Modelo

dependiente

P3-13  |Fuente de voltaje para separacion V / F

0: Configuracion digital (P3-14) 1: Al1

2: Al2
3:AI3

4: Gonfiguracien de pulso (X5 / X6) 5

Referencia mitple

6: PLC simple

7:PID

8: El ajuste de comunicacion 100,0% corresponde a la tension
nominal del motor (P1-02, Ad-02, A5-02, A6-02).

Ajuste digital de voltaje para separacion V/
IF

P3-14

0V alatension nominal del motor

P3-15 Tiempo de subida de tension de la separacion V /

0,0-1000,0 s
Indica el tiempo de subida de tension de 0 V/

a 1a tension nominal del motor.

Grupo P4: Terminales de entrada

P4-00 Seleccion de funcion X1

0: Sin funcién

4: Marcha hacia adelante (FWD) 2:
Marcha hacia atras (REV) 3: Control
de tres lineas

4: JOG adelante (FJOG) 5: JOG

P4-01 Seleccion de funcion X2

inverso (RJOG) 6: Terminal
ARRIBA

7: Terminal ABAJO 8: Parada inercial 9: Restablecimiento
de falla (RESET)

10 FUSIBLE CORRER

11: Entrada normalmente abierta (NO) de falla externa

P4-02 Seleccion de funcion X3

12: Terminal de referencia maltiple 1 13:
Terminal de referencia miiltiple 2 14: Terminal
de referencia miltiple 3 15: Terminal de

referencia mliple 4

16: Terminal 1 para la seleccién del tiempo de aceleracion / desaceleracion

P4-03 Seleccion de funcion X4

47: Terminal 2 para Ia seleccion del tiempo de aceleracion / desaceleracion

18: cambio de fuente de frecuencia

19: Borrar configuracion ARRIBA y ABAJO (terminal, panel de
operacion)

20: Terminal de conmutacién de fuente de comando 1 21:

P4-04 Seleccion de funcion X5

/D 6n prohibida
22: Falla PID
23 Restablecimiento del estado del
PLC 24: Fallo de oscilacién
25 Entrada de contador
26: Reset contador

Entrada de conteo de longitud 28:

P4-05 Seleccion de funcion X6

Restablecimiento de ongtud
29: Control de par prohibido

30: Entrada de pulsos (habilitada solo para X5 / X6) 31
Reservado

32: Frenado DC inmediato
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» Instrucciones del convertidor de frecuencia vectorial de la serie 9600

Funcién
nombre del pardmetro Rango de ajuste Defecto Propiedad
Codigo
33: Entrada normalmente cerrada (NC) de falla externa 34:
Modificacion de frecuencia prohibida
P4-06  |Seleccion de funcion X7 35: Direccion de accion inversa del PID 36: 0 *
Terminal externo 1 de STOP
37: Conmutacion de fuente de comando Terminal 2 38: Falla
integral PID
39: Conmutacién entre la fuente de frecuencia principal X y la frecuencia
preestablecida
40: Conmutacién entre la fuente de frecuencia auxiliar Y y la frecuencia
P4-07  |Seleccion de funcion X8 0 *
41: Terminal de seleccion de motor 1 42
Terminal de seleccion de motor 2 43:
Conmutacion de parametros PID 44: Fallo
definido por el usuario 1
45: Fallo 2 defiido por el usuario
46: Cambio de control de velocidad / control e par 47: Parada de
P4-08  |Seleccion de funcion X9 0 *
emergencia
48: Terminal STOP externo 2 49:
DC de 6
50: borrar el tiempo de ejecucion actual
51: Conmutacion entre el modo de dos lineas y el modo de tres lineas
P4-09  |Seleccion de funcion X10 0 *
52-59: reservado
P4-10 X tiempo de filtro terminal 0,000-1,000 s 0,010 s
0: Modo de dos lineas 11
Modo de dos lineas 2 2: Modo
P4-11 Modo de comando de terminal 0 *
de tres lineas 13: Modo de tres
lineas 2
P4-12 Tasa do terminal ARRIBA | ABAJO 0,01-65,535 Hz / s 1,00 Hz /s #
P4-13 Entrada minima curva Al 1 0,00 V hasta P4-15. 0,00V %
Ajuste correspondiente de la entrada minima de la
P4-14 -100,00% -100,0% 0,0%
curva Al 1
P4-15__|Entrada méxima de la curva Al 1 P4-13 hasta 10,00 V 10,00 V. *
| Ajuste correspondiente de la entrada méxima de la
P4-16 -100,00% -100,0% 100,0%
curva Al 1
P4-17 | Tiompo de fro A1t 0,00-10,00 5 0,10s
P4-18 Entrada minima curva Al 2 0,00 V hasta P4-20 0,00V
Ajuste correspondiente de la entrada minima de la curva
P4-19 -100,00% -100,0% 0,0% s
2de Al
P4-20 Entrada maxima curva Al 2 P4-18 hasta 10,00 V. 10,00 V %
Ajuste corespondiente de la entrada méxima de la
P4-21 -100,00% -100,0% 100,0% %
curva Al 2
P4-22 Tiempo de filtro Al2 0,00-10,00 s 0,10s by
P4-23 Entrada minima curva Al 3 - 10,00 V a P4-25 -10,00 V As
Ajuste correspondiente de la entrada minima de la
P4-24 0,00% -100,0% 0,0% e
curva Al 3
P4-25 |Entrada maxima de la curva Al 3 P4-23 hasta 10,00 V. 8,00V 2
Ajuste correspondiente de la entrada méxima de la
P4-26 -100,00% -100,0% 100,0% %
curva Al 3
P4-27 | Tiempo de fitro A13 0,00-10,00 0,10s
P4-28 |Entrada minima de puisos 0,00 kHz hasta P4-30 0,00 kHz
Ajuste correspondiente de la entrada minima
P4-29 -100,00% -100,0% 0,0% e
de pulsos
P4-30 _|Entrada maxima de pulsos P4-28 hasta 50,00 kHz 50,00 kHz f
Ajuste corespondiente de la entrada maxima
P4-31 -100,00% -100,0% 100,0%
de pulsos
P4-32 | Tiempo de fitro de puiso 0,00-10,00 010s %

> Instrucciones del convertidor de frecuencia vectorial de la serie 9600

Funcién
csa0 nombre del parametro Rango de ajuste Defecto Propiedad
Digto de la unidad (sleccion de cuva Al1)
Curva 1 (2 puntos, ver P4-13 a P4-16) Curva 2 (2
puntos, ver P4-18 a P4-21) Curva 3 (2 puntos, ver
P4-23 a P4-26) Curva 4 (4 puntos , ver A6-00 a
A6-07) Curva 5 (4 puntos, ver AG-08 a A6-15)
P4-33  |Seleccion de curva Al 321 *
Digito de diez (seleccion de curva Al2) Curva 1 a
curva 5 (igual que Al1) Digito de cien (seleccion
de curva Al3) Curva 1 a curva 5 (igual que Al1)
Digito de la unidad (ajuste para Al1 menor que la entrada minima)
0: valor minimo
1:0,0%
pags  |comomasn s Ameorquo s nvada i Digito de diez (ajuste para Al2 menor que la entrada minima) 000
0, 1 (igual que Al1)
Digito de cien (ajuste para AI3 menor que la entrada minima)
0, 1 (igual que Al1)
P4-35__|riempo de retardo x1 0,0-36000's 00s *
P4-35__|riempo do retardo x2 0,0-36000 s 00s *
P4-37__|riempo de retardo X3 0,0-36000 s 005 *
Digito de la unidad (modo valido X1)
0: Nivel alto valido 1: Digito de diez vaiido de nivel
baijo (modo valido X2) 00000 N
0, 1 (igual que X1)
P4-38 X seleccion de modo vélido 1 Sl e )
0, 1 (igual que X1)
Digito de mil (modo valido X4)
0, 1 (igual que X1) 40000 N
Digito de diez mil (modo valido X5)
0, 1 (igual que X1)
Digito de la unidad (modo valido X1)
0, 1 (igual que X1)
Digito de diez (modo vélido X2)
0, 1 (igual que X1)
P4-39 X seleccion de modo vélido 2 el s G ) 00000 *
0, 1 (igual que X1)
Digito de mil (modo valido X4)
0, 1 (igual que X1)
Digito de diez mil (modo valido X5)
0.1 (igual que X1) 0:
P4-40  |seleccien de senal do enrada A2 Sefel de tension 0 *
1: sefal actual
Grupo P Terminales de salida 0: Salida
P5-00  |Modo de saida delterminal DO2 de pulsos (FUP) 0
1: saida de sefial e conmutacion (FMR)
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Funcién

codgo

[ romre el parametro

Rango de auste

Defecto

Propiedad

P5-01

Funcion DOZ (erminal do salda de coectorabierto)

0:saida dol pecado
1 varidor do frecuenca en

funcionamiento 2 saida d falla (parads)

prova do sobrecarga dol motor

7:proaviso do sobrecarga de variador de frocuencia & valorde

P5:02

Funcion de relé (TATB-TC)

recuento estabecido slcanzado.

9:vaor o recuento designado alcanzadeo 10:longitd alcanzada

11: Gl dol PLC completo

12

14: Torque imitado.
15: Listo para RUN 16: Al mayor
que Al

17: Limit superiordefrecuencia acanzada 18: Lt inferior de

P5.03

Funcion deree de tareta de extension (P (AP /87 )

recuencia aicanzada (sinsaida en parada)

19: Slda de estado de sublenién 20: Confuracion
o comunicacion

21: Reservado

22 Reservado

25: Funcionamiento a velocidad caro 2 (con salda en parada)

2

POT2 26: Frecuenca 1 alcanzada

P5:04

Sloccien do funcien DO (torminal do saida colector

aviero)

P5.05

Funcion do tafta do extensién D02

27: Frecuencia 2 sicanzada 28: Corente 1
aicanzada 29: Corrnte 2 alcanzada 30: Tiampo

acanzado

31: Limie da entada Al excedido 32 Carga que s
convierte en0

33: marcha atrds

34: estado actual cero

35

36: Salida do slarma
39: Aiso de sabrecalentamienta del motor

40:sompi do funcionariento actual alcanzado

41: Salida de falla (No hay salidasi es la inercia para detener la falla y ocurre

subtension).
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Funcion
o det parémetro Rango de auste Detecto Propedad
codgo
0: recuenca de funcionamienta 1
Estabiocer ecuencia
P5-06 eteccion de funcion FMP 2: comnto do saida 0
3:Par de saida (elor absoluto) & Potenia de saida
6 rirada de pusos
7: Al
P5-07 Seteccio do uncion AM 8: Al2 0
9: A1
10-longiud
"
12:Configuracion de comuricacion
15 Vlocidad derotacin delmotor 14:Corente
P5-08 ccén de funcion A02 de sekdn 1
15:volae de salida
16: Par de salida (valor real)
P5-09 Frecuencia de salida mévima D02 0,01-100,00 kHz 50,00 kHz
P5-10 osiiente de compensacen Al 1000% -1000% 0.0%
P5-11 (Gananci Al 10002 1000 1,00
P5-12 osiiente de compensacén A02 1000% -1000% 0,00%
P5-13 (Gananci 02 10002 1000 1,00
P57 iempo e retardo de saida DO Tiempo de retardo de 00360005 005
P5-18 salida e rlé 1 Tiompe d rlardodo salda deirelé 2 00-3600.0s 005
P5-19 iempo de retardo de saida DO Timpo de retaso de 0036000 005
P5-20 saida 003 00-3600.0s 005
P5-21 0036000 005
Digto de a nidad (modo vldo FMR) 0: Légica
posiiva
1: 69 negaliva
Digto de dez modo valido Reé 1)
0, 1 (igual que FMR)
P5-22 HACER seeccion o modo vaido Digito de cien (modo valido Relé 2) 00000
0, 1 (igual que FMR)
Digito de mil (modo valido DO1)
0, 1 (igual que FMR)
Digito de diez mil (modo valido DO3)
0, 1 (igual que FMR)
Grupo P5: Coniol do aranaue  parada
0:icio drecto
P6-00 oo e inicio 1:reiico del saquimiento defa velocidad d rtacion 0
2: Arranque preexcitado (motor asincrono)
0:Gesd a fecuencia e  para : desde s
P6-01 Moo de sequmiento de velocidad de rotacién veocidad cero 0 *
2:Gesde a fecuencia maxima
P6-02 Velocidad de sequimiento de fa velocidad d rotacion 1-100 20
P6-03 Frecuencia de iico 0,00-10,00 Hz 0,00 Hz
P6-04 iempo de materimiento d a recuencia de amanque Cornte de 00-10005 005 *
renado CC de amanaue | Corrente preexciada
P6-05 o 100 0% *
Avranque tiempo de frenado DC f empo preexciiado
P6-06 00-10005 005 *
0:scleacion  desacaleracion ineal
P6-07 Moo de aceleracien desaceleracén 1 Acseracion  desacelracion e curva SA 2: Acslracion | 0 *
dosaceleracion d curva SB
Proporcion de timpo del segmento niial d a curva on S
P6-08 0.0% hasta (100.0% - P6.09) 300% *
Proporion g lempo del segmentofnal del cuva S
P6-09 0,0% a (100,0% - P6-08) 300% *
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Funcién

Funcién
[ romre e parametro Rango de ajuste Defecto Propiedas
cédgo
0:desacelerarhasta datone 1 nercia
P6-10 0
pera detoner
P6-11 0,00 Hz
P6-12 Tiempo de aspera d frenado DC de paraca Detenar s 003605 00s
P6-13 cornto de frenado GG 0% -100% 0%
P6-14 Detoner ol emp do ranado de CC Rolacién 003605 00s
P6-15 o uso del rono 0% -100% 100%
Grupo PT: Paneldo operaciones y pantalla
0: Tecia MF K desactvada
comunicacion)
P7-01 Seleccién de funcien de tecks MF K 0 *
2: Conmutacin entre rtacién hacia adelante y rlacin haca arks
3: 06 hacia adelnte
4: JOG inverso
0: Tecla STOP / RESET habiada solo en o conirol dl paneldo operacionss
P7-02 Funcion def teca STOP / RESET 1
1 Tecla STOP | RESET habiltada en cusquier modo de aperacién
0000 - FFFF
Bi00: Frecuencia de uncionamiento 1 (Hz) BIO': Frecuencia
establcic (Hz)
Bi02: Tonsion do bus (1) BH03: Tensin do sala (V)
Bi04: Gorriote do salida (A) BH05: Potencia do salda
(kW) B105: Par o saida (%) BHOT: Estado do entrada
x
P7-03 Parametros de sjecucion dela paialla LED 1 1F
Bi108: Estaco de saida DO B109:Voliaje A1 (V)
Bit0: Votaje A12 (V) it : Votaje AI3 (V) i1
Valor o recuerto
Bit13: valorde fongius
Bit14: Visuslizacien de velocidad de carga BH1S:
Configuacisn do PID
0000 - FFFF
B00:rerosimentacién PID
Bi101: etapa del PLC
Bi02: Frecuencia de auste de pulos (kHz) BIO3: Frecuencia de
funcionamianto 2 (Hz) BH04: Tiompo do funcionamiento restanta
BIt05: Voltaje Al antes de la correccion (V) Bit06: Voltaje AI2 antes
dela correccién (V) BItO7: Voltaje AI3 antes de la correccion (V) Bit08:
P7-04 Parimetros do jocucion de a panalla LED 2 Velocidad lineal 0
Bitoo: Bito:
(Min) Bitt 1 Frecuencia de auste de pulso (Hz) BI12: Valordo ajuste de
() Bita:
Pantalla X Yde (H2)
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nombro do parémero Rango o aste Detecto Propicad
codgo
o000 - e
B100:Frecuencia esabicida (Hz) BHOT: Temsién do
bus (1) B102: Esado defa eicada X
5103 Estado co saida DO Bi04: Votajo ATT (V)
Bi05:Volse AL2 (V) B106: Voajo AI3 (V) B0
Vil e recusr
P7-05 Parématros de paraca defa paials LED 33
Bi06:valorde fongiu B9
etapa del PLC
5110 volocida do carga
Bi1: aisto do PID
8112 rocuenciade siste do puiscs (k2]
706 Contisent do viualzaciondo a vloeidas do carga Tomporatra dol___|0,0001-6,5000 1,0000
sipador o calor o mélo inversor
107 00-1000°¢ - .
Disipador de calo de puente rectfcador
P7-08 00-1000°c - .
temperatura
709 Tiempo do funcionamienio acumiativo 065535 h - .
P7-10 Namero d producto - .
Pr11 Varsin da sofuare - .
0: 0 lugar decimal
w1
112 1
2:2 ugares decimales 3: 3 lugares
secimaies
P7-13 Tiompo 6o encendico acumiaiv. 0-65535 h oh .
PT-14 Consumo de energia acumulativo 0-65535 KiWh - .
Grupo P8: Funciones audiiares
P8-00 Fracuenciado unconamierto JOG 0,00 Hz ala frecuencia maxima 2,00 Hz.
P80 Tiompo de aceleracién JOG 0,0-6500,0 2005
P8-02 Tiempo do dosacaiaracidn J0G 00650005 2005
Modio
P8-03 Tiompo do acseracion 2 0,0-65000's
dependiente
Modsio
P804 iempo do desaceleracien 2 00650005
dependiente
Modsio
P8-05 Tiempo de aceleracion 3 0,0-6500,05
dependiente
Modio
P8-06 Tiempo de desaceleracén 3 0,0-650005
dependiente
Modslo
Pg-07 Tiempo de acelracion 4 0,0-50005
dependiente
Modsio
P8-08 Tiempo de desaceleracén 4 0,0-6500,05
depondiente
P8-09 Frocuoncia do salt 1 0,00 Hz a la frecuencia maxima 0,00 Hz
P8-10 Frecuencia de sato 2 0,00 Hz ala frecuencia maxima 0,00 Hz
Pe-11 Amplitud de salto de frecuencia 0,00 Hz ala frecuencia méaxima 0,00 Hz
Rotacion muerta hacia adelante / airds
Pg-12 0,0-30000s 00s
0: habiltado
P813 Control inverso 0
1 Gscapaciado
0:Funcina a it nferior e recuenca 1: Parada
Modo do funcinamient cuando se ssiableco una ecuoncia
P8-14 0
ierior e nferor da frecuencia
2:correr a velocidad cero
P8-15 Control o caida 0,00-10,00 Hz 0,00 Hz
Tiempo de encendido acumulativo
Pe-16 0-65000 h oh
limite
Tiempo de uncionamiento acumuativo
Pg-17 0-65000 h oh

limite
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» Instrucciones del convertidor de frecuencia vectorial e Ia serie 9600

Funcién
[ romore el parametro Rango de ajuste Defecto. Propiedad
codigo
0:No
P8-18 Proteccion de inicio 0
1:si
P8-19 Valor de deteccion de frecuencia (PDT1) 0,00 Hz a la frecuencig maxima 50,00 Hz
Histéresis de deteccién de frecuencia
P8-20 0.0% ~100.0% (nivel PDT1) 50%
(Histéresis 1 de PDT)
Rango de deteccidn de frecuencia alcanzado
P8-21 0,00-100% (frecuencia maxima) 00%
Saltar frecuencia durante 0:deshabitado
P8-22 0
aceleracién / desaceleracién 1: habiltado
Punto de cambio d frecuencia
P8-25 enire el tiempo de aceleracion 1y el tiempo de 0,00 Hz a la frecuencia méxima 0,00 Hz
aceleracion 2
Punto de cambio de frecuencia
P8-26 ontr ol ampo do desacoleracion 1 of tempo do 0.00 a la frecuencia maxima 0,00Hz
dosacoieracion 2
P8-27 Se prefiere Terminal JOG 0: Desactivado 1 Actvado 0
P8-28 Valor de deteccion de frecuencia (PDT2) 0,00 a la frecuencia mixima 50,00 Hz
Histéresis de deteccién de frecuencia
P8-29 0.0% ~100.0% (nivel PDT2) 50%
(Histéresis 2 de PDT)
Gusiquier rcuencia que alcance o valo de deteccin 1
P8-30 0,00 Hz a la frecuencia maxima 50,00 Hz
ualauier recuencia que alcance a ampliud de deteccion |
P8-31 0.0% ~100.0% (frecuencia maxima) 00%
Cualauier racuencia que alcance el valorce deteccidn 2
P8-32 0,00 Hz a la frecuencia maxima 50,00 Hz
usiquier racuencia que alcance a ampliud de deteccion 2
P8-33 0.0% -100.0% (frecuencia maxima) 00%
P8-34 Nivoldo deteccion de corente cero 0.0% -300.0% (corente nominal del molor) 50%
P8-35 Tiempe deretrdo de deeccien de corente caro 0,00-600,00s 0105
0,0% (sin deteccién)
P8-36 Umbral de sobrecorriente de salida 200,0%
0.1% -300,0% (corente nominal del molor)
Tiempo deretardo de deteccion de sabrecorriant do salda
P8-37 0,00-600,005 0005,
P8-38 ualquio corento que loguo a 1 0.0% -300.0% (corents nominal del molor) 1000%
P8-39 Cualquier corents que acance 1 ampliud Cualquier 0.0% -300.0% (corent nominal del motor) 00%
P8-40 corinte quo alcanco 2 0.0% -300.0% (corment nominal del molor) 100,0%
P8-41 Gualquier corents que acance 2 ampliudes. 0.0% ~300.0% (corrients nominal del mator) 00%
0: deshabltado
P8-42 Funcion de sincronzacien 0
1: habiltado
0:P8-44
1: Al
2: A2
P8-43 Fuente de duracion d tempo 0
313
(E1 100% de Ia entrada analsgica corresponde al valor de P8-44)
P8-44 Duracien doltempo 0,0-6500,0 min 0,0 min
P8-45 Limite infrior do volse de entrada Al Liit superior de volaje 000V hasta P8-46. 310V
P8-46 e entra Al1 Ubral de temperatura del méco P8-45a 10,00V 680V
P8-47 0-100°C 75
0:ventiador en funcionamienta durante el funcionamiento
P8-48 (Contoldelventlador de eniamiento 0
1:ventador on funcionamiento cantinuo.
Frecuencia inactiva (P8-51) a frecuencia maxima (P0-10)
P8-49 Frocuenci do dosportar 0,00Hz
P8-50 Tiompo de relraso deldesperiador 0,0-65000s 00s
P8-51 Frecuencia inactiva 0.00 Hz para despertar a frecuencia (P8-49) 0,00 Hz
P8-52 Tiompo g retaso inaciivo 0,0-65000s 00s
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Funcién
nombre del pardmetro Rango de ajuste Defecto. Propiedad
Covgo
P8-53 Tierpo do ejecucion actual alcanzado 0,0-6500,0 min 0,0 min
P854 (Cosfcents de correccion de potencia de salda 0,00% -200 0% 100,0%
Grupo P9: averia y proteccion
0: eshatitado
P9-00 Seeccien do proeccién de sobrecarga de molor 1
1: habiltado
P9-01 Ganancia de proteccion de sobrecarga del motor 0,20-10,00 1,00
P9-02 ” 80%
P9-03 sobretension 0 sin sobretension de boqueo) 100 0
P9-04 sobretensicn 120% - 130%
P9-05 sonrecorente 0-100 20
P9-06 (Cormente de protecion de bioguso pr sobrecorriente 100% 200% 150%
tiomraenla
P9-07 1
1: habiltado
P9-09 tiompos de renicio automéiico o falas 0-20 0
0: No actuar
P9-10 [Aceion DO durante o reinico automatio do alas 0
+: Actuar
Po-11 Intervlo detiempe de reiicio automatcs de fallas 0151000 105
Proteccion de pércida do fase do entrada  proteccion do
Proteccion de acivacion oel contacor : Deshablfado
Po-12 actvacian e contactor 11
seleccion
1: habiltado
Seeccien do proeccién do pércida dofase de 0: oshabitado
P9-13 1
saisa 1: habiltado
0:Sncups
 reservaco
2 Scbrecamantscuranta 1 acleacén : Sobeecomienta ursn s
decslracién 4: Sobrscaonta a velcitadconsants 5 Scbretansién
urate  acsiracién : Sobreensio durantea decolracon 7
pota oot cbrstensen a vloidad constante 8: Sobrecarga de resstencia .
supario - Sustonsion
15:Fallo del equipo externo 16: Falo de-
. Fal el ontactor
Po-15 200 o de falla 8ot g dtcion ot 1 ol do st sl .
25: Reservado
o
Po-16 3er (dtlimo) tipo de falla 31 Reroimeniaciin PID e drare o coramen 40 ok de e e - .
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Funcion
[ romere st parametro Rango de ajuste Defecto Propiedad
codgo
P9-17 Frecuenci en i tercer defecto Conente n ol tecer - - .
P9-18 defecto Vola del bus o el erer defocto - - .
P9-19 - - .
P9-20 Estado del teminal de enrada en e trcerfallo Estado - - .
terminal de saidaen el trcer falo
P9-21 R . .
P9-22 Estado del varindor de frecuenca as la tercera flis - - .
P9-23 Tiempo de encencido ant ol tercer fal Tiempo de - - .
P9-24 funcionamiento ante of ercer fallo Frecuenci tras e segundo - - .
P9-27 falo Corrente ant of segundofal - - .
P9-28 - - .
P9-29 Volaje dl bus en el segundo falo - - .
P9-30 Estado dol ermina de enrada en of segundo fallo Estado de - - .
tarminal o salda n o segundo falo
P9-31 B . .
P9-32 Estado dol variadr de frocuenci en ol segundo fallo - - .
P9-33 Tiempo de encencido ant el segundo fall Tempo de - - .
P9-34 funcionamiento ante of segundo fallo Frecuencia ante of primer - - .
P9-37 fako Correne ant el primer falo - - .
P9-38 B B N
P9-39 Voltaje g bus en ol primer falo - - .
P9-40 Estado del ermina de enrada en e primer fallo Estado del - - .
Larrina o saica o o primr falo
P9-41 - - .
P9-42 Estaco gl varindo d frocuenci onof prime - - .
P9-43 Tiempo de encendido al er falo Tiempo de funcionamienio - - .
P9-44 a terfalo - - .
[Digto de i uridad (sobecarga de mote, 1)
0: Costa para parar
1: Deténgase e acuerdo con el mado de parada 2 Continie
funcionando
uridad
P9-47 seleccion de accion e prteccion conta fallas 1 00000
o la unided
Digito de mil(Fallo del equipo extemo, Err15) Igual que el digito de la
unidad
Digito de diez mil (Fallo de comunicacion, Err16)
Igual e el igho do la unidad
[ igto de i uridd o gl cositcador Erz0)
0:aparcamirto gratuto
1: cambie al control V  F, pare de acuerdo con el modo de parada
00000
2: Gambie al conirl V. contindie ejecutando el digito diez (fala
| e ectura y escritra EEPROM, E21)
0: Costa para parar
P9-48 seaccion deaccion e proteccion conra
1: Deténgase segun el modo de parada
Digio de cien: reservado
00000
en Poa7
mil
Igual ue e digo de i unidad en P9-I7
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Funcion
nombro del parametro Rango de ajuste Defecto Propiedad
cosgo
1 defiido por
s unidad an P47
unicad en o7
, Em29)
gual e o i de 1 undad an P47
Digito de mil (a carga se convierte en 0, E30)
P9-49 selacsn de accion co proteccion contaflas 3 00000
0 parcamient gratuto
1:Deténgase segin el modo de parada
2 Contin Thdela recuencia
estabiocda i carga se rocupara
et
gual e o it deaundad on P47
Enea)
gue e e o de aundad en P947
unidad en P47
P9-50 solacstn de accion co protccion contafls 4 Enst) 00000
en pos7
Digo de il akadereronlmentacion de veocdad, En52)
lqual que i digio do a unidad en P9-47 Digito
de diez mil: Reservado
o recuenca da funcionament acua 1 scuenca
esabiciia
Po-54 2 Limite superior e frecuencia 3 Limie 0
terr de ecuencia
4:recuencia de respaido en caso do anomalia
Frecuencia de respaldo en
Po55 0.0% ~100.0% (frecuencia maxima) 100,0%
anomalia
0: Sin sensor de temperatura 1: PT100
P96 tpo de sensor de temperatura del motor 1
2: PT1000
prtecion contasobrecalentamient de motr
957 0-200°C tote
limite
Po-58 Ubrat da scetanctado sobrecaentamianto el mator 0-200° C wc
0:no valdo
Setecion da acciénen casodafals de narga nstandn
P9-59 1: desacelerar 0
2 dsscolrar para etener
Accion falla juzgando el voltae en una falla
P9-60 80,0% -100.0% 90,0%
de energia instantanea
impo de evahaciinde aumeto de votse
Po61 0,00-100,00s 0505
on caso d aado enrgi nstatanea
Accién que juzga o votse en caso de el
Po-62 50.0% -100.0% (volaje de bus esténdar) 80,0%
o energia instantinea
0 desnanitao
Po-63 Proteccion cuando fa carga s wuelve 0 0
1:habiltado
Po.64 10.0%
Pg-65 €1 oo de deteccion de a carga se vueve O 00600 108
P97 Valor de stecion do excso de veocdad 0.0% -50.0% (frecuencia maxima) 20,0%
Po-68 empo de detscinde exceso develocidad 006005 108
P9-69 : 0.0% ~50.0% (frecuencia méxima) 20,0%
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Funcion
[romore et parametro Rango de ajuste Defecto Propiedad
cotigo
P9-70 00-6005 505
Grupo PA: Funcin PID de control de proceso
0:PA-01
1Al
2:A12
Fuente de confgufacion PA-0D PID 3 A3 0
4 Conturacien de puiso (x5 X6) 5
Confuracien de comunicacién
6 referencia miltple
Configuracion digfal PA-01 PID 0,0%-100.0% 500%
0: Al
1: A2
2:A13
3: Al - Al2
Fuente do retoalfeniacen PID PA.02 4+ Contiuracien de puiso (x5 X6) 5 0
Confuracen de comuricacion
6: Al + A2
7:MAX (| AT |1 AR2 ) 8: MINIMO.
A1 AZ)
0:sccien haci adelante
PA-03 Direccion de accién PID 0
1: accion inversa
PA-04 Rango d reaimentacion del auste PID 0-65535 1000
PA-05 Ganancia proporcional Kp1 0.0-100.0 200
PA-06 Tiempo infegral Tit 0,01-10,005 2005
PA07 Tiempo dipperencial Tdt 0.000-10.000 s 0.000s
Frecuencia de corte de la rtacion inversa PID
PA-08 0,00 a la frecuencia maxima 200Hz
PA-09 Limie de desiacin de PID 0,0% -100,0% 0.0%
PA-10 Limite dipperencial PID 0,00% ~100,00% 0,10%
PA-11 Tiempo de cambio d auste e PID Tiempo de 0,00-650,005 0005
PA-12 firo do retoalmeniacion PID Tiempo de fito do 0,00-60.005 0005
PA-13 saiid PID Reservado 0,00-60,005 0005
PA-14 - -
PA-15 (Ganancia proporcional Ko? 0.0-100.0 200
PA-16 Tiempo integral Ti2 0,01-10.005 2005
PA-17 Tiempo dipperencial T2 0.000-10.000 s 0.000s
0: sin cambio
Conmutacien de parémetros PID
PA-18 1:conmutaciona raves de X 0
condicion
2: cambio automatico basado en la desviacion
Conmutacien de parametros PID
PA-19 0.0% hasta PA-20 200%
dosviacion 1
Conmutacien de parémetros PID
PA-20 PA-19.al 100,0% 80.0%
desviacion 2
Valor inicial de fA-21 PID 0.0% -100.0% 0.0%
PA-22 Tiampo do fanienimiento di valornicil PID 0,00-650,005 0005
Desviacion méxima entre dos salidas PID en
PA23 0,00% ~100.00% 1,00%
direccion de avance
Desviacion méxima entre dos salidas PID en
PA24 0,00% ~100.00% 1,00%
sentido inverso
[Digito de ta unidad intsgra separada)
0:no vido
1: valido
Propiedad intefral PA-25 PID Digito de diez (si se detiene la operacion integral cuando la salida. 00
alcanza el limite)
0: Continuar operacion integral 1: Detener
operacion integral
Valo docetoccidn do pédida d rtcaimentacén PID
PA26 0.0%: sin juzgar I pércida de raroalimentacen 0.1% -100.0% 0.0%
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simple referencia PLC 3

Funcién
nombre el parametro Rango de ajuste. Defecto Propiedad
cotgo
Tiompo do cetecidn do périda d rtcaimentacién PID
PA27 00200 00s
0: Sin operacion PID en parada 1: Operacién PID
Operacion PID PA-28 en parada 0
en parada
Grupo PB: frecuencia de osciiacion, ongitud il y recuento
0: relativo a la frecuencia central
PB-00 Moo desjuste e fecuenca de osciacion 0
1: relativo a Ia frecuencia méxima
PBO1 mpi e frecuencia d asciacion 0,0% -100,0% 0.0%
PB-02 Amplitud de recuencia de salto 0,0% -50,0% 0.0%
PB-03 Cicoce frecusncia de osciacen 0,0-3000,0s 1005
osfciene de empo de subida dof onda
PB-04 0,0% -100,0% 500%
ianguisr
PB-05 Establece ongiud 0-65535 m 1000 metros
PB-06 Longitud real 0-65535 m om
PB-07 Namero de pusos por meto Establecer valo de 0,1-6553,5 100,0
PB-08 conteo 1-65535 1000
PB-09 Valor do racuento designado 1-65535 1000
GroupPC: funcién PLC simple y de referencia miltiple
PC-00 Referencia 0 - 100.0% ~100.0% 0.0%
PC-01 Referencia 1 - 100.0% ~100.0% 0.0%
PC02 Referencia 2 - 100.0% ~100.0% 0.0%
PC-03 Referencia 3 - 100.0% ~100.0% 0.0%
PC04 Referencia 4 - 100.0% ~100.0% 0.0%
PC-05 Referencia 5 - 100.0% ~100.0% 0.0%
PC06 Referencia 6 - 100.0% ~100,0% 0.0%
PC-07 Referencia 7. - 100.0% ~100.0% 0.0%
PC08 Referencia 8 - 100.0% ~100,0% 0.0%
PC-09 Referencia 9 - 100.0% ~100.0% 0.0%
PC-10 Referencia 10 - 100.0% ~100,0% 0.0%
PC-11 Referencia 11 - 100.0% ~100.0% 0.0%
PC-12 Referencia 12 - 100.0% ~100.0% 0.0%
PC-13 Referencia 13 - 100.0% ~100.0% 0.0%
PC-14 Referencia 14 - 100.0% ~100.0% 0.0%
PC-15 Referencia 15 - 100.0% ~100.0% 0.0%
Modo de sjecucton PLC simple PC-16 0
Digio de a unidad remanenis en caso de flisdo energia)
0:No
1:si
PC-17 Seleccich retentiva simple do PLC 00
Digito de diez (retentivo al detenerse)
0:No
t:si
Tiompo do cucion dofa referencia de PLG
PC-18 0,0-65535'5 () 00s(h)
simple 0
Tiempo do aceleacien  dosaceleacion de
PC-19 03 0
simple referencia PLC 0
iempo de secucion d a referencia 1 dl
PC-20 0,0-6553.5'5 () 00s ()
PLC simple
Tiempo de aceleacien  desaceleracion de
PC-21 03 0
simple referencia PLC 1
Tiempo do eecucion d a reerencia 2 dl
PC-22 005 (h)
pLC simpio
Tiempo de aceleacien desaceleracion de
PC-23 03 0
simple referencia PLC 2
Tiempo de eecucion g a referencia 3 el
PC-24 0,0-65535'5 () 00s ()
PLC simpis
Tiempo do aceleracien  dsaceleacion de
PC25 03 0
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Funcion
[ romore st paramerro Rango de ajuste Defecto Propedad
cotigo
Tiompo o Gacucion def reerencia 4 cel
PC-26 0,0-65535's (h) 00s(h)
PLC simple
Tiempo do acleracién | desacoieracion do
PC-27 03 0
referencia simple PLC 4
Tiempo de secucion e areferencia 5 del
PC28 0,0-6553,5'5 (n) 005 ()
PLC simpla
Tiempo de aceleacion  desaceeracen de
PC29 03 0
simple referencia PLC 5
Tiompo dogacucion ol raerencia 6 col
PC-30 0,0-65535's (h) 005 (h)
pLC simple
Tiempo de aceleacion | desaceleracin e
PC31 03 0
referencia PLC simple 6
Tiempo o cecucion def reerencia 7 cel
PC32 0,0-65535's (h) 00s(h)
PLC simpla
Tiompo de aceleracion  desacseracén do
PC33 03 0
referencia simple PLC 7
Tiempo de secucion e areferenciade PLC
PC34 0,0-6553.5'5 (h) 005 (h)
simple 8
Tiempo de aceleacion | desaceleracion de
PC35 03 0
referencia PLC simple 8
Tiompo do Gacucion defa reerencia de PLG
PC-36 0,0-65535's (h) 00s(h)
simple 9
Tiompo do aceleracio  desscaeracén do
PC37 03 0
referencia PLC simple 9
Tiempo de secucion de a referenciade PLC
PC38 0,0-6553,5'5 (h) 00s(h)
simple 10
Tiempo de aceleacion  dsacaeracen de
PC39 03 0
referencia PLC simple 10
Tiempo do eecucion d a referencia 11 del
PC-40 0,0-6553,5's (h) 005 (h)
pLC simple
Tiempo de aceleacion | desaceleracin de
PC41 03 0
referencia PLC simple 11
Tiompo o Gacucion def reerenca 12 el
PC-42 0,0-65535's (h) 00s ()
PLC simpla
Tiompo de aceleracion  desacaeracén do
PC43 03 0
referencia PLC simple 12
Tiempo de secucién d a reerencia 13 del
PC44 0,0-6553,5'5 (h) 005 (h)
PLC simpla
Tiempo de aceleracion  desacaeracen de
PC45 03 0
referencia PLC simple 13
Tiompo d gacucion dofa raerencia do PLG
PC-46 0,0-65535's (h) 00s(h)
simple 14
Tiempo de aceleacion | desaceleracién de
PC47 03 0
referencia simple de PLC 14
Tiempo de eecucion de areferenciade PLC
PC48 0,0-6553,5's (h) 00s(h)
simple 15
Tiompo de aceleracion  dsacaeracen de
PC49 03 0
referencia simple de PLC 15
Uridad detompo /05 de sjecucen simpie e PLC 0: s (segundo) 1: h (hora) 0
0:estabiecdo por PC-00
A1
2: A2
3:A13
Fuente de eferafcia 0 ce PC.51 0
4: auste de puiso
5:PID
ABAID
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Funcién
nombre del parametro
Covgo

Rango de ajuste

Defecto

Propiedad

Grupo PD: parémetros de comunicacion

PD.00 Tasa de bafdos

Digio de la unidad (velocidad en baudios de Modbus)

0:300 BP
1: 600 BP
1200 8P
2400 BP
4800 BP
9600 BP
19200 BP
38400 BP
57600 BP

2
3
4
5.
6
7.
8.
9: 115200 BP

Digio de diez velocidad en baudios PROFIBUS-DF)

0: 115200 BP
1: 208300 BP
2: 256000 BP
3: 512000 Bps.

Digito de cien (reservado)

Mil digitos (tasa de baudios CANIink)

0:20
1:50

2:100
3:125
4:250
5:500
6:1M

6005

Formato da datos PD-01

0: Sin verfcacien, formato de datos <8, N, 2>
1 Varfcacién de farty uniforme,formato de datos <8, €, 1> 2 Veriicacion de
farty impar, ormao de datos <5, 0, 1>

3: Sin veriicacion, formato de datos <6, N, 1> Vaiido para Modbus

PD-02 Direccidn local

0: Geccion de transmisien
1-247

Valido para Modbus, PROFIBUS-DP y CANiink

PD-03 Retardo df respuesta

0-20 ms valido para Modbus.

Tiempo de espera e comunicacin PD-04

0,05 (invaiido)
0,1-60,0 s Valido para Modbus, PROFIBUS-DP y CANopen

Seleccion de protocolo Modbus y formato de.
PD-05
datos PROFIBUS-DP

Digio de launidad: protocnlo Modbus

0: Protocolo Modbus no esténdar 1: Protocolo

Modbus esténdar

Digto de diez: formato de datos PROFIBUS-DP

0: formato PPO1
1:formato PPO2
2: formato PPO3
3: formato PPOS

(Coriente de lectura de comunicacién
PD-06
resolucion

0:0.01A

1:01A

Tiompe e espera de comuricacién CANGrk
PD-08
hora

0.0s: no valido

016005
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1: no modificable

Funcion
e ol parimetro Rango ce sjuste Defecto Propidad
csigo
Gupo PE: parametros deinidos por ol s
PE-00 Govigodoncindaiidapor o usuro 0 Csign P0-10
PE-01 de funcion definida por el usuario 1 Cédigo de P0-02
PE-02 union dairidapor of usaro 2 Codigndo P0-03
PE-03 funcion definida por el usuario 3 Cédigo de P0-07
PE-04 union dairidapor of usario 4 Codigndo P0-08
PE-05 funcion definida por el usuario 5 Cédigo de P0-17
PE-05 i dairidapor of usario & Cdignde Po-18
PE-07 funcion definida por el usuario 7 Usuario- codigo. P3-00
PE-08 dofunciondefda §Coigo do i derida P30t
PE-09 por el usuario  Cédigo de funcion definida por el P4-00
PE-10 usaro 10 Gigodo funcion dfida por o Pa-01
PE-11 usuario 11 Cédigo de funcidn definida por el P4-02
PE-12 usaro 12 Gigodo funcion dfida por o P5.04
PE-13 usuario 13 Codigo de funcidn definida por el P5-07
P0-00 a PP-xx
PE-14 usaro 14 Gaigodo funcion dfida por o P6.00
A0.00 hasta s
PE-15 usuario 15 Funcion definida por el usuario cédigo U0-xx a U0-xx P6-10
PE-16 16 Coigo do uncion deiidopor ol o 17 P0-00
PE-17 Codigo de funcién definido por el usuario 18 P0-00
PE-18 Gouigodounin daiico por f o 19 P0-00
PE-19 Codigo de funcion definido por el usuario 20 P0-00
PE-20 Gouigodounin dairicpor f o 21 P0-00
PE-21 Codigo de funcién definido por el usuario 22 P0-00
PE-22 Gouigo dounin deiico por f o 23 P0-00
PE-23 Codigo de funcién definido por el usuario 24 P0-00
PE-24 Govigodounin deiico por f o 5. P0-00
PE-25 Codigo de funcion definido por el usuario 26 P0-00
PE-26 Gouigodounin deiico por f o 27 P0-00
PE-27 Codigo de funcién definido por el usuario P0-00
PE-28 25CGdig0dofncn dofndo por o usua 20 P0-00
PE-29 P0-00
Grupo PP: Gestién de csdigos de funcion
PP-00 Contrasefiafde usuario 0-65535 0
0: Sin operacien
ot
PP-01 Restaurar I{ configuracién predeterminada 0 *
02: Borrar registros
04: reservado
501:reservado
| Digito de la unidad (seleccion de visualizacion del grupo U)
0: no mostrar
Selcsion do visualzacion de gupo d parimoros o urion 1 pantalla
PP-02 1" *
|Digito de diez (seleccion de pantalla del Grupo A)
0: no mostrar.
1: pantalla
0: no mostrar
Individualizado 1: pantalla
PP-03 0
oplodad dovsuatzacn dol arsmatro
0: no mostrar.
1 pantalla
0: modificable
Propiedad de moflificacion del parametro PP-04. [
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Funcién
nombre dol parametro
cosigo

Rango de ajuste

Defecto

Propiedad

Grupo AQ: Parémetros de restriccion y control de par

A0-00 Seleccién de controlde velocidad / par

0: controlde velcicad

1: control de par

Fuente de ajuste de par en control de par
A0-01

0: Configuracion digital (40-03) 1: Al

2: A2
3:AI3

- Configuracion de puiso (X5 1 X6) 5
(Confuracian de comuricacién

6: MIN (Al1, AI2) 7: MAX
(A1, AI2)

El rango completo de valores 1-7 corresponde al ajuste digital de AQ-03.

Ajuste digital de par en el control de par
A0-03

- 200,0% -200,0%

150,0%

Frecuencia méxima de avance en el control de par
A0-05

0.00 Hz a la frecuencia méxima (P0-10)

50,00 Hz

Frecuencia méxima inversa en el control de par
A0-06

0.00 Hz a la frecuencia méxima (P0-10)

50,00 Hz

A007 Tiempo de aceleracién en el conirol de par 0,00-65000s

0005,

A0-08 Tiempo de desaceleracién en o control de par 0,00-65000 5

0.00s

Grupo A1

Virtual X (VX) / Virtual DO (VDO)

A1-00 Seleccién de funcion VX1

A1-01 Saleccion de funcién VX2

A1-02 Seleccién de funcion VX3

A1-03 Seleccion de funcion VX4

A1-04 Seleccién de funcion VX5

* [ x| |x

A1-05 oo de configuracion de estado VX

Digio de I uridad (vX1)

0: Decidido por el estado de VDOX 1

Decidido por A1-06

Digito de diez (VX2)

0, 1 (igual que VX1) Digito

de cien (VX3)

0, 1 (igual que VX1) Digito

de mil (VX4)

0, 1 (igual que VX1)

Digito de diez mil (VX5)

0.1 (igual que VX1) Digito de la unidad

00000

A1-06

ccion de estado VX

wxi)

0: No valido 1: Digito de dez valido

vx2)

0, 1 (igual que VX1) Digito

de cien (VX3)

0, 1 (igual que VX1) Digito

de mil (VX4)

0, 1 (igual que VX1)

Digito de diez mil (VX5)

0, 1 (igual que VX1)

00000

Seloceion do funcion para Al ilizada como X

A1-07

0-59

Seloceion de funcion para AT2 ufizada como X
A1-08

Seloceion de funcion para AI3 uilizada como X
A1-09
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» Instrucciones del convertidor de frecuencia vectorial e Ia serie 9600

Funcion
[rombre detperémetro Rango de ajuste Defecto Propiedad
codgo
[oigto get urica a1y
0: Nivel allo vélido 1: Digio de diez valido de nivel bajo (A12)
A1-10 Seleccio da esiado paa Al usado como X 000 *
0.1 (gual aue el digito de la nidad)
Gien digios (A13)
0.1 (gual que ol digho def uidad)
0: Corto con Xx fisico internamente:
Al Seleccion de funcion VDO 1-40: Consulte la seleccién de funciones del DO fisico en el grupo P 0
0: Corto con Xx isico internamente
A1-12 Selecion de funcion VDO2 1-40: Consulte la seleccién de funciones del DO fisico en el grupo P 0
0: Corto con Xx fisico internamente
A113 Seleccion de funcion VDO3 1-40: Consulte la seleccion de funciones del DO fsico en el grupo P, 0
0: Corto con Xx fisico internamente
A4 Seleccion de funcion VDO4. 1-40: Consulte la seleccién de funciones del DO fsico en el grupo P 0
0: Corto con Xx fsico internamente
A1-15 Seleccion de funcion VDOS 1-40: Gonsult a seleccion de funciones del DO fisico en ol grupo P5. 0
A1-16 Retardo de saida VDO1 0,0-36000'5 00s
A7 Retardo de saida VD02 0,0-3600.05 00s
Al1-18 Retardo de saida VDO3 0,0-360005 00s
Al-19 Retardo de sada VDO4 0,0-36000's 00s
A1-20 Retardo de saida VDOS 0,0-360005 00s
[Digtode  urides voor)
0: logica positiva
1: légica inversa
[oigto de diez (vo02)
0.1 (gual que el digito de la unidad)
A121 Seleccionde esiado de VDO [ ien digitos (vbO3) 00000
0.1 (igual que el digio de Ia unidad)
Digito de mil (VDO4)
0.1 (gual que el digito de la unidad) Digito
| e giez mil vboS)
1 gual ue ol digio deIa unidad) Grupo A2
Parimetros del molor 2
0: motor asincrono comin
A2:00 Selecion gl po da molor 1: Motor asincrono de frecuencia variable 2: Motor 0 *
sincrono magnético permanente
Modelo
201 Potencia nominaldel mlor 0,1-1000,0 kW *
dependiente
Modelo
A2-02 Voltse nominal del motor 1-2000V *
dependiente
0.01-65535 A (potencia el vriador de frecuenci <55 kW) Modelo
A2-03 Corrente nominal del motor *
0,1-6553.5 A (otenciadel vaiador o CA> 55 ) dependiente
Modelo
A2-04 Frecuencia nominal de melor 0.01 Hz ala frecuencia maxima *
dependiente
Modlo
A2:05 Velocidd e rotacin nominal del motor 1-65535 RPM *
dependiente
Resistencia del estator (asincronica 0,001-65,535 € (potenciadel variador de CA < 55 kW) Modelo
A2:06 *
motor) 0.0001-6,5535 0 (potencia del vaiador de CA» 55 kW) dependiente
Resistencia del rotor (asincronico 0,001-65,535 @ (potenca de variador de CA < 55 ) Modelo
207 *
motor) 0,0001-6,5535 0 (potencia dl variador de CA> 55 kW) dependiente
Reactancia inductiva de fuga 0.01-655,35 mH (potenca del convertidor de frecuencia < 55 ) Modlo
A2:08 *
(motor asincronico) 0,001-65,535 mH (potocia del converdor d frocuencia> 55 k) dependiente
Reactancia inductiva mutua 0,1-6553,5 mH (potencia dl convertdo d fecuenca 55 ki) Modelo
A2:09 *
(motor asincrdnico) 0.01-655,35 mH (potenci del varador de CA= 55 kW) dependiente
Corriente sin carga (asincronica 0,01 A8 A2.03 (potencia ol comvetdo d frecuenci < 55 kW) Modslo
A2-10 *
motor) 0.1 A2 A2.03 (potencia del variador de CA» 55 kW) dependiente
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> Instrucciones del convertdor de frecuencia vectorial de la serie 9600

Funcion
nombre el paramero Rango de ajuste. Defecto Propiedad
cosge
Resistencia del estator (sincrona 0,001-65,535 0 (potenci del variador de CA < 55 k) Modslo
A216 *
motor) 0.0001-6,5535 0 (potencia dl vaiador de CA> 55 kW) dependiente
Inductancia del eje D (motor sincrono) 0.01-655,35 mH (potencia del convertdorde frecuencia 55 k) Modelo
A247 *
0,001-65.535 i (potoncia delconvertidr d frocuencia 55 K1) depondiente
Modelo
A218 *
0.001-65535 mH (otenciadelconvertor o frecuenciax 56 kW) dependiente
Modelo
A220 EMF trasero (motor sincrono) Pulsos del 0,1-6553,5 V *
dependiente
A227 codificador por revolucion 1-65535 1024 *
0: Encoder incremental ABZ 1: Encoder
incremental UVW 2: Resolver
A228 Tioo o codicador 0 *
3: codifcador SIN 1 COS
4: coticador UVWY de ahoro e cable
0: PG local
A229 Seteccion e PG de retoalmeniacion de veloidad 1: PG extendido 0 *
2:Entrada o putsos (5 X6)
Secuendia de fase A, B del codificador 0: Adelante
A230 0 *
incremental ABZ 1: Reserva
A231 ingulo do insalacion del odifcador 00°-3599° 00° *
Secuencia de fase U, V. W de UVW 0: codificador de avance
A232 0 *
1: reverso
A233 Despiazaminto de angulo del cadficader VW 00°-3599° 00° *
A234 Ncmero do pares do polos del esotver 1-65535 1 *
008
A236 00s *
0.1-100s
0: sin autoajuste
1: Autoaluste estatico del motor asincrono
A237 Seleccion de autosjuste 2: Autoajuste completo del motor asincrono 11: Motor 0 *
sincrono con autojuste de carga 12: Autoajuste del motor
sincrono sin carga
A238 Ganancia proporconai de lazo e veocidad 1 Tempo nleral 0-100 30
A2:39 e 2o de velocidad 1 Frocuenc de conmutacion 1 0,01-10.005 0505
A240 0.00 hasta A2.43 5,00 Hz
A241 Gananciaproporconal de lazo d velocidad 2 Tempo ntegral 0-100 15
A242 ot az0 d velocidad 2 Frecuenci de conmutacion 2 0,01-10,00s 1005
A243 A2-40 a la frecuencia de salida méxima 50% 10,00 Hz
A244 (Gananci de desizanientodsl conrol vectoi -200% 100%
(Constante e empo el i de buce de velocidad
A245 0,000-0,1005 0.000s
A246 Gananciade sobreexciacén de control vectoris 0200 64
0: A2-48
1 A1
2: A2
3:A13
o x6)
A247 0
5: via comunicacién
6: MIN (AI1, A12)
7: MIN (AI1, A12)
L 117 cortesponde a
st digal del imte superior de par en modo de control de
A248 0,0% -200,0% 150,0%
velocidad
Ajuste de excitacion proporcional
A251 0-20000 2000
ganancia
A2-52 (Ganancia integral de ajuste de excitacion 0-20000 1300
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Funcion
As2r [T 1-85535 1024
0: encorer incremental ABZ 1: encoder ncromenial
v 2 resoiver
328 Lepe— 0
0:PG lcal
329 SR 1:PG extendido 0
[OOSR — 0: Adetante
330 0
1 Reserva
A3 [—— uo+-s oo
a2 0
. roverso.
333 oo e e s o . oo
e (S —— 185535 '
336 0.05:Sin accion 0.1-10.0s oo
0:sin autosiuste
1 Autoajusto esttico del motorasincrono
e 0
4o carga 12: Autoauste delmlor incrono si carga
338 [ 0100 »
339 5 o et o o 001-1000s ooe
340 . 500k
A1 T — 0100 15
342 —— 2 00110005
A4 LR —— 10004z
Aas e J— s 100%
A5 PR 000001005 00008
345 oo srmeeen o s o
0345
A
282
313
347 0
5:via comunicacién
6N (A1, A1) 7
WA (11, A12)
st oo ot supare g o g cats s vlodad
As4n 0% -2000% 1500%
uste do xciacisn poporcionsi
st 020000 2000
352 Gananantgra 6 ause do xchacién 020000 1300
uste dopar proporcionsl
ey 020000 2000
35 (Ganancia ntogral doajsto ga par 020000 1300
x5 L — [S—— 0
- nabidtaco

Funcion
Ajusto dopar proporconal
e 020000 2000
254 [— 020000 1300
25 [ — e, o
285 o
2 Asie
2t 50% 500% 100%
28 [E——— 0%
ey 10% -500% 100%
260 - 210 2
26 [E—— [ES—— o
262 S o
e
0.1% 300%
265 0100
0: motor ssincrano comin
As00 PES— 1: Motor asincrono de frecuenca variable 2: olorsincrono o
magnético permanente
a0 f— 0,1-10000 kW
A0z Pe—— 1-2000V
01 SP——
308 [S————— 001 Hz a 1 recuencia maxima
305 TR —— 1-65535 RPM
Resistenca de staor (ssincronica 00016655 0 et ol varacr g G 256 k) ot
308
motor) 0000165535 0 otanc e s de CA> 55 )
Resisencia doi roor (asincrénico 00016553 0 ponci el do A <55 ) o
a7
motor) 0000165535 0 ot o v o CA> 55 ) i
Reactanca induciva de fuga [ —— ot
308
(motor asincrénica) 000155595 o i e v s e 50 o
Reactancia inductiva mutua L R — ot
309
(ot asincrénica) 001-655.35 i ot vsiodor do > 5 s
Corente sin carga (asincrtnica 0.0143A201 i o ot s i 55 0 .
a0
moton) 01 A3 A203 (proncin gt ot o G 55 ) s
Resistencia de estatr (sincrona 000165595 0 e ot d CA 55501 ot
16
motor) 0000165535 0 ot e varacor da CA> 5 ) o
Incuctanciadel g (motor sincrona) L .
ey
nductania @ g o
e
n20 ENF trasero (motor sincrono) 0.1-85535V
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Funcion
[Er— Detecto Propesas
[ RPRu————
ey arecto o
2 Aste
(o te devatament decampo el
a7 50% 500% 100%
ass LR p— sot
aase 10% -500% 100%
gananci gosuse
360 Desitanietocacarso el il 210 2
0 Conot vectoral de o sinsersor (SYC) 1 Contol
Ase1 o g ol sl o 2 Vst e it casdo (FC) 2 Contol da ol o
recuencia (/)
0-igua e et motor 1
ne2 s dessontain 23 Tampa o scslarsotn o
sossracion 1 Tamgo oo scsrsin desscol
0.0% rauorzo do par automatco Woseeo
e Retuerzode por motor 2
0.1% 30.0% sepeninte
35 0100
sopandionte
Grupo Ad:Parametos oel motor 4
0: motor ssincrano comin
7400 s gt o s 1 o
permanente
e [Eee— 0.1-10000 kW
sopandionte
02 [ep—p—— 1-2000v
sependionte
[ ————) Woseo
s P———
0165535 A ptonci e vrcor 0 G 551 ependinte
Woseeo
st [SS———— 001 Hz a 1 recuencia maxima
Gopeninte
s TR R—— 1-65535 RPM
sopendionte
Resistenca de staor (asncrinica 00016555 0 (encis ol v G 255 k) Voo
at0s.
motor) 0000165535 0 potonc de e de CA> 5 ) ependinte
Rosisencia di roor (asincénico 00015555 0 otencis e vernr d CA 55511 woseeo
asa7
motor) 0000165535 0 ot o varaco da CA> Gopeninte
Reactanca inductva da fuga P — vossis
s
(ot asincrénico) 500188595 o tri e v i 55 ) sopndionte
Reactancia induciva mutua (IR p— ™ woseo
as09
(motor asincrénico) 001-655.35 i ot vsindor do > 5 ependinte
Corento sin carga (asincrtica 00143201 i o ot s i €55 0 vedso
Ar0
motor) 01 A3 A2 (o gt oo o CA 55 ) Gopeninte
Resistancia de astaor (sincrona 0001655395 e et de CA 555 ) vossio
16
motor) 0000165535 0 ot e varacr da CA> 5 ) sopandionte
Incuctanciadolgjo D (motor sincrona) L I ——— vose
ey
5100168598 ot e v s 55 ) aependinte
nductania @ s Wosse
st
0001652 o s e v s e 5 001 sepeninte
M2 ENF trasero (motor sincrono) 0.1-85535
sopandionte
a2z Puscs o cofccr por v 1-65535 1024
0: Encoder ncrementa ABZ 1: Encoder
Incrementl UVW 2: Resalver
Atz Rr— o
5 coueador SN COS
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Funcién
romics ol prmers Rango do ajste Duecto Propiodss
0:PG local
a2 LR P ——r—) 1:PG axtendido 0 *
Secuenci dofaso A, B o codicador 0: Adelante
a0 o *
ncrementa ABZ 1 Reserva
e i g o o 00- 3500 00° *
Secuenciado fase . Y, W do UV 0:codfcadordo avance
= o *
roverso
a3y o gt st gl coenter o oo 00- 3500 00" *
= pares o gl 1-68535 1 *
= 005 *
011005
0:sin autoauste:
1 Autosjuste esttco del motorasincrono
aar sceccien oo auoaiste 0 *
autoajust de carga 12: Autoauste del moor sincrono si carga
38 aras gt e vt T it 0100 2
a3 vt | i o oot | 00110005 0505
Asd0 000 nasa t-t3 500tz
At o g g a2 Taoois 0100 15
a2 L — 00110005 1005
a3 440 1 frecuencia de sakda mixima 50% 1000z
aaesa (T — 2005 100%
a5 000-0.100s 00008
et [SS—r-Y o
0 Ate
A
2.a2
a3
st 0
5:via comunicacion
51N (1, A12)
70 1, A1Z)
a8 - 0% -2000% 1500%
Ajuste do exciacion proporcionsl
st 020000 2000
M52 Gananca niora d ause de exchacion 420000 1300
juste dopar propercional
a3 020000 2000
s (Ganancia ntegral d ajuste de par 020000 1300
s R — Desraiace 0
1 nabisaco
0. indabamnta o camgo 1 Célo
oo do dtiltamintodo campo o
s a 0
2 Ajusie
st 50% -500% 100%
a8 (Conints s do g o o 1% 300% 0%
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Funcion
[r— Rango doajste Detecto Propesas
ey 10% -500% 100%
gananci gosuse
M Desitaniotodacargo el il 210 2
0 Convot vectoral d i sinsenso SVC) 1 Coneo
e [——— o o it ceado (V) 2 Contot d volafe o
recusnci (/)
0-igual e et motor 1
ez s dussontesion 2. Tamoo o scsracén | o
0.0% rouorzo do par automatco Woseeo
aves Refuerzode por motor 2
0.1% 30.0% copenontc
s 0100
sopendionte
Grupe A5:Parimetos de aptinizacon d control.
500 000-1500Hz 1200Hz
0: modulacien asincrona
As01 odo de mocisacin PN o
1: modulacién sincrona
0: Sin compensacién
A0z 1 mod de compensacion 12 modo 1
2503 protnoss P ssiors 0: P sestoria o vasco 1100 o
504 [E— Desacivado : Acthado, '
505 Comporsaion d dtscin o cortnte 0100 s
505 Umbral da subtensién 50.0%-1400% 1000%
0:sin optmizacion
507 Sctcson do oo doapizacion VG 1 Moo e optmzacion 12 Hodo .
o opmizacion 2
2508 Ao 5012 o a 208 s 100% -200% 150%
509 Umbralde sobrstensien 200025000V 20000V
Grpo AS Auste de a curva Al
500 Enrada minima curva AL S 1000V aAS02 000V
st corespondrtede a envada inima o ur A1 4
501 1000%-1000% 0%
502 P 5600 s 501 300v
vt comsgondors o v e st 101 i 4 00 A1
603 1000%-1000% 0%
604 Ervsta g et 18 v 4 5602 s 3505 600V
605 1000% -100.0% 00%
605 Ervads mbima el urva A 4 2606 rasia 1000V 1000V
Avstocorspondnts e aenda msma e cura &1 4.
BT 1000% -1000% 1000%
508 Enirada minima cuva Al S 1000VaA5-10 000V
609 1000% -1000% oo%
A0 O 5608 hasia .12 300V
e 1000% -100.0% 0%
ez R 5610 hssia 514 600V
st comsgondars o v de et 101 i 5 A1
83 1000%-1000% 0%
A6 s i s v 00 A 5614 st 1000V 1000V
615 1000% -100.0% 1000%
816 1000%-1000% 0%
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Funcion
[ee—— Rango doajste Delecto Propiedss
17 0% -1000% osn
618 100.0% -100.0% 00%
AB-19 0% -1000% o8
820 1000%-1000% oon
A2t 00% -1000% o05%
Grupo AT:funcin programabie por o usuario
Funcion sogramatie or o v [—,
00 0 *
seleccon 1. nabidaco
it s AR (002 s como s il
Dl de gz 1 TATBT) il o ol ot i
Selecoon tel o s cono e s taminales e sk el abero
ATt o conil 00000
Digio de cen: DO1
FIR do il digios (D02 uizado como saida do puisc)
Digtode ez it A0 il v gt i
prpm—
LTI e —
Ara2 o *
52 A1 e PT100), AO2 (st do votse) 7: A1 (envac PT100), AO2
o saida FP 0% -1000% oo%
AT08 saida A 00% -1000% 00%
705 ‘saida digal 1
Digo o doz TATBTC.
Digho do on HAGER.
706 100,00% a 100.00% 00%
arar 20000% 2 200,00% oo%
o st suario
2: Varcna iversa
Comando dacopora ot programatie
Ar.08 440G inverso o
por ot v
5 Costa paraparar-
{asos o o it 05 cupa
70 0
Grupo AB: Comunicacién punto a punto
Comunicacon punto a punto m—
800 0
seieccion - nabitaco
[—
801 Seleciondo macstoy escie 0
oo
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Funcion
Rango doajste Detecto Propesas
0-of escavo 1o sige os comandos de eecucion el maesto

Excaus souiando i sokcsion ol comando maeers
802 o
1:eslav sigiondo s comandos d iecuion del massiro
0:ajuste de par
803 T — o
datos raciicos (par)
ren 100.00% -10000% oo0%
805 (Ganaeis d o rocsios (o) st 100
(Comunicacén punto a purto
806 00-1005 108
807 [T e— 0001-10000s 00015
A0 10000% -100.00% o00%
809 omaton 100
AB-10 Costicnte deprovencin de fugas 0.00% -10000% 1000%
Grupo AC: Correccion Al AM A2
fabrica
AC00 Al votaje fedico 1 05004000V
coregiso
fabrica
ACO1 Al visualizpdo volsi 1 05004000V
coregido
fatrca
AC02 Al votile fedido 2 50000999V
corregiso
fabrica
AC.03 Al votaje fostrado 2 6000-9.899 v
corregiso
fabrica
AC.04 AL votale fedico 1 05004000V
coregido
fatrca
AC05 AR2 visualizpio volae 1 05004000V
coregido
fabrica
.06 Al2 votile fedico 2 5000-0.9%9 v
corregido
fabrica
ACO7 A2 votsje fostraco 2 9.999-10000 v
coregido
fatrca
AC-08 Al tensiénfnecida | 9.999-10000 v
coregido
fatrica
AC.08 AI3 visualizbdo vola 1 9999-10000
corregiso
fabrica
AC-10 Al3 votise hedico 2 9.999-10000
coregiso
fatrica
AC-11 Al mostrado votse 2 9,999-10000
coregido
fabrica
Vol abeto 1 deiC-12 A 05004000V
corregiso
fabrica
AC-13 AM votaje fedico 1 05004000V
coregiso
fabrica
Vot aetno do 14 A1t 2 50000909V
coregiso
fatrca
AC-15 AM votile fedico 2 50000999V
coregido
fabrica
Volajocieto 1 6efaC-16 402 05004000V
corregiso
fabrica
AC-17 402 votaifmedido 1 05004000V
coregido
fatrca
Votajo oo 2 deiC-13 A02 50000999V
coregido
fabrica
AC-19 A02 votiaifmedico 2 5000-0989 v
corregido
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7.2 Parémetros de monitrizacién

Comunicacién
G650 40 o Nombo o prsmot i s
Hablas
G0 U Paimaosda montorzacn sstindrFecusnc a ncnamanio
uo00 ) 001z 70004
[res [er— 001z 7001k
ooz Votajedobus o1v To0zH
oo Tensin dosata v To0aH
Uoos [——— 0014 7004t
uoos [ o1k To0sH
oo Pardo saida o1 To0eH
w07 oo 1 To07H
uoos Estado 1 To0eH
uoos Valajo Al (v) oo1v To0sH
w10 A2 voliafe (V) corfente (mi) A3 001V/001mA 700AH
w1 votle (V) oo1v 7008H
w2 [ ' 00cH
o1 [rera— 1 To00m
Uo14 ——p—— 1 700EH
uts L —— 1 7007
e [S——, 1 o104
w17 e saric 1 o1
o-1s A — 001z To1zH
ot [r— ootHz o1
uo20 fampo festnt d feucn 04min 7014
w21 Voliso AT snts dea coreccén o001y To15H
Votalo A2 (1) orfero (ma) aies do'a
w22 0011001 mA ToteH
oz Volise L3 anes d s corecion Vel nesl. o001y o
24 tmimin 70184
s LT T—— e To1eH
uozs [P, 04min oA
o2z [T — The 7018H
uozs T — o001% 70108
oz [ ————— ootz 70104
o3 Freuandpincipa X 001z To1EH
s Frocuenca auniar Y 001z 01
Ver cliorvlrdodioceiondorogito

oz 1 70204
o3 Posicén del otor del motr incrona 01+ o2k
o Temporaes o moor ' Toz2H
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Comunicacion

Cognda [ p— s
Habla s
U35 Toraue tjeio o1 To23H
w3 Poscn dlesor . To2an
o SRpR— o1 To2sH
uoas Posiion ABZ 1 To26H
Vot objetv ras i ssparacion  (F
3 v o7k
Volaje do sallda con separacién V /F
o4 w To2eH
e Ve st X isacin i i 0O 1 TozeH
sz monitor 1 70K
Uoas Panata v e st g i X 1 1 70284
Unas [ENIPRNT——— 1 7020
Unss omsotn i vera 1 70204
uoss Contea de fase 2 ' 03k
s LLS— T008H
6o Pt e o01% 7030
e 1 70308
o2 oo 1 T00EH
o3 o01% 703K
Velor reciida d I comuricacin purto
o oa1% Toi0H
apunto
s L uperir do par Tos1H
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Capitulo 8: imie y solucién de p

8.1 Reparacion y mantenimiento de rutina e la serie 9600

8.1.1 Mantenimiento de rutina

s

influence of the ambient temperature, humidity,

dust and vibration will cause the aging

por

& mantenimientoce rtna impca veiicar:

a lmpieza mpica:

Quta a1 pon

8.1.2 Inspeccion periédica

Perform periodic inspection in places where inspection is difficult.

Lo nspeccion periéica mpica:

L ————

8.1.3 Reemplazo de componentes vulnerables

«  vulnerable components of the AC drive are

cooling fan and filter electrolytic capacitor.

Vida it del componente Posibielcausa del dafo

Grtert oo juzgar

-Sihay grictas en la hja

onto 2a3am0s — -Sihay un ruido de vibracién anormal on
[—— -5 hay fugas do llauido.
o mala cacad +Sila vauia o soqurdad soha proyectads.
Eectolico
4asas

~Mida f rsistoncia de aislamient.

8.1.4 Amacenamisnto del variador de frecuencia

8.2 Acuerdo de garantia

" La garanta ratia sl s aptca s vrador do focuenca

»
9

Operin et n sourias nscdnes

Fire, flood or abnormal voltage.
"

8.3 Fallos y soluciones.

aparacion et diponte),
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o
fault cannot be rectified, contact the agent or Inovance.
s .1 Skcions s ol ol s 800
e Morkr PobisGaeas S
2: El cable de conexién del motor es demasiado largo. 2 Instale un reacior o un fitro de saids.
fi
R, [PEETSR——— |
rotcsin 4 Lasconesre i e o
[E—
718 o ek ot
O -
P RI————
[
o R ——
durante. Env2 5: Ajuste el voltaje al rango normal
J—
J—
[T ———— P —
[ R——
o s s s s S —
-
[ I———
PEO———
[
I [ —
P T——
P— [
FE—

52

[r—— Montor Posiles Causas Soluconas
 liminar faas extomas.
2: Roalco of autoajuste dol motor.
2 No serealza of autoajuste del motor.
Sctrcorrts o0 3: Ajuste el vlaje al rango normal.
Enos 3 El vl o domasiado b,
4 Relre la carga agregada
1 Ajsto ofvoljo i rango normal
[ ——
2 Una fuorza extrna impulsa of moior urante '
2 Gancel sz extema o nstale una resistencdo fenado,
Sobretension aceloraciin
e Ends 3 €t 8 el o s oo
3: Aumenta o tompo de aceleracion.
aceleracion
1: Ajuste e vlaje al rango normal.
v s s o comasdo i
2 Una tuarza oxtoma ipuisaof motor urare la
2:Gancel laferza externa o nstae 1 resistenca de fenado
Sobretension desaceloracién
e Ende P —
3 Aumente et e descelracon
1: Ajuse el vlaj al rango normal
vt s o comasao o
Sovrtension en
Emo7 2:Una oz oxtorma i of motor urare
kg ot 2:Cancel laferza externa o nstaef esistonca de fenado,
[r—
Poder s contol 1 votsjede entrad no esté deniro dalrango permiico Ajuste f volsa da entrada alrango permiico.
Ents
2: Ajuse el vlaj al rango nommal.
Subter . 3:E1volajo del bus o5 anomal
L A — [
[P —
1 Roduci I carga y controlar el molr el estad
L carga o domasiodo pesoda o s haboaueado f clor an f molr
e — Erio

s
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2 Bl contactor st verindo

[, Montor Posiles Causas. Soluciones
comprobar ol malor y ol
[rr—— et motor
condiion mecdnica
1:La oniada de energa riésica s anormal
1 liminar faas sxlamas. 2
etz L — [
1l o conoct o o e frocusniay o motr ot defctoss
 lminar falas extomas. 2 comprobar
ol motor
Fmp— ol devanado trtsico o5
. pr—
e normal,
Lo tomoeratursamsante o domasiaco i 1 Bajor la tomperatura
amborte.
261 o e s oo, 5 E vt st o, 2 Linpir ol o doave
S ——
[ESS—— Emia
4 La resstancia termosensibie del mécua est danads. 4 Reompace a resisoncia ermicamentssensil danada.
5: £l madulo inversar est dafaco. 5: Roomplace o mbdulo invesor.
Extomo.
Emis Reiice la operacion
falle dol quipo. 2 s i s s s o € e
1 La computador bost 01 1 stado sl 1 Vorua o caiesdo do s compuidor st
2 61 cabl do comuriccion st dfecuos 2:Verfque ofcabiado do comunicacién.
Gomunicacion
Eris
1 Rpic 1 i d o o sl sl
Lo o v 1 o g i s gl
Falo gl contacir Emi7

2 Ronmyiace o contacirdafacuns

[ Montor Posiles Causas Solucones
A+ Rasiace o depet HALL ocoso
Do oo 1 depesith ML il Ll g v s
Eme
o s A —p—
Autoajstde ol s,
Emo
kel 2 E1 autosjuste del motor se agota. 2 rovisa sl cable
conectar el variadorde fscuencia o moor.
1 Confur o dococfcadorcorroctaments segin i stvacion
oo,
61tpo do codticador e ncorrecto
2 La conxion ol cabie del colficador o incorrect
2: Elminar faas extoras.
[ — 20
3:Reemplace ofcodiicador danado
& Roarioc i area PG dfecns
Loctra EEPROM Reompace i o conl prcipal
En21 Elchip EEPROM esta danaco.
1 Mango basado en
esecn 1 Existe sobretension, sobretension,
ez
i e 2 Exit sobracorarte. 2 Mango basado on
cotrscariete
Conociaito a € mator esté en cortocicuto a tiera.
Enzs Reemplace el cable o motr
suelo
Acumulatvo Borrar o agisto median a icaizacin
E1tlmpda funconamients scumulatva skanza vl da st
P— En2s paramotros
scanzado fncon.
[r——. x
Enar Reiice s operacin.
fata 1 e o Sl el s e o € et
[ie— x
En2s Reinice a operacin,
fala2 e 1 2l el s s o € e
Acumuiatvo Borrar o agisto mediant a icaizacin
Eltiompa de ancendido acumuiatvo aicanza el valor e sjste.
E— 29 paramotros
scanzado fncion
Comprusbe que la carga
Gt s coniton e dosconectado o o ajust de P984 y PS-65 65 correco
Vere s s ecaimrtcin O st P 8 3 v
[——— Laetostmenacn ID o6 menorcsaa coniurcin o P25
Enat [—

-85
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[re— Woritor Posiles Causas Sousionss
1: Reduci Ia carga y conrolar of motor ol estado
1L corgs o demasado osada o5 ha tiequeado ol ot ol ot
mecnico
Pusoapuso
Emio
‘Gambio e motor
Reaizarcamiso do motor
ot curante e dotocumn
1 Conteto e e ot
2 Realice o avtoajustsdel motor
[rmpe— 2:Nose reaiza el auloajuste del moor
Em2
pr—
3:Confgura P9-69 y P9-70 corrctamente segin  stuacén
el
2 Realice o autoajusts el motor
pre——— Emis
3:Confgura P9-69 y P9-70 corrctamente segin  stuacén
e,
 Veriique of cabloado del sensr o tamperatura  oimine i fala el
catieat
1:Elcableado de sensor de temperatura se aflce
P — Emis
2 Bajar of portacor
2 Latamporatur del motor e demsiado . racuencia o adestar o
Compruabe quo o motr
Posicn inicial Los parimotos dolmotor o s establocanen funcién do i ral,
Enst
s r—
Vueiva a confrmar si ol
Ens2 1o conexitn delcodifcador es conecta

8.4 Fallos comunes y soluciones

N cupa

Posiles Causas

Solucionss

No hay pantala al encender.

21t stz ol gt

i g cor st et 2 Vst ol o Gk,

3:E1 puente rectfcador sta

L P ——

operacién sorompe,

3:Vueiva  conectaros cabies do 8y 28

-

2 Loscomporanes reaonadosenpiaca s cotl et dafados.

1 Vusiva a conectr s cables de 8y 28 nicleos.

250 mupstra e s
[Rpp— 3:E1 motor o fcable del moor e e cortocircuio a tera,
L ———
350 mupstra "Erzs

[re———
sobro ol podr
Son. PaHC"es
mtadndesps

2 el torminal do contol extomo

- Roompace o vntiador dafado. 2 lminar

falla xterna

Enrts (mdulo

(acapicor e o,

1 Roduci a rocuenci poriadora (PO-15).

2 Roampoco o versiadr y i o i do are

-7
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N cupa

Posiles Causas

Socionse

& motor hace

6o girddespus ce

1 Verfique f molory los cables el motor.

1 Ao qu ol v f g rcorciay f s s

2 Reempiace sl motor  siming s allas mecaricas.

5 Vortqu et o primatos e oo

7 Los tofrinaies X
<o dosactvan,

2:La senal externa e incorecta,

5 La barra do pusnos  raves oo OP y

+24V soafia.

1:Verfaue y resetee o parametros on ol g

P,

3:Vuelva a confimar a bara o pusntes en OF y +24 V.

s semprds bofoen

Modo CLYC,

L R ST —

2 Reompace a arta PG

[ —————

9operapebracorinte
ysabretonsion

2:1a acaleacién dasacelaacien

3 La carga fuctsa

5 oo o cont s o s ol ssnca

Sa informa Exr17

103l encehr o

E1contactor do arancue suave no so dlocta

1 Compruebe s f cabl del conactor e suet,

2: Comprusbe i o conactorests averiado.

3:Comprusbo i a simentacion e 24V g conlactr st defoctuosa

688688 -

11 mostrfio n

encendico

E1componsnte relcinado o ol aier s conl st danado.

Reoplaco o abieo do contol.

Product Warranty Card

Customer
information

Add. of unit:

Name of unit:
P.C.:

Contact person:

Tel.:

Product
information

Product model:

Body barcode (Attach here):

Name of agent:

Failure
information

(Maintenance time and content):

Maintenance personnel:






