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MVW-01 - Referencia Rapida de los Parametros

REFERENCIA RAPIDA DE LOS PARAMETROS, MENSAJES DE ERRORES Y ESTADO

Software: V1.4 X
Aplicacion:
Modelo:

N° de serie:
Responsable:
Fecha: / /

l. Parametros

. L Ajuste de . I
Parametro Descripcion Rango de Valores - Unidad del
Fabrica .
Usuario
P000 Acceso Parametros 0a 999 0 -
PARAMETROS DE LECTURA P001 a P099
P001 Referencia de Velocidad 0Oa P134 rpm
P002 Velocidad del Motor 0aP134 rpm
P003 Corriente del Motor 0 a 2600 A
P004 Tension CC 0 a 8000 V
P005 Frecuencia del Motor 0a 300 Hz
P006 Estado del Convertidor 0a21 -
P007 Tension de Salida 0 a 8000 V
P009 Torque en el Motor 0a 150.0 %
P010 Potencia de Salida XXXX kW
P012 Estado DI1 a DI10 A = Activa -
*DI7 y DI8 en la Tarjeta de Expansiéon | = Inactiva
P013 Estado DO1, DO2, RL1, RL2, RL3, RL4 | A =Activa -
y RL5 | = Inactiva
P014 Ultimo Error A/F 0a 199 -
P015 Segundo Error A/F 0a 199 -
P016 Tercer Error A/F 0a 199 -
P017 Cuarto Error A/F 0a 199 -
P018 Entrada Al1’ (Unipolar) -100 a +100 %
P019 Entrada Al2’ (Bipolar) -100 a +100 %
P020 Entrada Al3’ (Expansion) -100 a +100 %
P021 Entrada Al4’ (Expansion) -100 a +100 %
P022 Temperatura MVC1 XX °C
P023 Versiéon Software MVC2 V X.XX -
P024 Valor de la A/D Al4 -32768 a + 32767 -
P025 Valor de la A/D Iv 0 a 4095 -
P026 Valor de la A/D lw 0 a 4095 -
P027 Valor de la A/D lu 0 a 4095 -
P028 Entrada Al5’ (Unipolar Aislada) 0a 100 %
P029 Estado de la Funcion Trace 0 = Inactivo -
1 = Aguardando
2 = Trigger
3 = Concluido
P030 Temperatura Motor 1 XX °C
P031 Temperatura Motor 2 XX °C
P032 Temperatura Motor 3 XX °C
P033 Temperatura Motor 4 XX °C
P034 Temperatura Motor 5 XX °C
P035 Temperatura Motor 6 XX °C
P036 Temperatura Motor 7 XX °C
P037 Temperatura Motor 8 XX °C
P040 Variable Proceso (PID) 0.0a 111 %
P042 Horas Energizado 0 a 65530 h
P043 Horas Habilitado 0 a 6553 h
P044 Contador de MWh 0a 11930 MWh
P052 Tension Negativa 0 a 8000 \%
P053 Tension Positiva 0 a 8000 \

0-1



MVW-01 - Referencia Rapida de los Parametros

. L Ajuste de . A
Parametro Descripcion Rango de Valores - Unidad del
Fabrica .
Usuario

P055 Temperatura TEMPU -20.0 a 200.0 °C
P056 Temperatura TEMPV -20.0 a 200.0 °C
P057 Temperatura TEMPW -20.0 a 200.0 °C
P058 Temperatura TEMPBR -20.0 a 200.0 °C
P059 Temperatura TEMPR -20.0 a 200.0 °C
P060 Quinto Error A/F 0 a 199 -
P061 Sexto Error A/F 0a 199 -
P062 Séptimo Error A/F 0a 199 -
P063 Octavo Error A/F 0a 199 -
P064 Noveno Error A/F 0 a 199 -
P065 Décimo Error A/F 0a 199 -
P066 Version Software MVC1 V X.XX -
P067 Registro de Errores 1a 100
P070 DI's MVC1 HEXA -
P071 DO’s MVCA1 HEXA -
P072 Vab (Tension de Linea) 0 a 8000 V
P073 Vcb 0 a 8000 V
P074 Tensién de Red 0 a 8000 V
P075 Tension PM-GND 0 a 8000 V
P076 Sobrecarga i x t 0.0 2 100.0 %
P080 Fecha 01/01/70
P081 Hora Formato 24

PARAMETROS DE REGULACION P100 a P199

Rampas
P100 Tiempo Aceleracion 0.0 a 999 100.0 S
P101 Tiempo Desaceleracion 0.0 a 999 180.0 S
P102 Tiempo Aceleracion 2.2 Rampa 0.0 a 999 100.0 S
P103 Tiempo Desaceleraciéon 2.2 Rampa 0.0 a 999 180.0 S
P104 Rampa S 0a 100 O=Inactiva %

Referencias de Velocidad
P120 Backup de la Referencia 0= Inactiva 1=Activa -

1= Activa

P121 Referencia Tecla P133 a P134 90 rpm
P122@ Referencia JOG o JOG+ 0aP134 150@ rpm
P123@ Referencia JOG- 0aP134 1502 rpm
P124@ Referencia 1 Multispeed P133 a P134 90@ rpm
P125@ Referencia. 2 Multispeed P133 aP134 300@ rpm
P126 @ Referencia. 3 Multispeed P133 aP134 600@ rpm
P127@ Referencia. 4 Multispeed P133 a P134 900@ rpm
P128 @ Referencia. 5 Multispeed P133 a P134 1200@ Rpm
P129@ Referencia. 6 Multispeed P133 aP134 15001@ rpm
P130@ Referencia. 7 Multispeed P133 aP134 1800®@ rpm
P131@ Referencia. 8 Multispeed P133 aP134 16501 rpm

Limites de Velocidad
P133@ Velocidad Minima 0 a (P134-1) 90@ rpm
P134@ Velocidad Maxima (P133+1) a (3.4 x P402) 1800®@ rpm

Control V/IF
P136 Boost de Torque Manual 0a9 0 -
P137 Boost de Torque Automatico 0.000 a 1.000 0.000 -
P138 @ Deslizamiento Nominal 0.00 a 10.00 00.0 @ %
P139 Filtro Corriente Salida 0.0a16.0 0.2 S

Control V/F Ajustable
P142 Tension Maxima 0a 100 100.0 %
P143 Tension Intermediaria 0a100 50.0 %
P144 O Tensién en 3Hz 0a100 8.0 %
P145 ™ Velocidad Inicio Debilitamiento de P133 (>90) a P134 1800®@ rpm

Campo
P146 Velocidad Intermediaria 90 a P145 900@ rpm




MVW-01 - Referencia Rapida de los Parametros

. Ajuste de . I
Parametro Descripcion Rango de Valores - Unidad del
Fabrica .
Usuario
Regulacion de la Tension CC
P151 ©® Nivel de Actuacion 25a400 375 (P296=0) \
(P296=0 = 220V) 618 (P296=1)
564 a 800 3571(P296=2)
(P296=1 = 380V) 5123(P296=3)
3541 a 4064 6458(P296=4)
(P296=2 = 2300V)
5080 a 5831
(P296=3 = 3300V)
6404 a 7350
(P296=4 = 4160V)
P152 Ganancia Proporcional 0.00 2 9.99 0.00 -
P153 Nivel del Frenado Reostatico 325 a 400 375 (P296=0) \%
(P296=0 = 220V) 618 (P296=1)
564 a 800 3571(P296=2)
(P296=1 = 380V) 5123(P296=3)
3541 a 4064 6458(P296=4)
(P296=2 = 2300V)
5080 a 5831
(P296=3 = 3300V)
6404 a 7350
(P296=4 = 4160V)
P154 Resistor de Frenado 0a 500 0 Q
P155 Potencia Permitida en la 10 a1500 50 kW
Resistencia
Corrientes de Sobrecarga
P156@ Corriente Sobrecarga 100% P157xP295 a 1.3xP295 1.1xP401@ -
P157@ Corriente Sobrecarga 50% P158 a P156 0.9xP401@ -
P158? Corriente Sobrecarga 5% 0.2xP295 a P157 0.5xP401@ -
P159 Alarma de Temperatura Ixt 0a 100 80 %
Regulador de Corriente
P169 Corriente Maxima Salida (V/F) 0.2xP295 a 1.5xP295 1.35xP295 -
Regulador de Flujo
P181 Modo de Magnetizacién 0 = Habilita General 0 = Habilita -
1 = Gira/Para General
PARAMETROS DE P200 a P399
CONFIGURACION
P200 La Clave esta 0= Inactiva 1= Activa -
1= Activa
P201 Seleccioén del Idioma 0= Portugués Es definido por -
1=Inglés el usuario
2= Espafiol
3= Aleman
P202 ™ Tipo de Control 0=V/F 60Hz 0= V/F 60Hz -
1= VIF 50Hz
2= V/F ajustable
P203 Seleccién Funciones 0= Ninguna 0= Ninguna -
Especiales 1= Regulador PID
2= Trace
3= Trace + PID
P204 Carga/Salva Parametros 0= Sin funcién 0 -

1= Sin funcién

2= Sin funcion

3= Reset P044

4= Sin funcién

5= Carga WEG

6= Sin funcion

7= Carga Usuario 1
8= Carga Usuario 2
9= Sin funcion

10= Salva Usuario 1
11= Salva Usuario 2




MVW-01 - Referencia Rapida de los Parametros

Ajuste

Ajuste de

Fabrica Unidad del

Usuario

Parametro Descripcion Rango de Valores

P205 Selecciéon Parametro de Lectura 0=P005 2=P002 -
Lectura Indicado 1=P003
2=P002
3=P007
4=P006
5=P009
6=P040

P206 Tiempo Auto-Reset 0 a 255 0 S

P207 Unidad de Ingenieria de la 32 a 127 (ASCII) 114=r -
Referencia 1 A B,...Y,Z
0,1,..,9

#,8,%, () %+ ..

P208 Factor Escala Referencia 1 a 18000 1800 -

P209 Deteccion de Falta de Fase en el 0= Inactivo 0= Inactivo
Motor 1= Activo

P210 Punto Decimal Referencia 0,1,203 0 -

P211 Blogqueo por N=0 (LP) 0= Inactivo 1= Activo
1= Activo

P212 Salida de Bloque N=0 (LP) 0=N* o N>P291 0=N* o N>0
1=N*">P291

P213 Tiempo con velocidad Nula (LP) 0a 999 0 S

P214 ™ Deteccion de Falta de Fase en la Red 0= Inactiva 1=Activa
1= Activa

P215 ™ Funcién Copy 0= Inactiva 0= Inactiva -
1=INV — HMI
2= HMI — INV

P216 Unidad de Ingenieria de la 32 a 127 (ASCII) 112=p -
Referencia 2 A B,..,Y,Z
0,1,..,9

#8 % () 5+ ..

P217 Unidad de Ingenieria de la 32 a 127 (ASCII) 109=m -
Referencia 3 A B,..,Y,Z
0,1,..,9

#% % ( )5+ ..

P218 Ajuste de contraste del 0a 150 127
Display LCD

Definiciéon Local/Remoto

P220 Seleccién LOCAL/REMOTO O=Local 2=HMI (L)
1=Remoto
2=HMI (L)
3=HMI (R)
4=DI2 a DI8

5= Serial (L)
6= Serial (R)
7= Fieldbus (L)
8= Fieldbus (R)

pP221™ Selecciéon Referencia LOCAL 0= HMI (teclas) 0=HMI (teclas) -
1=Al1

2=Al2

3=AI3

4=Al4

5= SumaAl >0
6= Suma Al
7=P.E.

8= Multispeed
9= Serial

10= Fieldbus
11=Al5
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Ajuste

Ajuste de

Fabrica Unidad del

Usuario

Parametro Descripcion Rango de Valores

pP222 ™ Seleccion Referencia 0= HMI (teclas) 1=Al1 -
REMOTO 1=AN1

2=Al2

3=AI3

4=Al4

5= SumaAl >0
6= Suma Al
7=P.E.

8= Multispeed
9= Serial

10= Fieldbus
11=Al5

pP223 ™ Selecciéon Giro LOCAL 0= Horario 2=HMI (H) -
1= Antihorario
2= HMI (H)

3= HMI (AH)
4=DI2

5= Serial (H)

6= Serial (AH)
7= Fieldbus (H)
8= Fieldbus (AH)

P224 ™ Gira / Para LOCAL 0= Teclas [I] y [O] 0=Teclas -
1=DlI ylal
2= Serial

3= Fieldbus

p225 ™ Seleccion JOG LOCAL 0= Inactivo 1=HMI -
1= HMI
2=DI3 aDI8
3= Serial

4= Fieldbus

P226 ™ Seleccion Giro REMOTO 0= Horario 4=DI2 -
1= Antihorario
2= HMI (H)

3= HMI (AH)
4=DI2

5= Serial (H)

6= Serial (AH)
7= Fieldbus (H)
8= Fieldbus (AH)

pP227 ™ Gira/Para REMOTO 0= Teclas [I] y [O] 1=DI -
1=DlI
2= Serial
3= Fieldbus
pP228 ™ Seleccion JOG REMOTO 0= Inactivo 2=DI3 a DI8 -
1= HMI
2=DI3 aDI8
3= Serial
4= Fieldbus
Definicion del Modo de Parada
P232 Seleccion del Modo 0= Gira/Para 0= Gira/Para -
de Parada 1= Deshabilita General
Entradas Analégicas
P233 Zona Muerta Alx 0= Inactiva 1= Activa -
1=Activa
P234 Ganancia Entrada Al1 (Unipolar) 0.000 a 9.999 1.000 -
P235 Sefal de la Entrada Al1 0= (0 a 10)V/(0 a 20)mA 0=(0 a10)V/ -
1= (4 a 20)mA (0 a20)mA
2= (10 a 0)V/(20 a O)mA
3= (20 a4)mA
P236 Offset Entrada Al1 -100 a +100 0.0 %
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. Ajuste de . A
Parametro Descripcion Rango de Valores o Unidad del
Fabrica .
Usuario
P237 Funcion Sefal Al2 (Bipolar) 0= P221/P222 0=P221/P222 -
3= Variable Proceso PID
P238 Ganancia Entrada Al2 0.000 a 9.999 1.000 -
P239 Sefial Entrada Al2 0=(0 a 10)V/(0 a 20)mA 0=(0 a 10)Vv/
1=(4a 20)mA (0 a20)mA
2=(10 a 0)V/(20 a O)mA
3=(20 a4)mA
4=(-10 a +10)V
P240 Offset Entrada Al2 -100 a +100 0.0 %
P241 Funcion Sefal Al3 (Expansion) 0=P221/P222 0=P221/P222 -
3= Variable Proceso PID
P242 Ganancia Entrada Al3 0.000 a 9.999 1.000 -
P243 Sefial Entrada Al3 0=(0 a 10)V/(0 a 20)mA 0=(0 a 10)V/ -
1=(4 a 20)mA (0 a20) mA
2=(10 a 0)V/(20 a O)mA
3=(20 a4)mA
P244 Offset Entrada Al3 -100 a +100 0.0 %
P245 Ganancia Entrada Al4 0.000 a 9.999 1.000 -
(Expansion)
P246 Sefial Entrada Al4 0=(0 a 10)V/(0 a 20)mA 0=(0 a 10)V/
1=(4 a 20)mA (0 a20)mA
2=(10 a 0)V/(20 a O)mA
3=20 a 4)mA
4=(-10 a +10)V
P247 Offset Entrada Al4 -100 a +100 0.0 %
P248 Filtro Al2 0.0a16.0 0.0 S
Salidas Analégicas
P251 Funcion Salida AO1 0= Referencia Velocidad 2= Velocidad -
1= Referencia Total Real
2= Velocidad Real
5= Corriente Salida
6= Variable Proceso PID
7= Corriente Activa (V/F)
8= Potencia Activa en la
Salida
9= Referencia PID
10= Sin Funcién
11 a 18 = Canales trace
1a8
P252 Ganancia Salida AO1 0.000 a 9.999 1.000
P253 Funcién Salida AO2 0= Referencia Velocidad 5= Corriente -
1= Referencia Total Salida
2= Velocidad Real
5= Corriente Salida
6= Variable Proceso PID
7= Corriente Activa (V/F)
8= Potencia Activa en la
Salida
9= Referencia PID
10= Sin Funcién
11 a 18 = Canales trace
1a8
P254 Ganancia Salida AO2 0.000 a 9.999 1.000 -
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Ajuste de ik
Parametro Descripcion Rango de Valores J - Unidad del
Fabrica .
Usuario
P255 Funcién Salida AO3 0= Referencia Velocidad 2= Velocidad -
(Usar Tarjeta de Expansion) 1= Referencia Total Real

2= Velocidad Real

5= Corriente Salida

6= Variable Proceso PID
7= Corriente. Activa (V/F)
8= Potencia

9= Referencia PID

10 = Sin Funcién

11 a 18=Canales Trace

1a8
P256 Ganancia Salida AO3 0.000 a 9.999 1.000 -
P257 Funcién Salida AO4 0= Referencia Velocidad 5= Corriente -
(Utilizar Tarjeta de Expansion) 1= Referencia Total de Salida

2= Velocidad Real

5= Corriente Salida

6= Variable Proceso PID
7= Corriente Activa (V/F)
8= Potencia Activa en la
Salida

9= Referencia PID

10 = Sin Funcién

11 a 18=Canales Trace

1a8
P258 Ganancia Salida AO4 0.000 a 9.999 1.000 -
P259 Funcion Salida AO5 0= Referencia Velocidad 2 -
(Unipolar Aislada) 1= Referencia Total

2= Velocidad Real

5= Corriente Salida

6= Variable Proceso PID
7= Corriente Activa (V/F)
8= Potencia Activa en la
Salida

9= Referencia PID

10 = Sin Funcién

11 a 18=Canales Trace

1a8
P260 Ganancia Salida AO5 0.000 a 9.999 1.000 -
P261 Funcién Salida AO6 0=Referencia Velocidad 5 -
(Unipolar Aislada) 1=Referencia Total

2=Velocidad Real

5= Corriente Salida

6= Variable Proceso PID
7= Corriente. Activa (V/F)
8= Potencia Activa en la
Salida

9= Referencia PID

10= Sin Funcién

11 a 18=Canales Trace
1a8

P262 Ganancia Salida AO6 0.000 a 9.999 1.000 -
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Ajuste

Ajuste de

Fabrica Unidad del

Usuario

Parametro Descripcion Rango de Valores

Entradas Digitales

P263 Funcién Entrada DI1 0= Sin funcién 1=Gira/Para -
1= Gira/Para

2= Habilita General
3= Parada por Rampa

P264 Funcién Entrada DI2 0= Sentido Giro 0=Sentido Giro -
1= Local/REMOTO
P265 ™ Funcion Entrada DI3 0= Sin funcién 0=Sin funcién -

1= Local/Remoto
2= Habilita General
3=J0G

4= Sin Error Externo
5= Acelera P. E.

6= 2.2 Rampa

7= Sin Funcion

8= Avanzo

10= JOG+
11=JOG-

12= Reset

13= Fieldbus
14= Start

15= Manual/Auto
16= Sin funcion

19= Bloque de Programa-
cién

20= Carga Usuario 1/2
21= Temporizador RL2
22= Temporizador RL3

P266 Funcién Entrada DI4 0= Sin funcién 0= Sin funcién -
1= Local/Remoto

2= Habilita General
3=J0G

4= Sin Error Externo
5= Desacelera E. P.
6= 2.2 Rampa

7= Multispeed (MSx)
8= Retroceso

10= JOG+
11=JOG-

12= Reset

13= Fieldbus
14= Stop

15= Manual/Auto
16= Sin funcion

19= Bloque de Programa-
cién

20= Carga Usuario 1/2
21= Temporizador RL2
22= Temporizador RL3
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Parametro

P267

Descripcion

Funcién Entrada DI5

Rango de Valores

0= Sin funcién

1= Local/Remoto

2= Habilita General
3=J0G

4= Sin Error Externo
5=Acelera E. P.

6= 2.2 Rampa

7= Multispeed (MSx)
8= Parada por Rampa

10=JOG+
11=J0OG-

12= Reset

13= Fieldbus
14= Start

15= Manual/Auto
16= Sin funcion

19= Bloque de Programa-
cion

20= Carga Usuario 1/2
21= Temporizador RL2
22= Temporizador RL3

Ajuste de
Fabrica

3=J0G

Unidad

Ajuste

del
Usuario

P268

Funcién Entrada DI6

0= Sin funcion

1= Local/Remoto

2= Habilita General
3=J0G

4= Sin Error Externo
5= Desacelera E. P.
6= 2.2 Rampa

7= Multispeed (MSx)
8= Parada por Rampa

10=JOG+
11=J0OG-

12= Reset

13= Fieldbus
14= Stop

15= Manual/Auto
16= Sin funcion

19= Bloque de Programa-
cion

20= Carga Usuario 1/2
21= Temporizador RL2
22= Temporizador RL3

6=2.2 Rampa
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Parametro

P269

Descripcion

Funcién Entrada DI7
(Usar Tarjeta de
Expansion)

Rango de Valores

0= Sin funcién

1= Local/Remoto

2= Habilita General
3=J0G

4= Sin Error Externo
5= Sin Funcién

6= 2.2 Rampa

7= Sin Funcion

8= Parada por Rampa

10= JOG+
11=JOG-

12= Reset

13= Fieldbus
14= Start

15= Manual/Auto
16= Sin funcion

19= Bloque de Programa-
ciéon

20= Carga Usuario 1/2
21= Temporizador RL2
22= Temporizador RL3

Ajuste de
Fabrica

0= Sin funcién

Unidad

Ajuste

del
Usuario

P270 ™

Funcién Entrada DI8
(Usar Tarjeta de
Expansion)

0= Sin funcién

1= Local/Remoto

2= Habilita General
3=J0G

4= Sin Error Externo
5= Sin Funcion

6= 2.2 Rampa

7= Sin Funcién

8= Parada por Rampa

10=JOG+

11=JOG-

12= Reset

13= Fieldbus

14= Stop

15= Manual/Auto

16= Termistor del Motor

19= Bloque de Programa-
cién

20= Carga Usuario 1/2
21= Temporizador RL2
22= Temporizador RL3

0= Sin funcion
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Ajuste

Ajuste de

Fabrica Unidad del

Usuario

Parametro Descripcion Rango de Valores

P271 ™ Funcién Entrada DI9 0= Sin Funcién 0= Sin funcién -
1= Local/REMOTO
2= Habilita General
3=J0G

4= Sin Error Externo
5= Sin funcién

6= 2.2 Rampa

7= Sin Funcién

8= Parada por Rampa

10=JOG+

11=J0OG-

12= Reset

13= Fieldbus

14= Stop

15= Manual/Auto

16= Sin Alarme Externo

19= Sin Falla en el Motor
20= Sin Alarme em el Motor

pP272 ™ Funcién Entrada DI10 0= Sin Funcién 0= Sin funcién -
1= Local/REMOTO
2= Habilita General
3=J0G

4= Sin Error Externo
5= Sin Funcion

6= 2.2 Rampa

7= Sin Funcién

8= Parada por Rampa

10=JOG+

11=J0OG-

12= Reset

13= Fieldbus

14= Stop

15= Manual/Auto

16= Sin Alarme Externo

19= Sin Falla en el Motor
20= Sin Alarme en el Motor
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Ajuste

Ajuste de

Fabrica Unidad del

Usuario

Parametro Descripcion Rango de Valores

Salidas Digitales

P275 ™ Funcion Salida DO1 0= Sin Funcién 0= Sin Funcién -
(Usar Tarjeta de Expansion) 1= N* > Nx
2= N> Nx
3=N <Ny
4=N = N*
5=N=0
6=1Is > Ix
7=ls <Ix

10= Remoto

11=Run

12= Ready

13= Sin fallo

14= Sin E71+ E70

15= Sin E22+ E21+ E06
16= Sin E62

17=Sin E72

18=(4 a 20)mA OK

19= Fieldbus

20= Sentido de Giro

21= Variable Proceso > VPx
22= Variable Proceso < VPy

24= Precarga OK

25= Con fallo

26= N>Nx/Nt>Nx

27= Sin Error con Retraso
28= Sin Alarme

P276 Funcién Salida DO2 0= Sin Funcién 0= Sin Funcién -
(Usar Tarjeta de Expansion) 1= N* > Nx
2= N> Nx
3=N <Ny
4=N = N*
5=N=0
6=1Is > Ix
7=ls < Ix

10= Remoto

11=Run

12= Ready

13= Sin fallo

14= Sin E71 + E70

15= Sin E22+ E21+ E06
16= Sin E62

17=Sin E72

18=(4 a 20)mA OK

19= Fieldbus

20= Sentido de giro

21= Variable Proceso > VPx
22= Variable Proceso < VPy

24= Precarga OK
25= Con fallo

26= N>Nx/Nt>Nx

27= Sin Error con
Retraso

28= Sin Alarme
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Parametro

p277

Descripcion

Funcién Relé RL1

Rango de Valores

0= Sin Funcion
1= N* > Nx

2= N > Nx
3=N <Ny

4= N = N*
5=N=0

6=Is > Ix
7=Is < Ix

10= Remoto

11= Run

12= Ready

13= Sin Fallo

14= Sin E71 + E70

15= Sin E22+ E21+ E06
16= Sin E62

17=Sin E72

18= (4 a 20)mA OK

19= Fieldbus

20= Sentido de Giro

21= Variable Proceso > VPx
22= Variable Proceso< VPy

24= Precarga OK
25= Con Fallo
26= N>Nx/Nt>Nx
27= Sin Error con
Retraso

28= Sin Alarme

Ajuste de
Fabrica

13= Sin Error

Unidad

Ajuste

del
Usuario

P279 ™

Funcion Relé RL2

0= Sin Funcién
1= N*> Nx

2= N > Nx
3=N <Ny
4=N=N*
5=N=0

6=1Is > Ix
7=ls <Ix

10= Remoto

11=Run

12= Ready

13= Sin Fallo

14=Sin E71 + E70

15= Sin E22+ E21+ EO6
16= Sin E62

17=Sin E72

18=(4 a 20)mA OK

19= Fieldbus

20= Sentido de giro

21= Variable Proceso > VPx
22= Variable Proceso < VPy

24= Precarga OK
25= Con fallo
26= N>Nx/Nt>Nx
27= Sin Error con
Retraso

28= Sin Alarme

29= Temporizador

2= N> Nx




MVW-01 - Referencia Rapida de los Parametros

Parametro

P280

Descripcion

Funcién Relé RL3

Rango de Valores

0= Sin Funcion
1= N* > Nx

2= N > Nx
3=N <Ny

4= N = N*
5=N=0

6=Is > Ix
7=Is < Ix

10= Remoto

11= Run

12= Ready

13= Sin Fallo

14= Sin E71 + E70

15= Sin E22+ E21+ E06
16= Sin E62

17= Sin E72

18=( 4 a 20)mA OK

19= Fieldbus

20= Sentido de Giro

21= Variable Proceso > VPx
22= Variable Proceso < VPy

24= Precarga OK
25= Con Fallo
26= N>Nx/Nt>Nx
27= Sin Error con
Retraso

28= Sin Alarme
29= Temporizador

Ajuste de
Fabrica

1= N*>Nx

Unidad

Ajuste

del
Usuario

P281

Funcion Relé RL4

0= Sin Funcién
1= N* > Nx

2= N> Nx
3=N <Ny
4=N = N*
5=N=0

6=1Is > Ix
7=ls < Ix

10= Remoto

11=Run

12= Ready

13= Sin Fallo

14= Sin E71 + E70

15= Sin E22+ E21+ E06
16= Sin E62

17= Sin E72

18=(4 a 20)mA OK

19= Fieldbus

20= Sentido de giro

21= Variable Proceso > VPx
22= Variable Proceso < VPy

24= Precarga OK
25= Con Fallo
26= N>Nx/Nt>Nx
27= Sin Error con
Retraso

28= Sin Alarme

0= Sin Funcién
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Parametro

P282

Descripcion

Funcion Relé RL5

Rango de Valores

0= Sin Funcién
1= N* > Nx

2= N> Nx
3=N <Ny
4=N = N*
5=N=0

6=1Is > Ix
7=ls < Ix

10= Remoto

11=Run

12= Ready

13= Sin Fallo

14= Sin E71 + E70

15= Sin E22+ E21+ E06
16= Sin E62

17= Sin E72

18= (4 a 20)mA OK

19= Fieldbus

20= Sentido de Giro

21= Variable Proceso > VPx
22= Variable Proceso < VPy

24= Precarga OK
25= Con Fallo
26= N>Nx/Nt>Nx
27= Sin Error con
Retraso

28= Sin Alarme

Ajuste de
Fabrica

0= Sin Funcién

Unidad

Ajuste

del
Usuario

P283

Tiempo p/ RL2 On

0a300.0

P284

Tiempo p/ RL2 Off

0a300.0

P285

Tiempo p/ RL3 On

0a300,0

P286

Tiempo p/ RL3 Off

0a300.0

ol|lo|o|o

n|n|u |(n

Nx,Ny,Ix,N=0,N=N* y Tx

P288 @

Velocidad Nx

0aP134

120@

rom

P289 @

Velocidad Ny

0aP134

1800@

rom

P290

Corriente Ix

0 a 2.0xP295

1.0xP295

P291

Velocidad N=0

1a100

1

%

P292

Rango para N=N*

1a100

1

%
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Ajuste

Ajuste de

Fabrica Unidad del

Usuario

Parametro Descripcion Rango de Valores

Datos del Convertidor de Frecuencia

P295 Corriente Nominal 0=32A De acuerdo -
1=53A con la
2=70A corriente
3=80A nominal del
4=85A Convertidor de
5=94A Frecuencia
6=100A
7=110A
8=112A
9=120A
10=130A
11=138A
12=140A
13=150A
14=160A
15=162A
16=165A
17=170A
18=175A
19=186A
20=188A
21=210A
22=235A
23=250A
24=265A
25=280A
26= 300A
27=310A
28= 357A
29= 375A
30= 386A
31=450A
32=475A
33=490A
34=500A
35=560A
36=580A

P296 ™ Tension Nominal 0=220 De acuerdo Y
1=380 con la tensién
2=2300 de
3=3300 alimentacion
4=4160 del
Convertidor

P297 ™ Frecuencia de 0=200 3=500 KHz
Conmutacién 1=333
2=250
3=500

Velocidads Rechazadas

P303 Velocidad Rechazada 1 P133 a P134 600 rpm

P304 Velocidad Rechazada 2 P133 a P134 900 rpm

P305 Velocidad Rechazada 3 P133 a P134 1200 rpm

P306 Rango Rechazado 0a 750 0 rpm

Comunicacion Serial

P308 ™ Enderezo del Convertidor de 1a30 1 -
Frecuencia
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. Ajuste de . ik
Parametro Descripcion Rango de Valores o Unidad del
Fabrica .
Usuario
P309 ™ Fieldbus 0= Inactivo O=Inactivo -
1=ProDP 2 1/0O
2=ProDP 41/0
3=ProDP 6 1/0
4=DvNet 2 1/0
5= DvNet 4 /O
6= DvNet 6 I/0
7=M-RTU 2 1/0
8= M-RTU 4 I/O
9= M-RTU 6 I/O
P312 Tipo de Protocolo Serial 0= Protocolo WEG 0=Protocolo -
1= Modbus-RTU, 9600bps, WEG
sin paridad
2= Modbus-RTU, 9600bps,
paridad impar
3= Modbus-RTU, 9600bps,
paridad par
4= Modbus-RTU,
19200bps, sin paridad
5= Modbus-RTU,
19200bps, paridad impar
6= Modbus-RTU,
19200bps, paridad par
7= Modbus-RTU,
38400bps, sin paridad
8= Modbus-RTU,
38400bps, paridad impar
9= Modbus-RTU,
38400bps, paridad par
P313 Tipo de Bloqueo con E087/E128/E129/ | 0= Gira / Para 0=Gira/Para -
E130 1= Habilita General
2=Inactivo
3=Ir para LOCAL
P314 Tiempo para la Actuacion 0.02999.0 0 s
del Watchdog Serial
P315 Funcién Serial 1 del MVCA1 0=HMI 0=HMI -
1=TECSYSTEM
Flying Start/Ride-Through
P320 FlyingStart/Ride-Through 0a3 0 S
P331 Rampa de Tension 0.2a50.0 8.0 S
P332 Tiempo Muerto 0.1a20.0 10.0 S
P333 Tiempo de Ride Trough 0.1a20.0 10.0 S
PARAMETROS DEL MOTOR P400 a P499
Datos de la Tarjeta
P400 Tension del Motor 0 a 9999 P296 vV
P401 ™ Corriente del Motor 0.0 a 1.30xP295 1.0xP295 -
P402 Velocidad del Motor 0 a 18000 1750 rpm
P403 Frecuencia del Motor 0a 100 60 Hz
P404 Potencia del Motor - - -
P405 Datos del Encoger 100 a 9999 1024 -
P406 M@ Ventilacion del Motor 0=Autoventilado 0=Autoventil. @ -
1=Vent. Independiente
Parametros Medidos
P412 Constante LR/RR 0.000 a 9.999 0 s
P413 Constante TM 0.00 a 999.99 0 S
P414 Tension Magnetizante 0a 100 1 %
PARAMETROS FUNCINES ESPECIALES
Regulador PID
P520 Ganancia Proporcional PID 0.00 a 1.999 1.000 -
P521 Ganancia Integral PID 0.000 a 19.99 1.000 -
P522 Ganancia Diferencial PID 0.00 a 9.999 0.000 -
P523 Tiempo Rampa PID 0.0 a 999 3.0 S
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5 L Ajuste de . A
Parametro Descripcion Rango de Valores - Unidad del
Fabrica .
Usuario
P524 Seleccion de la 0=Al2 0=AlI2 -
Realimentacion del PID 1=AI3
P525 Setpoint PID 0a100 0 %
P526 Filtro de la Variable de 0.0a16.0 0.1 S
Proceso
P527 Tipo de Accién 0= Directo 0= Directo -
1= Reverso
P528 Factor Escala Variable de 129999 1000 -
Proceso
P529 Punto Decimal Variable de Proceso 0,1,203 1 -
P530 Unidad de Ingenieria Variable 32 a 127 (ASCII) 37=% -
Proceso 1 A B,...Y,Z
0,1,..,9
#95, %, ( )"+ ..
P531 Unidad de Ingenieria Variable 32 a 127 (ASCII) 32=Blank -
Proceso 2 A B,..Y,Z
0,1,..,9
#95, %, ( )"+ ..
P532 Unidad de Ingenieria Variable 32 ...127 (ASCII) 32=Blank -
Proceso 3 A B,...Y,Z
0,1,..,9
#95, %, ( )"+ ..
P533 Valor Variable Proceso X 0.0a 100 90.0 %
P534 Valor Variable Proceso Y 0.0a 100 10.0 %
P535 Salida N=0 PID 0a 100 0 %
Funcion Trace
P550 Parametro Trigger 0a726 0 -
P551 Valor Trigger -32768 a + 32767 0 -
P552 Condicién Trigger 0aZ20 4 -
P553 Tiempo de Muestra 1 a 9999 1 X500us
P554 % Pré- Trigger 1a100 50 %
P555 CH1 0a726 1 -
P556 CH1 Mascara 1/0 0a16 0 -
P557 CH2 0a726 2 -
P558 CH2 Mascara I/0 0a16 0 -
P559 CH3 0a726 3 -
P560 CH3 Mascara 1/0 0a16 0 -
P561 CH4 0a726 4 -
P562 CH4 Mascara 1/0 0a16 0 -
P563 CH5 0a726 5 -
P564 CH5 Mascara 1/0 0a16 0 -
P565 CH6 0a726 6 -
P566 CH5 Mascara 1/0 0a16 0 -
P567 CH7 0a726 7 -
P568 CH7 Mascara 1/0 0a16 0 -
P569 CH8 0a726 74 -
P570 CH8 Mascara 1/0 0a16 0 -
P571 Inicia Trace 0= Inactivo 0 -
1= Activo
P572 % de la Memoria de Trace 0a100 100 %
P721 Funcién de Entrada Al5 0 =P221/P222 0= P221/P222 -
1= Sin Funcién
2= Maxima Corriente de
Torque
3= Variable Proceso PID
P722 Ganancia Entrada Al5 0.000 a 9.999 1.000 -
P723 Sefal de Entrada Al5 0= (0 a 10)V/ (0 a 20)mA 0= (0 a10)Vv/ -
1= (4 a 20)mA (0 a 20)mA

20 a4)mA

2
3
4= (-10 a +10)V

(

= (10 a 0)V/ (20 a O)mA
(
(
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Ajuste de AIER
Parametro Descripcion Rango de Valores J - Unidad (o]
Fabrica .
Usuario
P724 Offset Entrada Al5 -100 a +100 . %
P725 Tiempo Minimo de Coast 0 a 300 0 S
4 N
NOTA!

Algunas funciones en este manual son especificas para el control en modo vectorial y no
estan disponibles en esta version de software.
E' (1) Parametros cambiables solamente con el motor parado
(2) Valores pueden cambiar en funcion de los “Parametros del Motor”
(3) Valores pueden cambiar en funcion del autoajuste
(4) Si EEPROM sin modificaciones, padrén del usuario = padrén de fabrica.

J
4 .
ATENCION!
' % Parametros y funciones descriptas en color gris claro en modo italico no estan
{_= % implementados en esta version de software.
-

Il. Mensajes de Alarmas y Fallos

Los errores del MVW-01 pueden ser subdivididos en Alarmas (Axxx) y Fallos (Fxxx). De modo
general, los alarmas sirven para indicar una situacién que, si no fuera solucionada, pode levar el
convertidor a una parada por fallo. Ya un fallo sefializa o indica una situacién que llevé el convertidor
de frecuencia a ser deshabilitado (la abertura del disyuntor principal puede o no ocurrir, dependiendo
del tipo de fallo).

Tabla I - Mensajes de Alarmas y Fallos

Indicacion
(A= Alarma / Significado Pagina
F= Fallo)
A 001 Tension de red baja
A 002 Tension de red alta
F 003 Subtensioén de red
F 004 Sobretensién de red
F 005 Sub /sobrefrecuencia de la red
F 006 Desequilibro / falta de fase en la red
F 007 Fallo realimentacion de la tensién red
A 010 Temperatura elevada del rectificador
F 011 Sobretemperatura del rectificador
F 012 Fallo realimentacion temperatura del rectificador
F 014 Fallo en el cierre del disyuntor de entrada
F 015 Fallo en la apretura del disyuntor de entrada
F 016 Desconexion externa por la proteccion del disyuntor
F 017 Disyuntor no esta listo
A 018 Alarma en el transformador de entrada
F 019 Fallo en el transformador de entrada
F 020 Fallo en la precarga
F 021 Subtension en el link DC
F 022 Sobretensién en el link DC
F 023 Desequilibrio en el link DC
F 024 Fallo realimentacion de las tensiones del link DC
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Tabla I (cont.) - Mensajes de Alarmas y Fallos

Indicacién
(A= Alarma / Significado Pagina
F= Fallo)
F 025 Fallo en el cierre de las puertas
F 026 CB no pronto
F 030 Fallo IGBT S1U
F 031 Fallo IGBT S2U
F 032 Fallo IGBT S3U
F 033 Fallo IGBT S4U
F 034 Fallo IGBT S1V
F 035 Fallo IGBT S2V
F 036 Fallo IGBT S3V
F 037 Fallo IGBT S4V
F 038 Fallo IGBT S1W
F 039 Fallo IGBT S2wW
F 040 Fallo IGBT S3W
F 041 Fallo IGBT S4W
F 042 Fallo IGBT 1 de frenado
F 043 Fallo IGBT 2 de frenado
F 044 Deteccion de Arco
F 045 Fallo fuente electrénica PS1
A 046 Alarmaixt
A 050 Temperatura disipador de la fase U elevada
F 051 Sobretemperatura del disipador de la fase U
F 052 Fallo realimentacion temp del disipador de la fase U
A 053 Temperatura disipador de la fase V elevada
F 054 Sobretemperatura del disipador de la fase V
F 055 Fallo realimentacion temp. del disipador de la fase V
A 056 Temperatura disipador de la fase W elevada
F 057 Sobretemperatura del disipador de la fase W
F 058 Fallo realimentacion temp. del disipador de la fase W
A 059 Temperatura disipador fase BR elevada
F 060 Sobretemperatura disipador fase BR
F 061 Falla realimentacion temperatura disipador fase BR
F 062 Desequilibrio térmico entre las fases UV y W
F 063 Fallo realimentacion tension salida U
F 064 Fallo realimentacion tension salida V
F 065 Fallo realimentacion tension salida W
F 066 Corriente nula
F 067 Conexion invertida del encoder/motor
F 068 Fallo al entrar en modo de teste
F 069 Error de calibracion
F 070 Sobrecorriente/cortocircuito
F 071 Sobrecorriente en la salida
F 072 Sobrecarga | x t
A 073 Alarma de falta a tierra
F 074 Falta a tierra
F 075 Fallo en la realimentacion tension PM-ground
F 076 Conexién motor abierta/corriente desequilibrada en el motor
F 077 Sobrecarga resistor de frenado
F 078 Sobretemperatura en el motor
F 079 Fallo del encoder
F 080 Fallo en la CPU (watchdog)
F 081 Fallo en la memoria
F 082 Fallo en la funcion copy
F 083 Fallo de programacion
F 084 Fallo de autodiagnostico
F 085 Fallo fuente de alimentacion electrénica
A 086 Sub/sobretemperatura en el control
F 087 Fallo comunicacioén entre controles
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Tabla I (cont.) - Mensajes de Alarmas y Fallos

Indicacion
(A= Alarma / Significado Pagina
F= Fallo)

A 088 Fallo de comunicacion de la HMI

F 089 Fallo especificas de Fieldbus

A 090 Defecto externo

F 091 Trip por defecto externo

F 092 Fallo alimentacién precarga/CB

A 093 Fallo alimentacion ventilador rectificador

A 094 Fallo alimentacién ventilador convertidor

F 095 Fallo alimentacion fuente PS1

A 096 Alarma 4 a 20mA (corriente < 3mA)

F 097 Fallo 4 a 20mA (corriente < 3mA)

F 099 Offset de corriente invalido

F 100 Error fatal

F 101 Versién de software incompatible

F 102 Fallo desconocido en la EPLD del MVC1

F 103 Fallo en la RAM del MVCA1

F 104 Fallo en el A/D del MVC1

F 105 Fallo en la E2PROM del MVC1

A 107 Alarma feedback

A 108 Alarma del convertidor no inicializado

A124 Alteracion de parametro con convertidor habilitado
A 125 Lectura/Escrita en parametro inexistente

A 126 Valor fuera del rango

A 127 Funciéon no configurada para fieldbus

A129 Conexion fieldbus inactiva

A 130 Tarjeta fieldbus inactiva

lll. Otras Mensajes
Indicacion
DISPLAY HMI DISPLAY Significado
LED HMI LCD
En el aguardo | ‘Booting’ indica que el control esta en el aguardo o en el término de la suya inicializa-
boot de la Inicializa- | cién.
cién

Convertidor en
sub

‘Sub’ indica que el convertidor esta con tension de red insuficiente para la operacién
(subtension) o la potencia no fue energizada (falta ejecutar precarga y energizar el

Subtension transformador de entrada). En esta situaciéon no son aceptos comandos que habilitan
el convertidor de frecuencia (Habilita General o Gira/Para).
Convertidor ‘Inv. Ready’ indica que el convertidor esta listo para ser habilitado (Habilita General,
rdy Listo Gira/Para y/o Referencia).
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CAPITULO 1

INSTRUCCIONES DE SEGURIDAD

Este manual contiene las informaciones necesarias para el uso correcto del Convertidor de
Frecuencia MVW-01. El fue escrito para ser utilizado por personas con entrenamiento o calificacion
técnica adecuadas para operar este tipo de equipamiento.

1.1 AVISOS DE SEGURIDAD EN EL MANUAL

En el encaminar del texto seran utilizados los siguientes avisos de seguridad:

PELIGRO!

e

P
A\ La no consideracion de los procedimientos recomendados en este aviso puede llevar a
fi - la muerte, a heridas graves y dafios materiales considerables.

( v ATENCION! )
" ' La no consideracion de los parametros recomendados en este aviso puede llevar a
{ s % dafios materiales.

- J
( NOTA! )
E' El texto objetiva suministrar informaciones importantes para la correcta comprension y

buen funcionamiento del producto.

. J

1.2 AVISOS DE SEGURIDAD EN EL PRODUCTO

Los siguientes simbolos pueden estar fijados a los productos, sirviendo como aviso de
seguridad:

Tensiones elevadas presentes.

Componentes sensibles a descarga electrostaticas. No tocarlos.

Conexién obligatoria a la tierra de proteccion (PE).

Conexién del blindaje a la tierra.
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1.3 RECOMENDACIONES PRELIMINARES

1-2

/

A

PELIGRO! )
Solamente personas con calificacién adecuada y familiaridad con el convertidor MVW-01y
equipamientos asociados deben planear o implementar la instalacion, la puesta a marcha,
operacion y mantenimiento de esto equipamiento. Estas personas deben seguir todas
las instrucciones de seguridad contenidas en este manual y / o definidas por normativas
locales. El no seguimiento de las instrucciones de seguridad puede resultar en riesgo
de vida y / o dafios en el equipamiento.

J

NOTA! )
Para los propésitos de este manual, personas calificadas son aquellas entrenadas de
modo a estar apto para:
1.Instalar, poner a la tierra, energizar y operar el MVW-01 de cuerdo con este manual y
los procedimientos legales de seguridad vigentes;
2.Usar los equipamientos de proteccion de acuerdo con las normativas establecidas;
3.Prestar servicios de primeros socorros.

J

- Para apertura / acceso a los tableros de media tension, seguir todos los procedimientos

PELIGRO! )

Siempre desconecte las redes de alimentacion (potencia / auxiliares) antes de cambiar
cualquier componente eléctrico vinculado al convertidor. Muchos componentes pueden
permanecer cargados con altas tensiones y/o en movimiento (ventiladores), mismo
después que la entrada de alimentacion (corriente) CA fuera desconectada o desligada.

de desernergizacién segura (item 5.4).
Siempre conecte la carcaza del equipamiento a la tierra de proteccion (PE) en punto

\_ adecuado para eso. )
4 . N
ATENCION!
.o Las tarjetas electronicas poseen componentes sensibles a descarga electrénicas. No
' *,  toque directamente sobre los componentes o conectores. Caso necesario toque antes
{ = . . - .
en la carcaza metalica puesta a la tierra o utilice pulsera de aterramiento adecuada.
. J

NO EJECUTE NINGUNO ENSAYO DE TENSION APLICADA AL CONVERTIDOR!
CASO SEA NECESARIO CONSULTAR LA WEG.
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NOTA!
Convertidores de frecuencia pueden interferir en otros equipamientos electrénicos. Seguir
correctamente todos los cuidados necesarios para minimizar estos efectos.

NOTA!
Leer el manual del MVW-01 por completo antes de instalar o ejecutar la puesta en marcha
del convertidor. Seguir atentamente los cuidados y avisos de seguridad contenidas en
este manual.
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CAPITULO 2

INFORMACIONES GENERALES

El capitulo 2 suministra informaciones a respecto de este manual y su propésito, describe las
principales caracteristicas del convertidor MVW-01 y como identificar sus componentes. Ademas son
suministradas informaciones sobre el recibimiento y almacenamiento del producto.

2.1 ARESPECTO DEL MANUAL

Este manual posee 11 capitulos, los cuales tienen una secuencia légica para el usuario recibir,

instalar, programar y operar el MVW-01.

Cap. 1 - Instrucciones de Seguridad;

Cap. 2 - Informaciones Generales y Recibimiento del MVW-01;

Cap. 3 - Informaciones de cémo instalar fisicamente el MVW-01, cdmo conectarlo eléctricamente
(circuito de potencia y de control), como instalar los opcionales;

Cap. 4 - Informaciones de cémo usar la IHM (Interface Hombre Maquina — teclado + display);

Cap. 5- Informaciones de cémo proceder para la puesta en marcha, desenergizacion segura y
pasos a ser seguidos;

Cap. 6 - Descripcion detallada de todos los parametros de programacion del MVW-01;

Cap. 7 - Informaciones sobre como solucionar problemas, instrucciones sobre limpieza y
mantenimiento preventivo;

Cap. 8 - Descripcion, caracteristicas técnicas y instalacion de los equipamientos opcionales del
MVW-01;

Cap. 9 - Tablas y informaciones técnicas a respecto de la linea de potencias del MVW-01;

Cap. 10 - Informaciones a respecto del proyecto eléctrico del MVW-01

El propdsito de este manual es suministrar las informaciones minimas necesarias para el buen
uso del MVW-01. Debido a la gran gama de funciones de este producto, es posible aplicarlas de modos
distintos a las presentadas aqui. No es la intencién de este manual agotar todas las posibilidades de
aplicacion del MVW-01, ni la WEG puede asumir cualquier responsabilidad por el uso del MVW-01
que no sea basado en este manual.

Es prohibida la reproduccién del contenido de este manual, no todo o en partes, sin la permisién
por escrito por del la WEG.

2.2 VERSION DEL SOFTWARE

La version de software usada en el MVW-01 es importante porque define las funciones y los
parametros de programacién. Este manual si refiere a la version de software conforme indicado en
la contra capa. Por ejemplo, la version 1.0X significa de 1.00 a 1.09, donde el “X” son evoluciones en
el software que no afectan el contenido de este manual.

La version de software puede ser leida en el parametro P023.
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2.3 ARESPECTO DEL MVW-01

EI MVW-01 es un convertidor de frecuencia destinado al control de motores de inducciéon de media
tension en los valores nominales de 2300Vca, 3300Vca y 4160Vca y para un rango de potencia de
500CV hasta 4000CV. El utiliza semiconductores no controlados (diodos) en el etapa rectificadora de
entrada y semiconductores controlados (HV-IGBTs) para constituir las tres fases de la etapa inversora
destinado al control de la velocidad y del par (torque) del motor de inducciéon de media tension.

EI MVW-01 posee protecciones de sobrecarga, cortocircuito, falta de fase, limitacién de corriente,
sub y sobretension, sobretemperatura, falta a la tierra, monitoreo de los fallos independientes para
cada HV-IGBT y sensores de presion para el monitoreo de la eficiencia de la ventilacién. El tipo de
control puede ser seleccionado por el usuario entre control escalar (relacion V/F constante) o control
vectorial (sensorless o con lazo cerrado por encoger).

Red: 2.3kW a 22kW 3~50/60Hz

Celda
Disjuntor Principal

Transformador
de Entrada

Retificador de Entrada a
Diodos 12 Pulsos

Condensadores Link CC

Convertidor Multi-Nivel
[— NPC (3/5) Niveis
HV - IGBT

M Motor de Induccion
37 2,3kV a 4,16kV

Figura 2.1 — Diagrama de Bloques General
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El puente rectificadora a diodos en la etapa de entrada tiene 12 pulsos (opcionalmente puede ser
suministrado con topologia con 18 o0 24 pulsos). Este puente alimenta el circuito intermediario (link CC)
del convertidor. Un transformador aislador es necesario para alimentarla ademas de in disyuntor de
media tension.

Tanto el transformador como el disyuntor pueden o no hacer parte del suministro del MVW-01. Las
especificaciones minimas para el transformador de entrada son: potencia nominal de acuerdo con la
potencia del convertidor y llevandose en cuenta las armonicas de la corriente de entrada; impedancia
minima de 6%; blindaje entre primario y secundario; tension en el primario de acuerdo con la tension
disponible en la instalacion; tensiones en los secundarios de acuerdo con la tensién nominal del motor
y clase de aislamiento de tensién de 7,2kV.

Ellink CC es constituido de condensadores (capacitores) de film plastico a seco de alta confiabilidad
y larga vida util destinada al filtrado. El banco de condensadores (capacitores) es distribuido en cada
uno de los tres brazos del convertidor y es distribuido en 2 partes por la conexién en serie creando un
punto medio que separa la tension nominal del link CC en dos (VP y VN). El punto medio es necesario
para la implementacién del convertidor. La etapa inversora es constituida en una topologia tres niveles
(NPC — “neutral point clamped”) utilizando 12 HV-IGBTs (6,5 kV) y 6 diodos “snubber”

El convertidor completo es armado dentro de un tablero metalico cerrado con grado de proteccién
IP41.

Figura 2.2 — Tablero del MVW-01 (tamarfio A)
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2.3.1 Detalles Constructivos del Tablero

La linea MVW-01 es armada en un tablero metalico con las siguientes dimensiones:

=g = 5§ N '
* L M21 M22/M23 M24/M25
5]
8 o
af £ 111
%
oo
i et | S g
75 7 75 75 75 5 OI
600 1200 600 i
& e el
" L 2400 ! 2
. Massa
Tamano L (mm) H (mm) P (mm)
(Kg)
o
A 2400 1560 8 - - 1
B 2600 2190 980 1700 B0 - s - £
C 4000 2700
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Figura 2.3 — Dimensiones del Tablero MVW-01

La refrigeracion es hecha por ventilacion forzada. El aire entra por las rejillas posicionadas en
la parte delantera del tablero, pasa a través de los dispositivos de potencia y la extraccién del aire
caliente es hecha por la parte superior del tablero, donde estan posicionados los extractores.

El MVW-01 fue proyectado para cumplir con la normativa CEl — IEC 61800 (parte 4 y 5).

EIMVW-01 es apropiado para operar en ambientes industriales, con resistencia a agentes quimicos
y a la corrosion.

El tablero es constituido con laminas de acero pintadas, procesadas (cortes, huecos, dobladuras,
tratamiento quimico, pintura y acabado) por la propia WEG, de modo a garantizar la calidad del
tablero. Las partes no pintadas del convertidor son zincadas o poseen otro tratamiento apropiado
para garantizar la resistencia a la corrosion.

La estructura interna es constituida por barras de acero con espesura de #12 (2.65 mm) en cuanto
las puertas y cerraduras son constituidas por laminas de acero con espesura de #14 (1.9 mm). El
grado de proteccién es IP41 para ambientes internos.

El aire destinado a la refrigeracion entra por el tablero por las apreturas frontales, protegidas por
rejillas (una externa y otra interna al tablero) y con filtros de aire.

La limpieza o substitucién de los filtros puede ser hecha retirandose la tela externa sin la necesidad
de abrir las puertas del tablero y interrumpir la operacion del convertidor. La tela interna, con apreturas
menores que 10mm, bloquea el acceso al compartimiento de media tension del convertidor.

La extraccién del aire caliente es hecha por la parte superior del tablero donde estan posicionados
los extractores, posibilitando el suyo mantenimiento sin la necesidad de apretura de las puertas del
compartimiento de media tension del convertidor.
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Los compartimientos de media tension (rectificador de entrada y convertidor) son mecanica y

eléctricamente intertrabados con el objetivo de impedir el acceso a todos los componentes que puedan
ofrecer peligro de descarga eléctrica.

Solamente luego de cerrado las puertas del compartimiento de la etapa rectificadora y del

compartimiento de la etapa inversora es posible realizar el trabamiento de las mismas a través del
dispositivo de trabamiento mecanico ubicado en el compartimiento de control. Este dispositivo posee
una llave eléctrica que, luego que cerrado, habilita el MVW-01 a ser energizado en media tension. La
apretura de las puertas con el convertidor energizado no es permitida.

el disyuntor de entrada.

para impedir el acceso

2.3.2 Tarjetas Electrénicas del MVW-01

En caso de destrabamiento de las puertas, el convertidor bloqueara la operacién y desconectara

La etapa de control es alimentada con fuente de tension auxiliar (220—480Vca) y puede ser trabado

Tabla 2.1 - Tarjetas Electrénicas del MVW-01

Nombre Funcién Panel / Modulo

1) MVCA1 Control principal Control / Rack A8

2) MVC2 Control para interface con el usuario Control / Rack A8

3) FOI Convierte sefales eléctricos en 6ptico y al revés Control / Rack A8

4) PIC Fugnte de a.IlmentaC|on de la electrénica, entradas digitales y salidas a Control / Rack A8
relé de uso interno

EBA Tarjetas de Expansion de Funciones - opcionales

5) EBB ) p P Control / Rack A8

(consultar capitulo 8).
EBC

6) FieldBus Tarjetas para c'omunlcauon en redes - opcionales Control / Rack A8
(consultar capitulo 8)

7 ISOY Tarjeta de rgallmgntamon .cfe Ia’ senel, mldfe rpedlas tensiones, tempe- Rectificador / A9
ratura y envia la informacion via sefiales 6pticos (1 canal)

8) ISOX Tarjeta de rgahm_entacmn _qe Ia' sen%I, mldfe n_1ed|as tensiones, tempe- Rectificador / A9
ratura y envia la informacion via sefiales dpticos (2 canal)

9) PS24 Fuente de alimentacion de la electrénica - Ent.rad.a: 220 Vca, 3 ~ Control / A11

- Salida: 24 Vcc
10) PS1 Fuente de alimentacion aislada: - Ent.rad_a: 22 Vca, 1~ Rectificador / A9.5
- Salida: 15 Vce
11) HVM Indica Link CC energizado (lamparas NEON) Cc.Jn.vertldor
(visible en el control)
12) ISD210F2 | Gate Drives Convertidor / BIR, BIS,

BIT
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2.3.3 Principales Componentes del MVW-01

Tabla 2.2 - Principales Componentes del MVW-01

Nombre Funcién Ubicacion (tablero)
1) A1 Rectificador de Entrada Rectificador
2) V1 Rectificador de Precarga Rectificador
3) T2 Transformador (210 V — 4.3 kV) para precarga Rectificador
4) T3 Transformador (220 V — 22 V) para alimentar la fuente PS1 Rectificador
5) F1 Fusible de media tensién para +UD (precarga) Rectificador
6) A9.1 ISOY: Tarjeta de Realimentacion de Sefales — Temperatura Disipador Rectificador Rectificador
7) A9.2 ISOY: Tarjeta de Realimentacion de Sefales — Tension del MP a la tierra Rectificador
8) A9.3 ISOX.00: Tarjeta de Realimentacién de la Sefal — Link Py N Rectificador
9) A9.4 1ISOX.01: Tarjeta de Realimentacién de la Sefial — Input Voltage Rectificador
10) A95 Fuente de Alimentacion Aislada PS1: - Ent!'ad.a: 22 Vca, 1~ Rectificador
- Salida: 15 Vcc

11) A15 Resistores de Media Tension para medir tension MP a la tierra Rectificador
12) BIR Brazo del Convertidor — Fase U Convertidor
13) BIS Brazo del Convertidor — Fase V Convertidor
14) BIT Brazo del Convertidor — Fase W Convertidor
15) HCTU TC Efecto Hall — Fase U Convertidor
16) HCTV TC Efecto Hall — Fase V Convertidor
17) HCTW TC Efecto Hall — Fase W Convertidor
18) Q1 Disyuntor General (control) — Alimentacién auxiliar Control

19) T Transformador alimentacién auxiliar: - Entrada: 220 a 4§0 Vca (cliente) Control

- Salida: 220 Vca (interna)

20) Q3 Disyuntor alimentacion para T3 Control

21) Q2 Disyuntor alimentacién para T2 Control

22) Q7 Disyuntor alimentacion de la fuente PS24 (electrénica) Control

23) Q4 Disyuntor alimentacion para extractores de aire del tablero rectificador Control

24) Q5 Disyuntor alimentacion para extractores de aire del tablero convertidor Control

25) R2 a R7 Resistores de precarga Control

26) A8 Rack de Control Control

27) A10 Tarjeta de Control MVC1 — Principal Control

28) A1 Fuente de Alimentacion de la Electronica PS24: - Ent.rad.a\: 220 Vca, 3 ~ Control

- Salida: 24 Vcc

29) PIC Tarjeta electrénica de Fuentes y | / Os internos Control

30) A12 Tarjeta de Control MVC2 — cliente

31) A13 EBX.XX — Tarjeta de Expansién de Funciones - Opcional Control

32) A14 Tarjeta de FielBus - Opcional Control

33) IHM Interface Hombre Maquina Control
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Figura 2.4 - llustracién General del Tablero MVW-01
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El siguiente diagrama de bloques proporciona una vision del conjunto MVW-01 (para proyecto
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Figura 2.5 - Diagrama de bloques detallado de los componentes del MVW-01
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La disposicion interna de los componentes es mostrado en la figura 2.6 (Tamafio A).

Tablero Rectificador

Tablero Convertidor

Tablero de Control
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Tablero Rectificador

Tablero Convertidor

Tablero de Control

El tablero rectificador recibe los cables
de energia provenientes del transfor-
mador por la parte inferior del tablero.
Ademas del rectificador de potencia,
este compartimiento contiene las tarje-
tas electronicas destinadas a la medi-
cién y fuentes de alimentacion, circuito
de precarga en media tension y trans-
formadores de media tensiéon para
alimentar tales circuitos. EI comparti-
miento posee barra de aterramiento y
la puerta permanece cerrada y trabada
durante la operacion.

Las sefiales de medicion son enviados
para el compartimiento de control via
cables a la barra fibra éptica.

El tablero convertidor contiene los
brazos extraibles del convertidor (BIR,
BIS y BIT). Barras de conexiones
estan disponibles para los cables de
media tension destinados al motor con
acceso por la parte inferior del tablero.
Los semiconductores de los brazos
son controlados y monitoreados via
cables de fibra 6ptica provenientes del
tablero de control.

Medidores de corriente de efecto Hall
para media tensién estan posiciona-
dos en este tablero, ademas de sen-
sores de deteccion de arco voltaico y
de diferencia de presién destinados
al monitoreo de fallos en los extracto-
res de aire. El tablero también posee
barra de aterramiento y la puerta per-
manece cerrada y trabada durante la
operacion.

Eltablero de control contiene el RACK
de la electronica compuesto por las
tarjetas electrénicas de control, de
interface via fibra optica, de fuentes
y | / Os, opcionales (expansion de
funciones y redes de comunicacion),
circuitos de comando y de protecci-
6n destinados al funcionamiento del
sistema (disyuntor + transformador +
convertidor + motor), transformador
de comando, circuito de precarga
en baja tension, Interface Hombre
Maquina y barra de borne (verificar
Capitulo 11 — proyecto eléctrico).

Figura 2.6 - Disposicion interna de los componentes del MVW-01 (Tamario A)
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2.3.4 Rectificador de Entrada

Los cables de media tension que alimentan el rectificador de entrada (A1) vienen de los
secundarios del transformador de entrada. La configuracion del transformador y el niUmero de cables
cambian dependiendo del nimero de pulsos del rectificador: 12 pulsos son 6 cables, 18 pulsos son
9 cables y 24 pulsos son 12 cables.

Considerandose la version padron del rectificador (12 pulsos) la tension de linea de los
secundarios del transformador dependen de la tensidén nominal del motor, siendo 2.2kV para motores
con tension nominal de 4160V ca, 1.75kV para motores con tension nominal de 3300Vca, 1.21.kV para
motores con tension nominal de 2300V ca. Los cables son inseridos por la parte inferior o superior
del tablero rectificador y conectados directamente las terminaciones en barra de cobre armadas en
el modulo (A1).

Figura 2.7 - Rectificador 12 pulsos del MVW-01

El rectificador es conectado a las barras de tension continua (link CC) que si ubica en la parte
posterior del tablero del MVW-01. La tension continua alimenta los tres brazos de potencia del
convertidor (BIR, BIS y BIT).
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2.3.5 Brazos del Convertidor

Los brazos del convertidor son semejantes y contienen: 02 condensadores (capacitores) de
filtraje (de film plastico a seco), 04 mdédulos IGBTs para media tension, 01 modulo de diodo para
media tensién, 01 disipador de potencia, 04 Tarjetas Electronicas de Gate Driver (un para cada
IGBT), 04 convertidores DC/DC aislados (para alimentar las tarjetas de Gate Driver), 01 sensor de
temperatura del disipador (resistor NTC) y 01 Tarjeta de Realimentacion de Sefal — ISOX.X2.

El brazo tiene estructura mecanica formada por laminas de acero, tratadas quimicamente para
garantizar resistencia a la corrosion y material aislante plastico moldado BMC (resina de poliéster y
fibra de vidrio).

La conexidn eléctrica de los brazos a los barrajes de energia es realizada via garras posicionadas
en la parte posterior del tablero del convertidor. Los procedimientos de transporte y instalacion de los
brazos son descriptos en el Capitulo 3.

Tarjeta Electronica ISOX

Convertidores DC -DCs

Vista Lateral 1

Condensadores

Figura 2.8 - Brazos de Potencia del MVW-01
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IGBTs

Barra Planar

Vista Lateral 2

| — Condensadores

Figura 2.8 (cont.) - Brazos de Potencia del MVW-01

2.3.6 Otros Detalles

2-12

El convertidor completo utiliza la técnica de modulacion PWM (Pulsed width modulation) que a
partir de la tension continua del link CC obtiene una tensién alternada, con frecuencia y amplitud
variables en los terminales de salida para el motor. La conexiéon de los cables de media tensién para
el motor esta disponible a través de terminales (barras de cobre). La salida de cables ubicase en la
parte frontal inferior del tablero del convertidor.

La corriente de salida (corriente del motor) es medida a través de TCs de efecto Hall para media
tensioén, en todas las tres fases y las sefales de las corrientes son enviadas para la tarjeta de control.
La medida es realizada con el objetivo de informar el valor de la corriente para las funciones de
performance y proteccion del sistema CONVERTIDOR + MOTOR.

En el tablero del rectificador, existen tarjetas electrénicas (A9.1 a A9.4) destinadas a atenuar, medir,
convertir en frecuencia y enviar para el tablero de control, via cables de fibra 6ptica, las siguientes
sefiales: 2 tensiones de linea del secundario del transformador de entrada, la temperatura del disipador
del rectificador, 2 tensiones del link CC (+UD y —UD) en relacion al punto medio (MP) y la tensién
entre el punto medio y el punto a la tierra. Las tarjetas (A9.1 a A9.4) asi como las tarjetas electronicas
y convertidor CC'CC presentes en los brazos del convertidor son alimentados en 15Vcc por la fuente
PS1(A9.5), siendo la fuente alimentada por el secundario del transformador de alto aislamiento T3.
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Durante la energizacion, debido al alto valor de la corriente necesaria para cargar el link CC
(corriente de inrush), hace necesario una etapa de precarga del link CC que es realizada por el
rectificador (V1) siendo alimentado por el secundario del transformador de alto aislamiento T2. El circuito
de control energiza el primario de este transformador con la tension de 220Vca. Los resistores de
precarga (R2...R7) también estan conectados en el lado primario de este transformador, sin embargo,
posicionados en el tablero de control.

La tension de alimentacion auxiliar (220-480Vca) debe estar disponible y conectada en la regleta
de bornes especifica posicionada en el tablero de control. El transformador T1 posee “taps” para
diferentes tensiones en el primario y provee 220V ca en el secundario para alimentar todos los circuitos
de baja tensién y los extractores de aires presentes en el producto.

El “rack” de control (A8) es alimentado en 24Vcc por la fuente de alimentacion PS24 (A11) cuya
entrada es en 220Vca 3~. El “rack” de control es compuesto por la tarjeta de fuentes y Interface (PIC);
por 02 tarjetas de control: MVC1 y MVC2. La tarjeta MVC1 es responsable por el control del motor y
del convertidor y la tarjeta MVC2 realizara las tareas de interface con el usuério. Ambas las tarjetas
son alimentadas por bajas tensiones aisladas provenientes del PIC donde también existen entradas
digitales optoaisladas y salidas a relé (220Vca) para uso interno del MVW-01. En la tarjeta de control
MVC2 pueden ser conectados, opcionalmente, tarjetas de comunicacion FieldBus y / o las tarjetas de
expansion de funciones (EBA, EBB o EBC). Las conexiones de sefial entre la tarjeta MVC1 y las etapas
de potencia son realizadas via cables de fibra dptica a través de las tarjetas de interface FOI.

En el capitulo 11 encontrase disponible el proyecto eléctrico padréon del MVW-01. Proyectos
especiales pueden tener la configuracion de los tableros distintos, en este caso, ademas de este
manual si debe consultar la documentacién del proyecto especifico.
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2.4 ETIQUETA DE IDENTIFICACION DEL MVW-01

La etiqueta de identificacion del MVW-01 esta ubicada en la parte interna del Tablero de Control
del producto y fabricada en acero inox. La figura 2.9 detalla las informaciones presentes en esta

etiqueta.

O I i i Oy
ﬂ ®
WEG AUTOMACAC

CP.420-63.236-300-JARAGUA 00 SUL-50
COONF 796700501 /0005.05 IND. BRAS.

F,
MODELQ: 1
MYWO10250T41600RP5S
ENTRADA: CA SAIDA: CA |
ZXZ2Z200 V O0=4160 W
286 A O0—-286 A
el Hz U—=204 Hz
CAMPO: Vee Filats
COMANDO: 220V BUHz
lce sim: =

GRAU DE PROTECAQ: 1P 41
| CLASSE DE TENSAO: 7,2 kV

-

[~ NSERIE: 123456 o~
= C.BARRA: 417105465 =

o ~

Figura 2.9 - Etiqueta de Identificacion MVW-01 (ejemplo)
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El producto Standard para efectos de este cédigo es asi concebido:
- Grado de proteccion: IP41
- Interface Hombre Maquina: IHM — MVWO01 — LCD (con displays de LED y de LCD)

Hardware Especial:

- Standard = Producto con los componentes en la tarjeta de montaje y en la puerta de acuerdo
con el diagrama eléctrico del producto padrén.

- H1 =Producto con los componentes electronicos basicos de la tarjeta de montaje, sin la tarjeta
de montaje y sin la puerta.

2.6 RECIBIMIENTO Y ALMACENADO

2-16

EIMVW-01 es suministrado con los brazos BIR, BIS y BIT separados del tablero, en embalaje propio
y individual por brazos, constituido de cartén, espuma expandida y madera. En la parte externa de
este embalaje existe una etiqueta de identificacion que es la misma que esta fijada en los brazos.

Por gentileza, verificar el contenido de esta etiqueta con el pedido de compra.

Para abrir el embalaje de los verificar averiguar el procedimiento descrito en el Capitulo 3.

Si los brazos del MVW-01 no fueren en seguida instalados en el tablero, almacénalos en un lugar
limpio y seco (temperatura entre -25°C y 60°C) con una cobertura para evitar el polvo y evitar los
goteos de agua.

El tablero del MVW-01 es suministrado en embalaje constituido de cartén y madera. Las
orientaciones a respecto del manoseo, transporte y instalacion mecanica y eléctrica del producto
estan descritas en el capitulo 3.



CAPITULO 3

INSTALACION ELECTRICA

Este capitulo describe los procedimientos de instalacién eléctrica y mecanica del MVW-01. Las
orientaciones y sugerencias deben ser seguidas visando el correcto funcionamiento del convertidor.

ATENCION!
El manoseo y las instalaciones mecanicas y eléctricas del MVW-01 deben ser realizados
por personal entrenado y capacitado para tal.

ATENCION!
ALMACENAJE DEL TABLERO Y LOS BRAZOS DEL MVW-01
' Luego del recibimiento, remover el film plastico para evitar la condensacion de la humedad.
No almacenar sobre rayos solares y temperaturas superiores a los 50°C.
Almacenar en local limpio, protegido y humedad del aire no superior a 85%.

PELIGRO!
. Equipamiento para seccionamento de la alimentacion: prever equipamiento para

i

F/ \\ seccionamento de las alimentaciones del convertidor de frecuencia (potencia y auxiliar).

¢ Estos deben seccionar las alimentaciones para el convertidor cuando necesario (por e;j.:
durante trabajos de instalacién y mantenimiento).

PELIGRO!

A Este equipamiento no puede ser utilizado como mecanismo de parada de emergencia.

- PELIGRO!

i

Certifiquese que la red de alimentacion se encuentra desconectada antes de iniciar las
conexiones.

- PELIGRO!

Las informaciones que siguen tienen la intencién de servir como guia para la obtencion
de una instalacion correcta. Siga las normativas de instalaciones eléctricas aplicables.

\_/\_/\_/;/;/;/

3.1 INSTALACION MECANICA

3.1.1 Condiciones Ambientales

La ubicacion de los convertidores de frecuencia es factor determinante para la obtencion de un
funcionamiento correcto y una vida normal de sus componentes. El convertidor debe ser montado
en un ambiente libre de:

M Exposicion directa a los rayos solares, lluvia, humedad excesiva o ambientes salinos
(region costera);
Gases o liquidos explosivos o corrosivos;
M Vibraciones excesiva, polvo o particula metalicas / aceite suspenso en el aire.

A
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CAPITULO 3 - INSTALACION Y CONEXION

Condiciones Ambientales Permitidas:

M Temperatura: De 0°C a 40°C — condiciones nominales.

& De 40°C a 50°C reduccion de la corriente nominal de 2.5% para cada grado Celsius arriba de

los 40°C.

® Humedad relativa del aire: 5% a 90% sin condensacion

& Altitud maxima: Hasta 1000m — condiciones nominales.

#@ De 1000m a 4000m reduccion de la corriente de 1% para cada 100m arriba de los 1000m.

M Grado de contaminacion: 2 (conforme normativa IEC/UL). Normalmente, solamente
contaminacion no conductiva. La condensacion no debe causar conductividad en la contaminacion.

EI MVW-01 es suministrado en el formato de un tablero de dimensiones: An. (variable) x 2190mm
x 980mm (Anchura x Altura x Profundidad). De acuerdo con los componentes armados en cada
compartimiento del tablero y la suya funcién, se puede clasificar el tablero completo como la unién
inseparable de 3 tableros:

~ Tamafio AL | Tamafio B L Tamaiio C
Tamafio
(mm) (mm) L (mm)
Tablero Rectificador 600 800 800
Tablero Convertidor 1200 1200 2x1200
Tablero de Control 600 600 800

La Figura 3.1 presenta el disefio esquematico del tablero completo. Los brazos del convertidor
(BIR, BIS y BIT) son suministrados separadamente, en embalaje propio. Dimensiones del brazo:
360 mm x 1040 mm x 680 mm (anchura x altura x profundidad).

- L -
(Variable con a Mecanica) r - 980

2 8
2
~ N
N
1]
o
5 o
RO
]
']

Figura 3.1 - Disefio Esquematico del Tablero Completo
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3.1.2 Procedimientos Recomendados en el Manoseo

Recomendase retirar totalmente el embalaje solamente cuando posicionar el tablero en el local
definitivo de operacion.

Antes de izar o mover el tablero, verificar la documentacion que acompana el producto y conocer
los puntos disponibles para conexidon mecanica de los equipamientos de izamiento, transporte y
puntos fragiles.

Observar y seguir las instrucciones que acompafan el tablero.

3.1.3 Izamiento

Certifiquese que el equipamiento utilizado para realizar el izamiento del tablero y de los brazos
del convertidor sea adecuado a la suya geometria y masa:

Masa del Tablero (aproximadamente):

Mecanica Masa (Kg)
A 1560
B 1700
C 2700

Masa de los brazos del convertidor (aproximadamente): 140 kg (cada brazo).

Observar el centro de gravedad.

Certifiquese que los soportes de izamiento sean adecuados y seguros.

Utilice la configuracién indicada en la Figura 3.2.

Los cables o las cadenas utilizados en el izamiento deben hacer un angulo minimo de 45° con
la horizontal.

El izamiento debe ser realizado despacio y de modo estable. Certifiquese, previamente, de la
inexistencia de obstaculos en todo el trayecto a ser trasladado durante esta etapa. Caso sea constatado
cualquier cambio o dafo en la estructura del tablero, abortar el izamiento y reposicionar los cables
o las cadenas.

— A
A=Min. 45°

Acoplamiento Multiplos Puntos

Figura 3.2 - Mecanismo recomendable para izamiento y desplazamiento del tablero
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3.1.4 Desplazamiento

3.1.5 Apertura del Embalaje

3-4

En caso de utilizacion de gruas, certifiquese de que los movimientos sean despacio y suaves de
tal modo que el tablero y los brazos no sufran balanceos o vibraciones excesivas.

En la utilizacién de sistemas hidraulicos, “piler”, “roller” o otro equipamiento de transporte, distribuir
los puntos de sustentacién mecanica de estos equipamientos de una extremidad a la otra del tablero,
evitando aplicar presion sobre las areas fragiles.

Certifiquese de que todas las puertas del tablero estén cerradas y trabadas y que las manijas de

las puertas estén en la posicion protegida.

Utilice herramientas adecuadas para retirar el embalaje del tablero y de los brazos del MVW-01. Durante
este procedimiento, averiguar si todos los items constantes en la documentacion que acompana el
producto estan presentes y en perfecto estado. Contacte el suyo representante WEG o llame para
los teléfonos de asistencia técnica caso ocurra cualquier problema.

Retirar el embalaje de los brazos, con cuidado. Estos poseen puntos de conexién para izamiento
(ojales).

Los brazos del convertidor poseen componentes fragiles (tarjetas electrénicas, conectores de fibra
Optica, barra, conexiones, etc). Evitar tocar en estos componentes! El manoseo de los brazos debe
ser realizado siempre por la suya estructura externa. Durante la apretura del embalaje, inspeccionar
dafnos que posan existir. No instalar los brazos en caso de cualquier dafo o sospecha de dafo
encontrado.

Retirar cualquier particula proveniente del embalaje (plastico, madera, isopor, metal, clavos,
tornillos, tuercas, etc) que posan tener permanecido tanto en el tablero como en los brazos del
convertidor.

ATENCION!
Si cualquier componente presentar problemas (dafios) recomendase:
Parar con la apretura del embalaje inmediatamente;
Contactar con la transportadora y registrar de modo formal, el problemas encontrado;
Sacar fotos de las piezas y / o componentes dafados;
Contactar el servicio de asistencia técnica WEG. )

.x_
-l
.".

1 1
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<—— Caja de Carton

<—— Proteccion de carton, isopor y madera

<— Brazos

<— Base de isopor o madera

<— Base de Madera

Figura 3.3 - Brazos de Potencia con el Embalaje
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3.1.6 Posicionamiento / Fijacion

El tablero del MVW-01 debe ser posicionado en una superficie lisa y nivelada, evitando asi,
instabilidad mecanica, puertas no alifadas, entre otros problemas.

La posicion final de operacion del tablero debe permitir la irradiacion de calor del mismo por todas
las suyas superficies y permitir el flujo de ventilacion necesaria al suyo funcionamiento. El area frontal
del tablero no puede ser obstruida, posibilitando la apretura total de las puertas del tablero, la insercién
y extraccion de los brazos del convertidor y la apertura de los cables de energia y control.

La figura 3.4 muestra las dimensiones del tablero.

= ATENCION!
_:""11 Observar disponibilidad y acceso de las conexiones eléctricas: cables de entrada para el
. m'} tablero del rectificador y salida para el motor, comandos y estados del disyuntor principal,
protecciones del transformador y del motor, entradas analdgicas y digitales

¥
s

Notas: 1- La carga de traccion maxima admisible por fijador en

el piso de hormigén es de 2800kgf. Detalle Y
2- Puntos de fijacion para una base en diagonal P /n A P Pt
llaves conforme sugerido NP disefio. g F.‘ — B
7
Fijador 3/8"x3.3/4” f |
# {=" Base del
[=Anchura | o% F | Equipamiento
P=Profundidad | =t
Nota 3
DET. Y _.@13 . &8 ;
. . L d |
& Y ; 1'.. : "'IL'; by ,-._|| X .
R | citer|20|
a | Criter.|20
S del Proyecto
[}
1° Columna 2° Columna 3° Columnal || & Corte AB
7]
@ I
I ¥
o ! ¥
;
1 " T ] 7 1 L L) !'
ol B S 5] Lss— 5] I @+
LR A Li = Lc o 0 | L
L ||
— ]
Tamano LR (mm) Li (mm) Lc (mm) L (mm)
A 600 1200 600 2400
B 800 1200 600 2600
C 800 2x1200 800 4000

Figura 3.4 — Fijacién del Tablero del MVW-01 en al suelo
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3.1.7 Insercion de los Brazos de Potencia

Pintura el polvo Gris N6.2, texturizada .

Fab. WEG Esp. 0.5 mm ot
A
A
.‘E.:.:_'l ‘:8‘7
Chapa doblada de acero 1020 i -
Esp. 4.76 mm Galvanizada
=
-
=
o
[¢e]
E
e
I
L /'/; r b(grb" ] 'I.r
Nota: Quiebra de las cantoneras 1x 45° B 8_ ‘59. 4 'Rueda Giratoria con freno Glex 512
o 512 NTE G Schioppa

Rueda Glex 512 NTE Schuoppa

Figura 3.6 - Carro para la Insercién / Extraccién / Desplazamiento de los Brazos de Potencia
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La insercion de los brazos de potencia (BIR, BIS y BIT) debe ser realizada con la ayuda del carro
para el transporte item WEG (0309.0730) presentado en la figura 3.6, y de acuerdo con el siguiente
procedimiento:

1) Elevar los brazos hasta la altura necesaria y inserir las guias en la posicion indicada en la
figura 3.7 — foto 2;

NOTA!
Durante el transporte de los brazos de potencia, los mismos deben estar con el mecanismo
de trabamiento activo y con el cinturén de seguridad, (figura 3.7- foto1).

2) Trabar las ruedas del carro;

3) Liberar la palanca de trabamiento del brazo al carro (figura 3.7 — foto 3) y empujar el mismo
observando si las ruedas estan alifadas con a la base presente en el tablero;

4) Los brazos deben ser inseridos hasta que el sistema de trabamiento del mismo (palanca de
trabamiento) sea accionada;

5) La etapa final de insercion es hecha con el auxilio de una manija observandose las etiquetas
de final de insercion (figura 3.7 — fotos 4, 5y 6).

Figura 3.7 — Detalles de la Etapas de Insercién de los Brazos
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3.1.8 Conexiones Eléctricas y de Fibra Optica en los Brazos de Potencia

Después de inseridos, lo brazos de potencia (fases U, V y W) deben ser conectados a los cables
de fibra optica y a los cables de alimentacion. Las etiquetas en los brazos y en los cables auxilian

esta tarea. La tabla a seguir relaciona las identificaciones presentes en los mismos.

Tabla 3.1 - Identificacion de los Cables de Fibra Optica

Identificacién en los Cables de Fibra Optica eIz ]
Brazo
1) 0307.8076 GS1U-N1-FOI U GS1
2) 0307.8076 GS2U-N2-FOI U GS2
3) 0307.8077 GS3U-N3-FOI U GS3
4) 0307.8077 GS4U-N4-FOI U GS4
5) 0307.8076 VST1U-N5-FOI U VST1
6) 0307.8076 VST2U-N6-FOI U VST2
7) 0307.8078 VST3U-N7-FOI U VST3
8) 0307.8078 VST4U-N8-FOI U VST4
9) 0307.8076 TEMPU-N9-FOI U TEMP
10) 0307.8076 OSAU-N10-FOI U OSA
11) 0307.8076 OSBU-N11-FOI U 0SB
12) 0307.8076 GS1V-N1-FOI V GS1
13) 0307.8076 GS2V-N2-FOI V GS2
14) 0307.8077 GS3V-N3-FOI V GS3
15) 0307.8077 GS4V-N4-FOI V GS4
16) 0307.8076 VST1V-N5-FOI V VST1
17) 0307.8076 VST2V-N6-FOI V VST2
18) 0307.8078 VST3V-N7-FOI V VST3
19) 0307.8078 VST4V-N8-FOI V VST4
20) 0307.8076 TEMPV-N9-FOI V TEMP
21) 0307.8076 OSAV-N10-FOI V OSA
22) 0307.8076 OSBV-N11-FOI V 0SB
23) 0307.8076 GS1W-N1-FOI W GS1
24) 0307.8076 GS2W-N2-FOI W GS2
25) 0307.8077 GS3W-N3-FOI W GS3
26) 0307.8077 GS4W-N4-FOI W GS4
27) 0307.8076 VST1W-N5-FOI W VST1
28) 0307.8076 VST2W-N6-FOI W VST2
29) 0307.8078 VST3W-N7-FOI W VST3
30) 0307.8078 VST4W-N8-FOI W VST4
31) 0307.8076 TEMPW-N9-FOI W TEMP
32) 0307.8076 OSAW-N10-FOI W OSA
33) 0307.8076 OSBW-N11-FOI W 0SB

Tabla 3.2 - Identificacion de los cables de alimentacién de los Brazos de Potencia

Identificacion en los Cables de Alimentacion del Brazo Identlfl;a::zc:)n GO
1) BIR XC1
2) BIS XC1
3) BIT XC1
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LIEAEED

Obs.: Los cables de fibra éptica deben ser
manoseados con cuidado para no amasar,
doblar, aplastar o cortar el material. Para
inserir o retirar los cables, ejecutar fuerza
solamente en los conectores, jamas en la
fibra.

Obs.: Para conectar los cables de fibra
optica GS1, GS2, VST1y VST2 es
necesario retirar la tarjeta de proteccion
conforme mostrado en la foto 7.

Figura 3.8 - Detalles de las etapas de instalacién de cables de alimentacion y de fibras 6pticas en los brazos de Potencia

3.1.9 Extraccion de los Brazos de Potencia

Para realizar la extraccion de los brazos de potencia seguir los procedimientos descritos en las
secciones anteriores en el orden inverso.

3.2 INSTALACION ELECTRICA

3.2.1 Potencia

Los cables eléctricos de potencia que conectan la red de energia al disyuntor principal y este al
primario del transformador de entrada deben ser dimensionados para los niveles de tensién y corriente
especificados. Consultar la documentacion del disyuntor principal y del transformador, siguiendo
cuidadosamente todas las recomendaciones.

Los cables eléctricos de potencia que conectan los secundarios del transformador de entrada al
tablero rectificador MVW-01 y los que hacen la conexion del tablero convertidor al motor de media
tension (Fig. 3.9) deben ser especificos para aplicaciones en media tension, dimensionados para las
corrientes nominales.
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Tabla 3.3 — Espesura Recomendadas para los cables de potencia (cobre)

Corriente Nominal del CEEERD R Potefncia
. [mm2, cobre]:
VEmsEn et Convertidor U, V, W, VAS, VBS, V/CS, VAD,
\J Al VBD, VCD
cT VT cT VT
120 140 25 25
140 165 25 35
165 175 35 50
175 210 50 70
210 250 70 70
2300 250 280 70 95
280 340 95 2x50
386 450 2x50 2x70
450 490 2x70 2x70
490 560 2x70 2x95
560 650 2x95 2x120
85 100 10 16
100 112 16 25
112 138 25 25
138 150 25 35
150 160 35 35
160 188 35 50
3300 186 244 50 70
235 265 70 95
265 310 95 120
310 365 120 150
375 430 2x50 2x70
500 580 2x95 2x95
580 650 2x95 2x120
70 80 10 10
80 94 10 16
94 110 16 25
110 120 25 25
120 130 25 25
130 160 25 35
4160 162 170 35 50
170 188 50 50
188 245 50 70
250 286 70 95
300 357 95 2x50
357 450 2x50 2x70
475 544 2x70 2x95

Espesura Minima del Cableado de

Espesura del Cableado de Potencia S [mm2] Aterramiento (PE) [mm2]

S<16 B

16<S<35 16

35<8 S/2
NOTA!

L-'Los valores de la espesura presentados en la tabla 3.3 son solo para orientacion. Para
el correcto dimensionado de los cableados llevar en consideracion las condiciones de
instalacion, las normativas aplicables y la maxima caida de tension permitida.
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Transformador

Y | MVW-01
|
VAS VBS VCS \ o

Primario fe=eenaaa-.

* VAD VBD VCD

JAN |
| PEW VU
[ PE UV W PE

PE ©

PE é

Caso se utilice cables apantallados (blindaje)

entre el transformador y el convertidor, conec-
tar el blindaje a la tierra de proteccion (PE) en
ambas las extremidades.

Blindaje

Figura 3.9 - Conexiones de potencia y aterramiento

M Tension minima de aislamiento de los cables: 6kV.
Ejemplos comerciales:
- Cofiban: Cofialt 7kV (sin blindaje)
- Pirelli: Eprotenax 6/10 kV

- Ficap: Fibep o EPDRy 6/10 kV

M Utilizar conectores adecuados, tanto para la conexién de potencia como para las conexiones
del blindaje a la barra de aterramiento.
M Apretar las conexiones con el par (torque) adecuado.

Tabela 3.4 - Terminales y par (torque) de apreté para las conexiones de potencia

Identificacion Tablero Terminal Tori;géNm]
=X (]
VAD Rectificado
VBD Rectificado
VCD Rectificado
VAS Rectificado M10 30
VBS Rectificado
VCS Rectificado
U Convertidor
\ Convertidor
M12 60
W Convertidor
PE Convertidor
s Rectificador y
Blindajes Convertidor M8 15
~ PELIGRO! A

Los convertidores deben ser obligatoriamente puestos a la tierra de proteccion (PE)
La conexidén de aterramiento debe seguir las normativas locales. Utilice en lo minimo
cableado con la espesura indicada en la Tabla 3.3. Conecte a una barra de aterramiento
especifica o al punto de aterramiento general (resistencia < 10 ohms), por ejemplo, del

transformador de entrada (carcaza).

J

A

Nunca cambiar ninguno de los bobinados del secundario del transformador de entrada.

PELIGRO!

~

J
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3.2.2 Disyuntor de Entrada

El accionamiento del disyuntor de entrada es realizado por el MVW-01. El disyuntor debe poseer
bobina de minima tension, bobina de disyuntor cerrado y bobina de disyuntor abierto. La alimentacién
del circuito del disyuntor es realizada por el MVW-01. Algunos sefales suministrados por el disyuntor
son necesarios para el proceso de energizacion del mismo, son ellos: READY (listo), ON (conectado),
OFF (desconectado) y TRIP (defecto).
Estos sefiales deben ser del tipo contacto seco (libre de potencial).
El MVW-01 también contiene entradas para sefalizacién de alarmas y error proveniente del

transformador de entrada.
Consultar el capitulo 11 o el proyecto especifico que acompana el producto para obtener detalles

d

Red

el proyecto eléctrico.

PANEL DO DISJUNTOR DE ENTRADA

Disjuntor ON ~ OFF N
| |
| _\ __________________________________ - 220Vac |
I ; I
I / Sin F,ﬁ Bobina de |
I —§— 1 minima I
| 4 o] Aimentacion | [ |1 Mminima L |
| Listo (] BA I
do comando I I (U<) ON OFF
| —t ] L-g-- :
| Ly I
L —<>——SQ ————— —0— —0— —0— - ———— = —— —— — — — —0 — —0— — — — — — —— —0— — —O— _—
*1 *2
—_— g — = = = — — 0 — — - — — —_—— 0 — == = — — — -_— — — — — — —— — — —M—V!V_—01
T7x10°1 ]2 5 13 Ta Tx12:17 2 374 ﬁ 6 T_Y '8 1
l | +2av OFF pyq)  220Vee \ \ :
Convertidor
: Retificador : PS4 LON DI3 : Listo :
+ Defecto
[ Convertidor I fip DI5 ' G Encender Apagar |
' [ Listo ' Emergencia '
: : Ready ! :
Lo S T Realimentaciones | ______ 220Vec  comandos _ ________ J
OBS.:
*1: Cableado en 24Vcc: Utilizar cables apantallados (blindados) y distanciar el cableado de potencia y de control.
*2: Cableado en 220Vca: Distanciar del cableado de potencia.
Figura 3.10 - Conexiones del Disyuntor de Entrada al Convertidor
= ATENCION! )
;-" ' % El cerramiento del disyuntor de entrada solamente debe ser hecho por el convertidor
{__=  sobre el riesgo de causar dafios al transformador y al convertidor. )
~N

PELIGRO!

Igual el convertidor comande la apertura (desconexion) del disyuntor de entrada no hay
la garantia de la suya apertura. Para la apertura de tableros de media tensiéon o para
mantenimiento, seguir todos los procedimientos de desenergizacion segura (Capitulo 5).
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3.2.3 Alimentacién Auxiliar en Baja Tension

Alimentacion 3~ 220 a
480Vca, 50/60 Hz

3.2.4 Conexiones de la Senal y Control

SELECCION DE LA TENSION NOMINAL DE ALIMENTACION DEL TABLERO DE CONTROL

La alimentacion auxiliar (220Vca-440Vca) debe ser prevista en la instalacion eléctrica. Las
conexiones para esta alimentacion estan disponibles en la regleta de bornes presente en el tablero
de control. Los taps del transformador de comando (T) deben ser ajustados de acuerdo con la tensién
disponible. Consultar el capitulo 10 para aclaraciones de dudas a respecto del proyecto eléctrico del

MVW- 01.
X8 4,0-6,3A
= T A3
b e
3 T
Ea o

480/460/440/415/400/380/220-220V
2000VA

Primario Tension

(Vca)

H1-H2-H3 480V
H4-H5-H6 460V
H7-H8-H9 440V
H10-H11-H12 415V
H13-H14-H15 400V
H16-H17-H18 380V
H19-H20-H21 220V

Figura 3.11 — Alimentacién Auxiliar

Las conexiones de la sefal (entradas / salidas analégicas) y control (entradas / salidas digitales,
salidas a relé) son hechas en los siguientes conectores de la Tarjeta Electrénica de Control MVC2
(mirar posicionamiento en la Figura 3.16).

XC1A: Sefal Digital
XC1B: Sefial Analdgico
XC1C: Salidas a relé

XC1C : salidas a relé

Especificaciones

24 V/cc +8%, Aislada, Capac

.90 mA

6 entradas digitales aisladas
Nivel Alto minimo :18Vcc
Nivel Baja minimo: 3Vcc
Tensiéon Maxima: 30Vce
Corriente de Entrada:

11 mA@ 24Vcc

24\ cc + 8%, aislada, Capac.: 90 mA

Ala tierra

24\/cc + 8%, aislada, Capac.: 90 mA

Igual a DI1...DI6

24\V/cc + 8%, aislada, Capac.: 90 mA

Conector XC1A Funcién Padrén de Fabrica
1 24 Vcc Alimentacion para Entradas Digitales
——A—2 DI1 Gira / Para
_.’_,_';_ 3 DI2 Sentido de Giro (remoto)
——+——Tf4 [DB3 Sin Funcion
5 DI4 Sin Funcion
A6 DI5 JOG (remoto)
4 17 DI6 Segunda Rampa
b 8 24 Vcc Alimentacion para Entradas Digitales
= Punto comun de las entradas Digitales
|: 9 |COoM DI1 a DI6 °
10 DGND* Referencia 0V de la fuente 24Vcc
— 11 24 Vcc Alimentacion para Entradas Digitales
b“_"’_ 12 g:?o Sin Funcion
T 14 24 Vce Alimentacion para Entradas Digitales
= Punto Comun de las Entradas Digitales
l: 15 |CoM™ DI9...DI10 °
16 DGND* Referencia 0V de la fuente 24Vcc

Ala tierra

Figura 3.12 — Descripcion del Conector XC1A: Entradas Digitales con Activo Alto
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25kQ)

Conector XC1A Funcion Padron de Fabrica Especificaciones
. 1 24 Vcc Alimentacion para Entradas Digitales 24 Vcc +8%, Aislada, Capac.: 90 mA
—,f—.’-‘.‘— 2 DI1 Gira / Para 6 entradas digitales aisladas
':‘—,"—i— 3 DI2 Sentido de Giro (remoto) s!"e: g't(_’ minimo :138\\//6(3
P 2 DI3 Sin Funcic ivel Baja minimo: 3Vcc
o 5 Dia S!n Func!(?n Tension Maxima: 30Vcc
P In Funcion Corriente de Entrada:
S —
T : 6 DI5 JOG (remoto) 11 mA@ 24Vce
7 DI6 Segunda Rampa
o 8 24 Vcc Alimentacion para Entradas Digitales 24 Vcc + 8%, aislada, Capac.: 90 mA
= | Punto comun de las entradas Digitales
9 coM DI1 a DI6
10 DGND* Referencia 0V de la fuente 24Vcc Ala tierra
ym—-r 11 24 Vcc Alimentacion para Entradas Digitales 24 Vcc + 8%, aislada, Capac.: 90 mA
12 DI9 . -
.‘ ' 13 DI10 Sin Funcion Igual a DI1...DI6
T ‘: 14 24 Vcc Alimentacion para Entradas Digitales 24 Vcc + 8%, aislada, Capac.: 90 mA
— Punto Comun de las Entradas Digitales
15 coM DI9...DI10
16 DGND* Referencia 0V de la fuente 24Vcc Ala tierra
Figura 3.13 — Descripcién del Conector XC1A: Entradas Digitales con Activo Bajo
CW REEEN Conector XC1B Funcién Padrén de Fabrica Especificaciones
1
—L * 1 + REF Referencia Positiva p / Potencidmetro + 5,4V + 5%, Capacidad: 2 mA
' "
— 2 Al1+ . Diferencial, resolucion: 10 bits,
: E ! EZ;Ligic?;Zlgg\;g?oli-dad (remoto) impedancia: 400 kQ [0 a 10V],
N e Al1- 500Q [(0 a 20)mA/(4 a 20)mA]
Ll 4 - REF Referencia negativa p / potenciémetro - 4,7V + 5%, Capacidad: 2 mA
\
-° Al2+ . . Diferencial, resolucioén: 10 bits,
i gl’:rlfjs C’?(;‘:'Og'ca 2 impedancia: 400 kQ [0 a 10V],
- 6 Al2- 500Q [(0 a 20)mA/(4 a 20)mA]
@ — 7 AO1 Salida Analogica 1: Velocidad (0a+10) V, RL 2 10 kQ (carga max.)
HE Resolucién: 11 bits
' '
NS 8 DGND Referencia 0V para Salida Analdgica A la tierra via resistor de 5,1 Q
A ;|9 AO2 Salida Analégica 2: Corriente del Motor | (0.8 +10) V. RL 2 10kQ (carga max.)
T Resolucion: 11 bits
"‘ : ;' 10 DGND Referencia 0V para Salida Analdgica Ala tierra via resistor de 5,1 Q
{ 11 Al5+ Senfal de entrada analégica aislada:
L - . (0 a+10)V o (0 a20)mA/ (4 a 20)mA.
= Entrada Analdgica 5: Lo .
Sin Funcién Resolucion: 10 bits
12 Al5- Impedancia : 400 kQ [0 a 10]V , 500Q
[(0 a20)mA/ (4 a 20)mA]
@ ST 13 AO5 Salida Analégica 5: Velocidad
ot Sefiales de Salidas Analdgicas aisladas:
i 14 | GNDAO5 | Referencia OV para Salida Analégica 5 (02 20)mA/ (4 a 20)mA. .
o Escalas: mirar descripcion de los para-
’_® —15 AO6 Salida Analdgica 6: Corriente del Motor metros lin.: 11 bits (0.05% de fondo de
R escala) RL < 600Q
‘~-E' 16 GNDAO06 Referencia OV para Salida Analégica 6

Figura 3.14 — Descripcién del Conector XC1B: Entradas y Salidas Analbgicas
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Conector XC1C Funcién de Fabrica Especificaciones
1 RL1 NA
2 RL1 C Salida Relé 1 — SIN ERROR
3 RL1 NF
4 RL2 NA
5 RL2 C Salida Relé 2 — N > Nx
6 RL2 NF
7 RL3 NA .
8 RL3 C Salida Relé 3 — N* > Nx Capacidad de los Contactores
) RL3 NF 1A 240 Vca.
10 RL4 NA
11 RL4 C Salida Relé 4 — Sin Funcién
12 RL4 NF
13 RL5 NA
14 RL5 C Salida Relé 5 — Sin Funcién
15 RL5 NF
16 ---

Nota: NF = contacto normalmente cerrado, NA = contacto normalmente abierto, C = Comun.

Figura 3.15 — Descripcion del Conector XC1C: Salidas a Relé

XC1A

RS2

B
o T T 2g]
XC2 J O‘
1 — 25
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IE'
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Figura 3.16 - Posicién de los Conectores y llaves de configuracion en la tarjeta MVC2
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Tabla 3.5 - Configuracién de la Llaves

Sefal Funcic’)n’ Pgdrc’)n de Elemento de Ajuste Seleccion
Fabrica
Al1 Referencia de Velocidad S2.A OFF _O(lfl) ?(:Jog\gggréie;d(?; gg);"i‘frica)
A2 Sin Funcion S2.B OF';'N (© Z) 130;\6)(::?;?4” :SOF)?nt;\rica)
e Sin Funcién s34 7 ON- (0.8 20)mAl (4 2 20pmA
AO5 Velocidad S4.A OFF-(0a (2)(:\‘)@1/& (:Z?)r)?: :e Fabrica)
AOB Corriente del Motor S5.A OFF-(0a éfzf?ﬁ(:az%r)?:e Fabrica)

*1 - Padron de Fabrica.
Parametros relacionados: P221, P222, P234 a P240.

En la instalacién del cableado de sefal y de control si debe tener los siguientes cuidados:

1) Espesura de los cableados: 0,5 mm? a 1,5 mm?;

2) Par (Torque) maximo: 0,50 M.m (4,50 Igf.in);

3) Cableados en XC1A, XC1B y XC1C deben ser hechas con cableado apantallado y separado de los
demas cableados (potencia, comando en 110/220Vca, etc)

Caso el cruce de estos cableados con los demas sea inevitable lo mismo debe ser hecho de modo
perpendicular entre ellos, manteniéndose un desplazamiento minimo de 5 cm en este punto.

Conector apantallado (blindaje) conforme presentado abajo:

Aislar con Cinta

Lado del
Convertidor

Conector a la tierra No poner a la tierra

Tornillos ubicados en la tarjeta y en el suporte de sustentacion de la tarjeta MVC2

Figura 3.17 - Conexién Blindaje

4) Para distancias de cableados mayores de 50 metros es necesario el uso de aislantes galvanicos para
las sefiales del conector XC1B.

5) Relés, contactores, solenoides o bobinas de frenos electromecanicos instalados cerca de los
convertidores pueden eventualmente generar interferencias en el circuito de control. Para eliminar
este efecto, supresores RC deben ser conectados en paralelo con las bobinas de estos dispositivos,
en el lado de alimentacion CA, y diodos de rueda libre en el caso de alimentacion CC.

Cuando de la utilizacién de IHM externa (mirar capitulo 8), si debe tener el cuidado de separar el
cable que conecta ella al convertidor de los demas cables existentes en la instalacion de una distancia
minima de 10 cm.
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CAPITULO 4

USO DE LA IHM

Este capitulo describe la Interface Hombre Maquina (IHM) padrén del convertidor y el modo de
coémo usarla, con las siguientes informaciones:
Descripcion General de la IHM
Uso de la IHM
Organizacion de los Parametros del Convertidor de Frecuencia;
Modo de Alteracién de los Parametros (programacion);
Descripcion de las Indicaciones de Status y de las Sefalizaciones;

B8 EX

4.1 DESCRIPCION DE LA INTERFACE HOMBRE MAQUINA IHM - MVW-01 - LCD

La IHM padrén del MVW-01 contiene un display de LEDs con 4 digitos de 7 segmentos, un display
de Cristal Liquido con 2 lineas de 16 caracteres alfanuméricos, 4 LEDs y 8 teclas. La Figura 4.1 muestra
una vista frontal de la IHM y indica la ubicacion de los displays y de los LEDs de estado.

(UEq

-4— Display de Leds
Display LCD
(Cristal Liquido)

Led Horario —>: ﬂ. AR e Led “Local”
w—r YWre

Led AntiHorario — > <«—— Led “Remoto”

Figura 4.1 - IHM — MVWO01 - LCD

Funciones del Display de LED:

Muestra el mensaje de error y estado (mirar Referencia Rapida de los Parametros, Mensajes de
Error y Estado), el numero del parametro o su contenido. El display mas a la derecha indica la unidad
de la variable seleccionada:

*+ A — Corriente

*+ U — Tensién

*+ H — Frecuencia

+ Nada — Velocidad y demas parametros

NOTA!
E' Cuando la indicacion fuera mayor que 9999 (en rpm, por ejemplo) la casilla correspondiente
a la decena de millar no sera visualizada (Ej.: 12345rpm sera leido como 2345rpm).
La indicacion correcta solamente sera visualizada en el display LCD.
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4-2

Funcién del Display LCD (Cristal Liquido):

Muestra el numero del parametro y su contenido simultdneamente, sin la necesidad de si presionar
la tecla. Ademas de eso, hay una breve descripcion de cada funcion de cada parametro y son indicadas
las unidades (A, Hz, V, %, etc) de los mismos cuando fuera el caso. También suministra una breve
descripcion del error o estado del convertidor.

Funcion de los LEDs “Local”’ y “Remoto”:
Convertidor en modo Local:
LED verde encendido y LED rojo apagado.

Convertidor en modo Remoto:
LED verde apagado y LED rojo encendido.

Funciones de los LEDs de Sentido de Giro (Horario y Antihorario):
La figura 4.2 muestra el funcionamiento de los LEDs de sentido de giro.

Horario Antihorario Horario

VEL

-VEL

v

Comando se;ntido de giro (Tecla I

— DI2)

" ke O~ A~

O~ i O~ m I
Acceso Acceso -

Il sentido M sentido []Apagado .| Parpadeando
Antihorario Horario

Figura 4.2 - Indicaciones de los LEDs de Sentido de Giro (Horario y Antihorario)

Funciones Basicas de las Teclas:
Habilita el convertidor de frecuencia via rampa (arranque). Luego de la habilitacion, a cada toque,
conmuta las indicaciones del display conforme indicado abajo::

—» rpm —» \olts —» Estado —» % —» Hz —» Amps —‘

Deshabilita el convertidor de frecuencia via rampa (parada). Resetea el convertidor luego de la
ocurrencia de errores.

Selecciona (conmuta) display entre numero del parametro y su valor (posicién / contenido).
Aumenta la velocidad, numero del parametro o valor del parametro.
Disminui la velocidad, numero del parametro o valor del parametro.

Invierte el sentido de rotacién del motor conmutando entre sentido Horario y Antihorario.
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=

Selecciona el origen de los comandos / referencias entre LOCAL o REMOTO.

Cuando presionada realiza la funcién JOG, (si el convertidor estuviera deshabilitado por rampa y con
habilita general activado)

4.2 USO DE LA IHM

4.2.1 Uso de la IHM para Operacion del Convertidor

Ay

La IHM es una interface simples que permite la operacion y la programacion del convertidor de
frecuencia. Ella presenta las siguientes funciones:

Indicacion del estado de operacion del convertidor, bien como de las variables principales;

Indicacioén de los fallos

Visualizacion y alteracion de los parametros ajustables

N 6«: S aTaY
Operacién del convertidor (teclas (f @/ 7 y (ﬁ )y variacién de la referencia de
velocidad (teclas <.A/> y <!)).

Todas las funciones relacionadas a la operacion del convertidor de frecuencia (habilitacion,
deshabilitacion, reversion, JOG, incrementa / decrementa referencia de velocidad, conmutacion
situacion Local / Remota) pueden ser ejecutadas a través de la IHM.

Para la programacién padrén de fabrica del convertidor de frecuencia, todas las teclas de la IHM
estan habilitadas cuando el modo Local estuviera seleccionado.

Estas funciones pueden ser también ejecutadas, todas o individualmente, por entradas digitales y
analdgicas. Para eso es necesaria la programacion de los parametros relacionados a estas funciones
y a las entradas correspondientes.

Sigue la descripcioén de las teclas IHM utilizadas para la operacion:

Cuando programado [P220 = 2 o 3], seleccione la origen de los comandos / referencia de velocidad,
conmutando entre “Local” y “Remoto”. Cuando programado [P224 = 0 (tecla Cf\\ @ — Situacién
“Local”’ y / o P227 = 0 (tecla C\\ @ — Situacion “Remoto”)]. -

Habilita el convertidor de frecuencia via rampa (motor acelera siguiendo rampa de aceleracion).

Deshabilita el convertidor de frecuencia via rampa (motor desacelera siguiendo rampa de desaceleracion
y para). Resetea el convertidor de frecuencia luego de la ocurrencia de errores (siempre activo).

Esta funciodn solo es activada cuando el convertidor estuviera deshabilitado por rampa y con habilita
general activo y la tecla programa [P225 = 1 (tecla “*JOG” — Situacién “Local”) y / 0 P228 = 1 (tecla
“*JOG” — Situacion “Remoto”)]. Cuando presionada, acelera el motor siguiendo la rampa hasta el valor
definido en P122 (padréon 150rpm). Al liberar, el motor desacelera siguiendo rampa y para.

Cuando programada [P223 = 2 (tecla de la IHM, default Horario — padrén de fabrica) o 3 (tecla de
la IHM, default Antihorario) — Situacién “Local’ y / o P226 = 2 (tecla de la IHM, default Horario) o 3
(tecla de la IHM, default Antihorario) — Situacién “Remoto”], invierte el sentido de rotacién del motor
cada vez que es presionada.

Estan habilitadas solamente cuando la fuente de la referencia de velocidad fuera el teclado, [P221=0
para el modo Local y / 0 P222=0 para el modo Remoto].

4-3
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(V)\i Cuando presionada incrementa la referencia de velocidad.
er?

= Cuando presionada decrementa la referencia de velocidad. El parametro P121 contiene el valor de
-7 referencia de velocidad ajustado por las teclas.

Backup de la Referencia:

El ultimo valor de referencia de velocidad ajustado por las teclas @ y @ es memorizado
cuando el convertidor de frecuencia es deshabilitado o desenergizado, desde que P120 = 1 (Backup
de la referencia activa — padron de fabrica). Para cambiar el valor de la referencia antes de habilitar
el convertidor si debe cambiar el parametro P121.

4.2.2 Senalizacion / Indicacion en los Displays de la IHM

Los parametros P002 a P099 son parametros solamente de lectura. El primer parametro visualizado
cuando el convertidor es energizado es P002. La velocidad del motor esta repregentada en rpm. El

\\‘ . re
usuario puede visualizar algunos parametros de lectura presionando la tecla (l (Mirar item 5.1).
a) Variable de monitoreo:

7800+ [H500) < [[E05

—> —_— —_— —

Eztado Conwertidor

FEBE = run

Weloo idad Mot or Tension Salida
FEREZ = 12868rem FEAT = 448

Presione

dH4A« |GO6H « U554

— —

Corriente Motor Frecusnc ia Motor Wariable Proceso
FEOZ = 24.3A FEOS = &8.8H= FE48 = 53, 4%

La variable de monitoreo inicialmente presentada, luego de la energizacion del convertidor, puede
ser definida en el parametro P205:

Parametro Inicialmente

Presentado en los Displays
Referencia del Motor)
Corriente del Motor)
Velocidad del Motor)
Tension de Salida)
Estado del Convertidor de Frecuencia)
Variable de Proceso PID)

P205

P005
P003
P002
P007
P006
P040

AW IN|~|O
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b) Estado del Convertidor:

. r D‘ 5‘ Convertidor Listo (“Ready”) para ser habilitado.

Corwerticdor

Listo

book

Frouarcdanco

La tarjeta de control esta aguardando el termino de la inicializacion.

Imicializacion

FEEN
5 D Convertidor esta con tension de red insuficiente para operacion (subtension)
- - y no acepta comando para habilitarlo (el convertidor esta en el aguardo de la

precarga / energizacion de la potencia).

Esztado Conuvertidor

FEOS = run

c) Display LED de 7 segmentos:

El display parpadea en las siguientes situaciones:

Intento de cambiar un parametro no permitido;

Convertidor en limitacién de corriente (consultar capitulo 7);

Convertidor de frecuencia en la condicion de error (consultar capitulo 7);
Intento de habilitacidn con el convertidor de frecuencia en “SUB” (subtensién);

4.2.3 Visualizacion / Alteracion de Parametros

Todos los ajustes en el convertidor de frecuencia son hechos a través de los parametros.
Los parametros son indicados en el display a través de la letra “P” seguida de un nimero:

Ejemplo (P101):
(1))
8885

Tiemeo Desacel.

FPigil = 1B8.8=s

101 = Numero del Parametro

A cada parametro esta asociado un valor numérico (contenido del parametro), que corresponde
a la opcion seleccionada entre los disponibles para aquello parametro.

Los valores de los parametros determinan la programacion del convertidor o el valor de una
variable (ejemplo: corriente, frecuencia, tension).

Para realizar la programacién del convertidor si debe cambiar el contenido del (de los)

parametro(s).
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. Display IHM LED o
Accién . Descripcion
Display IHM LCD

para ubicar el parametro deseado.

Ubicacioén del parametro deseado.

Tiemeo Ace lerac iom
Fig@ = 5.8=

. ‘PROGS — 51 Q Visualizar el valor numérico asociado al
Presionar la tecla —~ para entrar

en el modo de programacion

parametro (*4).

Tiemzo Ace lerac iom
Floe = Z.8=s

]
I

Usar las teclas CA/j y/o (\V) — = Ajustar el nuevo valor deseado (*1)(*4).

para programar el parametro.

Tiemzo AcCe lerac 1o
FioE = &.1=

_ (prog) J ]
Presionar para guardar la —

o

¥ Salir del modo de programacién (*1) (*2)

opcion elegida y salir del modo de (*3).

programacion. Tiewzo Ace lerac ionm

Fieo = &.1=s

(*1)

(*2)

(*3)

(*4)

Para los parametros que pueden ser cambiados con el motor girando, el convertidor pasa a utilizar
inmediatamente el nuevo valor ajustado. Para los parametros que solo pueden ser cambiados con
motor parado, el convertidor pasa a utilizar el nuevo valor ajustado solamente luego de presionar
la tecla @ .

Presionado la tecla (PRO€) [uego del ajuste, el Ultimo valor ajustado es automaticamente guardado
en la memoria no volatil del convertidor, se quedando fijo hasta nuevo cambio.

Caso el ultimo valor ajustado en el parametro lo torne funcionalmente incompatible con otro ya
ajustado, ocurrird la indicacion de F083 — Error de programacion.

Ejemplo de error de programacion:

Programar dos (02) entradas digitales (DIx) con la misma funcién. Mirar en la Tabla 4.1 el listado
de incompatibilidades de programacién que generan F083.

Para cambiar el valor de un parametro es necesario ajustar antes PO00 = Valor de la Contrasefa. El
valor de la contrasefia para el padrén de fabrica es 5. Caso contrario solo sera posible visualizar los
parametros, mas no modificarlos. Para mayores detalles mirar descripcion del PO0O en el capitulo 6.
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Tabla 4.1 - Incompatibilidad entre parametros — FO83.

1) Dos o mas parametros entre P264, P265, P266, P267, P268, P269 y P270 iguales a “1” (LOC / REM)
2) Dos o mas parametros entre P265, P266, P267, P268, P269 y P270 iguales a “6” (2% rampa)

3) P265 igual a 8 y P266 distinto de 8 o al revés (Avanzo / Retorno)

4) P221 0 P222 iguales a 8 (Multispeed) y P266 # 7 'y P267 # 7 y P268 # 7

5)[P221 =7y P222 =7]y [(P265 # 5y P267 # 5) o (P266 # 5 0 P268 # 5)]
(con referencia = EP y sin DIx = acelera EP o sin DIx = desacelera EP)

6) [P221# 7 0 P222 # 7] y [(P265 =5y P267 = 5) o (P266 = 5 0 P268 = 5)]
(sin referencia = EP y con DIx = acelera EP o con DIx = desacelera EP)

7) P265 o P267 o P269 igual a 14 y P266 y P268 y P270 distinto de 14 (con DIx = START, sin DIX = STOP)

8) P266 o P268 o P270 igual a 14 y P265 y P267 y P269 distinto de 14 (sin START, con STOP)

9) P220 > 1y P224 = P227 = 1 y sin DIx = Gira / Para o DIx = Parada Réapida y sin DIx = Habilita General

10) P220 = 0 y P224 = 1 y sin DIx = Gira / Para o Parada Rapida y sin DIx = Habilita General

11) P220 = 1y P227 = 1 y sin DIx = Gira / Para o Parada Rapida y sin DIx = Habilita General

12) DIx = START y DIx = STOP, sin embrago P224 # 1y P227 # 1

13) Dos 0 mas parametros entre P265, P266, P268, P269 y P270 iguales a 15 (MAN / AUT)

14) Dos 0 mas parametros entre P265, P266, P267, P268, P269 y P270 iguales a 17 (Deshabilita funcion Flying Start)
15) Dos 0 mas parametros entre P265, P266, P267, P268, P269 y P270 iguales a 18 (Regulador Tensién CC)

16) P264 = 1 (DI2 = LOC / REM) y P226 =4 (Seleccion del Sentido de Giro Situacién Remoto por la DI2)
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CAPITULO 5

ENERGIZACION / PUESTA EN MARCHA /
DESENERGIZACION SEGURA

Este capitulo explica:

Como averiguar y reparar el convertidor de frecuencia antes de energizar;

Como energizar y averiguar el suceso de la energizacion;

Como operar el convertidor de frecuencia cuando estuviera instalado de acuerdo con los
accionamientos tipicos (mirar Instalacion Eléctrica).

5.1 PREPARACION PARA LA ENERGIZACION

El convertidor ya debe tener sido instalado de acuerdo con el Capitulo 3 — Instalacion. Caso el
proyecto de accionamiento sea diferente de los accionamientos tipicos sugeridos, los pasos siguientes
también pueden ser seguidos.

-— A
\ PELIGRO!
\ _;" Siempre desconectar las alimentaciones eléctricas antes de efectuar cualquier conexién./
PELIGRO!
rA\ Igual el convertidor de frecuencia comande la desconexion del disyuntor de entrada, no
" se puede garantizar la suya apretura y ni de que no existan tensiones presentes.
- J

1) Averiguar todas las conexiones
Averiguar si las conexiones de potencia, puesta a la tierra y de control estan correctas y fijadas.

2) Averiguar el interior del tablero
Quitar todos los excedentes de materiales del interior del tablero o accionamiento.

3) Averiguar el motor
Averiguar las conexiones del motor y si la corriente y la tension del motor estan de acuerdo con
el convertidor.

4) Desacoplar mecanicamente, si posible, el motor de la carga
Si el motor no puede ser desacoplado, tener la confirmacion que el giro del eje del motor en

cualquier direccion (Horario / Antihorario) no cause dafios a la maquina o riesgo personales.

5) Cierre y bloque las puertas del tablero

5-1
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5.2 PRIMER ENERGIZACION (ajuste de los parametros necesarios)

5-2

Luego de la preparacion para energizacion el convertidor de frecuencia puede ser energizado:

Comprobar la tension de alimentacién auxiliar

Comprobar si la tensién de la red de media tension esta disponible en el tablero de entrada.
Medir la tension de la alimentacion auxiliar de baja tension que alimenta el tablero de control y
averiguar si la misma esta dentro del rango permitido (tensiéon nominal +10% / - 15%).

Comprobar los disyuntores del tablero de control
Averiguar si los disyuntores del tablero de control estan disponibles segun el proyecto eléctrico.
En seguida cierre la puerta del tablero de control.

Comprobar el botén de emergencia
Averiguar si el boton de emergencia no esta accionado y, en caso positivo, usar la llave de seguridad
para destrabar el mismo.

Energizar el tablero de control
Cierre la seccionadora de la alimentacion auxiliar del tablero de control.

Averiguar el suceso de la primer energizacion

Cuando el tablero es energizado por la primera vez o cuando el padrén de fabrica es cargado
(P204=5) una rutina de programacion es inicializada. Esta rutina solicita al usuario que programe
algunos parametros basicos referentes al Convertidor de Frecuencia y al Motor.

Programar el Convertidor
Si describe en la secuencia, un ejemplo de la programacion de los parametros solicitados por esta
rutina.

Ejemplo:

Convertidor

MVW-01 4160 Vca

Motor

WEG — Modelo: HGF560L

Potencia: 2500HP

RPM: 1793 IV POLOS

Corriente Nominal en 4160Vca: 288A
Frecuencia: 60 Hz
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Primer Energizacion — Programacion via IHM (Basado en el ejemplo arriba):

Accion

Display IHM LED
Display IHM LCD

Descripcion

Luego de la energizacion, el display
indicara esto mensaje

8868

Idioma
FzEl = Fortuguss

Seleccion del idioma:
0= Portugués
1=Inglés

2= Espafiol

3= Aleman

) (noo)
Presionar para entrar en el

modo de programacion

7 ] fr!_'.l'
LD,

Iciiomsa

FzEl = Portuguss

Entra en el modo de programacion

Usar las teclas CA; y Cz)

para elegir el idioma

7 [T fr!_'.l'
L LD,

Icdioma
FzEl = Portuguss

Idioma elegido: Portugués
(mantenido el valor de fabrica)

_ (ProG)
Presionar para guardar la

opcion elegida y salir del modo de
programacion

8684

Iciioma

FzEl = Portuguss

Salir del modo de programacion

( A)
Presionar \-.-# para avanzar para

el proximo parametro

PHOD

Tension Mom. Motor
F4868 = 4188%

Tension del Motor:
OVca a 4160Vca

_ (ProG)
Presionar para entrar en el

modo de programacion

460

Tension Mom. Motor
P40 = 4158Y

Entrar en el modo de programacion

Usar las teclas CA; y (\V)

para programar el valor correcto de
la tensién nominal del motor.

Y60

Tension Mom. Motor
F40@0 = 4158Y

Tensién nominal del motor elegida:
4160Vca (mantenido el valor ya exis-
tente)
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Accién

Display IHM LED
Display IHM LCD

Descripcion

. ‘PROG
Presionar 7 para guardar la

opcién elegida y salir del modo de
programacion

PHO0

Ten=ion Mom. HMotor

F480 = 41s8Y

Sale del modo de programacion

) ( A)
Presionar \--# para avanzar para

el préoximo parametro

GElE

Cor . Mom. FMotor
F481 = Z68.8R

Corriente en el motor:
0a 1,30 x P295

) (pnoo§)
Presionar para entrar en el

modo de programacion

Entrar en el modo de programacion

Usar las teclas CA; y (!)

para programar el valor correcto de
la corriente nominal del motor

Cor . Mom. Motor
F481 = 2828R

Corriente nominal del motor elegida:
288A

. ‘PROG
Presionar para guardar la

opcion elegida y salir del modo de
programacion

Rl

Cor . Mom. FMotor
F481 = Z2288A

Sale del modo de programacion

) (a)
Presionar \.--# para avanzar para

el proximo parametro

8868

Freo. Mom. Motor
F4832 = s8H=

Frecuencia del Motor: 0 a 100 Hz

. ‘PROG
Presionar para entrar en el

modo de programacion

CBEOH

Freo. Mom. Motor
F4832 = s8H=

Entrar en el modo de programacion

Usar las teclas CA; y (\V)

para programar el valor correcto de
la frecuencia nominal del motor

C60H

Freo. Mom. Motor
F483 = s8H=

Frecuencia nominal del motor elegida:
60Hz (mantenido el valor ya existente)




CAPITULO 5 - ENERGIZACION / PUESTA EN MARCHA / DESENERGIZACION SEGURA

Accién

Display IHM LED
Display IHM LCD

Descripcion

. ‘PROG
Presionar para guardar la

opcion elegida y salir del modo de
programacion

£H03

Freog. Mom. Motor
F48Z = S8H=

Sale del modo de programacion

. ( A)
Presionar \--# para avanzar para

el préximo parametro

8864

Fotac. Mom. Motor
F4Ez = 1TE8re™

Velocidad del motor:

0 a 1800rpm

) (pnoo§
Presionar para entrar en el

modo de programacion

828560

Fotac . Mom. Motor
F4Ez = 1758 em

Entra en el modo de programacién

Usar las teclas (A/i y C\v)

para programar el valor correcto de
la velocidad nominal del motor

1883

Fotac . Mom. Motor
F482 = 1733 rem

Velocidad nominal del motor elegida

1793Hz

i ‘PROG
Pressionar para guardar la

opcion elegida y salir del modo de
programacion

88564

A

otac . Mom. Motor

=X
F482 = 1733 rem

Sale del modo de programacion

Mirar item 5.3

0.0.0.0

Comwertidor em

Subtension

Convertidor esta listo para energizacion
de la potencia (precarga)
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(" NOTA! N

Realizar nuevamente la primera energizacion:

Caso desee repetir la rutina de la primera energizacion, ajustar el parametro P204=5 (cargar
E' ajustes padron de fabrica en los parametros) y en la secuencia, siga la rutina de la primera

energizacion.

La rutina de la primera energizacién descripta arriba ajusta automaticamente algunos

parametros de acuerdo con los datos elegidos. Consultar el capitulo 6 para mayores

\_ detalles )

5.3 PUESTA EN MARCHA

Este item describe la puesta en marcha del convertidor de frecuencia, con operacién por la IHM.
El modo de control considerado es el V/F escalar en 60Hz.

PELIGRO!
F Altas tensiones pueden estar presentes, mismo luego de la desconexion de la alimentacion.
; La secuencia que sigue es valida para el convertidor de frecuencia MVW-01 padrén. El
- convertidor ya debe tener sido instalado y programado de acuerdo con los capitulos 3 y
item 5.2

5.3.1 Puesta en Marcha — Operacion por la IHM — Modo de Control: V/IF 60Hz

1) Energizacion
Cierre la seccionadora de entrada de la alimentacion del tablero de control.

2) Aguardar la inicializacién de la Tarjeta de Control 1 — MVCA1

Una vez que el tablero de control fuera energizado, la tarjeta de control aguarda por la suya
inicializacion, indicando el siguiente mensaje en la IHM:

bootk

Fauardando

Aguardando la inicializacién del Control

Imicializaciom...

Luego del control tener concluido la suya inicializacion (tiempo aproximado de 10 segundos), el
mensaje de “Convertidor en Subtensidon” es presentada en la IHM.

506

Comnuvertidor en

Convertidor esta listo para energizacion de la potencia (precarga).

Subtension
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En este momento el convertidor si encuentra en estado de subtension (link CC descargado) y la
lampara indicadora de “Listo para Energizar” (H1) de la puerta del tablero de control esta encendida,

indicando que ya es posible realizar la precarga del convertidor.

3) Realizar Precarga / Energizacion de la Potencia
En el convertidor de Media Tension MVW-01 el comando de inicio de la precarga del link CC debe

ser realizado manualmente:

=

de “Ligar / Power — ON” (S1);
Esperar que la precarga sea concluida (aproximadamente 10 segundos). Durante el procedimiento
de Precarga la lampara indicadora de “Precarga / Pre-Charging” (H2) debe permanecer

encendida;

Con la lampara indicadora de “Listo para Energizar / Ready to Start” encendida, accionar el botén

Cuando la precarga es concluida con suceso, la lampara indicadora “Precarga / Pre-Charging” si
apaga y la lampara de “Energizado / Input ON” (H3) si enciende, indicando que el disyuntor de
entrada fue cerrado con suceso.

=

Rk

Comnwertidor

Fromto

El mensaje “Convertidor Listo” es presentada en la IHM

Convertidor Listo para Operacion.

ATENCION!

Caso ocurra algun problema en la precarga el convertidor sefaliza un error relacionado.

Iy Los posibles errores son:

' Error FO14 — Fallo en el cierre del disyuntor de entrada;

. Error FO17 — Disyuntor no esta listo;
Error FO20 — Fallo en la precarga;

Mirar descripcion de estos errores (alarmas / fallos) en el capitulo 7.

~N

4) Convertidor Listo para Operacion
El convertidor esta listo para operar, seguir los procedimientos descriptos a seguir:

Accién

Display IHM LED
Display IHM LCD

Descripcién

Energizar el tablero y realizar precar-
ga conforme descrito anteriormente

gy

Comuwert idor

Convertidor Listo para Operacion

Fromto
P n n n Libera el acceso para cambiar el con-
tenido de los parametros. Con valores
J,

Presionar la tecl ( A) ( V/)) U U U ajustados conforme el padron de fabrica

resionarla tecla -7 0 tw= [P200 = 1 (clave activa)] es necesario
hasta alcanzar PO0O. fAicesso Parametio colocar PO00=5 para cambiar el conteni-

FE@E = & do de los parametros

5-7



CAPITULO 5 - ENERGIZACION / PUESTA EN MARCHA / DESENERGIZACION SEGURA

Accién

Display IHM LED
Display IHM LCD

Descripcion

‘PROG
Presionar il para entrar en el
modo de programacion

Entrar en modo de programacion

A AN
Usar las teclas @ y @ para

programar el valor de la clave

FAcesso Parametro
FEEE = =

Valor de la Clave (padrén de fabrica)

(PROG
Presionar “—~" para guardar la

opcion elegida y salir del modo de
programacion

POOD

FAcesso Parametro
FEEE = =

Sale del modo de programacion

N N
Presionar la tecla CI/ o G)

hasta alcanzar P202.

Ad8d

Tipo de Comtrol
FZEZ = W-F 68 H=

Este parametro define el modo de
control:

0= V/F 60Hz

1= V/F 50Hz

2= V/F Ajustable

, (pno/e\j
Presionar para entrar en el
modo de programacion

)L
IHH.'D‘

Tipo de Comtrol
FZEZ = W-F 68 H=

Entra en el modo de programacion

< N\ ( S\
A
Usar las teclas r;>/y !) para

programar el valor correcto del modo
de control.

000
CLOLOLLT

Tipo de Comtirol
FzEZ = VWoF 68 He

Caso la opcion V/F 60Hz (valor=0) sea
deseada, esta ya esta programada.
Ignorar esta accion

. (PROG
Presionar “—~" para guardar la

opcion elegida y salir del modo de
programacion

Ad8d

Tipo de Combrol
FzZEz = WoF 68 He

Sale del modo de programacion

A A
Pressionar la tecla @ o) @

hasta alcanzar P002

8688

Weloo idad Motor
FEEz = B e

Velocidad del Motor (RPM)
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Accién

Display IHM LED
Display IHM LCD

Descripcion

‘PROG
Presionar el

Welooidad Mot or
FEEz = B rem

Este es un parametro de lectura

1

Presionar N~

.56

Welooidad Motor
FEEz = SE e

Motor acelera de 0 rpm a 90 rpm* (Velo-
cidad Minima), en el sentido horario (1)*
para motor de 4 polos

A\
Presionar la tecla C\/ y mantener
hasta alcanzar 1800 rpm

JAAE

Weloo idad Mot or

FEEZ = 1288 riem

Motor acelera hasta 1800 rpm*(2) * para
motor de 4 polos

Presionar @/

rdY

Motor desacelera hasta 0 rpm. (3) Con-
vertidor esta listo para operacion

Comnuwertidor

Fromto

NOTA!
S N\
El ultimo valor de referencia de velocidad ajustado por las teclas @ y @ es guardado

E' en la memoria.

Caso si desee cambiar su valor antes de habilitar el convertidor, hacer el cambio a través
del parametro P121 - Referencia Tecla.

OBSERVCIONES:
(1) Caso el sentido de rotacion del motor estuviera invertido, desenergizar el convertidor, seguir las
instrucciones de desenergizacion segura y cambiar la conexiéon de dos hilos cualquier de la salida
para el motor entre si.

(2) Caso la corriente en la aceleracidon se quede muy elevada, principalmente en bajas velocidades, es
necesario reducir la rampa de aceleracion (P100 o P102) o alterar el ajuste del “boost de par (torque)”
en P136. Aumentar / Disminuir el contenido de P136 de modo gradual hasta obtener una operacién
con corriente semejante a una constante en todo el rango de velocidad. En el caso arriba, mirar
descripcion de los parametros en el capitulo 6.

(3) Caso ocurra F022 en la desenergizaciéon es necesario aumentar el tiempo de esta a través de los
parametros P101 / P103.
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ATENCION!

o Caso el convertidor reciba un comando de habilita general o de gira/para antes que el
' % procedimiento de precarga tenga sido concluido (convertidor todavia si encuentra en
¢ * estado de subtension), el comando sera ignorado y un mensaje de alerta “Convertidor

en Subtensién” sera presentada en la IHM.

5.4 INSTRUCCIONES DE DESENERGIZACION SEGURA

PELIGRO!

" Mismo que el convertidor comande la desconexion del disyuntor de entrada, no se puede
rA\ garantizar la suya apertura y ni de que no existan tensiones presentes, pues los capacitores
' " permanecen cargados por un largo tiempo, bien como pueden ser cargados a partir de

la alimentacion auxiliar de baja tension (precarga).

1) Desacelerar el motor hasta la suya completa parada.

2) Comprobar el valor de la tensién del link CC en el parametro P0O04 de la IHM. Abrir la puerta del tablero
de control y visualizar las lamparas de “nedn” armadas en la Tarjeta HVM(High Voltaje Monitoring)
ubicado en la lateral izquierda del tablero. Las cuatros lamparas de “nedn” deben estar encendidas
si la tensién en el parametro P004 estuviera arriba de 200V.

3) Accionar el botén “Apaga / Power-OFF”. Debe ocurrir la apretura del disyuntor del transformador de
entrada, sefializada a través de la ldmpara de sefializaciéon “Energizado / Input ON” que se apaga.

ATENCION!
' % Caso no ocurra la apertura correcta del disyuntor del transformador de entrada, efectuar
Fi L
la suya apertura manualmente.

4) Acompanar la disminucion de la tensién del link CC a través del pardmetro P004 de la IHM, bien como
las lamparas “nedn” armadas en la Tarjeta HVM. Cuando la tensién del link CC se queda debajo de
2000V las lamparas “nedn” empiezan a parpadear con frecuencia cada vez menor hasta si apagar
por completo. Aguardar que la tension del link CC indicada a través del parametro P004 de la IHM
se quede por debajo de 25V.

5) En el tablero (celda) del disyuntor del transformador de entrada, extraer el disyuntor de la suya posicion
de operacion y accionar la llave de puesta a la tierra del primario del transformador. Cerrar con llave
el tablero y/o adicionar etiqueta de advertencia que indique “Sistema en Mantenimiento”.

6) Adicionar el botén de emergencia ubicado en la puerta del tablero de control y retirar la llave.

7) Desconectar (desligar) el disyuntor Q2 ubicado en el tablero de control y trabarlo en la posicién abierta
con un candado o etiqueta de advertencia que indique “Sistema en Mantenimiento”
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8) Desconectar (desligar) el disyuntor Q1 ubicado en el tablero de control. Desenergizar la red de
alimentacion auxiliar.
Solamente después de esta secuencia de procedimientos descriptos anteriormente es que las puertas
de los compartimientos de media tension podran ser abiertas.
4 PELIGRO! h
N En los casos en que no sea posible acompafiar la descarga de los condensadores
A (capacitores) del link CC a través del parametro P004 de la IHM, bien como de las
/ » lamparas de “nedn” armadas en la Tarjeta HVM debido a un malo funcionamiento o de
una desenergizacion preliminar, seguir las instrucciones 5) a 8) mencionadas anteriores

\_ y esperar todavia 10 minutos. )
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CAPITULO 6

DESCRIPCION DETALLADA DE LOS PARAMETROS

Este capitulo describe detalladamente todos los parametros del convertidor de frecuencia. Para

facilitar la descripcion, los parametros fueron agrupados por tipos:

Parametros de Lectura Variables que pueden ser visualizadas en los displays, mas no pueden ser altera-
das por el usuario.

Parametros de Regulacion Son los valores ajustables utilizados por las funciones del convertidor de frecuencia.

Parametros de Configuracion Definen las caracteristicas del convertidor de frecuencia, las funciones a ejecutar-
se, bien como las funciones de las entradas / salidas de la tarjeta de control.

Parametros del Motor Son los datos del motor en uso: informaciones contenidas en los datos de placa
del motor y aquellos obtenidos por la rutina de Autoajuste.

Parametros de las Funciones Incluye los parametros relacionados a las funciones especiales.

Especiales

(1)

(2)
()

(4)
()

(6)
(7)
(8)
(9)
(10)
(11)

Convenciones y definiciones utilizadas en el texto que sigue:

Indica que el parametro solo puede ser cambiado con el convertidor de frecuencia deshabilitado
(motor parado).

Indica que los valores pueden cambiar en funcion de los parametros del motor.

Indica que los valores pueden cambiar en funcién de P413 (Constante Tm - obtenida en la
Autoajuste).

Indica que los valores pueden cambiar en funcion de P409, P411 (obtenidos en el Autoajuste).
Indica que los valores pueden cambiar en funcion de P412, (Constante Tr — obtenida en el
Autoajuste).

Valores pueden cambiar en funcion del P296.

Valores pueden cambiar en funcién del P295.

Valores pueden cambiar en funcion del P203.

Valores pueden cambiar en funcién del P320.

Padrén del usuario (para nuevos convertidores) = sin parametro.

El convertidor de frecuencia sale de fabrica con ajustes de acuerdo con el mercado, para el idioma
de la IHM, frecuencia (modo V/F 50 o 60Hz) y tensién. El reset para el padron de fabrica puede
cambiar el contenido de los parametros relacionados con la frecuencia (50Hz/60Hz). Valores entre
paréntesis - Ajuste del padron de fabrica para 50Hz.

Corriente de Par (Torque) = es la componente de la corriente total del motor responsable por la

produccion del par (utilizada en el control vectorial).

Corriente Activa = es la componente de la corriente total del motor proporcional a la potencia

eléctrica activa consumida por el motor (utilizada en el control V/F).
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6.1 PARAMETROS DE ACCESO Y DE LECTURA - P000 a P099

Rango L )
Parametro [Ajuste fabrica] Descripcion / Observaciones
Unidad
P000 0a 999 M Libera el acceso para alteracion del contenido de los parametros. Con
Parametro de [0] valores ajustados conforme el padrén de fabrica [P200= 1 (Contrasefia
Acceso/ - Activa)] es necesario colocar PO00=5 para alterar el contenido de los
Ajuste del parametros, o sea., el valor de la seha es igual a 5
Valor de I~a M Programando PO0O con la contrasefia que libera el acceso para modi-
contrasena .o ) . ~
ficacion del contenido de los pardmetros y sumando 1 (contrasefia+1),
sera obtenido el acceso solamente de los parametros con contenido
distinto del ajuste padrén de fabrica.
M Para cambiar la contrasefia para otro valor (contrasefia 1) proceder
de la siguiente forma:
1) Colocar P000=5 (valor de la contrasefia actual actual) y P200= 0
(Contrasena Inactiva).
2) Presionar tecla "9.
3) Alterar P200 para 1 (Contrasefia Activa).
4) Presionar nuevamente @:display muestra P00O.
5) Presionar nuevamente @: display muestra 5 (valor de la dltima
Contrasena).
6) Utilizar teclas (vA) y <!/> para cambiar para el valor deseado de
la nueva sefia (Contrasefia 1).
7) Presionar @: display muestra P00O0. A partir de este momento
el valor ajustado en el item arriba pasa a ser la nueva contrasefa
(Contrasena 1). Sin embargo, para cambiar el contenido de los pa-
rametros sera necesario colocar PO00= valor de la nueva contrasefia
ajustada (Contrasefia 1).
P001 0aP134 M Valor de la referencia de velocidad, en rpm (ajuste de fabrica).
Refergnma de [-] M Independe de la fuente de origen de la referencia.
Velocidad 1rpm
M La unidad de la indicacién puede ser cambiada de rpm para otra a
través de P207, P216 y P217, bien como la escala a través de P208
y P210.
M A través de este parametro también es posible cambiar la referencia
de velocidad (P121), cuando P221 o P222=0.
P002 0aP134 M Indica el valor de la velocidad real, en rpm (ajuste de fabrica). Con
Velocidad del [-] filtro de 0.5s.
Motor e M La unidad de la indicacion puede ser cambiada de rpm para otra a
través de P207, P216 y P217, bien como la escala a través de P208
y P210.
M A través de este parametro también es posible cambiar la referencia
de velocidad (P121), cuando P221 o P222=0.
P003 0 a 2600 M Indica la corriente de salida del convertidor, en Amperes.
Corriente del [-]
Motor 0.1A(<100)
1A(>99.9)
P004 0 a 8000 M Indica la tensién actual en el link CC de corriente continua, en Volts.
Tensién del [-] . .
Link CC 1V M P004 es igual a suma de los parametros P052 y P053.
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Rango
Parametro [Ajuste fabrica] Descripcion / Observaciones
Unidad
P005 0.0 a 300.0 M Valor de la frecuencia de salida del convertidor, en Hertz.
Frecuencia del [-]
Motor 0.1Hz
P006 0a21 M Indica el estado actual del convertidor de acuerdo con el diagrama de
Estado del [-] maquina de estado presentado en la figura 6.1.
Convertidor -

Estados posibles del convertidor:
0 = ‘Booting’ indica que la tarjeta de control esta aguardando el término
de la inicializacion;
1 = ‘Sub’ indica que el convertidor esta con tension de red insuficiente
para operacion (subtension), y no acepta comando para habilitarlo

(el convertidor en el aguardo del comando de precarga/ alimentacion
de la potencia);

2 = ‘Inv. Ready’ indica que el convertidor esta listo para ser habilitado;

3 = ‘Motor Mag.’ indica que el motor esta magnetizando por corriente CC.
Ese estado tiene duracion de dos constantes de tiempo rotacional
del motor (P412);

4 = ‘Motor Rdy.’ indica que el motor esta magnetizado y el convertidor en
el aguardo del comando para ser habilitado;

5 = ‘Up Ramp’ indica que el motor esta en rampa de aceleracién de
velocidad;

6 = ‘Down Ramp’ indica que el motor estéd en rampa de desaceleracién
de velocidad;

7 = ‘In Ref.” indica que el motor esta girando en el valor de la referencia
de velocidad;

8 = ‘DC Break’ indica que el motor esta parando por frenado CC;

9 = ‘Coast" indica que el motor esta girando libremente, sin comando del
convertidor;

10 = ‘Ride Thro.’ indica que el convertidor esta operando durante fallos
momentaneos de la red eléctrica;

11 = ‘Flying St.”indica que el convertidor recibié comando de habilita con
el motor todavia girando (en vuelo). Este estado tiene duracién hasta
el comando del convertidor alcanzar la velocidad del motor;

12 = ‘Test Mode’ indica que el convertidor esta non estado transitorio
para modo de test o autoajuste del convertidor;

13 =‘Inv. Test’ indica que el convertidor esta en test general;

14 = ‘Self-Comm.’ indica que el convertidor esta en autoajuste, determi-
nando / identificando automaticamente los parametros del motor;

15 = ‘Power Test’ indica que el convertidor esta testando procesos es-
pecificos de la etapa de potencia. Mirar descripcion del parametro
P298;

16 = ‘Fault’ indica que el convertidor esta en el estado de fallo, siendo el
numero del ultimo fallo indicada en P014;

17 =‘Alarm’indica que el convertidor esta en el estado de alarma, siendo
el numero del ultimo alarma indicado en P014;
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Rango
[Ajuste fabrica]
Unidad

Parametro

Descripcion / Observaciones

Fault Fault

185

Calibra-

tion

My

Flying

K)

Ride

&

.
T

r S h_.___ah A 4<E>/
“== Motor
*(1) 1{ RDY
5(F) 20:\ 6(5) 8(')
Up -
10

18 = ‘Calibrat.’ indica que el convertidor esta en proceso de calibracion
de los sefales de realimentacion (lazo cerrado). Mirar descripcion
de los parametros P298 y P661;

19 = ‘Hold’ indica que el convertidor esta en regulacién del link CC. Mirar
descripcion del parametro P151;

20 =l Limit' indica que o convertidor esta em limitagdo de corriente. Ver
descri¢cao do parametro P169.

21 ="l Fast Limit' indica que el convertidor esta en limitacién de corriente.
Mirar descripcion del parametro P169.
El diagrama de estado de maquina puede ser mirado en el diagra-
ma de la figura 6.1, donde los estados, representan de 1 a 21 (0 A
hasta V), tiene sus posibles transiciones indicadas por las setas de
transicion de estado

NOTA!

Los estados que no son transitorios, o sea, los estados en que
el convertidor puede permanecer por tiempo indeterminado, son

identificados con una seta que indica condicion de LOOP C

0

®)
Wait-Boot

15
¥ 1 “

(B)

- Power Stage
UB % TestMode

>
LF:,
Inverter

L Ready

k3 3<D>

Motor
Mag.

Test —— * |nverter
Mode Test Mode

)
Current Down
_.. % 1
Ramp #— Limt +— Ramp DC Break Coast ——m (1)
'
_'_,—I-'-
7
(H) 19”) 21(\/)
T o — In Ref ==
% Current
\,_j Hleld Fast Limit
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Rango
Parametro [Ajuste fabrica]  pegcripcion / Observaciones
Unidad
P007 0 a 8000 M Indica la tensién de linea en la salida del convertidor, en Volts.
Tension de Salida [-]
1 Vac
P009 0.0 a 150.0 M Indica el torque desarrollado por el motor calculado como sigue:
Par (Torque) en el [-] =1 .
Motor 01%  PO0OTLe100
Donde:
|, = Corriente de Par (Torque) actual del Motor
I = Corriente de Par (Torque) Nominal del Motor (P401)
P010 0 a 9999 M Indica la potencia de salida instantanea del Convertidor en kW.
Potencia de Salida [-]
1 kW
P012 LCD =A, | M Indica en el display LCD de la IHM el estado de las 8 entradas
Estado de las LED =0 a 1023 digitales de la tarjeta de control MVC2 (DI1 a D16, DI9, DI10), y de
Entradas las 2 entradas digitales de la tarjeta opcional (DI7, DI8), a través

Digitales DI1 a DI10
(Tarjeta MVC2y
Tarjeta Opcional)

[-]

de las letras A (Activa) y | (Inactiva), en la siguiente orden:
DI, DI2, ... ,DI7, DI8, DI9, DI10

M Indica en el display de LED de la IHM el valor en decimal cor-
respondiente al estado de las 10 entradas digitales, siendo el
estado de cada entrada considerado como un bit en la secuencia
especificada: DI10, DI9, DI1, DI2, ... ,DI8.

Activa=1, Inactiva=0. El estado de la DI10 representa el bit mas
significativo.

Ejemplo:

DI10=Activa (+24V); DI9=Inactiva (0V); DI1=Inactiva (0V);
DI2=Activa (+24V); DI3=Inactiva (0V); Dl4=Inactiva (0V);
DI5=Activa (+24V); DI6=Inactiva (0V); DI7=Inactiva (0V);
DI8=Activa (+24V);

El que equivale la secuencia de bits: 10 0100 1001

En decimal corresponde a 585.

La indicacién en la IHM por tanto sera la siguiente:

565

EztacdoDIl...DI18
FE12=IAIIAIIAAI
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Rango
Parametro [Ajuste fabrica]  pegcripcion / Observaciones
Unidad

P013 LCD =A, | M Indica en el display LCD de la IHM el estado de las 2 salidas di-
Estado de las LED =0 a 255 gitales de la tarjeta opcional, (DO1, DO2) y de las 5 salidas a relé
Salidas Digitales [-] de la tarjeta de control MVC2, a través de los numeros 1 (Activa)
DO1,D0O2y ala - y 0 (Inactiva) en la siguiente orden:
Relé RL1,RL2, RL3,
RL4 y RL5 DO1, DO2, RL1, RL2, RL3, RL4, RL5.
(Tarjeta MVC2 y M Indica en el display de LED de la IHM el valor en decimal corres-
Tarjeta Opcional) pondiente al estado de las 7 salidas digitales, siendo el estado

de cada salida considerado como un bit en la secuencia especi-

ficada:

Activa=1, Inactiva=0. El estado de la DO1 representa el bit mas

significativo. El ultimo bit menos significativo siempre asume

valor ‘0.

Ejemplo:

DO1=Inactiva; DO2=Inactiva

RL1=Activa; RL2=Inactiva; RL3=Activa; RL4=Activa;

RL5=Activa;

El que equivale la secuencia de bits: 0010 1110

En decimal corresponde a 46.

La indicacion en la IHM por tanto sera la siguiente:

Estade DO1...RLS
FE1z = IIAIAAAT

P014 0a199 M Indican respectivamente los codigos del Ultimo, pendltimo, ante-
Ultimo error [-] penultimo y anteantepenultimo errores ocurridos.
ocurrido ) M Sistematica de registro:
P015 0a199 Error -» P014 — P015 —» P016 — P017 —» P060 — P061 — P062
Segundo error [-] — P063 — P064 — P065.
ocurrido ) M Para tener acceso a mayores informaciones a respecto del error
P016 0a 199 ocurrido presionar la tecla @ cuando se esta visualizando los
Tercer error [-] parametros P014 a PO17. En el display de LED sera indicado el
ocurrido - nuamero del error ocurrido. En el display LCD seran indicados el

tipo del error (alarma [A] o fallo [F]), la hora, la fecha y el estado
P017 0a 199 del convertidor (ME) en el cual el error ha ocurrido.
Cuart_o error [-] Ejemplo:
ocurrido -
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Sobretension del Link CC (F022) ocurrido en el dia 01 de Enero de
2005, a las 21:00h durante la rampa de aceleracion (P006=5).

La indicacion en la IHM por tanto sera la siguiente:

cc

Error: F22, ME: S
Bl-81-8% 21 :08h=s




CAPITULO 6 - DESCRIPCION DETALLADA DE LOS PARAMETROS

Rango
Parametro [Ajuste fabrica]  pescripcion / Observaciones
Unidad

P018 0.0 2 100.0 ™ Indican el valor de las entradas analégicas Al1 y Al2 de la tarjeta
Entrada analdgica [-] de control MVC2, Al3 de la tarjeta EBB y Al4 de la tarjeta EBA,
Al1’ (Tarjeta MVC2) 0.1% en porcentual del fondo de escala. Los valores indicados son los

valores obtenidos luego de la accion del offset y de la multiplica-
P019 -100 a 100 cion por la ganancia. Mirar descripcion de los parametros P234
Entrada analdgica [-] a P247. La entrada Al2 posee un filtro que la diferencia de las
Al2’ (Tarjeta MVC2) 0.1% demas (mirar P248).
P020 -100.0 a 100.0
Entrada analdgica [-]
AlI3’ (Tarjeta EBB) 0.1%
P021 -100.0 a 100.0
Entrada analdgica [-]
Al4’ (Tarjeta EBA) 0.1%
P022 0a100 M Indica la temperatura en la tarjeta de control MVC1, en grados
Temperatura en la [-] Celsius.
Tarjeta MVC1 1°C
P023 XXX M Indica la version de software contenida en la memoria del micro-
Version de Software [-] controlador ubicado en la tarjeta de control MVC2.
de la tarjeta MVC2 -
P024 LCD = -32768 a M Indica el resultado de la conversion A/D, de la entrada analdgica
Valor de la conversi- 32767 Al4 ubicada en la tarjeta opcional.

6n A/D de la entrada
analdgica Al4
(Tarjeta Opcional)

LED = 0 a FFFFH
[-]

M El display LCD de la IHM indica el valor de la conversion en deci-
maly en el display de LED en hexadecimal con valores negativos
en complemento de 2.

P025 0 a 4095 M P025, P026 y P027 indican respectivamente el resultado de la
Valor de la conver- [-] conversion A/D, en modulo, de las corrientes de las fases V, Wy
sion A/D de la cor- - U.
riente lv
0a4095

P026 [-]
Valor de la conversi- -
6n A/D de la corrien-
te Iw 0 a 4095

[-]
P027 -
Valor da conversao
A/D da corriente lu
P028 0.0 a 100.0 M Indica el valor de la entrada analdgica Al5 de la tarjeta de control
Entrada analdgica [-] MVC2, en porcentual del fondo de escala. Los valores indicados
AlS’ 0.1% son los valores obtenidos luego de la accion del offset y de la
(Tarjeta MVC2) multiplicacién por la ganancia. Mirar descripcion de los parametros

P721 a P724.

P029 0a3 M Mirar parametros especiales — funcién Trace, item 6.5.2.
Estado de la [-]

funcion Trace
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CAPITULO 6 - DESCRIPCION DETALLADA DE LOS PARAMETROS

Rango
Parametro [Ajuste fabrica]  pescripcion / Observaciones
Unidad
P030 0 a 240 M Para que estos parametros indiquen las temperaturas del motor de
Temperatura motor 1 [-] modo adecuado, el modulo Tecsystem NT538 debe ser instalado
1°C siguiendo las recomendaciones indicadas en el manual.

?0:]1 ratura motor 2 M La comunicacién del modulo Tecsystem con las tarjetas de control

emperatura moto del convertidor MVWO01 se da a través del modulo Tecsystem-
P032 Busmod, siendo que el canal serial utilizado es el SCI1 del MVC1.
Temperatura motor 3 El parametro P315 debe ser programado para que el canal SCI1

emperatura moto sea utilizado con el modulo tecsystem (P315=1).
P033 M Los niveles de alarma y fallos por sobretemperatura son configu-
Temperatura motor 4 rados directamente en el modulo Tecsystem NT538 de acuerdo

con el manual de este.
P034 M La configuracion de transmision serial del modulo Tecsystem-
Temperatura motor 5
Baudrate: 19200 bps (SW1. dip1 =1/ SWH1. dip2 =1)
PO35 Paridad: par (SW1.dip3 = 1/SW1.dip4 = 1)
Temperatura motor 6
Enderezo del esclavo: 1 (SW2.dip7 a dip1 = 0/SW2.dip0 = 1)

P036
Temperatura motor 7
P037
Temperatura motor 8
E.' Estos
parametro solo son
visibles en el (los)
display(s) cuando
P315=1 (Tecsystem)
P040 0 a P528 M Indica el valor de la variable de proceso en % (ajuste de fabrica)
Variable del [-] utilizada como realimentacion del PID.

Proceso (PID)

E.. Este

parametro solo es
visible en el (los)
display(s) cuando
P203=1

M La unidad de la indicaciéon puede ser alterada a través de P530,
P531 y P532. La escala pude ser alterada a través de P528 y
P529.

M Mirar descripcion detallada en el item 6.5. Parametros de las
Funciones Especiales.

P042
Contador de Horas
Energizado
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LCD = 0 a 65530
LED =0 a 6553
(x10)

[-]
1h

M Indica el total de horas que el convertidor de frecuencia perma-
necié Energizado.

M Indica en el display de LED de la IHM el total de horas energizado
por 10.

M Este valor es mantenido, mismo cuando el convertidor es dese-
nergizado.

Ejemplo: Indicacion de 22 horas energizado

d




CAPITULO 6 - DESCRIPCION DETALLADA DE LOS PARAMETROS

Rango
Parametro [Ajuste fabrica]  pescripcion / Observaciones
Unidad
P043 0 a 6553 M Indica el total de horas que el convertidor permanecié Habilitado.
Contador de Horas [-] . .
Habilitado 0.1h (<999.9) M Indica hasta 6553 horas, después retorna para cero.
1h (<6553) M Ajusta P204 = 3, el valor del parametro P043 va para cero.
M Este valor es mantenido, mismo cuando el convertidor es dese-
nergizado.

P044 0a 11930 M Indica la energia consumida por el motor.
Contador (MWh) 1IE/I_V3/h M Indica hasta 11930MWh después retorna para cero.

M Ajustando P204=4, o valor de P044 vai para zero.

M Este valor es mantenido, mismo con el convertidor desenergiza-

do.
P052 0 a 8000 M Indica la tension actual del link CC negativo, en Volts.
Tension del Link CC [-]
Negativo 1V
P053 0 a 8000 M Indica la tensién actual del link CC positivo, en Volts.
Tension del Link CC [-]
Positivo 1V
P055 -20.0 a 200.0 M P055, P056 y P057 indican respectivamente la temperatura, en
Temperatura en el [-] grados Celsius, en el brazo de potencia de las fases U, V y W.
Brazo de Potencia 0.1°C
de la Fase U
P056 -20.0 2 200.0
Temperatura en el [-]
Brazo de Potencia 0.1°C
de la Fase V
P057 -20.0 2 200.0
Temperatura en el [-]
Brazo de Potencia 0.1°C
de la Fase W
P058 -20.0 a 200.0 M Indica la temperatura en el brazo del circuito de frenado, en grados
Temperatura en el [-] Celsius.
Sralfo deLchwto b M Cuando el circuito de frenado (opcional) no esta disponible, el
€ rrenado parametro P058 indicara 0.0°C.

P059 -20.0 a 200.0 M Indica la temperatura en el disipador del rectificador de entrada,
Temperatura en el [-] en grados Celsius.
Rectificador 0.1°C
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CAPITULO 6 - DESCRIPCION DETALLADA DE LOS PARAMETROS

Rango N .
Parametro [Ajuste fabrica] Descripcion / Observaciones
Unidad

P060 0a199 M Indican respectivamente los codigos de la ocurrencia del quinto,
Quinto error [-] sexto, séptimo, octavo, noveno y décimo error.
PO61 03199 M Sistematica de registro:
Sexto error [-] Error » P014 —» P015 —» P016 — P017 — P060 — P061 — P062

- — P063 —» P064 — P065.
206,[2 0a199 M Para tener acceso a mayores informaciones a respecto del er-

eptimo error [-] ror ocurrido presionar la tecla cuando se esta visualizando los
P063 0 '1 99 parametros PO60 a P0O65. En el display de LED sera indicado el
Oct a namero del error ocurrido. En el display LCD seran indicados el
ctavo error [-] tipo del error (alarma [A] o fallo [F]), la hora, la fecha y el estado

P064 0a199 del convertidor (ME) en el cual el error ocurrié.
Noveno error [-] Ejemplo:

) Sobretension del Link CC (F022) ocurrido en el dia 01 de Enero de
P96_5 0a199 2005, a las 21:00h durante la rampa de aceleracion (P006=5).
Décimo error [-]

- La indicacion en la IHM de este modo sera la siguiente:

Error: F22, ME:S
18185 21 : B8hs

P066 XXX M Indica la version de software contenida en la memoria del micro-

Version de Software
de la Tarjeta MVC1
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controlador ubicado en la tarjeta de control MVC1.



CAPITULO 6 - DESCRIPCION DETALLADA DE LOS PARAMETROS

Rango s . .
Parametro [Ajuste fabrica] Descripcion / Observaciones
Unidad
P067 1a100 M Mantiene el registro de los ultimos 100 errores (alarmas/fallos)

Log de Errores [-] ocurridos en el convertidor.

. . (Proc)
M Para acceder el registro de errores presione la tecla N2> y en

seguida use las teclas @ y @ para cambiar la indicacién del
error correspondiente. El ultimo error ocurrido (evento de error
mas reciente) es representado por el registro de error 1 y el 1000
error ocurrido (evento de error mas antiguo) es representado por
el registro 100 (el nimero del registro del error es indicado en el

display de 7 segmentos luego de presionar la tecla C",S/‘;\ ).

Las informaciones presentadas en cada registro de errores in-
cluyen el nimero del error (ex: A/F 087), el estado del convertidor
en el momento del error (ej.: ME: 1) y la fecha/hora en el instante
que ocurri6 el error.

Para acceder el registro de, por ejemplo, el 8° ultimo error ocurrido,
se debe proceder de la siguiente forma:

¢ Acceder el parametro P067;

. PROG)
e Presionar la tecla \-22 ;

N
o Utilizar las teclas (&) y <!) para acceder el 8° registro.

En este momento la indicacion en la IHM debe ser:

g

Ervor: FE7, ME:z 1

B1.-81-8% 21 :80hs

Informando asi que el 8° ultimo error fue un fallo 87, ocurrido con
el convertidor en el estado 1 (convertidor en subtension, ME: 1)
y todavia la fecha y hora en el momento del error.
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CAPITULO 6 - DESCRIPCION DETALLADA DE LOS PARAMETROS

Parametro

Rango
[Ajuste fabrica]
Unidad

Descripcion / Observaciones

P070

Estado de las
Entradas

Digitales DI1 a DI16
(Tarjeta MVCH1)

0 a FFFFH

[-]

M Indica en la IHM, tanto en el display LCD como en el display LED,

el valor en hexadecimal correspondiente al estado de las 16 en-
tradas digitales de la tarjeta de control MVC1 (DI1 hasta DI16),
siendo el estado de cada entrada considerado como un bit, en la
siguiente ordene:

DI1, D12, ... ,DI15, DI16.

Activa=1, Inactiva=0. El estado de la DI1 representa el bit mas
significativo.

Ejemplo:

DI1=Activa (+24V); DI2=Inactiva (0V); DI3=Inactiva (0V);
Dl4=Activa (+24V); DI5=Inactiva (0V); DI6=Inactiva (0V);
DI7=Activa (+24V); DI8=Inactiva (0V); DI9=Inactiva (0V);
DI10=Activa (+24V); DI11=Inactiva (OV); DI12=Inactiva (0V);
DI13=Activa (+24V); DI14=Inactiva (0V); DI15=Inactiva (0V);
DIl16=Activa (+24V);

Lo que equivale a la secuencia de bits: 1001 0010 0100 1001;
En hexadecimal corresponde a 9249H;

La indicacion en la IHM por tanto sera la siguiente:

5888

=1
=)

i
1}

tacdo DIs MYCL
7= 924!

i}
i
L
]

P071

Estado de las
Salidas a

Relé RL1...RL8
(Tarjeta MVC1)
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0 a OOFFH

[-]

M Indica en la IHM, tanto en el display LCD como en el display

LED, el valor en hexadecimal correspondiente al estado de las 8
salidas a relé de la tarjeta de control MVC1, siendo el estado de
cada salida considerado como un bit, en la siguiente ordene:

RL1, RLZ, ... ,RL7, RL8.

Activa=1, Inactiva=0. El estado de la RL1 representa el bit mas
significativo.

Ejemplo:

RL1=Activa; RL2=Inactiva; RL3=Inactiva; RL4=Activa;
RL5=Activa; RL6=Inactiva; RL7=Inactiva; RL8=Activa;
Lo que equivale a la secuencia de bits: 1001 1001

En hexadecimal corresponde a 99H

La indicacion en la IHM por lo tanto sera lo siguiente:

Eztado DO=s MWCL
=




CAPITULO 6 - DESCRIPCION DETALLADA DE LOS PARAMETROS

Rango s . .

Parametro [Ajuste fabrica] Descripcion / Observaciones
Unidad

P072 0 a 8000 M Indica la tension de linea entre las fases “a” y “b” (Vab) en la
Tension de Entrada [-] entrada del convertidor, en Volts.
Vab 1Vca
P073 0 a 8000 M Indica la tensién de linea entre las fases “c” y “b” (Vcb) en la
Tension de Entrada [-] entrada del convertidor, en Volts.
Vcb 1Vca
P074 0 a 3750 M Indica la tensién en el secundario del transformador de entrada,
Tension en el [-] en Volts.
Secundario del 1Vca
Transformador de
Entrada
P075 0 a 8000 M Indica la tension entre el Punto Medio (PM) del link CC y el Tierra
Tension entre el [-] (GND), en Volts.
Punto Médio y el 1Vca
Tierra
P076 0.0a 150.0 M Indica el valor porcentual de la sobrecarga dada por los parame-
Sobrecarga i x t [-] tros P156, P157 y P158.

0.1%

M La actuacion del fallo por sobrecarga (FO72) ocurre cuando P076
alcanza 100%.

P080
Fecha

LCD = dd/mm/aa
LED = aaaa
[-]
1d

™ Indica en el display LCD da la IHM la fecha actual, en el formato
“‘dd/mm/aa”.

M Para cambiar proceder de la siguiente manera:
~
1. Presionar la tecla € |
2. Utilizar teclas (.A) y <!/> para cambiar para el valor deseado de
la nueva fecha.

M Indica en el display de LED de la IHM el afio actual, en el formato
“aaaa”.

M El valor de ese parametro es ajustado en fabrica para indicar la
fecha actual.

M La fecha maxima soportada es 2099. Solamente valores inferiores
deben ser programados.

Ejemplo: Indicacion del dia 01 de Enero de 2005

Fecha (dd-smm-s a2
FEzE=E1.-81-8%
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CAPITULO 6 - DESCRIPCION DETALLADA DE LOS PARAMETROS

Rango
Parametro [Ajuste fabrica]  pegcripcion / Observaciones
Unidad
P081 LCD = hh:mm:ss M Indica en el display LCD de la IHM la hora actual, en el formato
Hora LED =ss ‘hh:mm:ss”.
Eéi M Indica en el display de LED de la IHM los segundos de la hora

actual, en el formato “ss”.
M Para alterar proceder da seguinte forma:
-
1. Presionar la tecla C",@ .
2. Utilizar teclas (.A) y <!/> para cambiar para el valor deseado de
la nueva fecha.

M El valor de ese parametro es ajustado en fabrica para indicar la
hora actual.

M Las horas asumen valores entre 0 y 24h. No es posible seleccionar
otro padron.

M O ajuste da hora se da de 10 em 10 segundos.

Ejemplo: Indicacion de 12 horas, 30 minutos y 30 segundos

30

Hora chiiimmisss

FEZl=12:328:

=28

6.2 PARAMETROS DE REGULACION - P100 a P199

Rango
Parametro [Ajuste de Fabrica] Descripcion / Observaciones
Unidad
P100 0 a 999 M Ajuste 0.0s significa sin rampa.
Tiempo de [100.0] ¥ Defi . .

7 efine los tiempos para acelerar linealmente de 0 hasta la velo-
Aceleracion Dzl sE cidad méaxima (P134) o desacelerar linealmente de la velocidad
P101 02999 maxima hasta 0.

Tiempo de [180.0] M La conmutacion para la 2% rampa puede ser hecha a través de

Desaceleracion 0.1s(<99.9)-1s(>99.9)
P102 0 a 999
Tiempo de [100.0]
aceleracion 22 rampa  0.1s(<99.9)-1s(>99.9)

P103 0 a 999
Tiempo de [180.0]
desaceleracion 0.1s(<99.9)-1s(>99.9)
28 rampa

6-14

una de las las entradas digitales DI3 a DI10, si esta estuviese
programada para la funcién 22 rampa, mirar (P265 a P272).



CAPITULO 6 - DESCRIPCION DETALLADA DE LOS PARAMETROS

Parametro

Rango
[Ajuste de Fabrica] Descripcion / Observaciones
Unidad

P104
Rampa S

0.0a100.0 M Define el porcentual de Rampa S durante aceleraciones o desa-
[0.0] celeraciones. La figura que sigue permite un mejor entendimien-
0.1% to.

A \Velocidad

Linear

50% rampa S

100% rampa

desacel

tacel
(P100/102) (P101/103)

pt(s)

Figura 6.2 - Rampa S o Lineal

, en las aceleraciones, o

rampas (tacel Iinear)

.100% =———— . 100%

acel acel

P104=

(t -t ) en las desaceleraciones.
rampas desacel linear ’

P104=—— .100% =— . 100%

desacel desacel

Donde:

t__ = tiempo de aceleracién, definido por P100 o P102;

acel

t = tiempo de desaceleracion, definido por P101 o P103;

desacel

t = tiempo de rampa S;

rampas

t.__=tiempo de rampa lineal.

linear

M Ajuste 0.0% significa funcién inactiva. En este caso solamente
la rampa lineal sera utilizada.

M La rampa “S” reduce choques mecanicos durante aceleraciones
o desaceleraciones.

P120

Backup de las
Referencias de
Velocidad

0,1 M Define si la funcion de Backup de la referencia de velocidad esta
[1] Activa (1) o Inactiva (0).

M Si P120 = Inactiva, el convertidor no guardara el valor de refe-
rencia cuando fuera deshabilitado, o sea, cuando el convertidor
es nuevamente habilitado, él ira para el valor de referencia de
velocidad minima.

M Esta funciéon de backup si aplica solamente para referencia via

IHM.
P120 Backup
0 Inactivo
1 Activo
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CAPITULO 6 - DESCRIPCION DETALLADA DE LOS PARAMETROS

Rango
Parametro [Ajuste de Fabrica] Descripcion / Observaciones

Unidad
';1?1 . P13?9a0?1 34 mTecas )y (U activas: P221=0 0 P222=0.

eferencia de
Velocidad por las 1rpm 4] EI_vanr (;:Je F;]1 i?l'(tas rgantednido en eI_ L’J|tin;0 leor ajusrttg(;jo (backup)
(‘Q C\v> mismo deshabilitando o desenergizando el convertidor
teclas A7y "= [con P120 = 1 (Activo)].
P122 @ 0aP134 M Activacion de la funcion JOG.
Referencia de [150]
Velocidad para 1rpm Tecla JOG P225 o P228
JOG 0 JOG+ Entrada Digitales DI3 - P265 =JOG o
) DI3 a DI10 DI4 — P266 = JOG o
u— - 0

Referencia de [150] DI7 — P269 = JOG o
Velocidad para 1rpm DI8 — P270 = JOG o

JOG- (2)
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DI9 — P271 =JOG o
DI10 - P272 = JOG

M Al activar la funcién JOG el motor acelerara para el valor definido
en P122, siguiendo la rampa ajustada.

M El sentido de rotacién es definido por la funcién sentido de giro
(P223 o P226).

M JOG actua si la rampa estuviera deshabilitada (motor parado).

M Activacion de la funcion JOG +:

Entradas Digitales Parametros

DI3 a DI10 P265 a P272 = JOG+

M Activacién de la funcion JOG-:

Entradas Digitales Parametros

DI3 a DI10 P265 a P272 = JOG-

M Al activar la funcién JOG+/JOG- la referencia de velocidad en
P122/P123 sera sumada (sin rampa) a las demas referencias
para generar la referencia total - mirar Figura 6.22.



CAPITULO 6 - DESCRIPCION DETALLADA DE LOS PARAMETROS

Rango
Parametro [Ajuste de Fabrica] Descripcion / Observaciones
Unidad
P124 @ P133 a P134 M Estos parametros (P124 a P131) solamente seran mostrados
Ref. 1 Multispeed [90] cuando P221=8 y/o P222=8 (Multispeed).
Trom MEI Multispeed es utilizado cuando se desea hasta 8 velocidades
P125 @ P133 a P134 fijas preprogramadas..
Ref. 2 Multispeed [300] Cuando se desea utilizar solamente 2 0 4 velocidades, cualquer com-
1rpm binacién de entradas entre DI4, DI5 y DI6 puede ser utilizada.
M La(s) entrada(s) programada(s) para otra(s) funcién(ones)
P126 @ P133 a P134 4
Ref. 3 Multispeed [600] debe(n) ser considerada(s) como 0V en la Tabla 6.1.
1rpm M EI Multispeed trae como vantajas la estabilidad de las referencias
fijas preprogramadas, y la inmunidad contra ruidos eléctricos
P127 @ P133 aP134 (entradas digitales DlIx aisladas).
Ref. 4 Multispeed [ frg?n] M Funcion Multispeed activa cuando P221 o P222 = Multispeed
M Permite el control de la velocidad de salida relacionando los
P128 @ P133 a P134 valores definidos por lo parametros P124 a P131 a través de la
Ref. 5 Multispeed [1200] combinacion légica de las entradas digitales (DIx).
1rpm Tabla 6.1 - Referencias Multispeed
DIx habilitada Programacion
P129 @ P133 a P134 4 P266 = 7
Ref. 6 Multispeed [ 1500 ] 5 P267 =7
1rpm 6 P268 =7
P130 @ P133 aP134 8 velocidades
Ref. 7 Multispeed [ 1800 ] 4 velocidades
1rpm 2 velocidades
DI6 DI5 Dl4 Ref. de Velocidad
P131@ P133 a P134 ov ov ov P124
Ref. 8 Multispeed [ 1650 ] ov ov 24v P125
1rpm oV 24V oV P126
oV 24V 24V P127
24V Y oV P128
24V Y 24V P129
24V 24V oV P130
24V 24V 24V P131

A Velocidad de
salida

r P131

Rampa de aceleracion

P124 :
- Tiempo
, —— 24V
DI —— L L i 0V(abierto)
Z S
— gl/ V(abierto)
D!/‘.J | | | | | | 0V (abierto)

Figura 6.3 - Multispeed
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CAPITULO 6 - DESCRIPCION DETALLADA DE LOS PARAMETROS

Rango
Parametro [Ajuste de Fabrica] Descripcion / Observaciones

Unidad
P133 @ 0 a (P134-1) M Define los valores maximo/minimo de referencia de velocidad del
Referencia de [90] motor cuando el convertidor es habilitado. Valido para cualquier
Velocidad minima 1rpm tipo de sefal referencia.
Pl e e o oy T i P25 2one
Referencia de (3.4xP402) gicas).
Velocidad méaxima [ 1800 ]

1rpm Velocidad de salida
P134

P133

. Referencia de
-10V ¢ +10V ~ Velocidad

-P133

-P134

AVeIocidad de salida

P134
P133
Referencia de
0 ’Velocidad

Figura 6.4 - Limites de velocidad considerando

“Zona Muerta” activa (P233=1)

6-18



CAPITULO 6 - DESCRIPCION DETALLADA DE LOS PARAMETROS

Rango
Parametro [Ajuste de Fabrica] Descripciéon / Observaciones

Unidad
P136 0a9 M Compensa la caida de tensién en la resistencia estatérica del
Con Control V/F [0] motor. Actla en bajas velocidades, aumentando la tensién de
(P202=0,1): 1 salida del convertidor para mantener el par (torque) constante,
Boost de Torque en la operacion V/F.
Manual (IxR)

M El ajuste 6ptimo es el menor valor de P136 que permita el arran-
que del motor satisfactoriamente. Valor mayor que el necesario
incrementara en demasiado la corriente del motor en bajas
velocidades, pudiendo forzar el convertidor a una condicién de
sobrecorriente (FO70, FO71 o F072).

M El maximo valor de aumento para la tension de salida es igual a 2,5%
de la tensién nominal, en la frecuencia nula, cuando P136=9.

M Ajuste “0” significa funcion inactiva.

Tension de salida

Nominal — feeeemmmeeeeee e .
P136=9
1/2 Nominal ... (...
2.5% Nominal
P136=0
0 : : Frecuencia
30Hz 60Hz

Figura 6.5 - P202=0 - Curva V/F 60Hz

Tension de salida

Nominal beee oo .
P136=9
1/2 Nominal
2.5% Nominal [ N ==
| P136=0
0 - : Frecuencia
25Hz 50Hz

Figura 6.6 - P202=1 - Curva V/F 50Hz
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CAPITULO 6 - DESCRIPCION DETALLADA DE LOS PARAMETROS

Rango
Parametro [Ajuste de Fabrica] Descripcion / Observaciones

Unidad
P137 0.000 a 1.000 M El Boost de Torque Automatico compensa la caida de tensién en la
Boost de Torque [0.000] resistencia estatdrica en funcion de la corriente activa del motor.
'(Al\;lg)?jtté?ético) e M Los criterios para el ajuste de P137 son los mismos que los del

parametro P136.
B Este POOT] i
- ension

parametro solo es Referencia de Velocidad Il—’)1(3R6 —+> Aplicada

visible en el (los)

al Motor
display(s) cuando A
P202=0,102 Cormonte At —
(Control V/F) orriente Activa R 1 : q

da Salida Automatico
P137

A

P139

Figura 6.7 - Diagrama en Bloques P137

Tension de Salida
A
Nominal

1/2 Nominal
2.5% Nominal

Zona
Compensacion

» Velocidad

Nnom/2 Nnom

Figura 6.8 - Curva V/F con Boost de Torque Automatico
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CAPITULO 6 - DESCRIPCION DETALLADA DE LOS PARAMETROS

Rango
Parametro [Ajuste de Fabrica] Descripciéon / Observaciones

Unidad
P138 @ -10.00 a 10.00 M El parametro P138 (para valores entre 0.00 y + 10.00% ) es utili-
Resbalamiento [0.00] zado en la funcién de Compensacion de Deslizamiento del motor.
Nominal 0.01% Compensa la caida en la rotacion de éste debido a la aplicacion

E.. Este

parametro solo es
visible en el (los)
display(s) cuando
P202=0, 1 6 2 (Con-
trol V/F)

de la carga. Incrementa la frecuencia de salida en funcion del
aumento de la corriente activa del motor.

M EI P138 permite al usuario regular con precision la compensa-
cién de deslizamiento en el MVW-01. Una vez ajustado P138
en convertidor mantendra la velocidad constante mismo con
variaciones de carga a través del ajuste automatico de la tension
y de la frecuencia.

Referencia Total ': Velocidad
(ver figuras 6.25y 6.26 b)

Corriente Compensacion AF
. i

Activa——— |i del

da Salida Resbalamiento

P139 P138

Figura 6.9 - Diagrama en Bloques P138

Tension de Salida

ﬂ'-.-'I /"
(funcién de

- -IE-I- la carga en
el motor)

4 Frecuencia
N

nom

Figura 6.10 - Curva V/F con Compensacién de Resbalamiento

M Para el ajuste del parametro P138:

= accionar motor a vacio, a aproximadamente mitad del rango de
velocidad de utilizacion;

= medir la velocidad del motor o equipamiento;

= aplicar carga nominal en el equipamiento;

= incrementar el parametro P138 hasta que la velocidad alcance
el valor a vacio.

M Valores P138 < 0.0 son utilizados en aplicaciones especiales
donde se desea reducir la velocidad de salida en funcién del
aumento de la corriente del motor. Ej.: distribucién de carga en
motores accionados en paralelo.
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CAPITULO 6 - DESCRIPCION DETALLADA DE LOS PARAMETROS

Rango
Parametro [Ajuste de Fabrica] Descripcion / Observaciones
Unidad
P139 0.0a16.0 M Ajusta la constante de tiempo del filtro de la corriente activa.
ggtlzgaCornente [ (;) '123] M Ajusta el tiempo de respuesta de la compensacién de deslizamiento
’ y boost de par (torque) automatico. Mirar Figura 6.7 y Figura 6.9.
(para control V/F)
E' Este para-
metro solo es visible
en el(los) display(s)
cuando P202=0, 1 6
2 (Control V/F)
P142 ™ 0.0a100.0 M Permite la alteracion de las curvas V/F padrones definidas en
Tensién de Salida [100.0] P202. Puede ser utilizado para la obtencién de curvas V/F aproxi-
Méaxima 0.1% madamente cuadraticas o en motores con tensiones/frecuencias
nominales diferentes de los padrones convencionales.
¢
?;:;én de Salida O'([)2018(])'0 M Esta funciéon permite la alteracion de las curvas caracteristicas
Intermediaria 0 1'0/ padrones definidas, que relacionan la tensién y la frecuencia
e de salida del convertidor y consecuentemente el flujo de mag-
netizacion del motor. Esta caracteristica puede ser utilizada en
¢
?;:sﬁo’n de Salida 0'0[3100]0'0 aplicaciones especiales en las cuales los motores utilizados
en 3 Hz 0 1'0/ necesitan de tensién nominal o frecuencia nominal diferentes
e de los padrones.
P145 M@ P133(>90) a P134 ™ Funcion activada con P202 = 2 (V/F Ajustable).
?j/ellogldbe'll('jt de_lnl?o [ 1800 ] M El valor padron de P144 (8.0%) es definido para motores padron
de c ebilitamiento rpm 60Hz. Caso la frecuencia nominal del motor (ajustada en P403)
€ L.ampo sea diferente de 60 Hz, el valor padrén de P144 puede tornarse
P146 0@ 90 a P145 inadecuado, pudiendo causar dificultad en el arranque del motor.
Velocidad [900] Caso sea necesario aumentar el par (torque) de arranque, au-
Intermediaria 1rpm mentar el valor de P144 gradualmente.

E.. Estos

parametros (P142 a

146) solo son vi-
sibles en el(los)
display(s) cuando
P202=0,16

2 (Control V/F)
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M Procedimiento para parametrizacion de la funcion “V/F Ajustable”
1. Deshabilitar el Convertidor;

2. Verificar los datos del Convertidor (P295 a P297);

3. Ajustar los datos del motor (P400 a P406);
4

. Ajustar los datos para indicacion de P001 y P002 (P208, P210,
P207, P216 y P217);

. Ajustar los limites de velocidad (P133 y P134);
6. Ajustar los parametros de la funcion V/F Ajustable (P142 a P146);
7. Habilitar la funcion V/F Ajustable (P202=2).

[$))

A Tension de salida
100% oo
P142 o
P202=2
P143
P144
Velocidad/
: H Frecuencia
0.1Hz 3Hz P146 P145 P134

Figura 6.11 - Curva V/F ajustable



CAPITULO 6 - DESCRIPCION DETALLADA DE LOS PARAMETROS

Rango
Parametro [Ajuste de Fabrica] Descripciéon / Observaciones

Unidad
P151 © 325 a 400 (P296=0) M P151 ajusta el nivel de regulacién de la tension del link CC para
Con Control V/F [375] prevenir F022 - sobretension. Este parametro, en conjunto con P152,
(P202=0,1 0 2): 1V permite dos tipos de funcionamiento para la regulacién de la tension

Nivel de actuacion

de la Regulacion de 564 a 800 (P296=1)
la Tension del Link [618]

CC 1V

3541 a 4064
(P296=2)
[3571]
1V

5080 a 5831
(P296=3)
[5123]
1V

6404 a 7350
(P296=4)
[6428 ]
1V

del link CC. Abajo sigue la descripcion y ajustes de ambos:

Tipo da regulacion de la tensién del link CC cuando P152=0.00
y P151 diferente del valor maximo: Holding de rampa — Cuan-
do la tensién del link CC alcanza el nivel de regulaciéon durante
la desaceleracion, el tiempo de la rampa de desaceleracién es
extendido y es mantenida la velocidad en un valor constante,
hasta el momento que la tension del link CC salga del nivel de
actuacion. Mirar Figura 6.12.

M Esa regulacion de la tensién del link CC (holding de rampa) intenta
evitar el bloqueo del convertidor por error relacionado a sobretension
en el link CC (F022), cuando ocurre la desaceleracion con cargas
de alta inercia o con tiempos de desaceleracion pequefios.

A
«— EO1 - Sobretension
P151 i
Y 2. <«+— Regulacién
Ud nominal " do Link CC
» Tiempo
A
Velocidad
de Salida .
_——\ » Tiempo

Figura 6.12 - Desaceleracién con Holding de Rampa

M Con esa funcion, se logra un tiempo de desaceleracion optimizado
(minimo) para la carga accionada.

M Esa funcién es util en aplicaciones de mediana inercia que exijan
rampas de desaceleracion cortas.

M Caso contintie ocurriendo el bloqueo del convertidor por so-
bretension (F022) durante la desaceleracién, se debe reducir
gradualmente el valor de P151 o aumentar el tiempo de larampa
de desaceleracion (P101 y/o P103).

M Caso la red de alimentacién esté permanentemente con sobre-
tension (Ud>P151) el convertidos puede no desacelerar. En este
caso, reduzca la tension de la red o incremente P151.

M Si, mismo con estos ajustes, no fue posible desacelerar el motor
en el tiempo necesario, utilizar frenado reostatico (mirar item 8.10
Frenado Reostatico para una descripcion mas detallada);

6-23



CAPITULO 6 - DESCRIPCION DETALLADA DE LOS PARAMETROS

Rango
Parametro [Ajuste de Fabrica] Descripcion / Observaciones
Unidad

Tipo de la regulacion de la tension del Link CC cuando
P152>0.00 y P151 diferente del valor maximo:Cuando la
tension del link CC alcanzar el nivel de regulacion durante la
desaceleracion, el tiempo de desaceleracion es extendido y el
motor es acelerado hasta el momento que la tension del link CC
salga del nivel de actuacion. Mirar Figura 6.13 y Figura 6.14.

Tabela 6.2 - Niveles recomendados de actuacién de la regulacién de la tension

del link CC
Convertidor
Vv 220V/230V 380V 2300V 3300V 4160V
P296 0 1 2 3 4
P151 375 618 3571 5123 6458
A
«— EO01 - Sobretension
P151 .
o y© <«+— Regulacién
Ud nominal " do Link CC
Tension Ud
(P0O04)
» Tiempo
Velocidad
de Salida /\
» Tiempo

Figura 6.13 - Curva desaceleracioén con limitacion (regulacién) de la tensién del link CC

4 NOTAS! A

M El ajuste de fabrica esta en el maximo (regulacién del
link desactivada). Para activar esta regulacién se reco-
mienda ajustar P151 conforme la Tabla 6.2.

E- M Caso aun ocurra bloqueo por sobretensién (F022) du-
rante la desaceleracion, se debe aumentar gradualmen-
te el valor del parametro P152 o aumentar el tiempo de
la rampa de desaceleraciéon (P101 y/o P103). Caso la
red esté permanentemente con sobretension (Ud>P151)
el convertidor puede no desacelerar. Reduzca la tension

\_ de red o incremente P151. Y,

Tension
Link CC (Ud)

'® Velocidad

|

Salida da Rampa

Figura 6.14 - Diagrama en Bloque de la regulacion de la tensién del link CC
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CAPITULO 6 - DESCRIPCION DETALLADA DE LOS PARAMETROS

Rango
Parametro [Ajuste de Fabrica] Descripcion / Observaciones

Unidad
P152 0.00 a 9.99 M Mirar P151 (con limitacion V/F) y Figura 6.14.
Sa}” 1ancia proporoie- [ 8'3? ] M Si P152=0.00 y P151 diferente del valor méximo la funcién Holding

al del ~eguiado : de rampa esta activa. (Mirar P151 para V/F).

de la Tension del
link CC [solo para M P152 multiplica el error de la tensién del Link CC, esto es,
P202=0,102 error=Link CC actual - P151. EI P152 es tipicamente usado para
(Control V/F)] prevenir sobretensién en aplicaciones con cargas excéntricas.
P153 ©® 325 a 400 (P296=0) M EIl Frenado Reostatico solamente puede ser usado si un resistor
Nivel de Frenado [375] de frenado esté conectado al MVW-01. El nivel de tensién para
Reostatico 1V la actuacion del transistor de frenado debe estar de acuerdo con

564 a 800 (P296=1)
[618]
1V

3541 a 4064
(P296=2)
[3571]
1V

5080 a 5831
(P296=3)
[5123]

1V

6404 a 7350
(P296=4)
[ 6458 |
1V

la tensién de alimentacion. Si P153 es ajustado en un nivel muy
préximo del nivel de actuaciéon de sobretension (F022), la mis-
ma puede ocurrir antes que el transistor y el resistor de frenado
puedan disipar la energia regenerada. Mirar a seguir los ajustes

recomendados:
Convertidor V__ P296 P153 E022
220V/230V 0 375V > 420V
380V 1 618V > 734V
2300V 2 3571V > 4064V
3300V 3 5123V > 5830V
4160V 4 6458V > 7350V
A
<+— EO1 - Sobretensién
P153 <«— Actuacion del
Ud nominal Frenado Reostatico
» Tiempo
A
— Ud Ud
Tension
Resistor
Frenado (BR)
» Tiempo

Figura 6.15 - Curva de actuacion del Frenado Reostatico

M Para actuar el frenado reostatico:

= Conecte el resistor de frenado. Mirar capitulo 8.

= Ajuste P154 y P155 de acuerdo con el resistor de frenado utili-

zado.

= Ajuste P151 para el valor maximo: 400V (P296=0), 800V
(P296=1), 0 8000V (P296=2, 3 0 4), conforme el caso, para evi-
tar actuacion de la regulacion de tension del link CC antes del

frenado.
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CAPITULO 6 - DESCRIPCION DETALLADA DE LOS PARAMETROS

Rango
Parametro [Ajuste de Fabrica] Descripcion / Observaciones
Unidad
P154 0 a 500 M Ajustar con valor igual al de la resistencia ohmica del resistor de
Resistor de [0.0] frenado utilizado.
Frenado (B = Blo ) = M P154=0 deshabilita la protecciéon de sobrecarga en el resistor
(122 100) e .
de frenado. Se debe programar para “0” cuando no se utiliza el
resistor de frenado.
P155 10 a 1500 M Ajusta el nivel de actuacién de la proteccion de sobrecarga en
Potencia permitida [50] el resistor de frenado.
en el resistor de 1kW

Frenado

M Ajustar de acuerdo con la potencia nominal del resistor de frenado
utilizado.

M Funcionamiento: si el promedio de potencia en el resistor de fre-
nado durante el periodo de 2 minutos ultrapasar el valor ajustado
en P155 el convertidor sera bloqueado por FO77.

M Mirar item 8.10.

P156 @M
Corriente de
Sobrecarga del
motor a la Velocidad
Nominal

P157 @M
Corriente de
Sobrecarga del
Motor a 50% de la
Velocidad
Nominal

P158 @M
Corriente de
Sobrecarga del
Motor a 5% de la
Velocidad Nominal
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P157 a 1.2xP295
[ 1.1xP401 ]
0.1A(<100) -

1A(>99.9)

P158... P156

[ 0.9xP401 |

0.1A(<100) -
1A(>99.9)

0.2xP295... P157
[ 0.5xP401 |
0.1A(<100) -
1A(>99.9)

Corriente del motor (P003)

4 t Corriente del sobrecarga
[
I
I
3| -1
]
]
251 -L
2F-r
154 arb -7
R e el il Aellipn, e
1.1 JII———b- ————— R e tmmmmmmm - ===
e : : I ! ! 1
g ;! ! ! I
0,5 I X 1 ! ! 1
o | ! ! 1
o : 1 : : 1
04— — . : Lt (s)
0 15 30 60 75 100 150 300
Figura 6.16 - Funcion Ixt — deteccion de sobrecarga
Curva para motor con ventilacion independiente
P156
110 I
100 —ie -
80
S 69 e B Y (s AT s S
o Curva para motor auto-ventilado
x 40 | | | ] ] ]
20t

510 20 30 40 50 60 70 80 90 100 110 120 130 140 150

% Velocidad nominal

Figura 6.17 - Niveles de la proteccién de sobrecarga



CAPITULO 6 - DESCRIPCION DETALLADA DE LOS PARAMETROS

Rango
Parametro [Ajuste de Fabrica] Descripcion / Observaciones
Unidad

M Utilizado para proteccion de sobrecarga del motor y del conver-
tidor (Ixt — FO72).

M La corriente de sobrecarga del motor es el valor de corriente
a partir del cual el convertidor comprendera que el motor esta
operando en sobrecarga. Cuanto mayor la diferencia entre la
corriente del motor y la corriente de sobrecarga, mas rapida sera
la actuacion del FO72.

M El parametro P156 (Corriente de Sobrecarga a la Velocidad No-
minal) debe ser ajustado en un valor 10% arriba de la corriente
nominal del motor utilizado (P401).

M La corriente de sobrecarga es presentada en funcién de la ve-
locidad que esta siendo aplicada al motor, de acuerdo con la
curva de sobrecarga. Los parametros P156, P157 y P158 son
los tres puntos utilizados para construir la grafica de sobrecarga
del motor, mostrada en la Figura 6.17 para el ajuste de fabrica.

M Esta curva es alterada cuando P406 (tipo de ventilacion) es
cambiado durante la subrutina autoguiada. (Mirar item 5.2)

M Con el ajuste de la curva de corriente de sobrecarga, es posible
programar un valor de sobrecarga que varia de acuerdo con
la velocidad de operacion del convertidor (padron de fabrica),
mejorando la proteccién para motores autoventilados, o un nivel
constante de sobrecarga para cualquier velocidad aplicada al
motor (motores con ventilacion independiente).

P159 0a100 M Cuando el valor del P076 alcanza el valor dado en este parametro,
Alarma de [80] un alarma (A046) es presentado en la IHM.
temperatura | x t 1%

P169 0.2xP295 a M Visa evitar el trabamiento del motor durante sobrecargas. Si la
Corriente Maxima 1.5xP295 carga en el motor aumentar la suya corriente también aumentara.
de Salida [ 1.35xP295 ] Si la corriente intentar ultrapasar el valor ajustado en P169, la
Con control V/F 0.1A(<100) - rotacion del motor seré reducida siguiendo la rampa de desace-
(P202=0, 1 6 2): 1A(>99.9) leracion hasta que la corriente se quede abajo del valor ajustado
- en P169. Cuando la sobrecarga desaparecer la rotacion volvera

al normal.

Corriente del motor

P169 4
Tiempo
Velocidad
4 /desacéler. | “Goeler.
Aceleracion por rampa por rampa
por rampa__lw desaceler.
(P100/P102) por rampa ,
(P101/P103) Tiempo
durante _ en régimen durante "
aceleracion desaceleragao

Figura 6.18 - Curvas mostrando la actuacion de la limitacién de corriente
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CAPITULO 6 - DESCRIPCION DETALLADA DE LOS PARAMETROS

Rango
Parametro [Ajuste de Fabrica] Descripcion / Observaciones
Unidad
P181 0,1
Modo de [0] P87 Accion
Magnetizacion = 0= Habilita General Aplica corriente de magnetizacion
luego de Habilita General ON
1= Gira/Para Aplica corriente de magnetizacién

luego Gira / Para ON

6.3 PARAMETROS DE CONFIGURACION - P200 a P399

Rango
Parametro [Ajuste de Fabrica] Descripcion / Observaciones
Unidad
P200 0,1
Aclave esta [1] P200 Resultado
(activa/desactiva - Permite Ia alteracion del contenido de |
. ermite la alteracion del contenido de Ios
Clave) 0 (Inactiva) parametros independientemente de PO0O
Solamente permite la alteracion del contenido
1 (Activa) de los parametros cuando P00O es igual al
valor de la contrasefia
M Con los ajustes de fabrica la contrasefia es PO00=5.
M Para alteracion del valor de la contrasefia mirar P0O0O.
P201 0a3
Seleccion del [(11)] P201 Idioma
Idioma - 0 Portugués
1 Inglés
2 Espafiol
3 Aleman
P202 @ 0az2
Tipo de control [(11)] P202 Tipo de Control
- 0 V/F 60Hz
1 V/F 50Hz
2 V/F Ajustable (mirar P142 a P146)
™M Mirar item 4.3 el cual orienta en la eleccién del tipo de control.
P203 0a3 M Define el tipo de seleccién de funciones especiales:
Seleccién de [0] 5503 —
Funciones - uncion
Especiales 0 Ninguna
1 Regulador PID
2 Trace
3 Trace + PID

M Para la funcién especial Regulador PID mirar descripcion detallada
de los parametros relacionados (P520 a P535).

M Cuando P203 es alterado para 1, P265 es alterado automatica-
mente para 15 - Manual/Auto.
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CAPITULO 6 - DESCRIPCION DETALLADA DE LOS PARAMETROS

Rango
Parametro [Ajuste de Fabrica] Descripciéon / Observaciones

Unidad
P204 ™10 0a11 M Los parametros P295 (Corriente Nominal); P296 (Tensién Nomi-
Carga / Guarda [0] nal), P297 (Frecuencia de Conmutacion), P308 (Enderezo Serial)
Parametros - y P201 (Seleccion del Idioma) no son cambiados cuando de la

carga de los ajustes de fabrica a través de P204 =5y 6.

M Para cargar parametros de Usuario 1 (P204=7) y/o Usuario 2
(P204=8) para el area de operacion del MVW-01, es necesario
que Memoria Usuario 1 y/o Memoria Usuario 2 tengan sido pre-
viamente guardadas (P204=10 y/o P204=11).

MLas opciones P204=5, 7, 8, 10 y 11 estan deshabilitadas cuando
P309 = 0 (Fieldbus activo).

Memoria
Usuario
1

5 Ajuste de
Parametros
actuales del| (2204=5 | Fabrica
Convertidor] 06 (padrén
WEG)

Memoria
Usuario 2

Figura 6.19 - Transferencia de Parametros

P204

Accién

0,1,2,9

Sin funcién:
Ninguna accion

Reset P043:
Cera contador de horas habilitado

Reset P044:
Cera contador del MWH

Carga WEG - 60Hz:
Carga parametros actuales del convertidor
con los ajustes de fabrica para 60Hz

Carga WEG - 50Hz:
Funcion no implementada en esta version de
software

Carga Usuario 1:
Carga parametros actuales del convertidor con
el contenido de la memoria de parametros 1

Carga Usuario 2:
Carga parametros actuales del convertidor con
el contenido de la memoria de parametros 2

10

Transfiere el contenido de los parametros
actuales del convertidor para la memoria de
parametros 1

11

Guarda Usuario 2:

Transfiere el contenido de los parametros
actuales del convertidor para la memoria de
parametros 2
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CAPITULO 6 - DESCRIPCION DETALLADA DE LOS PARAMETROS

Rango

Parametro [Ajuste de Fabrica] Descripcion / Observaciones

Unidad

NOTA!
La accién de cargar/guardar parametros solo sera
efectuada luego de hacer el ajuste del parametro y
presionar la tecla @

P205 0Oab
Seleccion del [2]
Parametro -
de Lectura Indicado

M Selecciona cual de los parametros de lectura listados abajo sera
presentado en el display, luego de la energizacién del converti-
dor:

P205 Parametro de Lectura Indicado
0 P005 (Frecuencia del Motor)

P003 (Corriente del Motor)

P002 (Velocidad del Motor)

P007 (Tensién de Salida)

P006 (Estado del Convertidor)

P040 (Variable de Proceso PID)

A |WIN|(=

P206 0 a 255
Tiempo de [0]
Autoreset 1s

M Cuando ocurre un error el convertidor podra provocar un “reset” au-
tomaticamente, luego de transcurrido el tiempo dado por P206.

M Si P206 < no ocurrira “autoreset”.

M Luego de ocurrido el “autoreset”, si el mismo error volver a ocurrir
por tres veces consecutivos, la funcion de autoreset serainhibida.
Un error es considerado reincidente, si este mismo error volver
a ocurrir hasta 30 segundos luego de ser ejecutado el autoreset.
Por lo tanto, si un error ocurrir cuatro veces consecutivas, este
permanecera siendo indicado (y el convertidor deshabilitado)
permanentemente.

P207 32a127
Unidad Ing. Ref. 1 [114 ()]
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M Este parametro es Util solamente para convertidores que posee
IHM con display de cristal liquido (LCD).

M P207 es utilizado para ajustar la indicacion de la unidad de la
variable que se desea indicar en los parametros P001 y P002.
Los caracteres “rpm” pueden ser cambiado por aquellos deseados
por el usuario, por ejemplo, L/s, CFM.

M La unidad de ingenieria de la referencia es compuesta de tres
caracteres, los cuales seran aplicados a la indicacién de la Re-
ferencia de Velocidad (P001) y a la Velocidad del Motor (P002).
P207 define el caracter mas a la izquierda, P216 el del centro y
P217 el de la derecha.

M Caracteres posibles de sierren elegidos: Caracteres correspon-
dientes al codigo ASCII de 32 a 127.

Ejemplos:
AB, ...,Y,Z,ab, ..,y,z,0,1, ...,9#38%,%,(), %+ ..



CAPITULO 6 - DESCRIPCION DETALLADA DE LOS PARAMETROS

Rango
Parametro [Ajuste de Fabrica] Descripciéon / Observaciones

Unidad
P208 @ 1 a 18000 M Define como sera presentada la Referencia de Velocidad (P001)
Factor de Escala [ 1800 ] y la Velocidad del Motor (P002) cuando este girar en la velocidad
de la Referencia 1 sincronica.

Para indicar valores en rpm:

M Ajustar P208 en la velocidad sincronica de acuerdo con la tabla
bajo:

Frecuencia MITERD €6 [FEIES €5 Velocidad Sincrénica
Motor

2 3000
1500
1000
750
3600
1800
1200
900

50Hz

60Hz

OO [(N|O(® |

Para indicar otras grandezas:

M El valor mostrado puede ser calculado a través de las formulas:
P002 = Velocidad x P208 / vel. Sincrénica x (10)P210
P001 = Referencia x P208 / vel. Sincrénica x (10)P210 donde:
Velocidad = Velocidad actual en rpm;
Vel. sincrénica = 120 x P403 / polos;
Polos = 120 x P403 / P402, puede ser igual a 2, 4, 6, 8 6 10.
Referencia = Referencia de Velocidad en rpm.

El nimero de digitos luego del punto decimales definido en P210.
Ejemplo:

Si velocidad = vel. sincrénica = 1800, P207 = L/s, P208 = 900
(indicaciéon deseada 90.0, luego P210 = 1), entonces el valor
mostrado sera: 90.0 L/s.
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CAPITULO 6 - DESCRIPCION DETALLADA DE LOS PARAMETROS

Rango
Parametro [Ajuste de Fabrica] Descripcion / Observaciones
Unidad
P209 0,1
Deteccion de Falta [0] P209 Falta de fase en el Motor
de Fase en el Motor - 0 Inactivo
1 Activo
M El detector de Falta de Fase en el Motor (E15) esta liberado para
actuar cuando las condiciones abajo fueren satisfechas simulta-
neamente por el minimo 2 segundos:
i. P209 = Activo ;
ii. Convertidor habilitado;
iii. Referencia de Velocidad arriba de 3%;
iv. Imax >1.125 x Imin .
Donde Imax. es la mayor corriente entre las tres fases y Imin. es la
menor corriente entre las tres fases.
P210 0...3 M Define el niUmero de casillas decimales luego de la coma, en la
Punto decimal de la [0] indicacion de la Referencia de Velocidad (P001) y en la indicacion
Indicacion de la 1 Velocidad del Motor (P002).
Velocidad
P211 0,1
Bloqueo por N =0 [1] P211 Bloqueio por N = 0
(Logica de Parada) - 0 Inactivo
1 Activo
M Cuando activo, deshabilita (deshabilita general) el convertidor
cuando la referencia de velocidad y la velocidad real se quedaren
menores que el valor ajustado en P291 (velocidad N=0) y luego
de transcurrido el tiempo ajustado en P213.
MEI convertidor volvera a ser habilitado cuando fuera atendida una
de las condiciones definidas por el parametro P212.
P212 0,1
Condicion para [0] _ Convertidor sale de la condicién de
Salida - peta il bloqueo por N = 0
de Bloqueo por 0 P001 (N*) > P291 0 P002 (N) > P291
N=0 1 P001 (N*) >0

M Cuando el Regulador PID esta activo (P203=1) y en modo Auto-
matico, para que el convertidor salga de la condicion de bloqueo,
ademas de la condiciéon programada en P212 es necesario todavia
que el error del PID (la diferencia entre el setpoint y la variable
de proceso) sea mayor que el valor programado en P535.
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CAPITULO 6 - DESCRIPCION DETALLADA DE LOS PARAMETROS

Rango
Parametro [Ajuste de Fabrica] Descripcion / Observaciones
Unidad

P213 0a 999 M P213=0: Logica de parada sin temporizacion.

\-I;ggqcpi)ga?jo:lula [ 1Os] M P213>0: Légica de parada con temporizacion. Cuando la Referen-
cia de Velocidad y la Velocidad del Motor se quedaren menores
del que el valor ajustado en P291, es iniciado el conteo del tiempo
ajustado en P213. Cuando el conteo alcanzar ese valor ocurrira
la deshabilitacion del convertidor. Si durante el conteo de tiempo
alguna de las condiciones que provoque el bloqueo por Logica
de Parada dejar de ser cumplida, entonces el conteo de tiempo
sera llevado a cero y el convertidor volvera a ser habilitado.

P214 W ©® 0,1

Deteccion de Falta [1] P214 Funcion

de Fase en la Red - 0 Inactivo

1 Activo

M El parametro P214, estado activo, controla los siguientes errores
y alarmas:

E006: Desequilibrio / Falta de fase en la red;
FO004: Sobretension de la red;

A002: Alarma de sobretension de la red;
FO003: Subtension de la red;

A001: Alarma de subtension de la red

M El detector de falta de fase esta liberado para actuar cuando:
i. P214 = Activo
ii. Convertidor Habilitado
iii. Precarga concluida

iv. Sin Ride-Through
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CAPITULO 6 - DESCRIPCION DETALLADA DE LOS PARAMETROS

Rango
Parametro [Ajuste de Fabrica] Descripcion / Observaciones

Unidad
P215 ™M 0a2 P215 Accion
Funcion Copy Ninguna

(IHM)
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[ 0 ] O=Inactivo

Transfiere el contenido de los parametros

actuales del convertidor para la memoria no
1=INV - HMI | volatil de la IHM (EEPROM). Los parame-
tros actuales del convertidor permanecen
inalterados.

Transfiere el contenido de la memoria no
2=HMI — INV | volatil de la IHM (EEPROM) para los parame-
tros actuales del convertidor.

M La funcion “Copy” es utilizada para transferir el contenido de los
parametros de un convertidor para otro(s). Los convertidores
deben ser del mismo modelo (tension/corriente) y con la misma
version de software.

NOTA!
Caso la IHM tenga sido previamente cargada con los
parametros de una “version diferente” de aquella del
convertidor para el cual ella esta intentando copiar los
E' parametros, la operacion no sera efectuada y el convertidor
ira indicar FO82 (Error: Funcién Copy no permitida). Se
comprende por “version diferente” aquellas que son

Gy, “ 9

distintas en “x” 0 “y” suponiendo que la numeracién de las

versiones de software sea descripta como Vx.yz.

. J

Ejemplo: version V1.60 — (x=1, y=6 y z=0) previamente alma-
cenada en la IHM.

i. Version del convertidor: V1.75 —» (x’=1, y’'=7 y z’=5)
P215=2 — F082 [(y=6) = (y'=7)]

ii. Version del Convertidor: V1.62 —» (x'=1, y'=6 y z'=2)
P215=2 — copia normal [(y=6) = (y'=6)]

Procedimiento:

1. Conectar la IHM en el convertidor que se pretende copiar los
parametros (Convertidor A);;

2. Colocar P215=1 (CONV — HMI) para transferir los parametros
del Convertidor A para la IHM. Presionar la tecla €% . P204 vuelve
automaticamente para “0” (Inactivo) cuando la transferencia esta
concluida;

3. Desconectar la IHM del convertidor;

4. Conectar esta misma IHM en el convertidor para el cual se desea
transferir los parametros (Convertidor B);

5. Colocar P215=2 (HMI — CONV) para transferir el contenido de la
memoria no volatil de la IHM (EEPROM conteniendo los parametros
del convertidor A) para el Convertidor B. Presionar tecla @.Cuando
P204 vuelve para “0” la transferencia de los parametros fue conclui-

da.



CAPITULO 6 - DESCRIPCION DETALLADA DE LOS PARAMETROS

Rango
Parametro [Ajuste de Fabrica] Descripcion / Observaciones
Unidad
A partir de este momento los Convertidores Ay B estaran con el
mismo contenido de los parametros.

6. Silos convertidores Ay B accionaren motores diferentes verificar
los Parametros del Motor del convertidor B.

7. Para copiar el contenido de los parametros del convertidor A para
mas convertidores repetir los procedimientos “4” a “6” descriptos
anteriormente.

CONVERTI- CONVERTI-

DOR DOR
A B

Parametros Parametros
INV—HMI ;HMI—>INV
i P215=1 iP215=2
! Pressionar @og) / Pressionar @os;

EEPROM [-++smensssmscssnsencnincanneo- 3| EEPROM
HMI HMI
Figura 6.20 - Copia de los Parametros del “Convertidor A” para el Convertidor B”

M Mientras la IHM esta realizando el procedimiento de lectura o

escrita, no es posible operarla.
P216 32a127 M Estos parametros son Utiles solamente para convertidores que
Unidad Ing. Ref. 2 [112 (p) ] posee IHM con display de cristal liquido (LCD).
) M La unidad de ingenieria de la referencia es compuesta de tres
P217 32 a127 . ; A
Unidad Ing. Ref. 3 [109 (m)] caracteres, los cuales seran aplicados a la indicacion de la Re-
9- ) i ferencia de Velocidad (P001) y a la Velocidad del Motor (P002).
P207 define el caracter mas a izquierda, P216 el del centro y
P217 el de la derecha.

M Mirar parametro P207 para mejores explicaciones.

P218 0a150 M Este parametro es util solamente para convertidores que posee
Ajuste del contraste [127 ] IHM con display de cristal liquido (LCD).

del display LCD

M Permite el ajuste del contraste del display LCD en funcién del
angulo de visualizaciéon del mismo. Incrementar/decrementar el
valor del parametro hasta obtener el mejor contraste.

6-35



CAPITULO 6 - DESCRIPCION DETALLADA DE LOS PARAMETROS

Rango
Parametro [Ajuste de Fabrica] Descripcion / Observaciones
Unidad
P220 0a8 M Define la fuente de origen del comando que ira seleccionar entre
Seleccién Fuente [2] la situacién LOCAL y la situacion REMOTO.
LOCAL/REMOTO -
P220 Seleccion LOCAL REMOTO
0 Siempre Situacion Local
1 Siempre Situaciéon Remoto
2 | Tecla de la IHM (Default LOCAL)
3 Tecla de la IHM (Default REMOTO)
4 Entradas digitales DI2...DI10 (P264...P272)
5 Serial (Default local)
6 Serial (Default remoto)
7 Fieldbus (Default local)
8 Fieldbus (Default remoto)
M En el ajuste padron de fabrica la tecla de la IHM seleccionara
Local o Remoto. En la energizacién el convertidor iniciara en modo
Local (Default LOCAL).
P221 ™ 0Oa1 M La descripcién Alx’ si refiere al sefial analdgico obtenido luego de
Seleccion Referen- [0] a suma de Alx con OFFSET multiplicado por la ganancia aplicada.
cia de Velocidad - (Mirar Figura 6.25).
Situacion LOCAL
p222 ) 0a 11 FF:222212/ Seleccion Ref. Vel. LOCAL REMOTO
Seleccién Referen fin | redes @y Clcraran
Situacion REMOTO 1 Ent. Analc’)g!ca Al1’ (P234...P236)
2 Ent. Analégica Al2' (P237...P240 y P248)
3 Ent. Analégica Al3’ (P241...P244)
4 Ent. Analégica Al4’ (P245...P247)
5 Suma Ent. Analégica (Al1’ + Al2’) >0
(Valores negativos son puestos a cero)
6 Soma Ent. Analégica (Al1’ + Al2’)
7 Potenciémetro Electrénico (EP)
8 Multispeed (P124...P131)
9 Serial
Fieldbus
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o

Ent. Analdgica AlS’ (P721...P724)

M Para el padrén de fabrica la referencia Local es via teclas (5) y

!)de la IHM y la Remota es via la entrada analdgica Al1.

M El valor de la referencia ajustado por las teclas (.A) y (Zjesté
contenido en el parametro P121.

M Mirar funcionamiento del Potenciometro Electronico (EP) en la

Figura 6.30.

M Ao selecionar a opgéo 7 (EP), programar P265 o P267 em 5 y
P266 o P268 em 5.

M Al seleccionar la opcion 7 (EP), programar P265 o P267 en “5” y
P266 o P268 en “5”. Al seleccionar la opcién 8, programar P266
ylo P267 y/o P268 en “7”.



CAPITULO 6 - DESCRIPCION DETALLADA DE LOS PARAMETROS

Rango
Parametro [Ajuste de Fabrica] Descripciéon / Observaciones
Unidad
P223 ™ 0a9
Seleccion del [2] P223 Seleccion del Sentido de Giro
Sentido de GIRO - 0 Siempre Horario
Situacion LOCAL 1 Siempre Antihorario
2 Tecla @ de la IHM (Default Horario)
3 | Tecla€S- de la IHM (Default Antihorario)
4 Entrada digital DI2 (P264 = 0)
5 Serial (Default Horario)
6 Serial (Default Antihorario)
7 Fieldbus (Default Horario)
8 Fieldbus (Default Antihorario)
9 Polaridad Al4
P224 ™ 0a3
Seleccion Gira/ [0] P224 Seleccion Gira/Para
Para Situacion - N
LOCAL 0 Teclas ( 1y (0 ) delalHM activas
1 Entradas digitales DIx
2 Serial
3 Fieldbus
Obs.: Cuando las entradas DIx estuvieren con la funcién AVAN-
CE/RETOCESDO, las teclas ( \\ y( 0/3' de la IHM permaneceran
inactivas independientemente del valor programado en P224.
P225 ™ 0Oa4
Seleccion Fuente [1] P225 Seleccion JOG Local
de JOG Situacion - 0 Inactivo
LOCAL
T oot 0% e 1a 11
2 Entradas digitales DI3...DI10 (P265...P272)
3 Serial
4 Fieldbus
M El valor de la referencia de velocidad para el JOG es dado por el
parametro P122.
P226 M 0a9
Seleccion del [4] P226 Seleccion del Sentido de Giro
Sentido de GIRO - 0 Siempre Horario
Situacion REMOTO 1 Siempre Antihorario
2 Tecla @ de la IHMI (Default Horario)
3 | Tecla€S- de la IHM (Default Antihorario)
4 Entrada digital DI2 (P264 = 0)
5 Serial (Default Horario)
6 Serial (Default Antihorario)
7 Fieldbus (Default Horario)
8 Fieldbus (Default Antihorario)
9 Polaridad Al4
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CAPITULO 6 - DESCRIPCION DETALLADA DE LOS PARAMETROS

Rango
Parametro [Ajuste de Fabrica] Descripcion / Observaciones
Unidad
pP227 ™ 0a3
Seleccion [1] pP227 Seleccién Gira/Para
Gira/Para - 0 5 . .
Situacion REMOTO Tecla l/ Yy 0/ de la IHM activas
1 Entradas digitales DIx
2 Serial
3 Fieldbus
Obs.: Cuando las entradas DIx estén con la funcion AVANZO/
RETROCESO, las teclas (‘\\ y ( o) de la IHM permaneceran
inactivas independientemente del valor programado en P227.
P228 0a4
Seleccion Fuente [2] P228 Selecciéon JOG Remoto
de JOG Situacion - 0 Inactivo
REMOTO 1 Tecla de la HMI
2 Entradas digitales DI3 a DI10 (P265 a P272)
3 Serial
4 Fieldbus
M El valor de la referencia de velocidad para el JOG es dado por el
parametro P122.
LOCAL
REFERENCIA
(P221)
(P220)
SENTIDO DE Seleccién LOCAL /
GIRO (P223) REMOTO
GIRA/PARA
(P224) REFERENCIA
LOCAL ’
JOG
(P225) REFERENCIA — REFERENCIA
REFERENCIA
REMOTA
COMANDOS
LOCAL
COMANDOS
REMOTO COMANDOS —
COMANDOS
REMOT
REFERENCIA oTo >
(P222)
SENTIDO DE
GIRO
(P226)
GIRA/PARA
(P227)
JOG
(P228)

Figura 6.21 - Diagrama en Bloques Situacién Local / Remoto
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CAPITULO 6 - DESCRIPCION DETALLADA DE LOS PARAMETROS

Comandos
y Referencia

Sentido de Giro

P134 = Ref.Maxima

P133 = Ref.Minima

P163
P164 P134 ===
@ P133 e
Referencia _.-"""_ P133
4 P134
Limites de la Referencia
Gira/Para
JOG

(cc1-cc2)

JOS rd P122
20T P123
Referencia

L‘ Bruta Total
-

)—{ T
(CC1-CC2)
N* sin Rampa

L —

Parametros de Lectura
P002
P005

Control

P102 - Referencia Total
P103
22 Rampa Link
: (Cc1-cc2)
5 P100 §
£ P101 ]
: Rampa :

Figura 6.22 - Diagrama en Bloques de la Referencia de Velocidad

Escalar/Vetorial
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CAPITULO 6 - DESCRIPCION DETALLADA DE LOS PARAMETROS

P202 =Tipo de Control

P202=001=VIF

K

Is = Corriente de Salida

PWM
P136
\%
_ > PWM
Referencia 4
—’ 1
Total Velocidad
P202 = 2 = V/F Ajustable
Va F
(=X 73, ) FO E
=XV — E
P144|. P
P146 P145 T/eloc
7y
v T Referencia
v v, TRANSF.
P137 P138
BOOST de
Torque Automatico
Veloc Veloc Compensacion de
Resbalamiento | activa
A A v
P139
P169 = Corriente Maxima de Salida
Gira/Para
4 ON
Gira/Para ¢——— <
OFF
P169 s
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Figura 6.23 - Diagrama en Bloques del Control V/F (Escalar)




CAPITULO 6 - DESCRIPCION DETALLADA DE LOS PARAMETROS

Rango
Parametro [Ajuste de Fabrica] Descripcién / Observaciones
Unidad
P232 ™ 0a1
Seleccion del Modo [0] pP232 Modos de Parada
de Paradas - 0 Gira/Para
1 Deshabilita General
M Con la programacion en P232 es posible seleccionar los modos
de paradas (GIRA/PARAy DESHABILITA GENERAL) para la tecla
( 0)‘ o para la funcién STOP (via DIx).
(" NOTA! )
Cuando programado el modo de parada “DESHABILITA
E.,, GENERAL”, solamente accionar el motor si el mismo
estuviera parado o ajustar el tiempo necesario en que el
convertidor se quede deshabilitado (COAST) en el P726
\_ para garantizar la parada del motor. )
P233 0,1 M Define si la Zona Muerta en las Entradas Analogicas esta
Zona Muerta de las [0] 0 = Inactiva o 1 = Activa.
iztrﬁd?s ) M Si P233=0 (Inactiva), el sefial en las entradas analégicas ac-
alogicas tua en la Referencia de Velocidad a partir del punto minimo:

0 a 10V/0 a 20mA/ 4 a 20mA:0V/0mA/4mA, 10 a 0V/20mA
a 0/20 a 4mA:10V/20mA/20mA

M Si P233=1 (Activa), el s

efial en las Entradas analdgicas posee

una zona muerta, donde la Referencia de Velocidad permanece

en el valor de la Velocida
del sefial de entrada.

a) Zona Morta Inactiva

d Minima (P133), mismo con la variacion

P233=0 AReferencia

P134

P133

0 » Sinal Alx
[0 10V
[0 20mA
AMA....ccee s 20mA
10V e, 0
20MA......coieeeeeee, 0
20MA...ooeeeeee 4mA
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CAPITULO 6 - DESCRIPCION DETALLADA DE LOS PARAMETROS

Rango
Parametro [Ajuste de Fabrica] Descripcién / Observaciones
Unidad
b) Zona Morta Activa
P233=1 4 Referencia
PAB4 | oo
P133
oL~ » Sinal Alx
0 e
0....
4mA....
10V....
20mA...
20mA...
Figura 6.24 a)-b) - Actuacion de las Entradas Analégicas
M En el caso de la Entrada Analégica Al4 programada para
-10V a +10V (P246=4) tendremos curvas idénticas a las de
la Figura 6.24, solamente cuando Al4 fuese negativo o el
Sentido de Giro sera invertido.
P234 0.000 a 9.999
Ganancia Entrada [1.000] Al1' - PO18
Al1 0.001
Al3' - P020
Al4' - P021
P234, P242, P245, P722 Al5' - P028

GANANCIA *

OFFSET (P236, P244, P247, P724)

Figura 6.25 - Diagrama en Bloques de las Entradas Analdgicas Al1, Al3, Al4 y Al5

M Los valores internos Al1’, Al3’, Al4’ y Al5’ son el resultado de la
siguiente ecuacion:

Alx' = (Alx + x 10 V) x Ganancia

OFFSET
100
Por ejemplo: Al1 = 5V. OFFSET = -70% y Ganancia = 1.00

(-70)
"= (5 +——x10 V) x1 =2V
Al1'=(5+ 100 )

Al1’ = -2V, significa que el motor ira girar en el sentido contrario
con una referencia en modulo igual a 2V.
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CAPITULO 6 - DESCRIPCION DETALLADA DE LOS PARAMETROS

Rango Descripcion / Observaciones
Parametro [Ajuste de Fabrica]

Unidad
P235 ™ 0a3

Sefial Entrada Al1

[0]

P235 Senal Entrada Al1
0 (0 a 10)V/(0 a 20)mA
1 (4 a20)mA
2 (10 a 0V/(20 a O)mA
3 (20 a 4)mA

M Cuando utilizados sefiales en corriente en la entrada Al1 colocar
a llave S2.A en la tarjeta de control MVC2 en la posicién “ON”.

M Para las opciones 2 y 3 la referencia es reversa, o sea, la velocidad
sera maxima con referencia minima.

P236 -100.0 a +100.0 M Mirar P234.
Offset Entrada Al1 [0.0]
0.1%
P237 0a3
Funcion de la [0] P237 Funcion de la Entrada Al2
Entrada Al2 = 0 P221/P222
1 Sin funcion
2 Sin funcion
3 Variable de Proceso PID

M Cuando seleccionado la opcion “0” (P221/P222), Al2 puede su-
ministrar la referencia (si ajustado en P221/P222), sujeta a los
limites de la referencia (P133, P134) y la accién de las rampas
(P100 a P103). Mirar Figura 6.22.

M La opcién 3 (Variable de Proceso) define la entrada Al2 como
sefial de realimentacion del Regulador PID (por ej.: sensor de
presion, temperatura, etc.), caso P524=0.
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Rango L .
Parametro [Ajuste de Fabrica] Descripcion/ Observaciones
Unidad
P238 0.000 a 9.999
Ganancia Entrada [1.000]
Al2 0.001 Alz’-POT9
P238
A2
GANANCIA |—s
p23g * I
¥ FILTRO (P248)
OFFSET (P240)
Figura 6.26 - Diagrama en Bloques de la entrada Analdgica Al2
M Los valores internos Al2’ es el resultado de la siguiente ecuacion:
AI2' = (AI2 +OF_FOSET x 10V) x Ganancia
Por ejemplo: Al2 = 5V. OFFSET = -70% y Ganancia = 1.00:
A2 = (5 + 79y 10v) x 1 = 2v
100
Al2’ = -2V, significa que el motor ira girar en el sentido contrario
con una referencia en modulo igual a 2V.
P239® 0a3 P239 Senal Entrada Al2
Sefial Entrada Al2 [0] 0 (0 a 10)V/(0 a 20)mA
- 1 (4 a 20)mA
2 (10 a 0)V/(20 a 0)mA
3 (20 a 4)mA
4 (-10 a +10)V
M Cuando si utiliza sefiales en corriente en la entrada Al2 colocar
la llave S2.B en la tarjeta de control MVC2 en la posicién “ON”.
M Para las opciones 2y 3 la referencia es reversa, o sea, la velocidad
maxima sera con referencia minima.
P240 -100.0 a +100.0
Offset Entrada Al2 [0.0] M Mirar P234.
0.1%
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CAPITULO 6 - DESCRIPCION DETALLADA DE LOS PARAMETROS

Rango
Parametro [Ajuste de Fabrica] Descripcion / Observaciones
Unidad
P241 0a3s P241 Funcion Entrada Al3
Funcion de la [0] 0 P221/P222
Entrada Al3 - 1 Sin funcién
o 2 Sin funcion
(Entrada Analdgica 3 Variable de Proceso (PID)
aislada ubicada
en la. tarjeta M Cuando es seleccionada la opcion “0” (P221/P222), Al3 puede
Opcional EBB. . o .
Mirar Cap. 8) suministrar la referencia (si ajustado en P221/P222), sujeta a los
' limites de la referencia (P133, P134) y la accién de las rampas
(P100 a P103). Mirar Figura 6.22.

M La opcion 3 (Variable de Proceso) define la entrada AI3 como
sefal de realimentacion del Regulador PID (por ej.: sensor de
presion, temperatura, etc.), caso P524=1.

P242 0.000 a 9.999 M Mirar P234.

Ganancia Entrada [ 1.000 ]

Al3 0.001

P243 ™ 0a3 _

Sefal Entrada Al3 [0] P243 Sefial Entrada Al3

; 0 (0 a 10)V/(0 a 20)mA

1 (4 a 20)mA
2 (10 a 0)V/(20 a 0)mA
3 (20 a 4)mA

M Cuando si utiliza sefales en corriente en la entrada Al3 colocar
la llave S4.1 en la tarjeta opcional EBB en la posicién “ON”.

M Para las opciones 2 y 3 la referencia es inversa, o sea, la velocidad
maxima sera con referencia minima.

P244 -100.0 a +100.0 M Mirar P234.
Offset Entrada AI3 [0.0]

0.1%
P245 0.000 a 9.999 M Mirar P234.
Ganancia Entrada [ 1.000 ]
Al4 0.001

(Entrada Analdgica
con 14 bits ubicada
en la tarjeta opcional
EBA. Mirar Cap. 8).
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Rango
Parametro [Ajuste de Fabrica] Descripcién / Observaciones
Unidad
PZ‘}G M 0a4 P246 Sefial Entrada Al4
Sefial Entrada Al4 [0] 0 (0 a 10)V/(0 a 20)mA
- 1 (4 a 20)mA
2 (10 a 0)V/(20 a O)mA
3 (20 a 4)mA
4 (-10 a +10)V

M Para las opciones 2 y 3 la referencia es inversa, o sea, la velocidad
sera maxima con referencia minima.

M Cuando si utiliza sefiales en corriente en la entrada Al4 colocar
la llave S2.1 en la tarjeta opcional EBA en la posicion “ON”.

P247 -100.0 a +100.0 M Mirar P234.
Offset Entrada Al4 [0.0]
0.1%
P248 0.0a16.0 M Ajusta la constante de tiempo del Filtro RC de la Entrada Al2
Filtro de la [0.0] (Mirar Figura 6.26).
Entrada Al2 0.1s
P251 0a18 M Verificar opciones posibles en la Tabla 6.3
Funcion Salida AOT [2] ® Para valores en el padrén de fabrica (P251=2 y P252=1.000)
AO1=10V cuando Velocidad Real = Velocidad Maxima (P134).
M La salida AO1 puede estar ubicado en la tarjeta de control MVC2
(0 a 10)V o en la tarjeta opcional EBB [AO1’, (0 a20)mA/ (4 a
20)mA]. Mirar Cap.8.
P252 0.000 a 9.999 M Ajusta la ganancia de la salida analégica AO1. Para P252=1.000 el
Ganancia Salida [1.000] valor de salida de AO1 es ajustado de acuerdo con la descripcién
AO1 0.001 luego de la Figura 6.27.
P253 0a18 ™ Verificar opciones posibles en la Tabla 6.3.
Z‘(‘)”ZC'O” Salida (5] ® Para valores no padrén de fabrica (P253=5 y P254=1.000)
AO2=10V cuando Corriente de Salida = 1.5 x P295.
M La salida AO2 puede estar ubicada en la tarjeta de control MVC2
(0 a 10)V o en la tarjeta opcional EBB [AO2’, (0 a20)mA/ (4 a
20)mA]. Mirar Cap.8.
P254 0.000 a 9.999 M Ajusta la ganancia de la salida analégica AO2. Para P254=1.000 el
Ganancia Salida [1.000] valor de salida de AO2 es ajustado de acuerdo con la descripcién
AO2 0.001 luego de la Figura 6.27.
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Rango o .
Parametro [Ajuste de Fabrica] Descripcion / Observaciones

Unidad
P255 0a43 M Verificar opciones posibles en la Tabla 6.3.
FJSiC'OS Sar']'?a AO3 [2] M Para valores no padrén de fabrica (P255=2 y P256=1.000)
(Tarj‘;fa aenia A03=10V cuando Velocidad Real = Velocidad Maxima (P134).
Opcional EBA M Para informaciones sobre la salida AO3 mirar Cap. 8.
P256 0.000 a 9.999 M Ajusta la ganancia de la salida analégica AO3. Para P256=1.000 el
Ganancia Salida [ 1.000 ] valor de salida de AO3 es ajustado de acuerdo con la descripcién
AO3 0.001 luego de la Figura 6.27.
P257 0a43 M Verificar opciones posibles en la Tabla 6.3.
FJSiC'OS Sar']'?a AO4 [5] M Para valores no padrén de fabrica (P257=5 y P258=1.000)
(Tarj:g aenfa AO4=10V cuando Corriente de Salida = 1.5 x P295.
Opcional EBA) M Para informaciones sobre la salida AO4 mirar Cap. 8.
P258 0.000 a 9.999 M Ajusta la ganancia de la salida analégica AO4. Para P258=1.000 el
Ganancia Salida [ 1.000 ] valor de salida de AO4 es ajustado de acuerdo con la descripcién
AO4 0.001 luego de la Figura 6.27.
P259 0a43 M Verificar opciones posibles en la Tabla 6.3.
FA”(;‘;'O” Salida [2] M Para valores no padrén de fabrica (P259=2 y P260=1.000)

AO5=10V cuando Velocidad Real = Velocidad Maxima (P134).
P260 0.000 a 9.999 M Ajusta la ganancia de la salida analégica AO5. Para P260=1.000 el
Ganancia Salida [ 1.000 ] valor de salida de AO5 es ajustado de acuerdo con la descripcién
AOS5 0.001 luego de la Figura 6.27.
P261 0a43 M Verificar opciones posibles en la Tabla 6.3.
':A”(;‘g"’” Salida [5] M Para valores no padrén de fabrica (P261=5 y P262=1.000)
AO6=10V cuando Corriente de Salida = 1.5 x P295.

P262 0.000 a 9.999 M Ajusta la ganancia de la salida analégica AO6. Para P262=1.000 el
Ganancia Salida [ 1.000 ] valor de salida de AOG6 es ajustado de acuerdo con la descripcién
AOG6 0.001 luego de la Figura 6.27.
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Parametro

[Ajuste de Fabrica] Descripcion / Observaciones
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Tabela 6.3 - Funciones de las Salidas Analégicas

Funcion P251 P253 P255 pP257 P257 P259 P261
(AO1) [ (AO2) | (AO3) | (AO4) | (AO4) | (AO5) | (AOB6)
Referencia de
Velocidad 0 0 0 0 0 0 0
Referencia
Toltal 1 1 1 1 1 1 1
Velocidad Real 2 2 2 2 2 2 2
Funcion no 3/4 3/4 3/4 3/4 3/4 3/4 3/4
implementada
Corriente de
Salida
(con filtro 0.5s) 5 5 5 5 5 5 5
Variable
Proceso PID 6 6 6 6 6 6 6
Corriente
Activa de 7 7 7 7 7 7 7
Salida
Potencia en la
Salida 8 8 8 8 8 8 8
Referencia
PID 9 9 9 9 9 9 9
Funcion no 10 10 10 10 10 10 10
implementada
Canales de 11a18|11a18|11a18|11a18|11a18|11a18|11a18
Trace
Uso exclusivo ) ) 19a 19a 19a 19a 19a
WEG 35 35 35 35 35
P251
P253
P255
pP257
Referencia de Velocidad 5 o—
Referencia Total =z .o—
Velocidad Real ——0,
Referencia de Torque s
Corriente de Torque —— P252, P254, P256, P258
Corriente de Salida ——) AOX
Variable Proceso PID  mefemmmc =
Corriente Activa =m0 o=
PotencCia =t > ot
Referencia PID  ——,.o—
Corriente de Torque Positiva ——o,
Torque en el Motor ~ —f——2 _so—

Figura 6.27 - Diagrama en Bloques de las Salidas Analégicas
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Parametro

Rango

[Ajuste de Fabrica] Descripcion / Observaciones

Unidad

M Escala de las indicaciones en las Salidas Analdgicas:

- Fondo de escala =10V: para las salidas AO1, AO2, AO5 y AO6 ubicadas
en la tarjeta de control MVC2 y AO3 y AO4 en la tarjeta opcional EBA;

- Fondo de escala =20mA para las salidas AO1’ y AO2’ ubicadas en la
tarjeta opcional EBB.

Referencia de Velocidad (P001): fondo de escala = P134
Referencia Total: fondo de escala = P134

Velocidad Real (P002): fondo de escala = P134
Corriente de Salida: fondo de escala = 1.5 x P295
Variable Proceso PID: fondo de escala = 1.0 x P528
Referencia PID: fondo de escala = 1.0 x P528

P263
Funcion de la
Entrada digital DI1

P264

Funcién da Entrada

digital DI2

P265 ™
Funcién de la
Entrada digital DI3

P266 ™
Funcion de la
Entrada digital DI4

P267
Funcién de la
Entrada digital DI5

P268
Funcién de la
Entrada digital DI6

P269 ™

Funcion de la
Entrada digital DI7
(Ubicada en la
Tarjeta Opcional)

P270

Funcion de la
Entrada digital DI8
(Ubicada en la
Tarjeta Opcional)

0a3
[ 1 (Gira/Para) ]

Oa1

[ 0 (Sentido de Giro) ]

0a22
[ 0 (Sin Funcion) ]

0a22
[ 0 (Sin Funcion) ]

0az22
[3(JOG)]

0a?22
[ 6 (22 Rampa) ]

0a22
[ 0 (Sin Funcion) ]

0a22
[ 0 (Sin Funcion) ]

M Verificar opciones posibles en la Tabla 6.4 y detalles sobre funcio-
namiento de las funciones en la Figura 6.28, Figura 6.29 y Figura
6.30.

M El estado de las entradas digitales puede ser monitoreado en el
parametro P012.

Notas sobre las funciones de las Entradas digitales:

- Acelera EP’ (Potenciometro Electrénico) esta activo cuando
DI3 o DI5 = +24V.

- ‘Desacelera EP’(Potenciémetro Electronico) esta activo cuando

Dl4 o DI6 = OV.
- ‘LOCAL/REMOTO’ = 0V/24V en la entrada digital respectiva-
mente.

- La entrada digital DI8 esta asociada a la entrada para ‘Ter-
mistor del Motor’ (PTC) presente en las tarjetas opcionales
EBA/EBB:

XCA4/XC5:

EBA/EBB |_ DI8 (P270=16)
Aumento de la Inactivo / Inactivo / .
Temperatura Sin error Sin error Activo / E32
Disminuicion de la Thactivo 7 _ :
Temperatura <4—— Sin error Activo/ E32 | Activo/E32 | g——o
1 1

Variacion da Resistencia : : R

do PTC enohms () 1k6 3k9 4
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Rango o ]
Parametro [Ajuste de Fabrica] Descripcion / Observaciones
Unidad
P271 ™ 0a22 Caso se desee utilizar DI8 como una “entrada digital normal”

Funcion de la En-
trada digital DI9

P272 ™
Funcion de la En-
trada digital DI10
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[ 0 (Sin Funcién) ]

0a22
[ 0 (Sin Funcién) ]

se debe programar el parametro P270 con la funcién deseada y
conectar un resistor entre 270 y 1600Q en serie con la entrada,
como indicado a seguir:

CONTACTO

R=270 a 1600Q

XC4/XC5:

2

Contacto DI8
EBA/EBB | DI8 Abierto Desactivada
(P270) -
Cerrado Activada

La funcién “Carga Usuario via DIx”, permite la seleccion de
la memoria del usuario 1 o0 2, proceso semejante a P204 = 7
y P204 =8, sin embargo, el usuario es cargado a partir de la
transicion de una DIx programada para esta funcion.

Cuando el estado de la DIx cambia de nivel bajo para nivel alto
(transicion de OV para 24V) y P265 a P270 =20, es cargado la
memoria del usuario 1, desde que, anteriormente tenga sido
transferido el contenido de los parametros actuales del con-
vertidor para la memoria de parametros 1 (P204 = 10).

Cuando el estado de la DIx cambia de nivel alto para nivel bajo
(transicion de 24V para 0V) y P265 a P270 = 20, es cargado
la memoria del usuario2, desde que, anteriormente tenga sido
transferido el contenido de los parametros actuales del conver-
tidor para la memoria de parametros 2 (P204 =11).

Parametros del

Convertidor |4
P265 a P270 _
(DIX)=20 DIx=24V
¢ Usuario 1
P204=10 Dix=24V DIx=0V
P204=11 -
»  Usuario 2 DIx=0V

P265 a P270 (DIx)=20

Figura 6.28 - Detalles sobre el funcionamiento de la funcién carga
usuério via DIx

NOTA!
Asegurar que al usar esta funcién, los conjuntos de
parametros (Memoria de Usuario 1 y 2) sean totalmente
compatibles con las instalaciones utilizadas (motores,
comandos Start / Stop, etc...).

E' Con el motor habilitado no sera posible cargar memoria

de usuario.

Sifuera guardado dos conjuntos de parametros distintos de
motores en las memorias de usuario 1y 2, respectivamente,
ajustar los valore de corrientes correctos en los parametros
P156, P157 y P158 para cada usuario.




CAPITULO 6 - DESCRIPCION DETALLADA DE LOS PARAMETROS

Parametro

Rango

[Ajuste de Fabrica] Descripcion / Observaciones

Unidad

- Cuando la funcién “Bloqueo de la Parametrizacion” esta

programada y la entrada DIx si encuentra en +24V no sera
permitido cambios de parametros, independientemente de
los valores ajustados en PO00 y P200. Cuando la entrada DIx
esta en OV el cambio de parametros estara condicionada a los
valores ajustados en P000 y P200.

La funcion “Temporizador RL2 y RL3”, tratase de un tempo-
rizador para activar y desactivar los relés 2 y 3 (RL2 y RL3).
Cuando programado en alguna DIx la funcién de temporizacion
delosrelés 2y 3, y fuera efectuada la transicién de 0 Volt para
24 Volts, el relé programado sera activado de acuerdo con el
tiempo ajustado en P283 (RL2) o P285 (RL3).

Cuando ocurre la transiciéon de 24 Volts para 0 Volts, el relé
programado sera desactivado de acuerdo con el tiempo ajus-
tado en P284 (RL2) o P286 (RL3).

Luego de la transicidon de la DIx, para activar o desactivar el
relé programado, es necesario que la DIx permanezca en on/off
por lo menos el tiempo ajustado en los parametros P283/P285
y P284/P286. Caso contrario el temporizador sera reseteado.
Mirar figura 6.34.

Obs: Para efectuar esta funcién es necesario programar P279
y/o P280 = 28 (Temporizador).

+24V

o ov[ 1 JUULT LTUUL_

ON

Rz OFF| | | |

RL3

P283/P285 P284/P286 P283/P285 P284/P286

Figura 6.29 - Funcionamiento de la funcién temporizador RL2 y RL3
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Tabela 6.4 - Funciones de las Entradas Digitales

DIx Parametro | P263 | P264 P265 P266 P267 P268 P269 P270 P271 P272
Funciéon (DI1) | (DI2) (DI3) (Dl4) (DI5) (Dl6) (DI7) (DI8) (DI9) (DI10)
. 5 0.7.9 15916, | 0,9,16, | 0,9,16, | > 2" | 0,579 |05709, |05,709,
Sin Funcion 0 T8Ny g7y | 17ys | a7yas | 21817 1 aryvas | 7ys | 17y 18
18 y 18
Gira/Para 1 - - - - - - - - -
Habilita General 2 - 2 2 2 2 2 2 2 2
Parada por Rampa 3 - - - 8 8 8 8 8 8
Sentido de Giro - 0 - - - - - - - -
Local/Remoto 1 1 1 1 1 1 1 1 1
JOG - - 3 3 3 3 3 3 3 3
Sin Error Externo - - 4 4 4 4 4 4 4 4
Acelera EP - - 5 - 5 - - - - -
Desacelera EP - - - 5 - 5 - - - -
22 Rampa - - 6 6 6 6 6 6 6 6
Multispeed (MSx) - - - 7 7 7 - - - -
Avanzo - - 8 - - - - - - -
Retroceso - - - 8 - - - - - -
JOG+ - - 10 10 10 10 10 10 10 10
JOG- - - 11 11 11 11 11 11 11 11
Reset - - 12 12 12 12 12 12 12 12
Fieldbus - - 13 13 13 13 13 13 13 13
Start - - 14 - 14 - 14 - - -
Stop - - - 14 - 14 - 14 14 14
Manual/Automatico - - 15 15 15 15 15 15 15 15
Sin Alarma Externo - - - - - - - - 16 16
Termistor del Motor - - - - - - - 16 - -
Bloqueo de Programacion - - 19 19 19 19 19 19 - -
Carga Usuario 1/2 - - 20 20 20 20 20 20 - -
Temporizador RL2 - - 21 21 21 21 21 21 - -
Temporizador RL3 - - 22 22 22 22 22 22 - -
Sin Fallo en el Motor - - - - - - - - 19 19
Sin Alarma en el Motor - - - - - - - - 20 20
NOTA!

E' Para la funcion Start/Stop actuar, programar también P224 y/o P227=1.

La seleccion P265 o P267=5 y P266 o P268=5 (EP) necesita que si programe P221 y/o P222=7.
La seleccion P266 y/o P267 y/o P268=7 necesita que si programe P221 y/o P222=8.
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a) GIRA/PARA

rampa aceleracion

rampa
desaceleracion

Velocidad del Motor

b) HABILITA GERAL

rampa aceleracion motor gira livre

. e

> Velocidad del Motor o
1 B L
Tiempo ; 24V Tiempo
DI abierto - DIx abierto o
Lt »
Tiempo Tiempo
Nota: Todas las entradas digitales ajustadas para ha- Nota: Todas las entradas digitales ajustadas para Gira/
bilita general, deben estar en el estado ON para que el Para deben estar en el estado ON para que el MVW-01
MVW-01 trabaje como presentado arriba. trabaje como presentado arriba.
c) SIN FALLA EXTERNA d) SENTIDO DE GIRO
motor gira livre
Velocidad Horario
del Motor Ly
Velocidad del Motor " Tiempo
|
; Ti
: 1empo Antihorario
24V ;
24V
Dix — > DIx abierto
abierto i P
[ Tiempo Tiempo
e) 22RAMPA f) PARADA RAPIDA
24V
DIx - abierto .
Gira/Para : 'Fiempo
i | motor desacelera
Velocidad del Motor ; Y con rampa nula
T Ll
24V Tiempo
DIx - 22 rampa abierto
: P 'ﬁempo
P102 | . | P103 24V
i N
P100 P101
E Y F'y
Velocidad . Dix - Parada rapida abierto .
Ll Ll
del Motor Tiempo Tiempo
g) CARREGA USUARIO VIA DIx
24V
carga usuario 1
DIx oV
»
Tiempo
24V

Dix

carga usuario 2
oV

B

'Fiempo

Figura 6.30 a) a g) - Detalles sobre el funcionamiento de las funciones de las Entradas digitales
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h) JOG

Velocidad de salida

Velocidad JOG (P122)

: Rampa ;
\ aceler.l I -\ «—Rampa desaceler.

: >
(24 Tiempo
Gira/Para
abierto§ N
: : 'ﬁempo
124V
Dix - JOG
abierto
24 V Tiempo
Habilita General
abierto N
Tiempo
i) JOG +y JOG -
1’,Velocidad JOG+ (P122), JOG- (P123)
Velocidad
de salida
: YRV, Tiempo
DiIx - JOG %
abierto o
24V Tiempo
Hab. General
Habilita General/Gira/Para Gira/Para abierto abierto
ﬁ'iempo
j) RESET
Con error
Estado del
Convertidor Sin error *)
i !I'iempo
I 24V '
DIx - Reset Abierto —| | | —|
; ; : >
Tiempo
M24v ' '
Reset .
(*) Se mantiene la condicion que generd el error Tiempo
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Figura 6.30 h) a j) - Detalles sobre el funcionamiento de las funciones de las Entradas digitales (cont.)
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k) START / STOP

Dix - Start 24V
abierto

: ? »Tiempo
24V : ; >
: Tiempo
DIx - Stop abierto
'Fiempo
Velocidad
del Motor R
Tiempo
1) AVANCE / RETORNO
24V
DIx - Avance abiertoﬂ .
: : Tiempo
24V
Dix - Retorno |_|abiertc§ N
: P : Tiempo
Velocidad del Horarlo
Motor : R
Antihorario Tiempo
m) POTENCIOMETRO ELETRONICO (EP)
OAcelera
Entradas Aceleracion Referencia
Digitales Desaceleracion de Velocidad
Desacelera
A
| ] Reset
& para cero
Habilitacion |
Velocidad
minima
Velocidad de l
Salida — R
Tiempo
24V .
DI3, DI5 Acelera abiertd .
Reset < 24\ Tiempo
Dl4, DI6 Desacelera >
24V Tiempo
DIx - Gira/Parg abierto .
Tiempo

Figura 6.30 k) a m) - Detalles sobre el funcionamiento de las funciones de las Entradas digitales (cont.)
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Rango S .
Parémetro [Ajuste de Fabrica] D&SCripcion/Observaciones
Unidad
P275 ™ 0a28 M Verificar opciones posibles en la Tabla 6.5 y detalles sobre fun-

Funcion de la
Salida digital DO1
(Ubicacién en la
Tarjeta Opcional)

P276

Funcion de la
Salida

digital DO2
(Ubicada en la
Tarjeta Opcional)

P277 ™
Funcion Salida a
Relé RL1

P279
Funcion Salida a
Relé RL2

P280
Funcion Salida a
Relé RL3

P281 ™
Funcion Salida a
Relé RL4

P282 ™

Funcion Salida a
Relé RL5

6-56

[ 0 (Sin Funcién) ]

0a28
[ O (Sin Funcién) ]

0a28
[ 13 (Sin Error) ]

0a29
[2 (N>Nx) ]

0a29
[1(N*>Nx)]

0a28
[ 0 (Sin Funcién) ]

0a28
[ 0 (Sin Funcién) ]

cionamiento de las funciones en la Figura 6.31 y Figura 6.32.

M El estado de las salidas digitales puede ser monitoreado en el
parametro P013.

M Cuando la condicién declarada por la funcion es verdadera la
salida digital estara activada, i.y., DOx = transistor saturado y/o
RLx = relé con bobina energizada.

Ejemplo: ‘Is > Ix’: cuando Is > Ix tenemos DOx = transistor
saturado y/o RLx = relé con bobina energizada y, cuando Is Ix,
tenemos DOx = transistor cortado y/o RLx = relé con bobina no
energizada.

Notas adicionales sobre las funciones de las Salidas Digitales y
a Relé:

- ‘Sin funcién’ significa que las Salidas digitales se quedaran
siempre en el estado de reposo, i. y., DOx = transistor cortado y
RLx= relé con bobina no energizada.

- ‘N=0’ significa que la velocidad del motor esta abajo del valor
ajustado en P291 (velocidad nula).

- ‘Remoto’ significa que el convertidor de frecuencia esta operando
en la situacién Remoto.

- ‘Run’ equivale a convertidor de frecuencia habilitado. En este
momento los IGBTs estan conmutando, el motor puede estar con
cualquiera velocidad inclusive cero.

- ‘Ready’ equivale a convertidor de frecuencia sin error y sin subtension.

- ‘Sin Fallo’ significa que el convertidor no esta deshabilitado por
cualquier tipo de fallo.

- ‘Sin E070+E071’ significa que el convertidor no esta deshabilitado
por error EO70 o EQO71.

- ‘Sin E003+E006+E021+E022’ significa que el convertidor no esta
deshabilitado por error E003, E006, E021 o E022.

- ‘Sin E011+E020+E051+E054+E057+E060+E062’ significa que
el convertidor no esta deshabilitado por error E011, E020, E051,
E054, E057, E060 o E062.

- ‘Sin E072’ significa que el convertidor no esta deshabilitado por
error EQ72.

- ‘Referencia 4 a 20mA OK’ significa que la referencia en corriente
(opcion 4 a 20mA) esta dentro del rango de (4 a 20)mA.

- ‘Sentido Horario’ significa que cuando el motor este girando
en el sentido Horario tendremos DOx = transistor saturado
y/o RLx = relé con bobina energizada y, cuando el motor este
girando en el sentido Antihorario, tendremos DOx = transistor
cortado y/o RLx = relé con bobina no energizada.
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Parametro

Rango
[Ajuste de Fabrica]
Unidad

Descripcion / Observaciones

‘Precarga OK’ significa que la tension del link CC esta arriba del
nivel de tension de precarga.

‘Con Fallo’ significa que el convertidor esta deshabilitado por
algun tipo de fallo.

‘N > Nx y Nt > Nx’ significa que ambas las condiciones deben
ser cumplidas para que DOx = transistor saturado y/o RLx = relé
con bobina energizada. Para que las Salidas digitales vuelvan al
estado de reposo, o sea, DOx = transistor cortado y/o RLx = relé
con bobina no energizada, bastara que la condicién N > Nx no si
cumpla (independe de la condicién Nt > Nx).

Definiciones de los simbolos usados en las funciones:
N = P002 (Velocidad del Motor);
N* = P001 (Referencia de Velocidad);

Nx = P288 (Velocidad Nx) - Punto de referencia de velocidad
seleccionado por el usuario;

Ny = P289 (Velocidad Ny) - Punto de referencia de velocidad
seleccionado por el usuario;

Ix = P290 (Corriente Ix) - Punto de referencia de corriente selec-
cionado por el usuario;

Is = PO03 (Corriente del Motor) Torque = P009 (Torque en el
Motor);

Tx = P293 (Torque Tx) - Punto de referencia de par (torque) se-
leccionado por el usuario;

VPx = P533 (Variable Proceso x) - Punto de referencia seleccio-
nado por el usuario;

VPy = P534 (Variable Proceso y) - Punto de referencia seleccio-
nado por el usuario;

Nt = Referencia Total (mirar Figura 6.22);
Hx = P294 (Horas HXx).
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Tabela 6.5 - Funciones de las salidas digitales y salidas a relés
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Parametro P275 P276 P277 P279 P280 P281 P282

Funcién (DO1) (DO2) (RL1) (RL2) (RL3) (RL4) (RL5)

Sin Funcion 0,89 1/608,9|08,09108,908,9108,9 |0,8,09,

19, 23 19, 23 19, 23 19, 23 19, 23 19, 23 19, 23
N* > Nx 1 1 1 1 1 1 1
N > Nx 2 2 2 2 2 2 2
N < Ny 3 3 3 3 3 3 3
N = N* 4 4 4 4 4 4 4
N=0 5 5 5 5 5 5 5
Is > Ix 6 6 6 6 6 6 6
Is < Ix 7 7 7 7 7 7 7
Remoto 10 10 10 10 10 10 10
Run 11 11 11 11 11 11 11
Ready 12 12 12 12 12 12 12
Sin Fallo 13 13 13 13 13 13 13
Sin E070+E071 14 14 14 14 14 14 14
Sin EO03+E006+E021+E022 15 15 15 15 15 15 15
Sin E011+E020+E051+E054+E057+E060+E062 16 16 16 16 16 16 16
Sin EQ72 17 17 17 17 17 17 17
4 a20 mAOK 18 18 18 18 18 18 18
Fieldbus 19 19 19 19 19 19 19
Sentido Horario 20 20 20 20 20 20 20
Var. Proc. > VPx 21 21 21 21 21 21 21
Var. Proc. < VPy 22 22 22 22 22 22 22
PreCarga OK 24 24 24 24 24 24 24
Con Fallo 25 25 25 25 25 25 25
N > Nx y Nt > Nx 26 26 26 26 26 26 26
Sin error con Retraso 27 27 27 27 27 27 27
Sin alarma 28 28 28 28 28 28 28
Temporizador - - - 29 29 - -
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a) N > Nx b) N <Ny
N N
P287 /_\ Nx (P288) Pog7 Ny (P289)
1 == S » ——— N >
PV : \ Tiempo Py > Tiempo
on Relé/ : :
Relé/ Transistor ON ‘ON
Transistor OFF OFF
OFF
c)N =N~ d) Is > Ix
Is
Ix (P290) .
» \ Tiempo
Tiempo ;
ON ON
Relé/ Relé/
Transistor OFF OFF Transistor OFF OFF
y) N* > Nx f)ls < Ix
N* Is
Nx (P288) Ix (P290)
/ \ Tiempo \ Tiempo
ON ON : ON

Relé/ '
Transistor Relé/
OFF OFF Transistor OFF

g) Torque > Tx

Torque no
Motor (P009)
Tx (P293)

\ Tiem;o

ON

Relé/
Transistor OFF]

OFF

h) Torque <Tx

Torque en el
Motor (P009)
Tx (P293)
: \ Tiempo

ON bN

Relé/

Transistor OFF

Figura 6.31 a) a h) - Detalles sobre el funcionamiento de las funciones de las Salidas Digitales
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i) Horas Habilitado > Hx

/

6553 h

Hx (P294)

=

™

Tiempo

j) N> Nxy Nt> Nx

N

A
\ \\NX (P288)
N\

'Tiempo

0 (P043) ON

: Relé/ Relé/Transistor

i Transistor OFF OFF

i ON

OFF OFF
k) Nenhum Error Externo 1) Refer. 4 a 20mA
s/ EOX
c/ EOX -
g .
Tiempo " Tiempo

Relé / Relé /
Transistor Transistor
ON

OFF

ON OFF ON

m)N=0

Velocidad .\,

Relé / Transistor
OFF

OFF

ON

n) Var. Processo > VPx

=" . VPx(P533) & Tiompo

Relé/

Transistor
OFF

Var. Proceso
ON

0) Precarga Ok

Link CC

N S Nivel de
Precarga
EI'iempo
Relé /
Transistor
ON OFF ON
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p) Var. Proceso < VPy

J,.-"F"_H""\-.\ VPy (P534) & Tiempo

Var. Proceso
ON

Relé/
Transistor

ON

OFF

Figura 6.31 i) a p) - Detalles sobre el funcionamiento de las funciones de las Salidas digitales (cont.)



CAPITULO 6 - DESCRIPCION DETALLADA DE LOS PARAMETROS

Rango
Parametro [Ajuste de Fabrica] Descripcion / Observaciones

Unidad
P283 0.0 a 300.0 M Usado en la funciéon de salida a relé:
Tiempo para RL2 [0.0] : i
ON 01s Temporizador del relé 2.
P284 0.0 a 300.0 M Usado en la funciéon de salida a relé:
Tiempo para RL2 [0.0] . i
OFF 01s Temporizador del relé 2.
P285 0.0 a 300.0 M Usado en la funciéon de salida a relé:
Tiempo para RL3 [0.0] . ,
ON 01s Temporizador del relé 3.
P286 0.0 a 300.0 M Usado en la funciéon de salida a relé:
Tiempo para RL3 [0.0] . i
OFF 01s Temporizador del relé 3.
P288 @ 0aP134 M Usado en las funciones de las salidas digitales y a relé:
Velocidad Nx [120] N* > Nx, N > Nx y N < Ny.

1rpm
P289 @ 0aP134
Velocidad Ny [ 1800 ]
1rpm
P290 ™ 0 a 2.0xP295 M Usado en las funciones de las salidas digitales y a relé:
Corriente Ix [ 1.0xP295 ]
0.1A (<100) -14 Is>Ixyls <Ix.

(>99.9)
P291 1a100 M Usado en las funciones de las salidas digitales y a relé:
Velocidad N=0 [1]

1% N=0 y en la ‘Légica de Parada’ (Bloqueo por N=0; mirar P211 y
P212).

P292 1a100 M Usado en las funciones de las salidas digitales y a relé:
Rango para N=N* [1] N=N*
(Velocidad 1% '
Alcanzada)
P293 - M Funciéon no implementada en esta versiéon de software.
Torque Tx
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Rango
Parametro [Ajuste de Fabrica] Descripcion / Observaciones
Unidad
P295 ™ 0a25 P295 Corriente Nominal
Corriente Nominal [ De acuerdo con la 0 32A
del Convertidor corriente nominal 1 53A
del Convertidor ] > 70A
- 3 80A
4 85A
5 94A
6 100A
7 110A
8 112A
9 120A
10 130A
1 138A
12 140A
13 150A
14 160A
15 162A
16 165A
17 170A
18 175A
19 186A
20 188A
21 210A
22 235A
23 250A
24 265A
25 280A
26 300A
27 310A
28 357A
29 375A
30 386A
31 450A
32 475A
33 490A
34 500A
35 560A
36 580A
P296 ™ 0Oa4
Tension Nominal [ De acuerdo con la P296 Tension Nominal
tension nominal 0 220V
del convertidor ] L 380 V
- 2 2300 V
3 3300 V
4 4160 V
ATENCION!
" Ajustar P296 conforme la tension de entrada a ser

utilizada!
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Rango

Parametro [Ajuste de Fabrica] Descripclon / Observaciones
Unidad
P297 0a3
Frecuencia de [3(500.0 Hz) ] P297 Frecuencia de Conmutacion
Conmutacion - 0 200.0 Hz
1 333.0 Hz
2 250.0 Hz
3 500.0 Hz

M La frecuencia de conmutacién elegida resulta en un compromiso
entre el ruido acustico en el motor y las perdidas en los IGBTs del
convertidor. Frecuencias de conmutacion altas implican en menor
ruido acustico en el motor, sin embargo aumentan las perdidas en
los IGBTSs, elevando a temperatura en los componentes y redu-
ciendo su vida util. La frecuencia predominante en el motor es el
doble de la frecuencia de conmutacién del convertidor programada
en P297. Asi, P297=500.0Hz implica en una frecuencia audible
en el motor correspondiente a 1.0kHz. Eso es debido al método
de modulacién PWM utilizado.

M La reduccion de la frecuencia de conmutacién también colabora
en lareduccion de los problemas de instabilidad y de resonancias
que ocurren en determinadas condiciones de aplicacién. También,
la reduccion de la frecuencia de conmutacion reduce las corrientes
de fuga para tierra, pudiendo evitar la actuacion indebida del EQ74
(Cortocircuito fase-tierra en la salida).

P300

Duracién del
Frenado CC

[solo para P202=0,1
0 2 (Control V/F)]

P301

Velocidad de Inicio
del Frenado CC
[solo para P202=0,
1 0 2 (Control V/F)]

P302

Tension Aplicada en
el Frenado CC
[solo para P202=0,1
0 2 (Control V/F)]

- M Funcién no implementada en esta version de software.
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Rango
Parametro [Ajuste de Fabrica] Descripcién / Observaciones
Unidad
P303 P133 aP134 Velocidad del
Velocidad [600 ] motor
Rechazada 1 1rpm A
P304 P133 aP134
Velocidad [ 900 ] P305 -eeeeeeemrermmeemenmeseee e )
Rechazada 2 1rpm
P305 P133 aP134 2xP306 = i
Velocidad [1200 ] ) 2142 x P306
Rechazada 3 1rpm '
P306 0a750 P303 | o f] ,
Rango de Velocidad [0]
Rechazada 1rpm
. Referencia
™ < o " de Velocidad
R 3 3
o o o
Figura 6.33 - Curva de actuacion de las ‘Velocidad Rechazadas’
M Evita que el motor opere permanentemente en los valores de
velocidad en los cuales, como ejemplo, el sistema mecanico entra
y resonancia causando vibracién o ruidos exagerados.
M El pasaje por el rango de velocidad evitada (2 x P306) es hecha
a través de la rampa de aceleracién/desaceleracion.
M La funcion no opera de forma correcta si dos rangos de ‘Velocidad
Rechazada’ se sobrepusieren..
P308 1a30 M Ajusta la direccion del convertidor para comunicacion serial.
Direccion Serial [1]
- Mirar item 8.5.
P309 0a9 M O=Fieldbus Inactivo.
Fieldbus [ 0 ] M 1 a 6 = define el padrén de Fieldbus a ser utilizado (Profibus DP o
Device Net) y el numero de variables cambiadas con el maestro.
Mirar item 8.4.4.
M Solamente es aplicable para el kit Profibus DP opcional o kit
Device Net opcional.
P_312 0a9 P312 Tipo de Protocolo Serial
Tipo de Protocolo [0] 0 Protocolo WEG
Serial - 1 Modbus-RTU, 9600 bps, sin paridad
2 Modbus-RTU, 9600 bps, paridad impar
3 Modbus-RTU, 9600 bps,paridad par
4 Modbus-RTU, 19200 bps, sin paridad
5 Modbus-RTU, 19200 bps, paridad impar
6 Modbus-RTU, 19200 bps, paridad par
7 Modbus-RTU, 38400 bps, sin paridad
8 Modbus-RTU, 38400 bps, paridad impar
9 Modbus-RTU, 38400 bps, paridad par

6-64

M Define el tipo de protocolo utilizado para comunicacién serial.
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Rango
Parametro [Ajuste de Fabrica] pescripcion / Observaciones
Unidad
P313 0a3
Bloqueo con [0] P313 Bloqueo cqn E0§7/E?8/E29/E30
E087/E128/E129/ _ 0 Des.actlva}r via C.5|.ra/Para
E130 1 Desactivar Yla Hal.)!hta General
2 Sin funcion
3 Va para LOC
M Define el comportamiento del convertidor cuando la comunicacion
serial esta inactiva (causando F128), cuando la conexion fisica con
el maestro de la red Fieldbus fuera interrumpida (causando error
F129), cuando la tarjeta Fieldbus estuviera inactivo (causando
error F130) o cuando la comunicacion entre las tarjetas MVC1 y
MVC2 fuera interrumpida (causando error FO87).
P.314 . 0.02999.0 P314 Tiempo para accion del Watchdog Serial
Tiempo para Accion [0.0] 0.0 Deshabilitado
del Watchdog Serial 0.1s o1 A599.0s Habiliado
M Caso el convertidor no reciba ninguno telegrama serial valido des-
pués de transcurrido el tiempo programado en el P314, sera hecho
la indicacion de F128 en la IHM y el convertidor seguira la accion
programada en el P313 — Tipo de bloqueo con F128/F129/F130.
M Para que el convertidor pueda ejecutar esta accion, es necesario
que los comandos del convertidor estén configurados para la
opcidn “Serial”, en los parametros P220 a P228.
P315 0,1 M Selecciona la funcién del canal serial SCI1 de la tarjeta de control
Funcién SCI1 MVCA1 [0] MVCA1.
P315 Funcién del Canal Serial SCI1
0 HMI de Servicio
1 Serial Modbus para modulo Busmod-Tecsystem
P320 ™ 0a3 -
FIying Stara / P320 : Funcién
0 Inactiva

Ride-Through

E.. Este

Parametro trabaja
en conjunto con
P331, P332, P333

[0 (InaCtlvaS) ] Apenas Flying Start esta activo [valido solamente

para P202 =0, 1 o 2 (Control V/F)
Flying Start y Ride-Through estan activos [valido

solamente para P202=0, 1 o 2 (Control V/F)]
3 Solamente Ride-Through esta activo

M La actuacion de la funcién Ride-Through podra ser visualizado
en las salidas DO1, DO2, RL1, RL2 y/o RL3 (P275, P276, P277,
P279 y/o P280) desde que las mismas sean programadas para
“23=Ride-Through”.
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Rango
Parametro [Ajuste de Fabrica] Descripcién / Observaciones
Unidad
P331 0.2a50.0 Actuacién con P202=0, 1. o 2 (Control V/F):
Rampa de Tension [(;3 '10 ] M El parametro P331 ajusta el tiempo necesario para que la tension de
1S salida arranque de OV y alcance el valor de la tensién nominal;
P332 0.1a20.0 M La funcién Flying Start permite el arranque del motor cuando esté
Tiempo Muerto [10.0] en vuelo, o sea, que ya este girando. Esta funcién solo actua
0.1s cuando el convertidor esta siendo habilitada. En el arranque, el
convertidor va imponer la velocidad de referencia, haciendo una
P333 0.1a20.0 rampa de tensién, con tiempo definido en P331;
Tiempo de [10.0] . . . . . -
Ride-Through 01s M Es posible deshabilitar la funcién Flying Start mismo con P320=1 o

E.. Estos

parametros (P331y
P332) solo son
visibles en el (los)
display(s) cuando
P202=0, 10

2 (Control V/F)
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2. Para eso, basta ajustar una de las entradas digitales (ID3...DI8)
con el valor 17= Deshabilita Flying Start y accionala (+24) durante
el arranque del motor;

M El parametro P333 ajusta el tiempo minimo que el convertidor espe-
rara para volver a accionar el motor luego de la recuperacion de la
red en el Ride-Through. Este tiempo es contado a partir de agotado
el tiempo muerto (P332) y es necesario para la desmagnetizacion
del motor. EI P332 también es utilizado en el arranque con Flying
Start, antes del inicio del Flying Start. Ajustar este tiempo para dos
veces de la constante rotérica del motor, mirar tabla en P412.

M La funcién Ride-Through permite la recuperacion del convertidor,
sin bloqueo por E02 (subtension), cuando ocurrir caida de la red
de alimentacion.

M El convertidor indicara EO3 si la caida de la red durar mas de
P332 + P333 segundos.

M Si esta funcién esta habilitada y ocurrir una caida en la red de alimen-
tacion, haciendo con que la tension en el link CC se quede abajo del
nivel de subtension, los pulsos de salida seran deshabilitados (motor
ira girar libre —en vuelo). Caso la red de alimentacion volver al estado
normal, el convertidor volvera a habilitar los pulsos, imponiendo la
referencia de velocidad instantaneamente y haciendo una rampa
de tension con tiempo definido por el parametro P331. Mirar figura
6.34. La funcion Flying Start no actia para P202=3 0 4.

M Durante el Ride-Through el relé de precarga es accionado.
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Rango
Parametro [Ajuste de Fabrica] Descripcion / Observaciones
Unidad

Red Retorna

l Tension en el Link CC
i

________ Yoo ———-—--—-—- Nivel del E02

1 1

! 1

P332+P333 ' N

:<—>E Habilitado Pulsos de Salida

Dehabilitado |

i P331

: Tensién de Salida

Velocidad
de Salida (P002)

Figura 6.32 a) - Actuacién del Ride-Through (red retorna antes del
tiempo ajustado en P332+P333) en modo V/F

Red Retorna

l

__________________________________ Nivel del E02

Tensién en el Link CC

Habilitado

Li Pulsos de salida

' Tiempo ajustado

; > en P333

! Tiempo ajustado
—, P2 T enP333

P331

Tension de Salida

Dehabilitado
——————————————— ov

Velocidad
de Salida (P002)

,,,,,,,,,,,,,,, 0 rpm

Figura 6.32 b) - Actuacion del Ride-Through (red retorna antes del
tiempo ajustado en P332) en modo V/F
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6.4 PARAMETROS DEL MOTOR — P400 a P499

Rango
Parametro [Ajuste de Fabrica] pegcripcion / Observaciones
Unidad
P400 " ® 0 a xxx M Ajustar de acuerdo con los datos de placa del motor y la conexién
Tensiéon nominal [ P296 ] de los hilos en la caja de conexién de este.
del Motor 1V
P401 ™ 0.0 a 1.30xP295 [ Ajustar de acuerdo con los datos de placa del motor utilizado,
Corriente nominal [ 1.0xP295 ] llevando en cuenta la tension del motor.
del Motor 0.1A(<100)-
1A(>99.9)
P402 ™ 0 a 18000 M Ajustar de acuerdo con el dato de placa del motor utilizado.
Velocidad nominal [1750] M Para control V/F ajuste de 0 a 18000rpm.
del Motor 1rpm
P403 0a100 M Ajustar de acuerdo con el dato de placa del motor utilizado.
Frecuencia nominal [60] M Para control V/F ajuste de 0 a 100Hz.
del Motor 1Hz
P404 0a9 M Funcion no implementado nesta version del software.
Potencia nominal [0]
del Motor -
P405 100 a 9999 M Ajustar el nimero de pulsos por rotacién (PPR) del encoder in-
Dados del Encoder [1024] cremental cuando P202=4 (Vectorial con Encoder).
1
P406 ™ Oa1 MEn la primera energizacion (mirar items 4.2, 4.3 y 4.3.1) el valor
Ventilacion del [0] ajustado en P406 cambia automaticamente la proteccion de so-
Motor - brecarga de la siguiente forma:
P406 Tipo de Accion
0 Autoventilado
1 Ventilacion Independiente
P412 0.000 a 9.999 M Valores tipicos de Tr para motores standard WEG:
Constante Lr/Rr [0.000]
(Constante de 0.001s

tiempo Rotdrica del
Motor-Tr)
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Tr(s)
Potencia del Motor Numero de Pdlos
(CV-HP) / (kW) 2 4 6 8 10 12 14
(50Hz/60Hz) | (50Hz/60Hz) | (50Hz/60Hz) | (50Hz/60Hz) | (50Hz/60Hz) | (50Hz/60HZz) | (50Hz/60HZ)
500 / 400 0/0 0/0 0/0 0/0 0/0 0/0 0/0
600 / 450 0/0 0/0 0/0 0/0 0/0 0/0 0/0
700 / 500 0/0 0/0 0/0 0/0 0/0 0/0 0/0
800/ 630 0/0 0/0 0/0 0/0 0/0 0/0 0/0
900/710 0/0 0/0 0/0 0/0 0/0 0/0 0/0
1000 / 800 0/0 0/0 0/0 0/0 0/0 0/0 0/0
1250 / 900 0/0 0/0 0/0 0/0 0/0 0/0 0/0
1350 / 1000 0/0 0/0 0/0 0/0 0/0 0/0 0/0
1500 / 1120 0/0 0/0 0/0 0/0 0/0 0/0 0/0
2000 / 1400 0/0 0/0 0/0 0/0 0/0 0/0 0/0
Rango
Parametro [Ajuste de Fabrica] Descripcion / Observaciones
Unidad
P413 ™ 0.00 a 99.99 ™ Valor de la constante de tiempo mecanica.
Constante TM [0.00]
(Constante de 0.01s
tiempo Mecanica)
P414 0.0a20.0 M Porcentaje de la tension nominal aplicada por 2*P412 s en la
Tensiéon Magneti- [0.1] habilitacion para la magnetizacién del motor en el arranque.
zante 0.1%

6.5 PARAMETROS DE LAS FUNCIONES ESPECIALES

6.5.1 Regulador PID

M EI MVW-01 dispone de la funciéon regulador PID que puede ser usada para hacer el control de un
proceso en lazo cerrado. Esa funcién hace el papel de un regulador proporcional, integral y derivativo
superpuesto al control normal de velocidad del MVW-01.

M La velocidad sera cambiada de modo a mantener la variable de proceso (aquella que si desea
controlar - por ejemplo: nivel de agua de un deposito) en el valor deseado, ajustado en la referencia
(setpoint).

M Este regulador puede, por ejemplo, controlar el caudal en una tuberia a través de una realimentacién
del caudal en la entrada analdgica Al2 o AI3 (seleccionada via P524), y la referencia del caudal
ajustada en P221 o P222 - Al1 por ejemplo, con el convertidor accionando la motobomba que hace

circular el fluido en esta tuberia.

M Otros ejemplos de aplicacién: control de nivel, temperatura, dosificacion, etc.
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6.5.1.1 Descripcion

M La funcién regulador PID es activada colocando P203=1.
M La Figura 6.34 presenta el bloque de diagrama del regulador PID Académico.
M La funcién de transferencia en el dominio de frecuencia del regulador PID Académico es:

1
y(s) =Kpy(s) [1+ ¢ +sTd]

Substituyendo el integrador por un sumador y la derivada por el cociente incremental, se obtiene
una aproximacion para la ecuacion de transferencia discreta (recursiva) presentada a seguir:

y(kTa) = y(k-1)Ta + Kp[(y(kTa) - y(k-1)Ta) + Kie(k-1)Ta + Kd(y(kTa) -2e(k-1)Ta + y(k-2)Ta)]

siendo:

Kp (Ganancia proporcional): Kp = P520 x 4096;

Ki (Ganancia Integral): Ki = P521 x 4096 = [Ta/Ti x 4096 ];

Kd (Ganancia Diferencial): Kd = P522 x 4096 = [Td/Ta x 4096];
Ta = 0,02seg (periodo de muestreo del regulador PID);

SP*: referencia, tiene en el maximo 13 bits (0 a 8191);

X: variable de proceso (o controlada), leida a través de Al2 o Al3, tiene en el maximo 13 bits;
y( kTa): salida actual del PID, tiene en el maximo 13 bits;
y(k-1)Ta: salida anterior del PID;

y( kTa): error actual [SP*( k) — X( k)];

y(k-1)Ta: error anterior [SP*( k-1) — X( k-1)];

y(k-2)Ta: error a dos muestreos anteriores [SP*( k-2) — X( k-2)];

M El sefal de realimentacion debe llegar en las entradas analégicas via Al2’ y Al3’ (Mirar figuras 6.28
y 6.29).
M El setpoint puede ser definido via:
- Via teclas: parametro P525.
- Entradas analdgicas Al1’, Al2’, Al3’, Al4’, AI5’, (AlT'+ Al2')>0, (Al1’+ Al2’), Multispeed, Serial,
Fieldbus.

Obs: Cuando P203=1, no utilizar la referencia via EP P221/P222=7.

M Cuando se habilita la funcion PID (P203=1):
- El cambio entre Manual/Automatico puede ser hecho por una de las entradas digitales
DI3 a DI10 (P265 a P272).
- Cuando la funcién regulador PID es activada (P203=1), la entrada digital DI3 es
automaticamente programada para la funcion Manual/Automatico (P265=15):

Dix Tipo de Accién
0 (0V) Manual
1 (24V) Automatico
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- El parametro P040 indica el valor de la Variable de Proceso (realimentacion) en la escala/unidad
seleccionadas. Este parametro puede ser seleccionado como variable de monitoreo (mirar item 5.2.2)
desde que P205=6. Para evitar a saturacion de la entrada analdgica de realimentacién, durante el
“overshoot” de regulacion, la sefial debe variar entre 0 a 9,0V (0(4)..18mA). La adaptacién entre
el setpoint y la realimentacion puede ser hecha cambiando la ganancia de la entrada analégica
seleccionada como realimentacién (P238 para Al2 o P242 para Al3). La “Variable de Proceso” puede
ser todavia visualizada en las salidas AO1 a AO6 desde que programadas en P251, P253, P255,
P257, P259 y P261. El mismo se aplica a la “Referencia (Setpoint)” del PID.

Las salidas DO1, DO2 y RL1 a RL5 podran ser programadas (P275 a P277, P279 a P282) para
las funciones “Variable de Proceso > VPx (P533)” y “Variable de Proceso < VPy (P534)”.

Las funciones JOG y sentido de giro se quedan fuera de la accion. Los comandos de Habilitacion
y Arranca/Paro son definidos en P220, P224 y P227.

- Si el setpoint fuera definido por P525 (P221 0 P222=0), y fuera cambiado de manual para automatico,
automaticamente es ajustado P525=P040, desde que el parametro P536 esté activo (P536=0).
En este caso, la conmutacién de manual para automatico es suave (no habra variacion brusca de
velocidad).
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Figura 6.33 - Diagrama de Bloque de la funcion Regulador PID Académico
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Descripcion / Observaciones

Rango
Parametro [Ajuste de Fabrica]
Unidad
P520 0.000 a 1.999
Ganancia [1.000]
Proporcional PID 0.001
P521 0.000 a 19.99
Ganancia Integral [1.000]
PID 0.001 (<9.999)
0.01 (>9.999)
P522 0.000 a 9.999
Ganancia [0.000 ]
Diferencial PID 0.001
P523 0.0 2999
Tiempo Rampa PID [3.0]
0.1s (<99.9s)
1s (>99.9s)

m Estos

parametros solo
son visibles en

el (los) display(s)
cuando P203=1,3

M Algunos ejemplos de ajustes iniciales de las Ganancias del Re-
gulador PID y Tiempo de Rampa PID para algunas aplicaciones
comentadas en el item 6.5.1, son presentadas en la Tabla 6.6.

Obs:

- Paralatemperaturay nivel, el ajuste del tipo de accion va depender
del proceso, por ejemplo: en el control de nivel, si el convertidor
actia en el motor que retira el fluido del deposito, la accion sera
reversa pues cuando el nivel aumenta el convertidor debera au-
mentar la rotacion del motor para hacerlo bajar, caso contrario, el
convertidor actuando en el motor que coloca el fluido en el deposito,
la accion sera directa.

En caso del control de nivel, el ajuste de la ganancia integral, va
depender del tiempo que lleva para el deposito pasar del nivel
minimo aceptable para el nivel que se desea, en las siguientes
condiciones:

i. Para accion directa el tiempo debera ser medido con el caudal
de entrada maxima y caudal de salida minima.

ii. Para accion reversa el tiempo debera ser medido con el caudal
de entrada minima y caudal de salida maxima.

Una férmula para calcular un valor inicial de P521 (Ganancia
Integral PID) en funcion del tiempo de respuesta del sistema es
presentada a seguir:

P521=0.02/t

t=tiempo (segundo)

Tabela 6.6 - Sugerencias para ajustes de las ganancias del requlador PID

Ganancias Tiempo Tipo
Grandeza Proporcional Integral Derivativo Rampa PID de accion
P520 P521 P522 P523 P527
Presion en sistema neumatico 1 0.043 0.000 3 0 = Directa
Caudal en sistema neumatico 1 0.037 0.000 3 0 = Directa
Presion en sistema hidraulico 1 0.043 0.000 3 0 = Directa
Caudal en sistema hidraulico 1 0.037 0.000 3 0 = Directa
Temperatura 2 0.004 0.000 3 Ver Obs
Nivel 1 Ver Obs 0.000 3 Ver Obs
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Rango
Parametro [Ajuste de Fabrica] Descripcién / Observaciones

Unidad
P524 0,1 M Selecciona la entrada de realimentacion (Variable de Proceso)
Seleccién de la [0] del regulador.
Realimentacion del -
PID P524 Alx

0 Al2 (P237 a P240 y P248)
E-. 1 Al3 (P241 a P244)
Este
p_arametro solo es M Luego de elegida la entrada de realimentacion, se debe progra-
V'_S'ble en el (los) mar la funcién de la entrada seleccionada en P237 (para Al2) o
display(s) cuando P241 (para Al3).
P203=1,3
M Tipo de realimentacion:

- El tipo de accion del PID descrito anteriormente lleva en
consideracion que la sefial de realimentacion de la variable
de proceso aumenta de valor cuando la variable de proceso
también aumenta (realimentacion directa). Este es el tipo de
realimentacion mas utilizada.

- Caso la realimentacion de la variable de proceso disminuya de
valor cuando la variable de proceso aumenta (realimentacion
reversa) es necesario programar la entrada analdgica seleccio-
nada para realimentacién del PID (Al2 o Al3) como referencia
reversa: P239=2 (10 a 0V/20 a OmA) o 3(20 a 4mA) cuando
la realimentacion es por Al2 y P243=2 (10 a 0V/20 a OmA) o
3 (20 a 4mA) cuando la realimentacion es por Al3. Sin eso, el
PID no opera correctamente.

P525 0.0 a2 100.0 M Suministra el setpoint via teclas @ y @ para el Regulador
Setpoint PID pelas [0.0] PID (P203=1), desde que, P221=0 (LOC) o P222=0 (REM) y esté
0.1% en modo Automatico. Caso esté en modo Manual la referencia

tecla @ y @ por teclas es suministrado por P121.
M El valor de P525 es mantenido en el Ultimo valor ajustado (ba-
E-' Este ckup) mismo deshabilitando o desenergizando el convertidor

. [con P120 = 1 (Activo))].
parametro solo es

visible en el (los) M Cuando el Regulador PID esté en modo automatico, el valor
display(s) cuando del setpoint pasa ser via referencia ajustada con P221(LOCAL)
P203=1,3 o P222 (REMOTO). La mayoria de las aplicaciones con PID
usan el setpoint via entrada analdgica Al1[P221=1(LOC)

o P222=1(REM)] o via teclas @ y @ [P221=0(LOC) o

P222=0(REM)]. Mirar Figura 6.34.

P526 0.0a16.0 M Ajusta la constante de tiempo del filtro de la Variable de Proceso.
Filtro de la Variable 10 M Normalmente el valor 0.1 es adecuado, al menos que la sefial
de Proceso 0.1s

E-. Este

parametro solo es
visible en el (los)
display(s) cuando
P203=1,3
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Rango

Parametro [Ajuste de Fabrica] Descripcién / Observaciones
Unidad

P527 0,1 M Define el tipo de accién del control:

Tipo de accién

m. Este

parametro solo es
visible en el (los)
display(s) cuando
P203=1,3

[0]

P527 Tipo de Accion
0 Directo
1 Reverso

M Seleccione de acuerdo el proceso

Velocidad Variable de Selecionar
del Motor Proceso

Aumenta Directo
Aumenta ——

Disminuye Reverso

M Necesidad del proceso:

- Tipo de accion del PID: la accién del PID debe ser seleccionada
como “Directo” cuando es necesario que la velocidad del motor
sea aumentada para hacer con que la variable del proceso sea
incrementada. En caso contrario, seleccionar “Reverso”.

Ejemplo 1 - Directo: Bomba accionada por convertidor hacien-
do el llenado de un depdsito con el PID regulando el nivel del
mismo. Para que el nivel (variable de proceso) aumente es
necesario que el caudal y consecuentemente la velocidad del
motor aumente.

Ejemplo 2 - Reverso: Ventilador accionado por convertidor
haciendo el enfriamiento de una torre de enfriamiento con el
PID controlando la temperatura de la misma. Cuando se quiere
aumentar la temperatura (variable de proceso) es necesario
reducir la ventilacion disminuyendo la velocidad del motor.
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Rango
Parametro [Ajuste de Fabrica] Descripcion / Observaciones

Unidad

“P528 12999 M P528y P529 definen como sera presentada la Variable de Pro-
Factor de Escala [ 1000 ] ceso (P040).
ge la Variable 1 M P529 define el numero de casillas decimales luego de la coma.
roceso
0a3 M P528 debe ser ajustado de acuerdo con la ecuacion abajo:

P529 [1]
Punto decimal de la -
Indicacién de la

Variable Proceso

E-. Estos

parametros solo
son visibles en

el (los) display(s)
cuando P203=1,3
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Indicacion F. S. V. Proceso x (10)P52°
Ganancia (Al2 o0 Al3)

P528 =

Donde:

Indicacion F. S. V. Proceso: el valor do Fondo de Escala de la
Variable de Proceso, correspondiente a 10V (20mA) en la En-
trada Analdgica (Al2 o Al3) utilizada como realimentacion.

Ejemplo 1: (Transductor de Presion 0 a 25 bar -
salida 4 a 20 mA).

- Indicacion deseada: 0 a 25 bar (F. S.)

- Entrada de realimentacion: Al3

- Ganancia Al3=P242=1.000

- Sefial AI3=P243=1 (4 a 20)mA

- P529=0 (sin casilla decimal luego de la coma)

_25x%(10)° _
P528 =r5ro— = 25

Ejemplo 2 (valores padrén de fabrica):

- Indicacion deseada: 0.0% a 100% (F. S.)

- Entrada de realimentacion: Al2

- Ganancia Al2=P238=1.000

- P529=1 (una casa decimal luego de la coma)

100.0 x (10)!

1000 - 1000

P528 =
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Rango Descripcion / Observaciones
Parametro [Ajuste de Fabrica] P
Unidad
P530 32 a127 M Estos parametros son Utiles solamente para convertidores de
Unidad Ing. Var. [37 (%)] IHM con display de cristal liquido (LCD).
Proc. 1 ) M Launidad de ingenieria de la Variable de Proceso es compuesta
P531 32 3127 de tres caracteres, los cuales seran aplicados a la indicacién
Unidad Ina. Var [320)] del parametro P040. P530 define el caracter mas a izquierda,
Proc. 2 9: ' P531 el del centro y P532 el de la derecha.
- M Caracteres posibles de ser elegidos:
P532 32a127 Caracteres correspondientes al cédigo ASCII de 32 a 127.
Unidad Ing. Var. [32()] Eiemplos:
Proc. 3 - Jemplos:
AB, ..,Y,Z ab, ...,v,2,0,1, ...,9,#8%,%, (), * + ...
m Estos Ejemplos:
parametros solo - ‘Para indicar “bar”:
son visibles en
: P530="b” (98
el (los) display(s) P531="3" 297;
cuando P203= 1,3 P532="r" (114)
- ‘Para indicar “%”:
P530="%" (37)
P531=""(32)
P532="" (32)
P533 0.0a 100 M Usados en las funciones de las Salidas digitales/Relé:
Valor Var. Proc. X [ 3(1"090 ] V. Pr. > VPx y V. Pr. < VPy con la finalidad de sefalizacién/alarma.
M Los valores son porcentuales del fondo de escala de la Variable
P534 0.0a 100 de Proceso:
Valor Var. Proc. Y [10.0] (10)P52
0.1% (P040 :W X 100%)
0,
P53.‘5 _ D 10t M P535 actda en conjunto con P212 (Condicion para Salida de
Salida N=0 PID [0] Bl _ . . L
1% oqueo por N=0) suministrando la condicion adicional para la

m. Estos

parametros solo
son visibles en

el (los) display(s)
cuando P203=1,3

6.5.2 Funcion Trace

salida del bloqueo, o sea, error del PID > P535.
Mirar P211 a P213.

M Lafuncion trace es utilizada para registrar parametros (ej. Corriente, tension, velocidad) del MVWO01
cuando ocurre un determinado evento en el sistema (ej. Alarma / fallos, corriente alta, etc.) Estos
eventos en el sistema, puede provocar el proceso de almacenamiento de los datos, es llamado de

“trigger” y es de fundamental importancia en la funcion trace.
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6.5.2.1 Trigger
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M El trigger puede ser entendido como un evento que define el inicio de un proceso que, en el caso,

es el registro y almacenamiento de los datos de los canales programados para trace en la memoria
de las tarjetas de control.

El trigger puede ser programado de las mas distintas maneras. Cualquier parametro disponible en el
MVW-01 puede ser utilizado como trigger y el parametro deseado es programado en P550. El valor
del parametro programado en P550 es comparado con una referencia determinada por el usuario en
el parametro P551. Las comparaciones del valor del parametro con la referencia son programadas
en P552 y pueden ser de: =, <>, >, <, fallo en el convertidor y seleccién binaria1 (o mascara de bit).
Cuando la condicion de comparacion es satisfecha, el trigger dispara el almacenamiento de los
canales de trace (mirar ejemplo de la Figura 1).

Contenido del parametro Condicion Referencia de
programado (=, <>, <, etc) comparacion

P550 P552 P551

Ejemplo de programacion do trigger:

Cuando la referencia de velocidad es mayor que 900 rpm, iniciar la adquisiciéon de datos.
P550 = 001 (P001 -> referencia de velocidad)

P551 =900 (900 rpm)

P552 =2 (condicion ‘mayor que’)

P001 > 900 rpm => trigger
(P550) (P552) (P551)

Figura 6.34 - Ejemplo de programacion del trigger.

1- La seleccidn binaria sirve para que si pueda relacionar una entrada o salida digital especifica para el

trigger. Este procedimiento es necesario pues no existe un unico parametro del convertidor relacionado
a cada entrada o salida digital, siendo que las informaciones de todas las entradas digitales estan
multiplexadas bit a bit en el parametro P012 y de la misma manera el estado de las salidas digitales
estan multiplexadas en P013. Siendo asi, es necesario determinar cual es el bit del parametro que
contiene la informacion de la entrada/salida deseada (mirar P552 para mas detalles).

ATENCION! )

Caso se programe una condicion de TRIGGER que es satisfecha inmediatamente luego
que la captura de datos ha sido habilitada (P571 = 1), los datos de la funcién TRACE
no tendran validad.

' ' Ejemplo.

! % Ex. i. Rampa de aceleracion programada en 10.0 segundos (P100 = 10.0);
ii. TRIGGER programado para P100= 10 segundos (P550=100, P551=100);
iii. Captura de datos habilitada (P571=1)
iv. EIl TRIGGER ocurre inmediatamente pues P100 ya estaba programado en 10.0
segundos. En estas condiciones, los datos no seran validos. )
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6.5.2.2 Acceso a los Datos

M Los datos almacenados por la funcién trace pueden ser visualizados en las salidas analdgicas del
convertidor o en uno PC a través del software “SuperDrive”. Estan disponibles ocho canales para la
funcién trace, siendo estos canales sincronizados con el trigger ( el trigger proporciona simultaneamente
el almacenamiento de todos los canales activos). Cualquier parametro disponible en el MVW-01 puede
ser almacenado en un de los 8 canales de trace (excepto P000).

6.5.2.3 Memoria

M La memoria usada en el trace puede tener automaticamente varias configuraciones de tamafo,
dependiendo de los parametros seleccionados en cada canal de trace (de 31,08 kword hasta 248,64
kword de memoria total).

* 1kword = 1000 words

M Cada canal de trace puede almacenar cualquier parametro del convertidor con excepcién para el P000.
Algunos de estos parametros tienen gestion por la tarjeta de control MVC1 y los demas por la tarjeta
de control MVC2. A seguir se presenta una lista de los parametros gestionados por la tarjeta MVC1:

P002, P003, P004, PO05, PO07, P009, P022, P025, P026, P027, P030, P031, P032, P0O33,
P034, P035, P036, P037, P052, P053, P055, P056, P057, P058, P059, PO70, PO71, P072, PO73,
PO74, PO75, PO76.

M Es importante para el analisis de los datos capturados por la funcion trace que todos los canales
tengan el mismo tamafo, no importando si son canales controlados por la MVC1 o por la MVC2.
Como es posible observar en la Fig.2, cada tarjeta de control reserva un tamaro distinto de memoria
para la funcién trace y, siendo asi, existen algunas implicaciones importantes a ser observadas
cuando si desea conocer el tamano total de memoria reservado por cada canal.

MVC1 MVC2

31,08 kword

31,08 kword | ™\ 31,08 kword

31,08 kword

31,08 kword Memoria diSponible
(31,08 kword)

31,08 kword

31,08 kword

31,08 kword

31,08 kword

Memoria disponible
(248,64 kword)

Figura 6.35 - Ejemplo de memoria de trace distribuida en las tarjetas de control
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De este modo general, el tamafo de cada canal si queda limitado por la menor memoria disponible
en la tarjeta MVC2, caso hayan canales MVC2 programados. El tamafio maximo de cada canal sera
entonces el tamafio de la memoria del MVC2 (31,08 kword) por el nimero de canales gestionados
por la MVC2.

NOTA!
El parametro P572 determina el total de memoria en cada tarjeta, el padrén es utilizar
100% de la memoria y los ejemplos datos aqui siguen esta capacidad total de memoria
(100%). Para mayores informaciones mirar P572.

De esta forma, la situacion de configuracion maxima de memoria total (248,64 kword) usada por el
trace ocurre cuando el usuario seleccionar solamente parametros gestionados por la tarjeta de control
MVCA1, o cuando este seleccionar un parametro gestionado por la tarjeta MVC2 y siete por la MVCA1.
La configuracion minima de memoria total (31,08 kword) sera utilizada cuando elegido solamente
parametros gestionados por la tarjeta MVC2.

En cualquier otra situacion sera utilizada una configuracion de tamafio intermediario, limitado por
la memoria disponible para la tarjeta MVC2 y dependiendo por lo tanto del numero de canales con
parametros gestionados por este. Siendo asi, la memoria es dinamicamente distribuida de acuerdo
con el nimero de canales activos en cada tarjeta.

EJEMPLO1: Funcién Trace programada con 03 canales MVC2.

RAM MVC2 = 31,08 kword

Area de RAM por canal MVC2 = 31,08 / 3 = 10,36 kword

Area de RAM por canal MVC1 = 0 kword

Area de RAM por canal = 10,36 kword = 10360 pontos por canal
Total de RAM = 3 x 10,36 kword = 31,08 kword.

Asi, si la tarjeta de control MVC1 gestiona 3 canales, un total de 10,36 kword se queda destinado
para cada canal.

Ya la tarjeta de control MVC1 posee una capacidad de memoria 8 veces mayor que la da tarjeta
MCV2, siendo asi, el tamafio de la memoria reservada para cada canal gestionado por la MVC1 es
igual al tamario de la memoria de cada canal gestionado por la tarjeta MVC2; no importando el tamafio
de el area de RAM reservada. En el caso que no haya canales gestionados por la tarjeta MVC2, el
tamafio de cada canal gestionados por la MVC1 es igual al area total de RAM de este (248,64 kword)
por el numero de canales programados.

EJEMPLO2: Funcién Trace programada con 04 canales gestionados por la tarjeta de control MVC2
y 2 canales gestionados por le tarjeta de control MVCA1.

RAM MVC2 = 31,08 kword

Area de RAM por canal MVC2 = 31,08 / 4 = 7,77 kword

Area de RAM por canal MVC1 = 7,77 kword

Area de RAM por canal = 7,77 kword = 7770 pontos por canal
Total de RAM =6 x 7,77 kword = 46,62 kword.
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6.5.2.4 Muestreo

M Elperiodo de muestreo es el intervalo de tiempo transcurrido entre cada un de los puntos almacenados
por la funcién trace (mirar Fig. 3). Si por ejemplo, fuera programado un periodo de muestreo de 1ms (un
milisegundo, o 1/1000 segundos), eso significa que en un segundo 1000 puntos seran almacenados
en cada canal (caso tenga memoria suficiente).

M El periodo de muestreo es el mismo para todos los canales programados en la funcion Trace, y este
puede ser programado como un multiplo entero de 500us. Si programamos el tiempo de muestreo
en 2ms (4 x 500pus) tenemos, para el EJEMPLO 2, 15, 54 segundos de informaciones en cada canal

(7770x2ms).

T,= Periodo de amostragem ®

Figura 6.36 - Ejemplo de muestreo de sefales de la funcién TRACE.

6.5.2.5 PreTrigger

M Es posible programar un tiempo % de pretrigger (mirar Figura 6.39), el que significa que parte de
los datos almacenados por la funcién Trace sera almacenado antes del evento de trigger. Para el
EJEMPLO 2, si programamos el pretrigger en 50%, tenemos 7,77s de datos antes del evento de

trigger y 7,77s después del evento.

Memoria para datos del canal ‘n’
(pretrigger de 30%)

Inicios dat i -
N e Final Inicio datos Final datos postrigger
pretrlgger pretngger postrigger p [e[¢]

[T .
v IT‘“ v 5

Postrigger

-

Pretrigger
trigger

Figura 6.37 - Ejemplo de distribucién de los datos del Trace para un canal con 30% de pretrigger programado.
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6.5.2.6 Parametros Relacionados a la Funcion Trace

Parametros de Lectura

Rango
Parametro [Ajuste de Fabrica] Descripcién / Observaciones
Unidad
P029 0a3 M Indica el estado de la funcion trace.
Estado de la Funci- [0] e
on Trace 1 M Cuando concluido el trace, al si presionar la tecla Q lafecha/

Configuraciones para Eventos de Trigger

hora en el momento del trigger es presentada.

P029 Estado del Trace
0 Inactivo
1 Aguardando trigger
2 Trigger Ocurrido
3 Trace concluido

Rango
Parametro [Ajuste de Fabrica] Descripcion / Observaciones
Unidad
P550 0a 999 ™ indice del parametro que sera la sefial de trigger de la funcion trace.
Parametro [0] . .
de Trigger 1 Ejemplo:

Para el Trace

Programar P550 = 4 caso el usuario desee como sefial de trigger
el parametro P004 (tension total del link CC).

OBS.: para trigger por alarma / fallo P550 puede tener cualquier
valor, mirar P552.

P551
Valor de Trigger
para el Trace
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-32768 a 32767
(0]
1

M El valor configurado en P551 sera comparado con el parametro
indexado por P550. Caso la condicion de trigger sea cumplida
(mirar P552), el comando de trigger sera generado.

M El usuario debe usar la representacion interna del procesador para
que la funcién trace funcione correctamente.

Ejemplo:

i. Si P550=3, programar P551=0x1FFF caso el usuario desee
comparar P0O03 con el 100% del valor nominal de la corriente de
salida. El parametro PO03 usa formato numérico en Q13.

ii. Si P550=100, programar P551=100 caso el usuario desee
comparar P100 (rampa de aceleracién) con una programacion
de 10.0 segundos para disparar el trigger.
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Rango
Parametro [Ajuste de Fabrica] Descripcion / Observaciones
Unidad
P552 0a 20
Condicion de [4] M Mirar P550.
g:fg?'rl'race ! M La configuracion padrén de fabrica (mirar ejemplo de programacion)

selecciona el trigger para ocurrir en caso de fallo del convertidor.

M Condicién de trigger de la funcién trace:

P552 Condicion de Trigger

0 P550* = P551

P550* # P551

P550* > P551

P550* < P551

BlWIN|—~

Convertidor en estado de Fallo

Seleccion binaria

respectiva DI

respectiva DO

(mascara de bit) (P550=12) (P550=13)
5 Bit 0 do P550* = P551 DI8 -

6 Bit 1 do P550* = P551 DI7 RL5
7 Bit 2 do P550* = P551 DI6 RL4
8 Bit 3 do P550* = P551 DI5 RL3
9 Bit 4 do P550* = P551 Di4 RL2
10 | Bit5 do P550* = P551 DI3 RL1
11 | Bit6 do P550* = P551 DI2 DO2
12 | Bit7 do P550* = P551 DI DO1
13 | Bit 8 do P550* = P551 DI9 -

14 | Bit 9 do P550* = P551 DI10 -

15 Bit 10 do P550* = P551

16 Bit 11 do P550* = P551

17 Bit 12 do P550* = P551

18 Bit 13 do P550* = P551

19 Bit 14 do P550* = P551

20 Bit 15 do P550* = P551

* contenido del parametro programado en P550.

OBS.: las condiciones de seleccién binaria (5 a 20) solamente
tendran uso practico si el parametro programado en P550 fuera

igual a 12 0 13 (P012 0 P013).
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Configuracoes para Registro

Rango
Parametro [Ajuste de Fabrica] pegcripcion / Observaciones
Unidad

P553 1a 32767 M Tiempo de muestreo de los canales de trace (como multiplo de la

Tiempo de [1] base de tiempo de 500us).

muestreo 1 . ]

para el Trace Ejemplo:

Si P553 = 10, tenemos 5ms como tiempo de muestreo.
P554 1a 100 M Porcentual de datos que seran registrados antes de la ocurrencia
Porcentual de [50] del evento de trigger.
1 0,

_Il?rrsér;gger para el e M Cuando configurado para situacion de E085, P554 tendra auto-
maticamente valor de 100%, independiente de la programacion
del usuario.

P555 0a 999 ™ indice del parametro que seré registrado por la funcién trace en

CH1 del Trace [001 ] el respectivo canal.

[002] : L . .
P557 [003] M Ajuste 0 significa canal inactivo.
CH2 del Trace [ 004 ] M La configuracién padrén de fabrica (mirar ejemplo de programa-
[005] cion) programa la funcion trace para almacenar los siguientes
P559 [006] parametros:
CH3 del Trace [ 007 ] ; S
[074 ] Canal Parametro Descripcion
P561 1 1 P0O01 Ref. velocidad
CH4 del Trace 2 P002 Velocidad del motor
3 P003 Corriente del motor

P563 4 P004 Tension en el link CC

CH5 del Trace 5 P005 Frecuencia en el motor

P565 6 P006 Estado del convertidor

CHB®6 del Trace 7 P0O07 Tension de salida

8 P0O08 Tensién de la red

P567
CHY7 del Trace

P569
CHS8 del Trace
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Rango
Parametro [Ajuste de Fabrica] Descripcion / Observaciones

Unidad
P556 0Oa 16 M Solamente visible cuando el canal estuviera programado para 12
Mascara del [0] (P012) 0 13 (P013). P012 y P013 son parametros que contienen

CH1 del Trace

P558
Mascara do
CH2 do Trace

P560
Mascara del
CH3 del Trace

P562
Mascara del
CH4 del Trace

P564
Mascara del
CH5 del Trace

P566
Mascara del
CH®6 del Trace

P568
Mascara del
CH7 del Trace

P570
Mascara del
CHS8 del Trace

E.. Estos

parametros solo
son visibles en

el (los) display(s)
cuando el respec-
tivo canal de trace
(P555 a P569) es-
tuviera programado

para 12 0 13.

1

la informacién multiplexada de entradas y salidas digitales y ne-

cesitan de seleccion binaria (mascara de bit).

M Define el modo de registro del respectivo canal durante el trace.

M Si el respectivo canal estuviera programado para P012 o P013,
los datos de estos canales seran registrados de acuerdo con P556

a P570.

P556 Tipo de Registro DI DO
0 Normal
1 Solamente el Bit 0 DI8 -
2 Solamente el Bit 1 DI7 RL5
3 Solamente el Bit 2 DI6 RL4
4 Solamente el Bit 3 DI5 RL3
5 Solamente el Bit 4 Di4 RL2
6 Solamente el Bit 5 DI3 RL1
7 Solamente el Bit 6 DI2 D02
8 Solamente el Bit 7 DI1 DO1
9 Solamente el Bit 8 DI9 -
10 Solamente el Bit 9 DI10 -
11 Solamente el Bit 10 - -
12 Solamente el Bit 11 - -
13 Solamente el Bit 12 - -
14 Solamente el Bit 13 - -
15 Solamente el Bit 14 - -
16 Solamente el Bit 15 - -
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Configuragao para Inicio

Rango L .
Parametro [Ajuste de Fabrica] Descripcion / Observaciones
Unidad
P571 Oa1 M Programa la funcion trace y da el inicio al funcionamiento de la
‘Start’ Trace [0] funcion trace.
1

Configuracion para Memoria

4 NOTA! )

La programacién es realizada cuando el funcionamiento
cambia de inactivo para activo. Asi siendo, si la funcion
E.' trace esta activa y ocurre reprogramacién de los
parametros de trace, esos cambios solamente tendran
efecto cuando el trace fuera deshabilitado (P571=0) y en

seguida habilitado nuevamente (P571=1).

. J
P571 Funcionamiento del Trace
0 Inactivo
1 Activo

Rango
Parametro [Ajuste de Fabrica] Descripcion / Observaciones
Unidad
P572 1a100 M Define el porcentual de la memoria disponible que sera utilizada
Memodria de Trace [100] para el registro de la funcién trace.
1%
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M Cuando el usuario estuviera interesado en pequefos intervalos de
tiempo, valores menores que 100% pueden ser practicados para
la visualizacién de los puntos en las salidas analdgicas y también
en la transferencia de los datos para el software SuperDrive.

M Para el calculo de memoria disponible para cada canal cuando
P572 fuera distinto de 100%, si debe simplemente considerar la
capacidad de memoria total de cada tarjeta como siendo:

P572/100 * memodria total de la tarjeta
Ejemplo:
Memoria disponible para cada canal = 7.77 kword.

Tiempo de muestreo igual a 500us (P553 =1).

Para P572 = 100%, si tiene: 7770 x 500us = 3.885s de registro.

Para P572 = 10%, si tiene: 777 x 500us = 0.3885s de registro,
siendo 90% de la memoria no usada.

Para P572 = 1%, sitiene: 77 x 500us = 0.0385s de registro, siendo
99% de la memoria no usada.
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6.5.3 Ejemplo de uso y Programacién de la Funcién Trace

M El primer paso para usar la funcién trace es habilitar los parametros de configuraciéon de trace
programado P203 = 2 (Trace + PID), asi estos parametros de configuracion (P550 a P572) si tornan

accesibles.

M La configuracion padrén de fabrica de la funcién trace puede servir como referencia para el usuario
y asi, si conviene, puede ser usada como base de programacion para otras configuraciones de

trace.

M Esta configuracion padrén es un ejemplo clasico de programacioén de la funcién trace, con el trigger
disparado cuando ocurre un fallo en el convertidor y con parametros padrén programados en los
canales de trace. Los datos de esta programacién podran ser observados en la tabla 6.7.

Tabla 6.7 — Datos de programacion padrén de Trace

Parametro Descripcion Programacion
P550 Parametro de Trigger (0)
P551 Valor de trigger (0)
P552 Condicién de Trigger (4) Fallo en el convertidor
P553 Periodo de Muestreo (1) 500us
P554 Porcentual de Pretrigger 50%
P555 Canal de trace 1 (1) PO0O1 - Ref. velocidad
P557 Canal de trace 2 (2) P0O02 - Velocidad del motor
P559 Canal de trace 3 (3) PO03 - Corriente motor
P561 Canal de trace 4 (4) PO04 - Tension en el link CC
P563 Canal de trace 5 (5) POO05 - Frecuencia en el motor
P565 Canal de trace 6 (6) PO06 - Estado del convertidor
P567 Canal de trace 7 (7) PO0O7 - Tension de salida
P569 Canal de trace 8 (74) PO74 - Tension de la red
P572 Memoria de trace (100) 100%

M Para esta configuracion los parametros P550 y P551 pueden asumir cualquier valor, pues la condicién
de trigger es un fallo en el convertidor, lo que independe de la configuracién de otros parametros

para el trigger.

M El tamafio de la memoria para cada canal puede ser calculado de la siguiente manera:

Numero de canales CC2 = 1 (P001)

Total de memoria trace (P572) = 100%

Total de RAM en la tarjeta MVC2 = 31.08 kword * 100% = 31080 words
Area de RAM por canal en la tarjeta MVC2 = 31080 / 1 = 31080 words

Numero de canales CC1 =7 (P002

, P003, PO04, PO05, PO06, POO7 y P074).

Area de RAM por canal MVC1 = 31080 words (mismo tamafio del canal del MVC1)
Area de RAM por canal = 31.08 kword — 31080 puntos por canal
Total de RAM = 8 x 31,08 kword = 248,64 kword

M La funcién trace puede ser habilitado para la adquisicion de datos programado P571 = 1 (activo).
En este estado el trace esta almacenando los datos de pretrigger (50%) y en el parametro P029 es

indicado (1) — Guardando.

M Cuando ocurrir un fallo en el convertidor, la memoria de trace sera completada por los datos de
postrigger (50%) y P029 indicara (2) — Estado de Trigger.
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M Cuando la adquisicion de los datos de postrigger estuviera completa P029 indicara (3) — Trace
Concluido. En este punto los datos de trace pueden ser visualizados en las salidas analégicas
(mirar fig. XXX) programandose estas (P251, P253, P255, P257, P259 y P261) con el respectivo
canal de trace. Caso la funcién trace no esté en el estado de Trace Concluido (P029 = 3), las salidas
analdgicas programadas para estés canales presentaran valor cero en la salida.

6.6 DEMAS PARAMETROS MVW01

Rango
Parametro [Ajuste de Fabrica] Descripcion / Observaciones

Unidad
P721® 0a3 P721 Funcion de la Entrada Al5
Funcién de la [ 0 ] 0 P221/P222
Entrada Al5 - 1 Sin funcion

2 Sin funcién

(Entrada Analogica 3 Sin funcién
unipolar aislada)

M Cuando es seleccionada la opcién “0” (P221/P222), Al5 puede
suministrar la referencia (si ajustado en P221/P222), sujeta a los
limites de la referencia (P133, P134) y la accion de las rampas
(P100 a P103). Mirar Figura 6.22.

P722 0.000 a 9.999 ™M Mirar P234.
Senal Entrada Al5 [1.000 ]
0.001
P723 ™ 0a3
Sinal Entrada Al5 [0] P243 Senal Entrada Al4
. 0 (0 a 10)V/(0 a 20)mA
1 (4 a 20)mA
2 (10 a 0)V/(20 a 0)mA
3 (20 a 4)mA

M Para las opciones 2 y 3 se tiene referencia reversa, eso es, la
velocidad maxima ocurre con referencia minima.

M Cuando utilizados senales en corriente en la entrada Al5 colocar
la llave S2.A en la tarjeta de control MVC2 en la posicién “ON”.

P724 -100.0 a +100.0 M Mirar P234.
Offser Entrada Al5 [0.0]

0,1%
P725 0a 300 M El tiempo minimo de COAST determina el tiempo que el conver-
Tiempo Minimo de [0] tidor no aceptara comando de HG y/o GP luego de una parada
Coast 1s por COAST (P232 = 1 — Deshabilita General).
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M El tiempo minimo de COAST programado en cero desactiva la

funcion.



CAPITULO 7

SOLUCION Y PREVENCION DE FALLOS

Este capitulo ayuda el usuario a identificar y solucionar los posibles fallos que posan ocurrir.
También son dadas instrucciones a respecto de las inspecciones peridédicas necesarias y sobre la
limpieza del convertidor

7.1 ALARMAS / FALLOS Y POSIBLES CAUSAS

Cuando los alarmas / fallos son detectados, el convertidor sefializa en la IHM. Los alarmas y fallos
son presentados en el display como AXXX y FXXX, siendo XXX el cédigo del alarma / fallo.

En el caso de fallos el convertidor de frecuencia es bloqueado (deshabilitado), ya en el caso de
alarmas el convertidor permanece operando normalmente. Para volver a operar normalmente el
convertidor luego de la ocurrencia de un fallo es preciso resetearlo. De igual manera eso puede ser
hecho a través de los siguientes modos:

Presionar la tecla “O / RESET” (Manual Reset);

Automaticamente a través del ajuste de P206 (Autoreset);

Via entrada digital: DI3 (P265=12) o DI4 (P266=12) o DI5 (P267=12) o DI6 (P268=12) o
DI7 (P269=12) o DI8 (P270=12) o DI9 (P271=12) o DI10 (P272=12) (DI reset).

Mirar la tabla abajo con los detalles de reset para cada alarma / fallo y las probables causas para
la ocurrencia de las mismas

GRUPO INDICACION NOMBRE RESET CAUSAS MAS PROBABLES
- " M Tension en el secundario del transfor-
M Elimina automaticamente ) h
L . - mador de entrada inferior a 80%";
Tensioén en el secundario cuando la tension en el o . .
A001 B . M Subtension en la red de alimentacion;
del transformador baja. secundario del transformador . . .
. N M Ajuste errado de los tap’s del primario
fuera superior a 80,5%.
del transformador.
M Elimina automaticamente M Tension en el secundario del transfor-
Tensioén en el secundario cuando la tension en el mador de entrada superior a 114%;
A002 del transformador de secundario del transformador | M Sobretension en la red de alimentacion;
entrada alta. de entrada fuera inferior a M Ajuste errado de los tap’s del primario
113,5%. del transformador.
. M Tensién en el secundario del transfor-
. ¥ Power-on; s .
Subtension en el mador de entrada inferior a 70%);
. M Manual (tecla O/RESET); e . .
F003 secundario del M Subtension en la red de alimentacion;
M Autoreset; . , . .
transformador de entrada. M Ajuste errado de los tap’s del primario
M DIx.
del transformador.
o Swensonenst | @ poweron i v st
alimentacion secundario del M Manual (tecla O/RESET); . P . o .
F004 . M Subretension en la red de alimentacion;
transformador de M Autoreset; . . . .
M Ajuste errado de los tap’s del primario
entrada alta. M DlIx.
del transformador.
Sub/Sobrefrecuencia de la
F005 tension en el secundario del | M No implementado. M No implementado.
transformador de entrada.
A M Power-on; M Falta de fase en la red de alimentaci-
Desequilibrio o fallo de fase . .
: M Manual (tecla O/RESET); on.
FO006 en el secundario del trans- . . L
M Autoreset; M Diferencia de tension entre las fases
formador de entrada. . .
M DlIx. superior a los 10% al valor nominal.
M Fallo en el circuito de realimentacion
Fallo en la realimentacién ) o de la tensién en el secundario del
de la tensién en el & Consulte la Asistencia Técni- transformador de entrada (A9.4 —
FO07 ca de la WEG Automatizaci- '

secundario del
transformador de entrada.

on (item 7.2).

Tarjeta ISOX. 01);
Fibras épticas VAB o VBC no conec-
tadas, invertidas o con defecto.

(MAjuste padron de fabrica.
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GRUPO INDICACION NOMBRE RESET CAUSAS MAS PROBABLES
M Temperatura en el rectificador de
- - entrada superior a los 75°C;
M Elimina automaticamente .
M Temperatura ambiente alta (>40°C) y
A010 Tem_peratura elevada en el cua_ndo la temperatura en el corriente de salida elevada:
rectificador de entrada. rectificador de entrada fuera .
e M Ventilador M21 bloqueado o defectuo-
inferior a los 70°C. o
M Filtro de entrada de aire obstruido.
M Temperatura en el rectificador de
3 & Power-on: entrada superiore? los 90°C; .
Reciificador Sobretemperatura en el rec- | M Manual (tecla O/RESET); o Temperatura an_1buante alta.(>40 Cy
FO11 - corriente de salida elevada;
tificador de entrada. M Autoreset; .
7 Dix. M Ventilador M21 bloqueado o defectuo-
So;
M Filtro de entrada de aire obstruido.
M Fallo en el circuito de realimentacion
Fallo en la realimentacion M Consultar asistencia técnica de la temperatura en el rectificador de
F012 de la temperatura en el de WEG Automatizacién entrada (A9.1 — Tarjeta ISOY);
rectificador de entrada. (item 7.2). M Fibra éptica “TEMPR” no conectada,
invertida o defectuosa.
M No ejecutado el cierre del disyuntor
M Power-on; de entrada cuando comandado;
FO14 Fallo en el cierre del disyun- | M Manual (tecla O/RESET); M Disyuntor defectuoso;
tor de entrada. M Autoreset; M Cable en la entrada DI3 de la tarjeta
™ DlIx. PIC (XC7:3) abierto (no retorna +24V
en el cierre del disyuntor.
M No ejecutado la abertura del disyuntor
M Power-on; de entrada cuando comandado;
F015 Fallo en la apertura del M Manual (tecla O/RESET); M Disyuntor defectuoso;
disyuntor de entrada. M Autoreset; M Cable en la entrada D14 de la tarjeta
™ DlIx. PIC (XC7:4) abierto (no retorna +24V
Disyuntor de en la abertura del disyuntor).
Entrada M Cable en la entrada DI5 de Ia tarjeta
M Power-on; PIC (XC7:5) abierto (no retorna
F016 Desconexién externa por M Manual (tecla O/RESET); +24V);
proteccion del disyuntor. M Autoreset; M Actuacion de la proteccion externa re-
™ DlIx. lacionada al transformador de entrada
del convertidor;
M Disyuntor de entrada no esta listo
M Power-on; cuando comandado para el cierre;
FO17 Disyuntor de entrada no M Manual (tecla O/RESET); M Disyuntor defectuoso;
esta listo. M Autoreset; M Cable en la entrada DI2 de la tarjeta
™M DlIx. PIC (XC7:2) abierto (no retorna +24V
para indicar disyuntor listo).
M Elimina automaticamente M Entrada DI11 de la tarjeta PIC actua-
Alarma en el transformador da (XC7:16): +24V aplicado;
A018 cuando el alarma del trans- )
de entrada. . M Averiguar la causa en el transforma-
Transfor- formador deja de actuar. dor
mador de M Power-on; M Entrada DI11 de la tarjeta PIC actua-
Entrada Trip en el transformador de | M Manual (tecla O/RESET); da (XC8:1): +24V aplicado;
FO19 ;
entrada. M Autoreset; M Averiguar la causa en el transforma-
™ DlIx. dor.
M Tensién del link CC no aumenta en el
tiempo determinado;
M Ajuste errado de los tap’s del primario
M Power-on; del transformador de comando T1;
Link CC F020 Fallo en la precarga. M Manual (técla O/RESET); M Fglta de f§§e en Ia te.‘nsién dela
M Autoreset; alimentacion auxiliar;
™ DlIx. M Fusible del circuito de precarga F1
abierto;
M Fallo en los contactores de precarga

K1 o K4.
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GRUPO INDICACION NOMBRE RESET CAUSAS MAS PROBABLES
M Tension de alimentacion muy baja,
ocasionando tensién en el link CC
. abajo del valor minimo (80% del valor
., . M Power-on; nominal);
F021 Subt.e.nsmn en eI. link CC ¥ Manual (te.zcla O/RESET); M Falta de fase en la entrada del trans-
(positivo o negativo). M Autoreset; .
& Dix. formador; .

M Parametro P269 seleccionado en una
tension arriba de la tensién nominal
de la red.

M Tension de alimentacion muy alta,

& Power-on: ocasionando una tension en el link
L . ’ . CC arriba del valor maximo (130% del
F022 Sobr.e.tensmn en.el link CC | M Manual (ttjzcla O/RESET); valor nominal);
(positivo o negativo). M Autoreset; .
& Dix. M Inercia de la carge muy alt'a 9 ra}mpa
de desacelereacion muy rapida;
M Ajuste de P151 o P153 muy alto.
M Power-on; . . L .
. F023 Desequilibrio en el link cC. | 2 Manual (tecla O/RESET); v DcIJf:i:s/rc‘)Clandee ;iur\]/zlinfsrl}r%:: t;kor
Link CC " | & Autoreset; positivo y neg °
& Dix. nominal.
M Fallo en el circuito de alimentacion de
Fallo en la alimentacion de | M Consultar la asistencia técni- las tensiones del link CC (positivo o
F024 las tensiones del link CC ca de WEG Automatizacion negativo): A9.3 — Tarjeta ISOX.00);
(positivo o negativo). (item 7.2). M Fibras opticas VP o VN no conecta-
das, invertidas o defectuosas.
. M Tentativa de energizar el convertidor
Fall lai del g l\P/Iower-Ior:, la O/RESET)- con las puertas del tablero abiertas;
F025 pSecr)t:: el cierre de fas = Ajtr;l;:séfc a ) M Cableado de la entrada DI6 de la tar-
' & Dix ’ jeta PIC (XC8:10) abierta (no retorna
' +24V con las puertas cerradas).
M Tentativa de energizar el convertidor
. con el disyuntor del circuito de entra-
. . & Power-on; ) da no listo;
F026 Disyuntor dgl circuito de M Manual (t(T:‘cla O/RESET); ® Disyuntor defectuoso:
entrada no listo. M Autoreset;
& Dix. M Ca.bleado enla gntrada DI2 de la
tarjeta MVC1 abierto (no conectado a
+24V).
M Relacionado con la realimentacion
M Consultar la asistencia técni- de fallo del “Gate Driver”: fuente del
F030 Fallo en el IGBT S1U. ca de WEG Automatizacion “Gate Driver”, desaturacién del IGBT;
(item 7.2). M Fibra éptica no conectada, invertida o
defectuosa.
M Relacionado con la realimentacion
M Consultar la asistencia técni- de fallo del “Gate Driver”: fuente del
FO031 Fallo en el IGBT S2U. ca de WEG Automatizacién “Gate Driver”, desaturacién del IGBT;
(item 7.2). M Fibra éptica no conectada, invertida o
defectuosa.
M Relacionado con la realimentacién
M Consultar la asistencia técni- de fallo del “Gate Driver”: fuente del
Convertidor F032 Fallo en el IGBT S3U. ca de WEG Automatizacién “Gate Driver”, desaturacion del IGBT;
(item 7.2). M Fibra éptica no conectada, invertida o
defectuosa.
M Relacionado con la realimentacién
M Consultar la asistencia técni- de fallo del “Gate Driver”: fuente del
F033 Fallo en el IGBT S4U. ca de WEG Automatizacién “Gate Driver”, desaturacién del IGBT;
(item 7.2). M Fibra éptica no conectada, invertida o
defectuosa.

M Relacionado con la realimentacién

M Consultar la asistencia técni- de fallo del “Gate Driver”: fuente del
F034 Fallo en el IGBT S1V. ca de WEG Automatizacién “Gate Driver”, desaturacién del IGBT;

(item 7.2).

Fibra 6ptica no conectada, invertida o
defectuosa.
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GRUPO

INDICACION

NOMBRE

RESET

CAUSAS MAS PROBABLES

Convertidor

F035

Fallo en el IGBT S2V.

M Consultar la asistencia técni-

ca de WEG Automatizacion
(item 7.2).

Relacionado con la realimentacién
de fallo del “Gate Driver”: fuente del
“Gate Driver”, desaturacion del IGBT;
Fibra dptica no conectada, invertida o
defectuosa.

F036

Falloen el IGBT S3V.

Consultar la asistencia técni-
ca de WEG Automatizacion
(item 7.2).

Relacionado con la realimentacion
de fallo del “Gate Driver”: fuente del
“Gate Driver”, desaturacion del IGBT;
Fibra 6ptica no conectada, invertida o
defectuosa.

F037

Fallo en el IGBT S4V.

Consultar la asistencia técni-
ca de WEG Automatizacion
(item 7.2).

Relacionado con la realimentacién
de fallo del “Gate Driver”: fuente del
“Gate Driver”, desaturacion del IGBT;
Fibra dptica no conectada, invertida o
defectuosa.

F038

Fallo en el IGBT S1W.

Consultar la asistencia técni-
ca de WEG Automatizacion
(item 7.2).

Relacionado con la realimentacion
de fallo del “Gate Driver”: fuente del
“Gate Driver”, desaturacion del IGBT;
Fibra éptica no conectada, invertida o
defectuosa.

F039

Fallo en el IGBT S2W.

Consultar la asistencia técni-
ca de WEG Automatizacion
(item 7.2).

Relacionado con la realimentacion
de fallo del “Gate Driver”: fuente del
“Gate Driver”, desaturacion del IGBT;
Fibra dptica no conectada, invertida o
defectuosa.

F040

Fallo en el IGBT S3W.

Consultar la asistencia técni-
ca de WEG Automatizacion
(item 7.2).

Relacionado con la realimentacién
de fallo del “Gate Driver”: fuente del
“Gate Driver”, desaturacion del IGBT;
Fibra éptica no conectada, invertida o
defectuosa.

F041

Fallo en el IGBT S4W.

Consultar la asistencia técni-
ca de WEG Automatizacion
(item 7.2).

Relacionado con la realimentacion
de fallo del “Gate Driver”: fuente del
“Gate Driver”, desaturacion del IGBT;
Fibra 6ptica no conectada, invertida o
defectuosa.

F042

Fallo en el IGBT 1 de
Frenado.

Consultar la asistencia técni-
ca de WEG Automatizacion
(item 7.2).

Relacionado con la realimentacién
de fallo del “Gate Driver”: fuente del
“Gate Driver”, desaturacion del IGBT;
Fibra dptica no conectada, invertida o
defectuosa.

F043

Fallo en el IGBT 2 de
Frenado.

Consultar la asistencia técni-
ca de WEG Automatizacion
(item 7.2).

Relacionado con la realimentacion
de fallo del “Gate Driver”: fuente del
“Gate Driver”, desaturacion del IGBT;
Fibra dptica no conectada, invertida o
defectuosa.

FO44

Deteccion de arco voltaico.

Consultar la asistencia técni-
ca de WEG Automatizacion
(item 7.2).

Deteccidn de arco voltaico por los
sensores del tablero;

Abertura de las puertas de los table-
ros.

F045

Fallo en la fuente PS1.

Consultar la asistencia técni-
ca de WEG Automatizacion
(item 7.2).

Problema con la fuente PS1 ubicada
en el tablero del rectificador;

Fibra 6ptica no conectada, invertida o
defectuosa.

A046

Alarma de la funcion | x t.

Elimina automaticamente
cuando el valor porcentual
de la sobrecarga (P076)
fuera inferior a P159.

Ajuste de P159 muy bajo para el
motor utilizado;

Carga en el eje muy alta;

Ajuste de P136 y P137 muy alto (solo
es valido para operaciones en baja
velocidad).




CAPITULO 7 - SOLUCION Y PREVENCION DE FALLOS

GRUPO INDICACION NOMBRE RESET CAUSAS MAS PROBABLES
M Temperatura en el disipador de la fase
. - U superior a los 75°C ™,
M Elimina automaticamente ) o
. M Temperatura ambiente alta (>40°C) y
Temperatura en el disipador cuando la temperatura en el . . .
A0S0 de la fase U elevada disipador de la fase U fuera corriente de salida elevada;
’ aisip: M Ventilador M22, M23, M24 y M25
inferior a los 70°C ™.
bloqueados o con defectos;
M Filtros de entrada de aire obstruidos.
M Temperatura en el disipador de la fase
& Power-on: U superior a los 95°C ™ ;
3 i 0
Sobretemperatura en el M Manual (tecla O/RESET); & Temperatura amb|ente alta.(>40 Cy
F051 disioador de la fase U ¥ Autoreset: corriente de salida elevada;
P ' ’ M Ventilador M22, M23, M24 y M25
M DIx. ’
bloqueados o con defectos;
M Filtros de entrada de aire obstruidos.
M Fallo en el circuito de realimentacion
Fallo en la realimentacion M Consultar la asistencia técni- de la temperatura en el disipador de
F052 de la temperatura en el ca de WEG Automatizacién la fase U;
disipador de la fase U. (item 7.2). M Fibra éptica TEMPU no conectada,
invertida o defectuosa.
M Temperatura en el disipador de la fase
. . V superior a los 75°C ;
M Elimina automaticamente . o
. M Temperatura ambiente alta (>40°C) y
Temperatura en el disipador cuando la temperatura en el . . .
A053 de la fase V elevada disipador de la fase U fuera corriente de salida elevada
' disip: M Ventilador M22, M23, M24 y M25
inferior a los 70°C ™. ’
bloqueados o con defectos;
M Filtros de entrada de aire obstruidos.
M Temperatura en el disipador de la fase
. V superior a los 95°C @ ;
& Power-on, B T tura ambiente alta (>40°C
Convertidor Sobretemperatura en el M Manual (tecla O/RESET); emperatura ambiente alta ( )y
F054 disiador de la fase V. & Autoreset: ’ corriente de salida elevada;
P : ’ @ Ventilador M22, M23, M24 y M25
™ Dlx.
bloqueados o con defectos;
M Filtros de entrada de aire obstruidos.
M Fallo en el circuito de realimentacion
Fallo en la realimentacion M Consultar la asistencia técni- de la temperatura en el disipador de
F055 de la temperatura en el ca de WEG Automatizacion la fase V;
disipador de la fase V. (item 7.2). M Fibra éptica TEMPV no conectada,
invertida o defectuosa.
M Temperatura en el disipador de la fase
- - W superior a los 75°C;
M Elimina automaticamente . o
. M Temperatura ambiente alta (>40°C) y
Temperatura en el disipador cuando la temperatura en el . . .
A056 de la fase W elevada disipador de la fase U fuera corriente de salida elevada;
' dIsip: M Ventilador M22, M23, M24 y M25
inferior a los 80°C ™. ’
bloqueados o con defectos;
M Filtros de entrada de aire obstruidos.
M Temperatura en el disipador de la fase
W superior a los 95°C ) ;
M Power-on; M Temperatura ambiente alta (>40°C)
Sobretemperatura en el M Manual (tecla O/RESET); .p . . y
FO57 disiador de la fase W & Autoreset: corriente de salida elevada;
P ' ’ M Ventilador M22, M23, M24 y M25
™ DlIx.
bloqueados o con defectos;
M Filtros de entrada de aire obstruidos.
M Fallo en el circuito de realimentacion
Fallo en la realimentacion M Consultar la asistencia técni- de la temperatura en el disipador de
F058 de la temperatura en el ca de WEG Automatizacion la fase W,

disipador de la fase W.

(item 7.2).

8

Fibra éptica TEMPW no conectada,
invertida o defectuosa.
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GRUPO INDICACION NOMBRE RESET CAUSAS MAS PROBABLES
M Temperatura en el brazo del circuito
M Elimina automaticamente de frenado superior a los 75°C ;
Temperatura en el brazo del cuando la temperatura en el | @ Temperatura ambiente alta (>40°C) y
A059 S T . )
circuito de frenado elevado. brazo del circuito de frenado corriente de salida elevada;
fuera inferior a los 70°C ™. M Ventilador bloqueado o defectuoso;
M Filtros de entrada de aire obstruidos.
M Temperatura en el brazo del circuito
Sobretemperatura en M Power-on; de frenado superior a los 95°C (;
peratur: M Manual (tecla O/RESET); M Temperatura ambiente alta (>40°C) y
F060 el brazo del circuito de ; . ) .
frenado M Autoreset; corriente de salida elevada;
’ M DlIx. M Ventilador bloqueado o defectuoso;
M Filtros de entrada de aire obstruidos.
Convertidor M Fallo en el circuito de realimentacion
Fallo en la realimentacién M Consultar la asistencia técni- de la temperatura en el brazo del
F061 de la temperatura en el bra- ca de WEG Automatizacion circuito de frenado.
zo del circuito de frenado. (item 7.2). M Fibra éptica TEMPBR no conectada,
invertida o defectuosa.

M Diferencia de temperatura entre los

disipadores de las fases U, Vy W
Desequilibrio térmico en los & Power-on; superior a los 10°C;
eseq M Manual (tecla O/RESET); M Temperatura ambiente alta (>40°C) y
F062 disipadores de las fases U, ; . . .
VyW M Autoreset; corriente de salida elevada;
y. ™ DlIx. M Ventiladores M22, M23, M24 y M25
bloqueados o defectuosos;
M Filtros de entrada de aire obstruidos.
F063 Falloen Ia.' 'reallmen.tamon M Para uso de WEG. M Para uso de WEG.
de la tension de salida U.
Teste F064 Fallo en la realimentacion | oy b 0166 ge WEG. & Para uso de WEG.
potencia de la tension de salida V.
F065 Fallo en Ig 'reallmen.tamon M Para uso de WEG. M Para uso de WEG.
de la tension de salida W.
F066 Corriente nula. M Para uso de WEG. M Para uso de WEG.
Auto-ajuste / F067 Fal~ta de algunos de las M No implementada. M No implementada.
sefiales del encoder.
Test mode
F068 Modo de teste. M Para uso de WEG. M Para uso de WEG.
F069 Error de Calibracion. M Para uso de WEG. M Para uso de WEG.

M Corriente instantanea elevada en la
salida del motor (deteccion por har-
dware);

M Cortocircuito entre dos fases del

) motor o de los cables de potencia;

B Power-on; M Cortocircuito entre los cables de

Sobrecorriente / Cortocircui- | M Manual (tecla O/RESET); . ; .
FO70 . potencia a la tierra;
to en la salida. M Autoreset; .
M Inercia de la carga muy alta o rampa
™ DlIx. L .
de aceleracion muy rapida;

M Modulos de IGBTs en corto;

M Parametro(s) de control y/o configura-
cion incorrecto(s);

) M Ajuste de P169 muy alto.
Salida/ M Corriente elevada en las tres fases
Motor (deteccion por software);
M Power-on; M Inercia de la carga muy alta o rampa
. . M Manual (tecla O/RESET); de aceleracion muy rapida;
Fo71 Sobrecorriente en la salida. M Autoreset; M Médulos de IGBTs en corto;
™ DIx. M Parametro(s) de control y/o configura-
cion incorrecto(s);
M Ajuste de P169 muy alto.
M Ajuste de P156, P157 y P158 muy
M Power-on; bajo para el motor utilizado;
Sobrecarga en la salida, M Manual (tecla O/RESET); M Ajuste de P136 y P137 muy alto
F072 . . . )
funcion | x t. M Autoreset; (valido para operaciones en baja
™ DIx. velocidad);
M Carga en el eje muy alta.
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GRUPO INDICACION NOMBRE RESET CAUSAS MAS PROBABLES
Cortocircuito a la tierra en algun punto,
detectado por SW a través de la medida

. Automaticamente elimina la de la sefial de realimentacién por FO de
A073 Fallo a la tierra " )
causa. la tensién PM a la tierra o la suma de las
corrientes de salida es mayor que 10%
de la corriente nominal.
FO74 Fallo a la tierra Manual / Automatico Tiempo limite .[T ground] para operacion
con fallo a la tierra agorado.
Fallo en la realimentacion M Fallo en el circuito de realimentacion
de la tensién entre el Punto M Consultar la Asistencia Téc- de la tensién entre el Punto Medio
FO75 . . nica de WEG Automatizacién (PM) del link CC y la tierra (GND).
Medio (PM) del link CC y el . . s . :
) (item 7.2). M Fibra éptica no conectada, invertida o
Tierra (GND).
defectuosa.
Salida/
Motor M Power-on; M Falso contacto en los cables del
M Manual (tecla O/RESET); motor.
Fo76 Falta de Fase en el Motor. M Autoreset; M Fallo en el circuito de realimentacion
M Dix. de corriente.
@ Povron R
Sobrecarga resistor de M Manual (tecla O/RESET); ) y rapida, .
FO77 . M Carga en el eje del motor muy alta;
frenado. M Autoreset;
& Dix M Valores de P154 y P155 programados
' incorrectamente.
M Power-on; M Desactivacién entrada digital progra-
Sobretemperatura en el M Manual (tecla O/RESET); mada para “Fallo en el Motor”;
FO78 . R
motor. M Autoreset; M Actuacion del relé térmico externo
M DlIx. (TecSystem).
FO79 Fallo en el encoder. M No implementado. M No implementado.
M Power-on;
F080 Fallo en la CPU (watchdog) B Manual (t?da O/RESET), M Ruido eléctrico.
M Autoreset;
M DlIx.
F081 Fallo en la memoria de M No implementado. M No implementado.
programa.
Control M Power-on; M Tentativa de copiar los parametros
ontro L M Manual (tecla O/RESET); de la IHM para el convertidor de fre-
F082 Fallo en la funcion Copy. ) . ) B R
M Autoreset; cuencia con versiones de “software
M DlIx. distintos.
M Es eliminado automatica- M Tentativa de ajustar de un parametro
F083 Fallo de programacion. mente cuando si cambia los incompatible con los demas. Mirar
parametros incompatibles. tabla 5.1.
F084 Fallo de autodiagnostico. M No implementado. M No implementado.
Fallo de la fuente de ali- La sefial de monitoreo de las fuentes
F085 L . Manual / Automatico permanece indicando fuentes de la elec-
mentacion electrénica. o VKT
Eletrénica tronica no “OK”.
A086 Sub/Sobretemperatura en M No implementado. M No implementado.
el control.
. . M Fallo en el circuito de comunicacion
M Es eliminado automatica- . .
. serial de la tarjeta MVC1;
Fallo comunicacion entre mente cuando las tarjetas M Fallo en el circuito de comunicacion
FO87 . de control MVC1y MVC2 . . .
las tarjetas de control. . serial de la tarjeta MVC2,;
volvieren a establecer comu- ) . . .
N . M Fibra éptica no conectada, invertidas
nicacion normal entre si.
Comunica- o defectuosas.
cion M Es eliminada automatica-
L M Falto contacto en el cable de la IHM;
Fallo en la conexion de la mente cuando la IHM volver ) e . »
A088 - . "~ | M Ruido Eléctrico en la instalacion
IHM (indicaE31). a establecer la comunicacion . ; .
. (interferencia electromagnética).
normal con el convertidor.
F089 Fallos especificos de M No implementado. M No implementado.

Fieldbus.
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GRUPO INDICACION NOMBRE RESET CAUSAS MAS PROBABLES
F090 Trip por Defecto Externo. Manual / Automatico. o DesactlvaC|or_1“de. la entrada dlglt,,al
programada para: “Sin Fallo Externa”.
F092 Fallo en la alimentacion Automaticamente Elimina la Desactivacién de la entrada digital 7.
c Precarga / CB. causa.
ircuitos ; I rye e
Fallo en la alimentacion del | Automaticamente Elimina la L -
auxiliares A093 ventilador — rectificador. causa. Desactivacion de la entrada digital 9.
A094 Fallg enla allmentaf;lon del | Automaticamente Elimina la Desactivacién de la entrada digital 10,
ventilador — convertidor. causa.
F095 Fallo alimentacion fuente Automaticamente Elimina la Desactivacién de la entrada digital 8.
PS1. causa.
A096 4 a 20mA NOK. M No implementado. M No implementado.
A097 Fallo 4 a 20mA. M No implementado. M No implementado.
FOCET de Corriente M Offset de la corriente fuera del rango
F099 . "
Invalido. permitido.
F100 Error Fatal. Enderezo incorrecto de la CPU.
F101 Versién de Software Incom- Version de Software de la tarjeta de con-
patible trol MVC1 incompatible con la MVC2.
Fallo Desconocido en la L
F102 EPLD. Fallo invalido en la EPLD.
F103 Fallo en la RAM. Fallo de Autoaverlguamon de la SRAM
con bateria.
F104 Fallo en el AD. Fallo de Autoaveriguacion en el AD.
Fallo de Autoaveriguacion en la
F105 Fallo en la E2PROM. E2PROM.
F106 Fallo Fatal MVC2 Enderezamiento invalido de la CPU.
A108 Al.al.'m.a del convertidor no Aguardar que el boot este concluido.
inicializada.
M Power-on;
Otros - M Manual (tecla O/RESET); Entrada DI3 de la tarjeta PIC no actuada
A109 Deshabilita general CC1. ¥ Autoreset: (XC X:XX).
M DlIx.
M Power-on; M Desactivacién de la entrada digital
Sobretemperatura en el M Manual (tecla O/RESET); programada para “Alarma en el Motor”.
A110 . .
motor. M Autoreset; M Actuacion del relé térmico externo
M DlIx. (TecSystem).
M Power-on;
M Manual (tecla O/RESET); M Desactivacion de la entrada digital
A111 Alarme externo. e N
M Autoreset; programada para “Sin Alarma Externo”.
M DIx.
Alteracion de parametros
A124 con el convertidor habili- Fallos especificas fiedbus / serial.
tado.
A125 Lecturg / E.SC”ta en para- Fallos especificas fiedbus / serial.
metro inexistente.
A126 Valor fuera del rango. Fallos especificas fiedbus / serial.
A127 Funcpn no configurada Fallos especificas fiedbus / serial.
para fieldbus.
A129 Conexion fieldbus inactiva. Fallos especificas fiedbus / serial.
A130 Tarjeta fieldbus inactiva. Fallos especificas fiedbus / serial.

7.2 DATOS PARA CONTACTO CON LA ASISTENCIA TECNICA

/

NOTA!

~

Para consultar o solicitacion de servicios, es importante tener en manos los siguientes
datos:
Modelo del convertidor de frecuencia;
Numero de serie, fecha de fabricacion y revisién de hardware presente en la tarjeta
de identificacion del producto (mirar item 2.4);
Version de software instalada (mirar item 2.2);

" =

83

Datos de la aplicacion y de la programacioén efectuada.
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Para quitar dudas, para capacitacion o para servicios, por gentileza contactar la Asistencia Técnica.

7.3 MANTENIMIENTO PREVENTIVO

7.3.1 Introduccion

Ve

PELIGRO! )

Solamente personas con calificacion adecuada y familiaridad con el convertidor de
P frecuencia MVW-01 y equipamientos semejantes deben planificar o implementar el
A mantenimiento de este equipamiento. Estas personas deben seguir las instrucciones de
{ - seguridad contenidas en este manual y / o definidas por las normativas locales. El no
cumplimento de las instrucciones de seguridad pueden resultar en riesgo de viday / o

dafos en el equipamiento.

J

7.3.2 Man

El convertidor de frecuencia MVW-01 es proyectado y testado para tener una vida larga en
operaciones sin fallos. EI mantenimiento preventivo colabora para identificar con antelacion los posibles
futuros fallos, de modo a aumentar la vida util del equipamiento y aumentando el tiempo entre fallos
bien como reduciendo el tiempo de parada del equipamiento. EI mantenimiento también ayuda a
identificar si el equipamiento esta siendo utilizado dentro de los suyos limites mecanicos, eléctricos
y ambientales. La limpieza periddica realizada durante el mantenimiento preventivo garantiza un
funcionamiento adecuado cuando el convertidor es operado en las suyas condiciones nominales.

Para alcanzar los mejores beneficios el mantenimiento preventivo debe ser realizado regularmente
con una repeticion fija y ser ejecutada por un técnico calificado. El intervalo entre mantenimiento
depende de factores como la intensidad de uso del equipamiento (condiciones de operacion) y de
las condiciones ambientales presentes en el local de instalacion (temperatura ambiente, ventilacion,
presencia de polvo, etc). Recomendase iniciar un mantenimiento preventivo con una mayor frecuencia
y ir aumentando el tiempo entre ellos en la medida en que se observan que los resultados obtenidos
indican la posibilidad de reducir la suya frecuencia. Recomendase también realizar un registro
detallado de los mantenimientos preventivos realizados. Estos registros sirven como comprobacion
de la realizacion del mismo y pueden auxiliar en la identificacion de las causas de posibles fallos y
alarmas.

Son descriptos a seguir dos tipos de mantenimiento preventivo: con el convertidor en operacion
y con la completa parada / desenergizacion del mismo.

tenimiento Preventivo en Operacion

Este tipo de mantenimiento es hecho con el convertidor alimentado (energizado) y en operacion.
Es necesario es acceso solamente al tablero de control donde estan presentes la alimentaciones en
baja tensién (<480 V), mas con potencial eléctrico para causas accidentes.

7-9
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7-10

F frecuencia MVW-01 y equipamientos semejantes deben planificar o implementar el
A\ mantenimiento preventivo de este equipamiento. Para evitar riesgos de descargas

PELIGRO! )

Este equipamiento contiene tensiones elevadas que pueden causas descargas eléctricas.
Solamente personas con calificacion adecuada y familiaridad con el convertidor de

- eléctricas, seguir todos los procedimientos de seguridad requeridos para trabajar con
equipamientos energizados.
No tocar en cualquier circuito eléctrico antes de garantizar que el mismo esté sin corriente
(desernergizado).

J

3)

4)

Procedimientos:

1) Funcionamiento de los ventiladores / extractores de aires:

Averiguar el correcto funcionamiento de los extractores arriba del tablero del rectificador (M21)
y del tablero del convertidor (M22...M25): los ventiladores deben estar girando en el mismo
sentido y debe estar funcionando con la funcién de extractor, o sea, retirando el aire caliente
para fuera del tablero;

Averiguar el correcto funcionamiento del ventilador instalado en la puerta del tablero de control
(M26): lo mismo debe estar girando y insuflando en aire para dentro del tablero.

2) Limpieza de los filtros de las entradas de aire de la ventilacién:

Remover las rejillas de proteccion de los filtros de las entradas de aire de la ventilacion ubicada
en las puertas de todo los tableros destornillando las mismas. Retire los filtros y proceda la
suya limpieza, su lavado o la substituciéon por nuevos. La cantidad de polvo acumulado en los
filtros ayuda a definir el tiempo correcto entre en los mantenimientos preventivos. Recoloque
los filtros y atornille nuevamente las rejillas de proteccion.

Abra la puerta del tablero de control y efectie una inspeccion visual de los componentes en el
interior del mismo, averiguando los puntos que sigue para identificar fallos en los mismos o la
necesidad de efectuar un mantenimiento preventivo con parada / desenergizacion para la limpieza
o la substitucion:

Componentes Anormalidad

Acumulo excesivo de polvo, aceite,
humedad, etc. Puntos descoloridos o
enegrecidos debido el calentamiento
excesivo.

Tarjetas Electrénicas

Condensadores (capacitores) de las | Pierda de color, mal olor, goteos del
tarjetas electronicas electrolitico, deformacién del cuerpo.
Resistores en general Pierda de color o mal olor
Calentamiento excesivo de la base
de aluminio (mas de 40°C arriba de la
temperatura ambiente).

Rack de control (A8), fuente de alimen-
tacion de la electronica PS24 (A11).

Leer y apunte el valor de los siguientes parametros en la IHM: PO03 — Corriente del Motor, PO04
— Tension CC, P005 - Frecuencia del Motor, PO06 — Estado del Motor, P014 ... PO17 — Ultimo
error...Cuarto error (acceder también las informaciones relacionadas a los errores que se obtiene
presionando la tecla “P” de la IHM en cuanto el parametro es presentado), P022 - Temperatura
MVC1, P024 — Horas energizado, P043 — Horas habilitado, P055 — Temperatura TEMPU, P056
— Temperatura TEMPV, P057 — Temperatura TEMPW, P058 — Temperatura TEMPBR, P059
— Temperatura TEMPR, P080 — Fecha y P081 — Hora.
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7.3.3 Mantenimiento Preventivo con Parada y Desenergizacién

4 PELIGRO! )
Este equipamiento contiene tensiones elevadas que pueden causar descargas eléctricas.
Solamente personal con calificacion adecuada y familiaridad con el convertidor de
;’" frecuencia MVW-01 y equipamientos semejantes deben planificar o implementar el
fﬂ\ mantenimiento preventivo de estos equipamientos. Para evitar riesgo de descargas
" eléctricas, seguir todos los procedimientos de seguridad requeridos para trabajar con
equipamientos energizados. No tocar en cualquier circuito eléctrico antes de garantizar
que el mismo esté desenergizado.
- J
Este tipo de mantenimiento preventivo tiene la finalidad de ejecutar también la limpieza y inspeccion
visual en el interior de los tableros de alta tension, por eso requiere la desenergizacion del convertidor.
Su frecuencia de inspeccion puede ser menor del que la anterior.

Procedimientos:
1) Ejecute los procedimientos (1) y (4) descriptos para el mantenimiento preventivo en operacion.

(" PELIGRO! )
Igual el convertidor de frecuencia comande la desconexién del disyuntor de entrada no
2 si puede garantizar de la suya abertura y ni de que no existan tensiones presentes pues
A loa condensadores (capacitores) permanecen cargados por un largo tiempo bien como
4 - pueden ser cargados a partir de la alimentacion auxiliar en baja tensiéon. Antes de abrir o
acceder los tableros de alta tension seguir todos los procedimientos de desenergizacion

\_ descriptos a seguir. D

7.4 INSTRUCCIONES DE DESENERGIZACION SEGURA

1) Desacelerar el motor hasta su completa parada;

2) Visualizar el valor de la tension total del link CC en le parametro P004 de la IHM. Abrir la puerta
del tablero de control y visualizar las lamparas de nedn armadas en la tarjeta HVM (high Voltaje
Monitoring) ubicada en el lado izquierdo. Las 04 lamparas de nedn deben estar encendidas si la
tension en el parametro P004 estuviera arriba de 200 V.

3) Accionar la botonera “APAGAR / POWER OFF”. Debe ocurrir la apertura del disyuntor
del transformador de entrada, indicado a través del apague de la lampara de sefializaciéon
“ENERGIZADO / INPUT ON’.

ATENCION!
I_f ' %, Caso no ocurra la abertura correcta del disyuntor del transformador de entrada, efectte
—_— g suya apertura manualmente.

4) Acompanar el decremento de la tension del link CC a través del parametro P004 de la IHM bien
como las lamparas de neén armadas en la Tarjeta HVM. Cuando la tensién del link CC se queda
por debajo de los 2000V las lamparas de nedn empiezan a parpadear con frecuencia cada vez
menor hasta si apagaren por completo. Aguardar que la tension del link CC indicada a través del
parametro P004 de la IHM se quede por debajo de los 25V.
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5) En el tablero (celda) del disyuntor del transformador de entrada, extraer el disyuntor de la suya
posicion de operacion y accionar la llave de puesta a la tierra del primario del transformador.
Cerrar el tablero y / o adicionar una indicacién de advertencia que presenta: “Sistema en
Mantenimiento”.

6) Accionar la botonera de emergencia ubicada en la puerta del tablero de control y retirar la llave.

7) Desligar el disyuntor Q2 ubicado en el tablero de control y trabarlo en la posicidon abierta con un
candado o etiqueta de advertencia que indique “Sistema en Mantenimiento”

8) Desligar el disyuntor Q1 ubicado en el tablero de control. Desenergizar la red de alimentacion
auxiliar.

Solamente luego de esta secuencia de procedimientos descriptos anteriormente las puertas de los
compartimientos de alta tensién pueden ser abiertas.

/

-

ﬂ\\ capacitores del link CC a través del parametro P004 de la IHM bien como las lamparas

PELIGRO! )

En los casos en que no sea posible acompanar el decremento de la tensién de los

de neén montadas en la tarjeta HVM debido el malo funcionamiento o de un comando
de desligar preliminar, seguir las instrucciones (5) a (8) presentadas anteriormente y
aguardar todavia 10 minutos. Y,

9) Ejecute los procedimientos (2) y (3) descriptos para el “Mantenimiento Preventivo en
Operacién”;

10) Haga la limpieza del polvo acumulado internamente en los tableros (celdas) de control y de alta
tensién como descrito a seguir:

Sistema de ventilacién (ventiladores / disipadores del rectificador y los brazos del convertidor):
remover el polvo acumulado en las aletas de los mismos usando aire comprimido.

Tarjetas electrénicas: remover el polvo acumulado sobre las tarjetas utilizando un cepillo
antiestatico y / o una pistola de aire comprimido ionizado en baja presién. Si necesario retire
las tarjetas de dentro del convertidor.

ATENCION!
Las tarjetas electrénicas poseen componentes sensibles a descargas electrostaticas. No
tocar directamente sobre los componentes o conectores. Caso necesite, tocar antes en la
carcaza metalica puesta a la tierra o utilizar pulseras de puesta a la tierra adecuadas.

Interior del tablero (celda) y otros componentes: remover el polvo acumulado utilizando una
aspiradora de polvo con puntera no metalica. Ejecutar especialmente esta limpieza en los
materiales aislantes que soportan las partes energizadas, para evitar corrientes de fuga en
operacion.

11) Reaprieto de conexiones: verificar todas las conexiones eléctricas y de hardware y reapriete si

necesario;

12) Recolocar todos los componentes o conexiones removidas en las suyas respectivas posiciones y
siga los procedimientos de puesta en marcha del convertidor de frecuencia descrito en el capitulo
3 de este manual.
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CAPITULO 8

DISPOSITIVOS OPCIONALES

Este capitulo describe los dispositivos opcionales que pueden ser utilizados con el convertidor
de frecuencia. Son ellos: tarjeta de expansion de funciones, encoder, reactancia de carga y tarjetas
para comunicacion Fieldbus.

8.1 TARJETAS DE EXPANSION DE FUNCIONES

Las tarjetas de expansion de funciones amplian las funciones de la tarjeta de control MVC2.
Existen 3 tarjetas de expansion disponibles y la eleccién de las mismas depende de la aplicacion y
de las funciones deseadas. Las 3 tarjetas no pueden ser utilizadas simultaneamente. La diferencia
entre las tarjetas opcionales EBAy EBB esta en las entradas / salidas analégicas. La tarjeta EBC1 es
para conexion de encoder mas no tiene fuente de alimentacién propia como las tarjetas EBA / EBB.
Sigue abajo una descripcion detallada de cada tarjeta.

8.1.1 EBA (Tarjeta de Expansién A — 1/0)

La tarjeta de expansion EBA puede ser suministrada en diferentes configuraciones a partir de la
combinacion de funciones especificas.
Las configuraciones disponibles son presentadas en la tabla 8.1.

Tabla 8.1 - Versiones de la tarjeta EBA y las funciones disponibles

Modelo de la tarjeta de expansién EBA — Cédigo
EBA.01- A1 EBA.02-A2 EBA.03-A3

Funcionalidades Incluidas

Fuente de alimentacién para encoger incremental: fuente

interna aislada de 12V, entrada diferencial; Disponible No Disponible No Disponible

Sefal de salida de encoger con buffer: repetidor de las
sefiales de entrada aislada, salida diferencial, alimentacion Disponible No Disponible No Disponible
externa 5V a 15V,

01 entrada analogica diferencial (Al4): 14 bits (0.006% del
alcance [£10V]), bipolar: -10V a +10V, (0 a 20)mA/ Disponible No Disponible Disponible
(4 a 20)mA, programable;

02 salidas analogicas (AO3 / AO4): 14 bits (0.006% del

alcance [£10V]), bipolar: -10V a +10V, programable; Disponible No Disponible Disponible
Puerto Serial RS-485 aislado; Disponible Disponible No Disponible
Entrada digital (DI7): aislada, programable, 24V; Disponible Disponible Disponible
Entrada digital (DI8) con funcién especial para termistor . . . . . .
(PTC) del motor: actuacion 3.9kQ, liberacion 1.6kQ; Disponible Disponible Disponible
02 salidas a transistor aislado (DO1 / DO2): “open Disponible Disponible Disponible

collector”, 24V, 50mA, programable

NOTA!
E' La utilizacién de la interface serial RS-485 no permite el uso de la entrada RS-232 padrén.
Ellas no pueden sierren utilizadas simultdneamente!
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Conector XC4 Funcién Padrén de Fabrica Especificaciones
1 NC No conectar
Entrada 1 para Termistor del motor PTC 1 » )
— 2 DI8 (P270=16) Actuacion 3.9kQ Relase: 1.6kQ
Resistencia minima:100Q
PTC 3 |DGND (DI8)| Entrada 2 para Termistor del motor PTC 2 | Referenciada al DGND (DI8) a través de
(P270=16) resistor de 249Q
4 DGND Referencia 0V de la fuente 24 Vcc Puesto a la tierra via resistor 249Q
5 DO1 Salida a transistor 1: Sin funcion Aislada, open collector, 24 Vcc,
R¢ 2 500Q max.:50mA, carga exigida (Rc) > 500Q
6 | COMUM | Punto comun entrada digital DI7 y salida
digital DO1 y DO2
7 DO2 Salida a transistor 2: Sin funcién Aislada, open collector, 24 Vcc,
. max.:50mA, carga exigida (Rc) > 500Q
J £ 8 24 Vcc Alimentacion para las entradas / salidas 24 Vcc + 8%. Aislada, capacidad: 90mA
:! digitales
9 DI7 Entrada digital aislada: Sin Funcién Nivel alto minimo: 18Vcc
Nivel bajo minimo: 3Vcc
Tensién maxima: 30Vcc
Corriente de entrada: 11mA@ 24Vcc
10 SREF Referencia para RS-485
T 11 A-LINE RS-485 A-LINE (-) Serial RS-485 aislado
12 | B-LINE RS-485 B-LINE (+)
13 Ald + Entrada analégica diferencial programable
en P246:
Entrada analdgica 4: Referencia de Veloci-|-10V a +10V o (0 a 20)mA/ (4 a 20)mA.
14 Al4 - dad. Programar P221=4 o P222=4 Lin.:14bits (0.006% del fondo de escala).

Impedancia [-10 V a +10 V]
50002 [(0 a 20)mA/(4 a 20)mA]
AGND Referencia OV para salida analdgica _S1e0rl;’:1laei;jgvs-allda analégicas:
(internamente puesto a la tierra)
AO3 Salida analégica 3: Velocidad
AGND Referencia 0V para salida analdgica
(internamente puesto a la tierra)

Escalas: mirar descripcion de los parame-
tros P255 y P257 en el Capitulo 6.

Lin.: 14bits (0.006% del rango +10V)
Carga exigida (Rc) > 2kQ

AO4 Salida analégica 4: Corriente del Motor

+V Disponible para ser conectada a una . »
fuente de alimentacién externa de manera | Fuente de alimentacion externa:
a alimentar la salida repetidora de las 5Va15V.
sefiales de encoder (XC8). Consumo: 100 mA @ 5V, excluido las

salidas

20 COM 1 Referencia 0V de la fuente externa

Figura 8.1 - Descripcion del conector XC4 (Tarjeta EBA completa)

CONEXION DEL ENCODER: Mirar item 8.2.

INSTALACION

La tarjeta EBA es instalado directamente sobre la tarjeta de control MVC2, fijado por espaciadores
y conectado via conector XC11 (24V*) y XC3.
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Instrucciones de Montaje:

. Configurar la tarjeta de acuerdo con lo deseado a través de las llaves S2 y S3 (mirar tabla 8.2);

. Encajar con cuidado el conector barra de terminales XC3 (EBA) en el conector hembra XC3 de la tarjeta
de control MVC2. Averiguar la exacta coincidencia de todos los terminales del conector XC3;

. Presionar en el centro de la tarjeta (préximo a XC3) y el canto superior izquierdo hasta el completo
encaje del conector y del espaciador plastico;

. Fijar la tarjeta a los 2 espaciadores metalicos a través de los 2 tornillos;

. Encajar el conector XC11 de la tarjeta EBA al conector XC11 de la tarjeta de control (MVC2).

TARJETA EBA
[s2
XCI1
-
e | R CLma2
xee | I
ol s | RASGO |
———
cutout]  X€3
O xo Offs]|© Xcs| 0]

Figura 8.2 - Posicién de los elementos de ajuste — Tarjeta EBA

XC9 XC8 |
oo [fmge A
|

|

ﬁ j Tarjeta EBA
|
|
]
|
|
.I.
I
Il

i
||

Tarjeta MVC2

Figura 8.3 - Procedimiento para la instalacion de la tarjeta EBA
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Figura 8.3 (cont.) -Figura 8.3 - Procedimientos para instalacién de la tarjeta EBA

Tabla 8.2 a) - Configuraciones de los elementos de ajuste — Tarjeta EBA

Llave Sefial-Padrén de Fabrica OFF (Padrén) ON

S2.1 Al4 — Ref. de Velocidad (0a 10)V (0 a20)mA o (4 a 20)mA
S3.1 RS-485 B — LINE (+) ) N L

32 RS-485 A~ LINE () Sin terminacion Con terminacion (120Q)

Obs: Las dos llaves S3.1 y S3.2 deben ser conmutadas para la misma seleccion.

Tabla 8.2 b) - Configuraciones - Trimpots de la tarjeta EBA

Trimpot Funcion Funcién padrao de fabrica
RA1 AQ3 - offset .
RA2 AO3 - ganancia Velocidad del Motor

RA3 AO4 - offset
RA4 AO4 - ganancia

Corriente del Motor

NOTA!
L" El cableado de la sefial y control externo debe sierren conectados en XC4 (EBA)
observandose las mismas recomendaciones del cableado de control MVC2 (mirar item
3.2.6).
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8.1.2 EBB (Tarjeta de Expansién B - 1/0)

La tarjeta de expansion EBB puede ser suministrada en diferentes configuraciones a partir de la
combinacion de funciones especificas.
Las configuraciones disponibles son presentadas en la tabla 8.3.

Tabla 8.3 - Versiones de la tarjeta EBB y las funciones disponibles

Modelos de la tarjeta de expansién EBB — codigo
Funcionalidades Incluidas EBB.01 EBB.02 EBB.03 EBB.04 EBB.05
B1 B2 B3 B4* B5
Fuente de alimentacion para encoder incremental: fuente . . . . No . . No
. . . . Disponible | Disponible | _. . Disponible | _. .
interna aislada de 12V, entrada diferencial; Disponible Disponible
Sefal de salida de encoder con buffer: repetidor de las No No No
sefiales de entrada aislada, salida diferencial, alimentacion Disponible | _. . . . Disponible | _. .
Disponible | Disponible Disponible
externa 5V a 15V,
01 entrada analdgica diferencial (Al3): 10 bits (-10 a +10)V, ) ) No ) ) ) ) No
Disponible | _. . Disponible | Disponible | _. .
(0 a 20)mA/ (4 a 20)mA, programable; Disponible Disponible
02 salidas analdgicas (AO1’'/ AO2’): 11 bits (0.05% del fondo Disponible No Disponible | Disponible | Disponivel
de escala), (0 a20)mA/ (4 a 20)mA, programable; P Disponible P P P
. . . . No No ) . No
Puerto Serial RS-485 aislado; Disponible | _. . . . Disponible | _. .
Disponible | Disponible Disponible
No
Entrada digital (DI7): aislada, programable, 24V, Disponible | Disponible | Disponible | Disponible | _. .
Disponible
Entrada digital (DI8) con funcion especial para termistor Disponible | Disponivel | Disponible | Disponible No
(PTC) del motor: actuacion 3.9kQ, liberacion 1.6kQ; P P P P Disponible
02 salidas a transistor aislado (DO1 / DO2): “open collector”, | _. ) . ) . ) . ) No
Disponible | Disponible | Disponible | Disponible | _ .
24V, 50mA, programable; Disponible

* Tarjeta con fuente de 5V para encoder

NOTA!
E' La utilizacién de la interface serial RS-485 no permite el uso de la entrada RS-232 padrén.
Ellas no pueden sierren utilizadas simultaneamente. Las salidas analogicas AO1’ / AO2’
son las mismas salidas AO1 / AO2 de la tarjeta de control MVC2.
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Conector XC5 Funcién Padrén de Fabrica

1 NC No Conectar Actuacién 3k9Q Release:1k6Q)
Entrada 1 para Termistor del motor PTC 1 Resistencia minima:100Q
2 DI8 (P270=16)

PTC Entrada 2 para Termistor del motor PTC 2 | Referenciada al DGND (DI8) a través de
3 DGND | (P270=16) resistor de 249Q
(DI8)
Rc 2 500Q 4 DGND Referencia 0V de la fuente 24 Vcc Puesto a la tierra via resistor 2490
5 DO1 Salida a transistor 1: Sin funcién Aislada, open collector, 24 Vcc,
max: 50mA, carga exigida (Rc) > 500Q
6 COMUM | Punto comun entrada digital DI7 y salida
digital DO1y DO2
Re = 5000 gra y

li i 2: Sin funcio
Salida a transistor 2: Sin funcion max: 50mA, carga exigida (Rc) > 500Q
24Vcc + 8%. Aislada,
capacidad: 90 mA

I 7 DO2 Aislada, open collector, 24 Vcc,

8 24 VVcc | Alimentacion para las entradas / salidas
digitales

9 DI7 Nivel alto minimo: 18Vcc
Nivel bajo minimo: 3Vcc
Tension maxima: 30Vcc
Corriente de entrada: 11mA@ 24Vcc

Entrada digital aislada: Sin Funcién

10 SREF Referencia para RS-485
11 A-LINE |RS-485A-LINE

12 B-LINE |RS-485B-LINE
13 Al3 +

Serial RS-485 aislado

Entrada Analogica aislada programable
em P243:

(0 a10)V o (0 a 20)mA/(4 a 20)mA

lin.: 10bits (0.1% del fondo de escala)
Impedancia: 40kW (0 a 10 )V

500W [(0 a 20)mA/(4 a 20)mA]

Entrada analdgica 3: Referencia de Veloci-
14 Al3 - dad. Programar P221=3 o P222=3

AGND' | Referencia OV para salida analdgica (inter-

namente puesto a la tierra) Sefiales de salidas analdgicas aisladas:

AO1 Salida analdgica 1: Velocidad (EO a 2|0)/.(4 a 20d)mA iotion de | .
AGND' | Referencia OV para salida analégica (inter- mse(i?oas& mirar description de los para-

? 58
namente puesto a la tierra) P251y P253 en el cap. 6 (P251 y P253)

Lin.: 11bits (0.5% del fondo de escala
Carga exigida > 600Q

AO2 Salida analégica 2: Corriente del Motor

+V Disponible para ser conectada a una fuente Fuente de alimentacion:
de alimentacion externa de manera a ali- 5V a 15V ’
mentar la salida repetidora de las sefiales

Consumo :
XC8).
de encoder (XC8) 100mA @5V, excluidas las salidas

COM 1 Referencia OV de la fuente externa

Figura 8.4 - Descripcién del conector XC5 (Tarjeta EBB completa)

) ATENCION!
' . El aislamiento de la entrada analdgica Al3 y de las salidas analdgicas AO1’y AO2’ tiene
/¥ % lafinalidad de interrumpir los lazos de puesta a tierra (“ground loops”). No conectar las

mismas a puntos de potenciales elevados.

CONEXION DEL ENCODER: Mirar item 8.2.

INSTALACION

La tarjeta EBB es instalado directamente sobre la tarjeta de control MVC2, fijado por espaciadores
y conectado via conector XC11 (24V*) y XC3.
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Instrucciones de Montaje:

Configurar la tarjeta de acuerdo con lo deseado a través de las llaves S4, S5, S6 y S7 (mirar tabla
8.4a);

Encajar con cuidado el conector barra de terminales XC3 (EBB) en el conector hembra XC3 de la
tarjeta de control MVC2. Averiguar la exacta coincidencia de todos los terminales del conector XC3;
Presionar en el centro de la tarjeta (préximo a XC3) y el canto superior izquierdo hasta el completo
encaje del conector y del espaciador plastico;

Fijar la tarjeta a los 2 espaciadores metalicos a través de los 2 tornillos;

Encajar el conector XC11 de la tarjeta EBA al conector XC11 de la tarjeta de control (MVC2).

XCI1
.
a— [l
RAS 6
LT
XC4
—
XC3

O ko] O|BJO (e ©
A = 1

Figura 8.5 - Posicién de los elementos de ajuste — Tarjeta EBB

e fd

Il 0

ﬁ ﬁ Tarjeta EBB
|
|
|
|
|
.I..
|
Il

Tarjeta MVC2

Figura 8.6 - Procedimiento para la instalacion de la tarjeta EBB
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Figura 8.6 (cont.) - Procedimientos para instalacién de la tarjeta EBB

Tabela 8.4 a) - Configuraciones de los elementos de ajuste — Tarjeta EBB

Llave Sefal-Padrén de Fabrica OFF ON

S4.1 A{?e;oigége (0a 10)Vv* (0 2a20) mAo (4 a20)mA
S5.1y S5.2 AO1 - Velocidad
$6.1y$6.2 Corrierﬁeoczie-l Motor (02 200mA™ azoma
S7.1yS7.2 iss-jzssi: t:’:llé ((f)) Sin terminacion* Con terminacion (120Q)

* Padrén de Fabrica.

Observacion: Cada grupo de llave debe ser configurado en la misma seleccion (ON o OFF).

Ex.: S6.1y S.2=0ON.

** Cuando las salidas fueren modificadas para (0 a 20)mA puede ser necesario el reajuste del fondo de escala.

Table 8.4 b) - Configuraciones — Trimpots de la tarjeta EBB

Llave Funcion Sefal — Padrén de Fabrica

RA5 AO1 - fondo de escala Velocidad del Motor

RAG6 AO2 - fondo de escala Corriente del Motor
NOTA!

El cableado de la sefial y control externo debe sierren conectados en XC5 (EBB) observandose
las mismas recomendaciones del cableado de control MVC2 (mirar item 3.2.4).
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8.2 ENCODER INCREMENTAL

En las aplicaciones que necesitan mayor precision de velocidad es necesario la realimentacion de la
velocidad del eje del motor a través de encoder incremental. La conexion al convertidor es hecha a través
del conector XC9 (DB9) del a tarjeta de expansion de funciones — EBA o EBB y XC9 o XC10 para EBC.

8.2.1 Tarjeta EBA/EBB

Cuando utilizado una de las tarjetas EBA o EBB, el encoder a ser utilizado debe poseer las
siguientes caracteristicas:
Tension de alimentacion: 12 Ve, con consumo menor que 200 mA;
2 canales en cuadratura (90°) + pulso de cero con salidas complementares (diferenciales):
SefialesA,A, B, B, Zy Z;
Circuito de salida tipo “Linedriver” o “Push-Pull” (nivel 12V);
Circuito electronico aislado de la cubierta del encoder;
Namero de pulsos por rotaciéon recomendado: 1024 ppr;

En el montaje del encoder al motor seguir las siguientes recomendaciones:
Acoplar el encoder directamente al eje del motor (usando un acoplamiento flexible, sin embargo
sin flexibilidad de torsion);
Tanto el eje cuanto la cubierta metalica del encoder deben estar eléctricamente aislados del motor
(con espaciamiento minimo: 3 mm);
Utilizar acoplamiento flexible de buena calidad que eviten oscilaciones mecanicas o “backlash”;

Para conexiones eléctricas utilizar cable apantallado, manteniendo tan espaciados cuanto posible
(> 25cm) de los demas cableados (potencia, control, etc). De preferencia, instalados dentro de un
electroducto metalico.

Durante la puesta en marcha es necesario programar el parametro P202 — Tipo de Control = 4
(Vectorial con Encoder) para operar con realimentacion de velocidad por encoder incremental.

Para mayores detalles a respecto del Control Vectorial, consultar el Capitulo 6.

Las tarjetas de expansion de funciones EBAy EBB disponen de salida amplificadora de los sefiales
de encoder aislada y con alimentacién externa.
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Conector Encoder*** Rojo ' """""" " Conector XC9 Descripcion

A A — — 3 A

H A azul — 2 A [Sefiales Encoder
amarelo H REAARAEALA, » B

B B verde i : — 12V

I B Gris g 9 B diferencial

C z | — — 8 | z (88C20)

J z > = 7 y4

I H d

D +VE > anc'o - ; — 4 +VE Fuente*
marrén - DN :

F COM T - ; 6 |COM |Referencia OV**

"t —e 5 L Tierra
c | L

________________________

I MVW-01 Tarjeta EBA o EBB

Encoder / / 1 5
AN |
/
l:j

Conector XC9 (DB9 - Varén)

1 1
1 1
1 1
1 1
— ] : !
H 0O000 i
L :
: B q 1
1 1
<« » 1 :
Longitud maxima recomendable: 100m H :
Fuente de alimentacién 12Vcc / 220mA para encoder
Referenciado al tierra via 1uF en paralelo con 1kQ
Terminal valido para encoder HS25B Dynapar. Para otros modelos de encoder averiguar la conexion
correcta para atender la secuencia necesaria.

Figura 8.7 - Entrada de Encoder

L-' NOTA!

La frecuencia maxima del encoder permitida es de 100kHz.

Secuencia necesaria de las sefiales del Encoder: MVW-01 Tarjeta EBA o EBB

| Conector XC8 Descripcion
B t | 3 A Sefiales Encoder
| 2 A Line Driver diferencial
| 1 B (88C30).
A Votor airand S t | 9 B Corriente Media:
otor girando en el sentido horario J 8 Z 50 mA Nivel Alto
————————————————— 7 zZ
2 ! 4 +V* Fuente*
uente
%uﬂﬂmm Conector XC8 (DB9 — Hembra) 6 COM 1* Referencia 0 V
9 6 5 ; Tierra

consumo de 100mA@ 5V, excluidas las salidas

[~ NOTA!

No existe fuente de alimentacion
interna para XC8 en las tarjetas de
expansion EBA 'y EBB.

Nota: Opcionalmente la fuente externa puede ser conectada via:
XC4: 19y XC4: 20 (EBA) o

I

I

I

| * Para fuentes de alimentacion externa 5V a 15V,
I

I

I XC5: 19 y XC5: 20 (EBB)

Figura 8.8 - Salida Amplificadora de las Sefales de Encoder
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8.2.2 Tarjeta EBC1

Cuando utilizado la tarjeta EBC1, el encoder a ser utilizado debe poseer las siguientes
caracteristicas:

Tension de alimentacién: 5V a 15V,
2 canales en cuadratura (90°) con salidas complementares (diferenciales): Sefiales A, A, By B;
“Linedriver” o “Push’Pull” (nivel semejante al de la tension de alimentacion);
Circuito electrénico aislado de la cubierta del encoder;
Numero de pulsos por rotacién recomendado: 1024 ppr;

B EE

INSTALACION DE LA TARJETA EBC1
Latarjeta EBC es instalada directamente sobre la tarjeta de control MVC2, fijado por espaciadores
y conectados via conector XC3.

NOTA!
E' Para el modelo de la Mecanica 1 es necesario quitar la tapa plastica lateral del
producto.

Instrucciones de montaje:
1. Encajar con cuidado el conector barra de terminales XC3 (EBC1) en el conector hembra XC3 de la
tarjeta de control MVC2. Averiguar la exacta coincidencia de todos los terminales del conector XC3;
2. Presionar en el centro de la tarjeta (préximo a XC3) hasta el completo encaje del conector;
3. Fijar la tarjeta a los 2 espaciadores metdlicos a través de los 2 tornillos.

@
x1[ @]
«dam] O
«{am]
XS
: —7
B8
® OFF 72
S8
D @ 16-‘.‘....?35 @ ©
@ 8
x Hh

mr
|

I
— Lﬂ Tarjeta MVC2

Figura 8.10 - Procedimiento para la Instalacion de la Tarjeta EBC1
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- e

p o
-]
Espaciador ltem

. - 0309.0834
. P -
: _ 1 E:I_—'( =4
: e——— 6"
: s ] @ -
. | L] i | - -
: g = :

Tornillo M3 x 8
Par (Torque) 1Nm

LE R R B R RN R R R IR

@ &

Figura 8.10 (cont.) - Procedimiento para la Instalacién de la Tarjeta EBC1

CONFIGURACIONES:

Tabela 8.5 - Configuraciones de las Tarjetas EBC1

Tarjeta de Fuente de Tension del Accion del
Expansién Alimentacion Encoder Cliente
EBC1.01 Externa 5V 5V Conmutar la llave S8 para ON,
mirar figura 8.9.
Externa 8V a 15V 8V a 15V Ninguna
EBC1.02 Interna 5V 5V Ninguna
EBC1.03 Interna 12V 12v Ninguna
NOTA!

E' Los bornes CX10:22 y XC10:23 (mirar figura 8.9), solamente deberan sierren usados para
alimentar el encoder en el caso de no utilizar la conexion con el encoder DB9.

MONTAJE DEL ENCODER

En el montaje del encoder al motor seguir las siguientes recomendaciones:

Acoplar el encoder directamente al eje del motor (usando un acoplamiento flexible, sin embrago
sin flexibilidad de torsion).

Tanto el eje cuanto la cubierta metalica del encoder deben estar eléctricamente aislados del motor

=

=

(espaciamiento minimo: 3 mm);
Utilizar acoplamiento flexible de buena calidad que eviten oscilaciones mecanicas o “backlash”;

=

Para la conexion eléctrica utilizar cable blindado, manteniendo tan lejos cuanto posible (>25 cm) de
los demas cableados (potencia, control, etc). De preferencia, dentro de un electroducto métalico.

Durante la puesta en marcha es necesario programar el parametro P202 — Tipo de Control = 4
(Vectorial con Encoder) para operar con realimentacion de velocidad por encoder incremental.

Para mayores detalles sobre el Control Vectorial, consultar el capitulo 6.
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Conectores ~ L
Sefial | Descripcion
] . XC9 | XC10
Conector Encoder*** ROjO e
A A 3 26 A
m T azul ; 2 3 2 25 A
amarillo ! R 1 28 B -
B B verde ; ; P — Senales
I |- S & —e 9 27 5 Encoder
c z 8 - z (5a15V)
— i ' ; 7 - Z
J Z : H i
blanco 1 e .- ' :
D +VE p I g 7 : 4 ]21,22] +VE Euente*
F lcom [ R U 6 |23, 24| COM |Referencia Ov**
E | NC ' ,‘ > - 1L Tierra
G J: malla
e ';
i MVW-01Tarjeta EBC 1
Encoder — 4L P ; p !
Lt ] ! !
— 5 =1 1| |
=] 1 5 g H
| [y ! 1
- Ll : 1
1 1

Longitud maxima recomendable: 100m

*

*%

Referencia 0V de la fuente de alimentacion;

Fuente de alimentacion externa para el encoder: 5 a 15 Vcc, consumo = 40mA + consumo del encoder;

*** Terminal valido para encoder HS35B Dynapar. Para otros modelos de encoder averiguar la conexion

correcta para atender la secuencia necesaria.

Figura 8.11 - Entrada de Encoder EBC1

NOTA!
E' La frecuencia maxima del encoder permitida es 100kHz.

Secuencia necesaria de las sefiales del encoder:

A t
Motor girando en el sentido horario
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8.3 REACTANCIA DE CARGA

8-14

La utilizacién de una reactancia trifasica de carga, con caida de aproximadamente 4%, adiciona
una inductancia en la salida del convertidor para el motor. Eso disminuira el dv/dt (tasa de variacién de
la tension) de los pulsos generados en la salida del convertidor, y con eso los picos de sobretension
en el motor y la corriente de fuga que ira aparecer con distancias grandes entre el convertidor y el
motor (en funcién del efecto “linea de transmision”) seran practicamente eliminados.

En los motores WEG hasta 4160V no hay la necesidad del uso de una reactancia de carga, una
vez que el aislamiento de los cables del motor soporta la operacion con el MVW-01, para distancias
entre el convertidor de frecuencia y el motor menor que 50m.

En las distancias entre el convertidor y el motor arriba de los 50m hasta 100m, la capacitancia de
los cables para la tierra aumenta pudendo provocar la actuacion de las protecciones de sobrecorriente
o falta de referencial a la tierra. En este caso es recomendable el uso de la reactancia de carga.

Reactancia de carga cerca del
convertidor de frecuencia

Figura 8.12 - Conexion de la reactancia de carga
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8.4 FIELDBUS

El MVW-01 puede ser conectado a

redes de comunicaciones permitiendo el control y la

parametrizacion del mismo. Para tanto, es necesario la inclusion de una tarjeta electronica opcional
de acuerdo con el padrén de Fieldbus deseado: Profibus-DP o DeviceNet.

NOTA!

La opcion de Fieldbus elegida puede ser especificada en el codigo inteligente del MVW-01.
En este caso, el usuario recibe el MVW-01 con todos los componentes necesarios ya
instalados en el producto. Para instalacion posterior se debe reservar y instalar el Kit

Fieldbus (KFB) deseado.

8.4.1 Instalacion del Kit Fieldbus

La tarjeta de comunicaciéon que hace parte del Kit Fieldbus es instalado directamente sobre la
tarjeta de control MVC2, conectado al conector XC140 y fijado por espaciadores.

e

L

NOTA!

Seguir las instrucciones de seguridad del capitulo 1.

Caso ya exista una tarjeta de expansion de funciones (EBA/EBB) instalado, sera necesario

la retirada temporaria de la misma.
1. Retirar el tornillo fijado al espaciador metalico cerca al conector XC140 (MVC2).

2. Encajar con cuidado el conector barra de terminales de la tarjeta electrénica del
fieldbus en el conector hembra XC140 de la tarjeta de control MVC2. Verificar la exacta

coincidencia de todos los terminales del conector XC140 (figura 8.13).

~N

J

Figura 8.13 - Instalacion de la tarjeta electronica del Fieldbus
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P = 0
: o
&
: _— :
- ERET
@ -:G
. @
TR )
e — ® L)

Figura 8.13 (cont.) - Instalacién de la tarjeta electronica del Fieldbus

3. Presionar la tarjeta cerca de XC140 y en el canto inferior derecho hasta el completo anclaje del
conector y del espaciador plastico;

4. Fijar la tarjeta al espaciador metalico a través del tornillo;

5. Conectar una extremidad del cable en el rack de control del MVW-01 de acuerdo con la figura

8.15.
6. Conectar la otra extremidad del cable Fieldbus a la tarjeta del Fieldbus de acuerdo con la figura
8.15.
T .
A “
lIIIl| —|F e LB sl |"
f ——— =

DEVICENET PROFIBUS - DP

Figura 8.14 - Conexion a la tarjeta Fieldbus
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o[ P [ = e = = Je 1

Figura 8.15 - Conexién del cable Fieldbus
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8.4.2 Profibus-DP

Introduccién

El convertidor de frecuencia equipado con el Kit Profibus’DP opera en el modo esclavo, permitiendo
la lectura/escrita de sus parametros a través de un maestro. El convertidor de frecuencia no empieza
la comunicacion con otros nudos, elle solamente contesta a los comandos del maestro. En modo
fisico de conexion del fieldbus es por cable de cobre blindado con par tranzado (RS-485) permitiendo
transmision de datos con rangos entre 9.6kbits/s y 12Mbits/s. La figura 8.16 presenta unaidea general
de una red Profibus-DP.

Personal Computer with
Configuration

PROFIBUS DP Software

Master

PROFIBUS DP
slave node #1 PROFIBUS DP

slave node #n

PROFIBUS DP
slave node #2

Figura 8.16 - Red Profibus-DP

- Tipos de Fieldbus: PROFIBUS-DP EN 50170 (DIN 19245).

Interface fisica
- Modo de Transmision: bus Profibus, tipo A o B como especificado en EN 50170
- Topologia: comunicacion Maestro-Esclavo
- Aislamiento: el bus alimentado por convertidor CC/CC es aislado galvanicamente de la demas
electrénica y las sefiales Ay B son aisladas a través de optoacopladores.
- Permite conexion / desconexion de un nudo sin afectar la red.
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Conector de Fieldbus del Usuario del Convertidor
- Conector D-sub 9 terminales hembra.
- Terminaciones:

Tabla 8.6 - Conexiones de los Terminales (DB9) para Profibus-DP

Terminales Nombre Funcion
1 No conectado -
2 No conectado -
3 B-Line RxD/TxD positivo, de acuerdo con especi-

ficacion RS-485

4 No conectado -
5 GND 0V aislado del circuito RS-485
6 +5V +5V aislado del circuito RS-485
7 No conectado -
8 A-Line RxD/TxD negativo, de acuerdo con espe-
cificacién RS-485
9 No conectado -
Cubierta Shield Conectado a la tierra de proteccion (PE)

Finalizacion de la Linea

Los puntos iniciales y finales de la red deben ser finalizados en la impedancia caracteristica para
evitar reflexiones. El conector DB9 varén del cable posee la terminaciéon adecuada. Si el convertidor
fuera el primer o el ultimo de la red la llave de finalizacién debe ser ajustada para la posicion “ON”.
Caso contrario, ajustar para la posicion “OFF”. La llave de finalizacién de la tarjeta PROFIBUS-DP
debe se quedar en 1 (OFF).

Tasa de Transmision (Baudrate)

La tasa de transmision de una red Profibus’DP es definida durante la configuraciéon del maestro
y solamente un valor es permitido en la misma red. La tarjeta de Profibus-DP posee la funcién de
deteccion automatica de baudrate y el usuario no necesita configurarla en la tarjeta. Los baudrates
soportados son: 9.6 kbits/s, 19.2kbits/s, 45.45kbits/s, 93.75kbits/s, 187.5kbits/s, 500kbits/s, 1.5Mbits/s,
3 Mbits/s, 6 Mbits/s y 12 Mbits/s.

Enderezo del Nudo

El enderezo del nudo es hecha a través de dos llaves presentes en la tarjeta electrénica del
Profibus-DP, permitiendo enderezamiento de 1 hasta 99. Mirando la tarjeta de frente con el convertidor
de frecuencia en la posiciéon normal, la llave a la izquierda ajusta el decimal y la llave a la derecha la
unidad del enderezo:

Enderezo = (ajuste llave de la izquierda: x10) + (ajuste llave de la derecha: x1)

Tan Selting Intagar Sullrg

Figura 8.17 - Enderezo del nudo

NOTA!
E' El enderezo del nudo no debe ser cambiado con la red en funcionamiento.
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Archivos de Configuracion (GSD File)

Cada elemento de una red Profibus-DP esta asociado a un archivo GSD que contiene informaciones
sobre el funcionamiento del dispositivo. Este archivo suministrado en conjunto con el producto, es
utilizado por el programa de configuracién de la red.

Senalizaciones

La tarjeta electronica posee otros cuatros “LED’s” bicolores agrupados en el canto inferior derecho
sefalizando el status del fieldbus de acuerdo con la figura 8.18 y las tablas 8.7 y 8.8 que sigue:

Tabela 8.7 - Senalizacién LED status de la tarjeta Fieldbus

Color LED Frecuencia Status
Rojo 2Hz Fallo en el teste del ASIC y de la Flash ROM
Verde 2Hz Tarjeta no inicializada
Verde 1Hz Tarjeta inicializada y en operacién
Rojo 1Hz Fallo en el teste de RAM
Rojo 4Hz Fallo en el teste de DPRAM
d NOTA! R
Las indicaciones en rojo pueden significar problemas de “Hardware” de la tarjeta electrénica.
El reset de la misma es hecho a través de la desenergizacion y la reenergizacion del
convertidor de frecuencia. Caso el problema no sea solucionado, sustituir la tarjeta de
control electronica. La tarjeta electrénica también posee otros cuatros “LED’s” bicolores
agrupados en el canto inferior derecho senalizando el status del Fieldbus de acuerdo con
la figura y tabla que sigue:
. J
Reserved O Q On-Line
Fieldbus .
diagnostics O Q Off-Line
Figura 8.18 - LED'’s para sefalizacién de status de la red Profibus-DP
Tabla 8.8 - Sinalizagdo LED'’s status red Profibus-DP
LED Cor Funcién
Fieldbus diagnostics Rojo Indica ciertos fallos en el lado del Fieldbus:
Intermitente 1Hz: Error en la configuracion: el tamafo del area de IN/OUT setado en la
inicializacion de la tarjeta es distinto del tamafio setado durante configuracion de la red.
Intermitente 2Hz: Error en los datos de Parametro del Usuario: el tamafio / contenido
de los datos de Parametros del usuario setados durante la inicializacion de la tarjeta
son distintos del tamafio / contenido setados durante la configuracion de la red.
Intermitente 4Hz: Error en la inicializacion del ASIC de comunicacion del Profibus.
Apagado — sin problema presente.
On-Line Verde Indica que la tarjeta esta On-Line en el Fieldbus;
Acceso: Tarjeta esta on-line y el cambio de datos es posible.
Apagado: Tarjeta no esta on-line.
Off-Line Rojo Indica que la tarjeta esta Off-Line en el Fieldbus;
Acceso: Tarjeta esta off-line y el cambio de datos no es posible.
Apagado: Tarjeta no esta off-line.

NOTA!

Cuando el convertidor de frecuencia es energizado y ambos los LED’s (on-line y off-line)
E' de la tarjeta Profibus-DP estan parpadeando alternadamente, significa que ha problemas
en la configuracion o en la instalacion del modulo de la red Profibus.

Verificar la instalacién y el enderezo del nudo en la red.
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| NOTA!
Utilizacion del Profibus-DP / Parametros del MVW-01 relacionados. Mirar item 8.4 .4.

8.4.3 DeviceNet

Introduccién

La comunicacion DeviceNet es utilizada para la automacién industrial, normalmente para el
control de valvulas, sensores, unidades de entrada / salida y equipos de automatizacién. El link de
comunicacién DeviceNet tiene base en un protocolo de comunicacion llamado “Broadcast Oriented”,
el “Controller Area Network (CAN)”. El modo fisico para una red DeviceNet es un cable de cobre
blindado compuesto de un par tranzado y dos hilos para la fuente de alimentacion externa. La tasa de
transmision puede ser ajustada en 125kbits, 250kbits o0 500kbits. La figura 8.4.1 presenta una visién
general de una red DeviceNet.

Controller
DeviceNet
——] éﬁ L
Other ||| E
| Devices l-" Sensor ey
Motor Push
Starter button
Clusler
F —
Device Bar Code
Configuration Input/Output 1 Scanner
Devices | Motor
Controller
Drive

Figura 8.19 - Red DeviceNet

Conector de Fieldbus del usuario del convertidor de frecuencia
- Conector: conector 5 vias del tipo plug-in atornillados (screw terminal)
- Terminal:

Tabla 8.9 - Conexiones de los terminales para DeviceNet

Terminal Descripcion Color
1 V- Negro
2 CAN_L Azul
3 Shield -
4 CAN_H Blanco
5 V+ Rojo

Finalizacion de la Linea

Los puntos iniciales y finales de la red deben sierren finalizados en la impedancia caracteristica
para evitar reflexiones. Por lo tanto, un resistor de 121Q/0.5W debe ser conectado entre los terminales
2y 4 del conector de Fieldbus.

Tasa de Transmisién (Baudrate) / Enderezo del Nudo

Existen tres distintas tasas de baudrate para el DeviceNet:

125kbits/s, 250kbits/s o 500kbits/s. Elija una de ellas seleccionando las llaves DIP existentes en
la tarjeta electrénica, antes de la configuracion. El enderezo del nudo es seleccionado a través de las

seis llaves DIP presentes en la tarjeta electronica, permitiendo enderezamiento de 0 a 63.
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Baudrate [bits/s] DIPs 1y 2 Enderezo DIP3 a DIP8
125 k 00 0 000000
250k 01 1 000001
500k 10 2 000010
Reservado 11

61 111101
62 111110
63 111111

Baudrate = Enderezo

ST

L
123 4 5678

Figura 8.20 - Configuracién del baudrate y enderezo para DeviceNet

Archivo de Configuracién (EDS File)

Cada elemento de una red DeviceNet esta asociado a un archivo EDS que contiene las
informaciones sobre el funcionamiento del dispositivo. Este archivo es suministrado en conjunto con
el producto, es utilizado por el programa de configuracién de la red.

A través del parametro P309 es posible seleccionar 2, 4 o 6 words de input / output (palabras de
entrada / salida), donde P309 = 4, 5 0 6 (mirar item 8.8.4).

Con la ayuda del software de configuracién de la red, se debe ajustar el numero de words del
dispositivo de acuerdo con el valor seleccionado en el parametro P309. El tipo de conexion utilizada
para el cambio de datos de ser “Polled 1/0O”.

I & NOTA!
El PLC (maestro) debe ser programado para Polled I/O connection.

Senalizaciones
La tarjeta electronica posee cuatro “LEDs” bicolores agrupados en el canto inferior derecho
sefializando el status del DeviceNet de acuerdo con la tabla 8.10.

4 NOTA! )
La tarjeta de comunicacién que acompafia el producto fue desarrollada por la empresa HMS

E' — Industrial Networks AB. Por lo tanto, en el software de configuracion de la red el producto no
sera reconocido como convertidor de frecuencia MVW-01 y si como “AnyBus-S DeviceNet”

en la categoria “Communications Adapter”. La diferenciaciéon sera hecha utilizandose el

\_ enderezo del equipo en la red de acuerdo con la figura 8.21 y la tabla 8.10. Y,

Reserved Q O Network Status
Module
Reserved O Q Network Status

Figura 8.21 - LED'’s para la indicacién de status de la red DeviceNet
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Tabela 8.10 - Sefializacién LED'’s status DeviceNet

LED Color Descripcion
Maodulo Network Status Ligado Sin alimentacion
Médulo Network Status Rojo Falta no recuperable
Médulo Network Status Verde Tarjeta operacional
Modulo Network Status  [Rojo parpadeandq Falta menor
Piscante

Network Status Desligado Sin alimentacién / Off-Line

Network Status Verde Link operando, conectado

Network Status Rojo Fallo critico del link

Network Status \Verde parpadeandq On-Line no conectado

Rojo
Network Status Parpadeando Time out de la conexion
NOTA!

Utilizacion del DiviceNet / Parametros del MVW-01 relacionados. Mirar item 8.4.4.

8.4.4 Utilizacion del Fieldbus / Parametros del MVW-01 Relacionados

Existen dos parametros principales: P309 y P313.

P309 - define el padrén de Fieldbus utilizado (Profibus-DP o DeviceNet) y el niumero de variables
(I/O) cambiadas con el maestro (2, 4 o 6).

El pardametro P309 tiene las siguientes opciones:

0 = Inactivo,

1 = Profibus DP 2 /O,
2 = Profibus DP 4 1/O,
3 = Profibus DP 6 1/O,
(para Profibus-DP),

4 = DeviceNet 2 I/O,
5 = DeviceNet 4 1/0,
6 = DeviceNet 6 1/0,
(para Device Net).

P313 - Define el comportamiento del convertidor de frecuencia cuando la conexidn fisica con
el maestro fuera interrumpida o la tarjeta Fieldbus estuviera inactivo (E29 / E30 sefalizados en el
display de la IHM).

El pardametro P313 tiene las siguientes opciones:

0 = Desactiva el convertidor de frecuencia usando la accion de comando Gira / Para, via rampa

de desaceleracion.

1 = Desactiva el convertidor de frecuencia usando la accién de Habilita General, parada por inercia.

2 = Estado del convertidor de frecuencia no se cambia

3 = El convertidor de frecuencia se va para el modo de operacion Local.

8.4.4.1 Variables Leidas del Convertidor

1- Estado Légico del Convertidor de Frecuencia;
2- Velocidad del Motor, para la opcion P309 =1 04 (21/0) —lee 1y 2;
3- Estado de las Entradas Digitales (P012);

4- Contenido del Parametro, para la opcion P309 =205 (4 1/0) —lee 1, 2, 3y 4;
5- Corriente de Par (Torque) — P0Q9;
6- Corriente del Motor (P003), para la opcion P309 =306 (6 1/0)—lee 1,2, 3,4,5y6.
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1. Estado Légico (E.L.):

La palabra que define el E.L. es de 16 bits, siendo 8 bits superiores y 8 bits inferiores, teniendo

la siguiente construccion:

Bits Superiores — Indican el Estado de la Funcion Asociada
EL.15 — Error Activo: 0 = No, 1 = Si;

EL.14 — Regulador PID: 0 = Manual, 1 = Automatico;

EL.13 — Subtensién: 0 = Sin, 1 = Con;

EL.12 — Comando Local / Remoto: 0 = Local, 1 = Remoto;
EL.11 — Comando Jog: 0 = Inactivo, 1 = Activo;

EL.10 — Sentido de giro: 0 = Antihorario, 1 = Horario;

EL.09 — Habilita General: 0 = Deshabilitado, 1 = Habilitado;
EL.08 — Girar / Parar: 0 = Para, 1 = Gira.

Bits Inferiores — Indican el numero del cédigo del error, o sea, 00, 01, ..., 09, 11(0Bh), 12 (0Ch),
13 (0Dh), 24(18h), 32(20h) y 41(29h).
Mirar item 7.1 — Errores y posibles causas.

2. Velocidad del Motor:

Esa variable es presentada en resolucion de 13 bits mas sefal. Por lo tanto el valor nominal sera
igual a 8191 (1FFFh) (Sentido de giro horario) o -8191 (E001h) (Sentido de giro Antihorario) cuando
el motor estuviera girando en la velocidad sincrénica (o velocidad base, por ejemplo 1800rpm para

motor de 4 polos, 60Hz).

3. Estado das Entradas digitales:

Indica el contenido del parametro P012, donde el nivel 1 indica entrada activa (con +24V), y el
nivel 0 indica entrada inactiva (con 0V).

Mirar item 6.1 — Parametros de acceso y de lectura. Las entradas digitales estan asi distribuidas

en este byte:
Bit.7 — estado da DI1
Bit.6 — estado da DI2
Bit.5 — estado da DI3
Bit.4 — estado da DI4
Bit.3 — estado da DI5

4. Contenido del Parametro:

Bit.2 — estado da DI6
Bit.1 — estado da DI7
Bit.0 — estado da DI8
Bit.8 - estado da DI9

Bit.9 - estado da DI10

Esta posicion permite leer el contenido de los parametros del convertidor de frecuencia, que son

seleccionados en la posicion 4.

Numero del Parametro a ser Leido, de las “Variables Escritas en el Convertidor. Los valores leidos
tendran el mismo valor de grandeza que aquellos descriptos en el manual del producto o presentados

en la [HM.

Los valores son leidos sin el punto decimal, cuando fuera el caso. Ejemplos:
a) IHM indica 12.3, la lectura via Fieldbus sera 123;
b) IHM indica 0.246, la lectura via Fieldbus sera 246.

Existen algunos parametros cuya representacion en el display de 7 segmentos podra suprimir el
punto decimal, cuando los valores fueren superiores a 99,9. Estos parametros son: P100, P101,
P102, P103, P155, P156, P157, P158, P169 (para P202<3), P290 y P401.
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Ejemplo: Indicacion en el display de 7 segmentos: 130.

Indicacion en el display LCD:130.0, valor leido via Fieldbus: 1300.

La lectura del parametro P006 via Fieldbus tiene el siguiente significado:
0 = ready;

1=run;

2 = Subtensidn;

3 = Con Errores, externo A124 a A127.

5. 1. Corriente de Par (Torque):
Esta posicion indica el contenido del parametro P009, desconsiderando el punto decimal. Esa

variable incida el contenido del parametro P009, desconsiderando el punto decimal. Esa variable es
filtrada por un filtro pasa baja con constante de tiempo de 0.5s.

6. 2. Corriente del Motor:
Esta posicion indica el contenido del parametro P003, desconsiderando el punto decimal. Esa

variable es filtrada por un filtro pasa baja con constante de tiempo de 0.3s.

8.4.4.2 Variables Escritas en el Convertidor

Las variables son escritas en la siguiente orden:

Comando Logico

Referencia de Velocidad del motor, para la opcion P309 = 1 0 4 (21/0) — escribe en 1y 2;
Estado de las Salidas Digitales;

Numero del Parametro a ser leido, para la opcion P309 =2 0 5 (41/0) — escribe en 1, 2, 3y 4;
Numero del parametro a ser Cambiado;

Contenido del pardmetro a ser cambiado, seleccionado en la posicidon anterior, para la opcion
P309 =3 0 6 (61/0) - escribeen 1,2, 3,4,5y6.

1. Comando Légico (C.L.):
La palabra que define el C.L. es formada por 16 bits, siendo 8 bits superiores y 8 bits inferiores,

teniendo la siguiente construccion:

Bits Superiores — seleccionan la funciéon que se quiere accionar, cuando el bit es colocado en “1”.
CL.15 - Reset de Errores del Convertidor de Frecuencia;

CL.14 - Sin funcion;

CL.13 - Guarda los cambios del parametro P169 / P170 en la EEPROM,;

CL.12 - Comando Local / Remoto;

CL.11 - Comando Jog;

CL.10 - Sentido de giro;

CL.09 - Habilita General;

CL.08 - Gira/Para.

Bits inferiores — determina es estado deseado para la funcion seleccionada en los bits superiores.
CL.7 - Reset de errores del convertidor de frecuencia: siempre que cambia de 0—1, provocara el
reset del convertidor de frecuencia, cuando en la presencia de errores (excepto A124, A125, A126 y
A127).

CL.6 - Sin funcion;

CL.5 - Guardar P169 / P170 en la EEPROM: 0 = Guardar, 1 = No Guardar;

CL.4 - Comando Local / Remoto: 0 = Local, 1 = Remoto; 8.05
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4 NOTA! )

\_ CL13=1y CL.5=1 J

CL.3 - Comando Jog: 0 = Activo, 1 = Inactivo;

CL.2 - Sentido de Giro: 0 = Antihorario, 1 = Horario;

CL.1 - Habilita General: 0 = Deshabilitado, 1 = Habilitado;
CL.0 - Gira/ Para: 0 = Para, 1 = Gira.

L-' El convertidor solamente ejecutara el comando indicado en el “bit” inferior si el “bit” superior
correspondiente estuviera con el valor 1(uno). Si el “bit” superior estuviera con valor 0 (cero),
el convertidor de frecuencia ira rechazar el valor del “bit” inferior correspondiente.

CL.13:
La funcién de guardar los cambios en el contenido de los pardmetros en la EEPROM ocurre
normalmente cuando se usa la IHM. La EEPROM admite ndmero limitado de escritas
(100.000). En las aplicaciones en que el regulador de velocidad esta saturado y se desea
E' hacer el control de par (torque) , se debe actuar en el valor de la limitacion de corriente
P169/P170 (valido para P202 > 2). En esta condicién de control de par (torque), observar
si P160 (Tipo de Control) = 1 (Regulador para control de torque). Cuando el Maestro de Ia
red se quedar escribiendo en P169/P170 continuamente, se debe evitar que los cambios
sean guardados en la EEPROM, haciéndose:

Para controlar las funciones del Comando Légico se debe ajustar los respectivos parametros del
convertidor de frecuencia con la opcién Fieldbus.

a) Seleccién Local / Remoto — P220;

b) Consigna de Velocidad — P221 y/o P222;

c) Sentido de Giro — P223 y/o P226;

d) Habilita General, Gira / Para — P224 y/o P227;
y) Seleccion Jog — P225 y/o P228.

2. Referencia de Velocidad del Motor:

Esta variable es presentada utilizando 13-bits de resolucion. Por lo tanto, el valor de consigna de
velocidad para la velocidad sincronica del motor sera igual a 8191 (1FFFh).

Este valor debe ser utilizado solamente como una velocidad de base para calcular la velocidad
deseada (velocidad de consigna).

Por ejemplo:
1) Motor 4 polos, 60Hz, velocidad sincrénica = 1800rpm y consigna de velocidad = 650rpm
1800rpm - 8191
650rpm - X ——» X =2958 = 0B8Eh
Este valor (OB8Eh) debe ser escrito en la segunda word, la cual representa la consigna de velocidad
del motor (de acuerdo con el inicio de este item).

2) Motor 6 polos, 60Hz, velocidad sincrénica = 1200rpm y consigna de velocidad = 1000rpm.
1200rpm - 8191
1000rpm - X ——» X =4096 = 1AAAh
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Este valor (1AAAh) debe ser escrito en la segunda word, la cual representa la consigna de velocidad
del motor (de acuerdo con el inicio de este item).

NOTA!

L-' Valores arriba de 8191 (1FFFh) son permitidos cuando se desea obtener valores arriba

de la velocidad sincronica del motor, desde que se respecte el valor programado para la
referencia de velocidad maxima del convertidor de frecuencia..

3. Estado de las Salidas Digitales:
Permite cambiar el estado de las salidas digitales que estan programadas para Fieldbus en los

parametros P275 a P280.

La palabra que define el estado de las salidas digitales es formada por 16 bits, con la siguiente

construccion:

bits superiores: definen la salida que se desea controlar, cuando ajustado en 1.
bit.08 — 1= control de la salida DO1;

bit.09 — 1= control de la salida DOZ2;

bit.10 — 1= control de la salida RL1;

bit.11 — 1= control de la salida RL2;

bit.12 — 1= control de la salida RL3;

bits inferiores: definen el estado deseado para cada salida.

bit.0 — estado de la salida DO1: O = salida inactiva, 1 = salida ativada;
bit.1 — estado de la salida DO2: idem;

bit.2 — estado de la salida RL1: idem;

bit.3 — estado de la salida RL2: idem;

bit.4 — estado de la salida RL3: idem.

4. Numero del parametro a ser leido:
Através de esta posicion es posible la lectura de cualquier parametro del convertidor de frecuencia.

Se debe suministrar el numero correspondiente al parametro deseado, y el suyo contenido sera
presentado en la posicion 4 de las “Variables Leidas del Convertidor".

1)
2)
3)

5. Nimero del parametro a ser cambiado: (cambio de contenido de parametro)

Esta posicion trabaja en conjunto con la posicion 6 que sigue.

Cuando no se desea cambiar ninguno parametro, se debe colocar en esta posicién el codigo 999.
Durante el proceso de cambio se debe:

Mantener en la posicion 5 el codigo 999;

Sustituir el cdédigo 999 por el numero del parametro que se quiere cambiar;

Si ninguno codigo de error (124 a 127) fuera sefalizado en el E.L., sustituir el numero del parametro
por el codigo 999, para finalizar el cambio.

La verificacion del cambio puede ser hecha a través de la IHM o leido el contenido del parametro.

8-27
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4 NOTAS! h

\_ en otro parametro. )

1) No sera acepto el comando para pasar de control escalar para vectorial si algun de los parametros
P409 a P413 estuviera en cero. Eso debera ser efectuado a través de la IHM.

2) No programar P204 = 5 ya que en el padréon de fabrica P309 = Inactivo.

3) El contenido deseado debe ser mantenido por el maestro durante 15.0 ms.
Solamente luego de transcurrido ese tiempo es que se puede enviar un nuevo valor o escribir

6. Contenido del parametro a ser modificado, seleccionado en la posicion 5.

(Numero del parametro a ser modificado)

El formato de los valores ajustados en esta posicion debe ser aquello escrito en el manual, sin
embargo si debe escribir el valor sin el punto decimal cuando fuera el caso. Cuando si modifica los
parametros P409 a P413 pueden surgir pequeias diferencias en el contenido, cuando si compara el
valor enviado via Fieldbus con el valor leido en la posicion 4 (“Contenido de Parametro”), o con el leido
via IHM. Eso si debe al truncamiento (arredondeo del valor) durante el proceso de lectura.

8.4.4.3 Senalizaciones de Errores
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Durante el proceso de lectura / escrita via Fieldbus pueden ocurrir las siguientes sefializaciones en
la variable de Estado Ldgico:

Seializaciones en la Variable de Estado Légico:
A124- Modificacién de parametro permitida solamente con el convertidor de frecuencia deshabilitado.
- Error de parametrizacion (ver item 4.2.3).
A125- Provocado por:
- Lectura de parametro inexistente, o
- Escrita en parametro inexistente, o
- Escrita en P408 y P204
A126- Valor deseado de contenido fuera del rango permitido.
A127- Provocado por:
a) Funcion seleccionada en el Comando Légico no habilitado para Fieldbus, o
b) Comando de Salida Digital no habilitado para Fieldbus, o
c) Escrita en parametro solamente para lectura.

La indicacion de los errores descriptos sera retirada del estado l6gico cuando la accion deseada
fuera enviada correctamente. Excepto para A127 (caso (b)), cuyo reset es via escrita en el Comando
Logico.

Ejemplo: suponiendo que ninguna salida digital este programada para Fieldbus, entonces cuando
si escribe en la posicion 3 |la palabra 11h, el convertidor de frecuencia contestara indicando A127 en el
E.L..Para se retirar esa sefalizacién del E.L. se debe:

1) Escribir en la posicién 3 cero (pues ninguna DO esta programada para Fieldbus);

2) Modificar la variable de comando légico, para que la indicaciéon de A127 sea retirada del E.L.
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La retirada de la indicacién de los errores arriba descriptos, de la variable de E.L., también puede
ser hecha escribiendo el codigo 999 en la posicion 5 de las “Variables Escritas en el Convertidor de
Frecuencia”. Excepto para el error A127 (en los casos (a) y (b)), cuyo reset ocurre solamente a través
de la escrita en el Comando Légico, como ejemplificado arriba.

NOTA!
E' Los errores A124, A125, A126 y A127 no provocan ninguna modificacion en el estado de
operacion del convertidor de frecuencia.

Seiializaciones en la IHM:
E29 - Conexion Fieldbus esta Inactiva
- Esa sefalizacion ocurrira cuando la conexion fisica del convertidor con el maestro fuera
interrumpida.
- Se puede programar en el parametro P313 cual accion el convertidor de frecuencia ejecutara
cuando fuera detectado el E29. Al si presionar la tecla PROG de la IHM, la sefalizacion de
E29 es ejecutada en el display.
E30 - Tarjeta Fieldbus esta Inactiva
- Esa sefializacion ocurrird cuando:
1) Si programar P309 distinto de Inactivo, sin la existencia de la respectiva tarjeta Fieldbus
en el conector XC140 de la tarjeta de control MVC2, o
2) La tarjeta Fieldbus existe mas esta defectuosa, o
3) La tarjeta existe, sin embargo el padrén programado en P309 no es igual al de la tarjeta
utilizada.
Se puede programar en el parametro P313 cual accién el convertidor ird ejecutar cuando
fuera detectado el E30.
Al presionar la tecla PROG de la IHM, la sefalizacion de E30 es retirada del display.

8.4.4.4 Enderezamiento de las Variables del MVW-01 en los Dispositivos de Fieldbus__

Las variables estan dispuestas en la memoria del dispositivo de Fieldbus a partir del enderezo
00h, tanto para escrita como para lectura. Quien trata las diferencias de enderezos es el propio
protocolo y la tarjeta de comunicacion. La forma como el valor de las variables estan dispuestas
en cada enderezo en la memoria del dispositivo Fieldbus va depender del equipamiento que sera
utilizado como maestro.

Por ejemplo: en el “PLC A” las variables estan colocadas en High y Low, y en el “PLC B” las
variables estan colocadas Low y High.
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8.5 COMUNICACION SERIAL

8.5.1 Introduccién

8-30

El objetivo basico de la comunicacion serial es la conexion fisica de los convertidores de frecuencia
en una red de equipamientos configurada de la siguiente manera:

Maestro PC, PLC, etc.
Esclavo 1 Esclavo 2 . wn Esclavo n
(Convertidor) (Convertidor) (Convertidor)
n <30

Los convertidores poseen un software de control de la transmisién / recepcion de datos por la
interface serial, de modo a posibilitar el recibimiento de datos enviados por el maestro y el envio de

datos solicitados por el mismo.

La tasa de transmision es de 9600 bits/s, siguiendo un protocolo de cambio, tipo pregunta /

respuesta utilizando caracteres ASCII.

El maestro tendra condiciones de realizar las siguientes operaciones relacionadas a cada convertidor:

- IDENTIFICACION

enderezo en la red;

tipo de convertidor (modelo);
version de Software.

- COMANDO

habilita/deshabilita general;
habilita/deshabilita por rampa (gira/para);
sentido de Giro;

referencia de velocidad;

local/remoto;

JOG

RESET de errores.

S G S

- RECONOCIMIENTO DEL ESTADO
ready;

sub;

run;

local/remoto;

error;

JOG;

sentido de rotacion;

3 3 3 - O G B B B

autoajuste.

modo de ajuste luego del Reset para el Padrén de Fabrica;
modo de ajuste luego de la modificacion del modo de control Escalar para Vectorial;
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- LECTURA DE PARAMETROS

- MODIFICACION DE PARAMETROS

Ejempilo tipicos de utilizacién de la red:

PC (maestro) para parametrizacion de un o varios convertidores al mismo tiempo;
SDCD monitoreando variables de convertidores;

PLC controlando la operacién de un convertidor en un proceso industrial.

8.5.2 Descripcion de las Interfaces

El modo fisico de conexiones entre los convertidores de frecuencias y el maestro de la red siguen
un de los padrones:

a) RS-232 (punto a punto hasta 10m);

b) RS-485 (multipunto, aislamiento galvanico, hasta 1000m).

8.5.2.1 RS-485

Permite interconectar hasta 30 convertidor de frecuencia en un maestro (PC, PLC, etc), atribuyendo
a cada convertidor de frecuencia un enderezo (1 a 30) ajustado en cada un de ellos. Ademas de eses
30 enderezos, mas dos enderezos son suministrados para ejecutar tareas especiales:

Enderezo 0: Cualquier convertidor de la red es consultado, independiente de su enderezo. Se debe
tener solamente un convertidor conectado a la red (punto a punto) para que no ocurran cortocircuitos
en las lineas de interface.

Enderezo 31: Un comando puede ser transmitido simultaneamente para todos los convertidores
de la red, sin reconocimiento de aceptacion.

Listado de enderezos y caracteres ASCII correspondientes

Tabla 8.11 - Caracter ASCII

ENDEREZO ASCII
(P308) CHAR DEC HEX

0 @ 64 40
1 A 65 41
2 B 66 42
3 C 67 43
4 D 68 44
5 E 69 45
6 F 70 46
7 G 71 47
8 H 72 48
9 I 73 49
10 J 74 4A
11 K 75 4B
12 L 76 C
13 M 77 4D
14 N 78 4E
15 (6] 79 4F

6 P 80 50
17 Q 81 51
18 R 82 52
19 S 83 53
20 T 84 54
21 U 85 55
22 Vv 86 56
23 w 87 54
24 X 88 58
25 Y 89 59
26 Z 90 5A
27 ] 91 5B
28 \ 92 5C
29 [ 93 5D
30 A 94 5E
31 — 95 5F

8-31
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Otros caracteres ASCII utilizados por el protocolo

Tabla 8.12 - Caracteres de protocolos ASCII

ASCII
CODE DEC HEX
0 48 30
1 49 31
2 50 32
3 51 33
4 52 34
5 53 35
6 54 36
7 55 37
8 56 38
9 57 39
= 61 3D
STX 02 02
ETX 03 03
EOT 04 04
ENQ 05 05
ACK 06 06
NAK 21 15

La conexion entre los participantes de la red se da a través de un par de hilos. Los niveles de la sefial
estan de acuerdo con la EIA STANDARD RS-485 con receptores y transmisores diferenciales. Se debe
utilizar la tarjeta de expansion de funciones EBA.01, EBA.02 o EBB.01 (mirar items 8.1.1 y 8.1.2).

Caso el maestro posea solamente interface serial en el padrén RS-232, se debe utilizar un modulo
de conversion de niveles RS-232 para RS-485.

8.5.2.2 RS-232

En este caso tenemos la conexién de un maestro a un convertidor de frecuencia (punto a punto).
Se puede cambiar datos en el doble sentido, sin embargo no simultaneamente (HALF DUPLEX).

Los niveles logicos siguen la EIA STANDARD RS-232C, la cual determina el uso de sefales no
balanceados. En el caso presente, se utiliza un hilo para transmision (TX), un para recepcion (RX)
y un retorno (0V). Esta configuracién se trata, por lo tanto, de la configuracion minima a tres hilos
(three wire economy model).

Observacion: Mirar item 8.5.8 que describe como hacer la conexion fisica.

8.5.3 Definicion del Protocolo

8.5.3.1 Términos Utilizados
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Parametros: son aquellos existentes en los convertidores cuya visualizacion o modificacion es
posible a través de la IHM (interface hombre x maquina);

Variables: son valores que poseen funciones especificas en los convertidores y pueden ser leidos
y, en algunos casos, modificados por el maestro;

Variables basicas: son aquellas que solamente pueden sierren acezadas a través de la serial.
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DIAGRAMA :

CONVERTIDOR DE
FRECUENCIA

VARIABLES
BASICAS —>

CONEXION SERIAL MAESTRO

VARIABLES

PARAMETROS —

8.5.3.2 Resolucion de los Parametros / Variables

Durante la lectura / modificacion de parametros el punto decimal de los mismos es desconsiderado
en el valor recibido / enviado en el telegrama, la excepcion de las Variables Bésicas V04 (Referencia
via Serial) y V08 (Velocidad en el Motor) que son estandarizados en 13 bits (0 a 8191).

Por ejemplo:

Escrita: si el objeto fuera modificar el contenido de P100 para 10.0s, enviar 100 (si desconsidera
el punto decimal);

Lectura: Si leemos 1387 en P409 el valor del mismo es 1.387 (si desconsidera el punto
decimal);

Escrita: para modificar el contenido de V04 para 900rpm debemos enviar:

vo4 = 900 x_ 2191 = 4006

P208

Suponiendo P208=1800rpm
Lectura: Sileemos 1242 en V08 el valor del mismo es dado por:

V08 = 1242 x 298~ 973 rpm
8191

Suponiendo P208=1800rpm

8.5.3.3 Formateando dos Caracteres

1 start bit;

8 bits de informacién [codifican caracteres de texto y caracteres de transmision, sacados del cédigo
de 7 bits, conforme ISO 646 y complementadas para paridad par (octavo bit)];

1 stop bit;

Luego del “Start bit”, sigue el “bit” menos significativo:

START B1 B2 B3 B4 B5 B6 B7 B8 STOP

Start . . ., Stop
bit < 8 bits de informacion R bit

8-33
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8.5.3.4 Protocolo

El protocolo de transmision sigue la normativa ISO 1745 para transmision de datos en codigo.

Son usadas solamente secuencias de caracteres de texto sin titulo. El monitoreo de los errores es
hecha a través de transmision relacionadas a la paridad de los caracteres individuales de 7 bits, conforme
ISO 646. ElI monitoreo de la paridad es hecha conforme DIN 66219 (paridad par).

Son usados dos tipos de mensajes (por el maestro):

TELEGRAMA DE LECTURA: para consulta del contenido de las variables de los convertidores;
TELEGRAMA DE ESCRITA: para modificar el contenido de las variables o enviar comandos para
los convertidores.

NOTA!
E' No es posible una transmision entre dos convertidores.
El maestro tiene el control del acceso al bus.

Telegrama de lectura

Ese telegrama permite que el maestro reciba del convertidor de frecuencia el contenido
correspondiente al cddigo de la solicitacion. En el telegrama de respuesta el convertidor transmite los
datos solicitados por el maestro.

1) Maestro:

EOT | ADR ENQ

e cODIGO

2) Convertidor:

ADR STX = xH xH xH xH ETX | BCC

e cobiGO VAL

(HEXADECIMAL)

TEXTO

Formato del Telegrama de Lectura:

EOT: caracter de control End Of Transmission;

ADR: enderezo del convertidor (ASCII@, A, B, C, ...) (ADd Ress);
CODIGO: enderezo de la variable de 5 digitos codificados en ASCII;
ENQ: caracter de control ENQuiry (solicitacién);

Formato del Telegrama de Respuesta del Convertidor:

ADR: 1 caracter — enderezo del convertidor;

STX: caracter de control — Start of TeXt;

TEXTO: consiste en:

CODIGO: enderezo de la variable;

“ =" caracter de la separacion;

VAL: valor en 4 digitos HEXADECIMALES;

ETX: caracter de control — End of TeXt;

BCC: Byte de CheCksum — EXCLUSIVE OR de todos los bytes entre STX (excluido) y ETX (incluido).

8-34



Capitulo 8 - Dispositivos Opcionales

| a NOTA!
En algunos casos podra haber una respuesta del convertidor de frecuencia con:

ADR |NAK

Mirar item 8.5.3.5
Telegrama de Escrita
Este telegrama envia datos para las variables de los convertidores. El convertidor ira contestar

indicando si los datos fueran aceptos o no.

1) Maestro:

EOT | ADR | STX = xH xH xH xH ETX | BCC

l« cODIGO VAL
(HEXADECIMAL)

TEXTO

2) Convertidor:

ADR [NAK | o |ADR |ACK

Formato del telegrama de escrita:

EOT: caracter de control End Of Transmission;

ADR: enderezo del convertidor de frecuencia;

STX: caracter de control Start of TeXt;

TEXTO: consiste en:

CODIGO: enderezo de la variable;

“= “ caracter de la separacion;

VAL: valor compuesto de 4 digitos HEXADECIMALES;

ETX: caracter de control — End of TeXt;

BCC: Byte de CheCksum — EXCLUSIVE OR de todos los bytes entre STX (excluido) y ETX
(incluido).

Formato del Telegrama de Respuesta del Convertidor:
Aceptacion:

ADR: enderezo del convertidor;

ACK: caracter de control ACKnowledge;

No Aceptacion:

ADR: enderezo del convertidor;

NAK: caracter de control Not ACKnowledge.

Eso significa que los datos no fueran aceptos y la variable enderezada permanecera con el su
valor antiguo.
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8.5.3.5 Ejecucion y Teste de Telegrama

Los convertidores de frecuencia y el maestro testan la sintaxis del telegrama.
A seguir son definidas las respuestas para las respectivas condiciones encontradas:

Telegrama de lectura:

Sin respuesta: con estructura del telegrama errada, caracteres de control recibidos errados o
enderezo del convertidor de frecuencia errado;

NAK: CODIGO correspondiente a la variable inexistente o variable solo de escrita;

TEXTO: con telegramas validos.

Telegrama de escrita:

Sin respuesta: con estructura del telegrama errada, caracteres de control de recibidos errados o
enderezo del convertidor de frecuencia errado;

NAK: Con cédigo correspondiente a la variable inexistente, BCC checksum, errado, variable solo
de lectura, VAL fuera del rango permitido para la variable en cuestidon, parametro de operacion
fuera del modo de modificacion de estos;

ACK: con telegramas validos;

El maestro debe mantener entre las dos transmisiones de variables para el mismo convertidor,

un tiempo de espera compatible con el convertidor utilizado.

8.5.3.6 Secuencia de Telegramas

En los convertidores, los telegramas son procesados a intervalos de tiempo determinados. Por lo

tanto, debe ser garantizado, entre dos telegramas para el mismo convertidor una pausa de duracion
mayor que la suma de los tiempos T+ T, + T, (mirar item 8.5.6).

8.5.3.7 Cddigo de las Variables

El campo denominado de cédigo contiene el enderezo de parametros y variables basicas

compuesto de 5 digitos (caracteres ASCII) de acuerdo con el siguiente:
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CODIGO X X X X X

Numero de la variable basica o parametro

» Numero del equipamiento:
"8" = MVW-01
"9" = cualquiera convertidor

Para especificar:
0 = variables basicas
1 =P000 a P099
2=P100 a P199
3 =P200 a P299
4 =P300 a P399
5 =P400 a P499
6 = P500 a P599
7 =P600 a P699

Igual a cero (0)
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8.5.4 Ejemplo de Telegramas

Modificacion de la velocidad minima (P133) para 600rpm en el convertidor de frecuencia 7.

1) Maestro:
EOT G STX 0 2 8 3 3 = OH 2H 5H 8H ETX | BCC
le Codigo del NMIiN . NMiN=600=258H
end. 7

2) Convertidor:

G |ACK

Lectura de la corriente de salida del convertidor de frecuencia en el enderezo 10 (se supone que
la misma estuviera en 7.8A en el momento de la consulta).

1) Maestro:

EOT J 0 1 8 0 3 ENQ

le—— CdbdigoP003

end. 10

2) Convertidor:

J STX 0 1 8 0 3 = OH OH 4H EH ETX BCC
‘ |—— CodigoP003 P003=4EH=78=7.8/0.1A
end. 10
NOTA!

L-' Los valores enviados y recibidos via serial son siempre valores enteros. Si debe conocer
la resolucién utilizada por el parametro para poder interpretar correctamente el valor
(Ejemplo: corriente leida = 7.8A < Valor recibido = 78).

8.5.5 Variables y Errores de la Comunicacién Serial

8.5.5.1 Variables Basicas

V00 (cédigo 00800):

Indicacién del modelo de convertidor de frecuencia (variable de lectura).

La lectura de esta variable permite identificar el tipo del convertidor de frecuencia. Para el MVW-01
este valor es 8, conforme definido en 8.5.3.7.
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V02 (codigo 00802):

Indicacion del estado del convertidor de frecuencia (variable de lectura)
estado légico (byte-high)

codigo de errores (byte-low)

Donde:
Estado Logico:

EL15|EL14| EL13|EL12 |EL11 |EL10| EL9 | ELS8

- EL8: 0 = habilita por rampa (gira / para) inactivo

1 = habilita por rampa activo Convertidor
-EL9: 0 = habilita general inactivo liberado
1 = habilita general activo EL8=EL9=1

- EL10: 0 = sentido antihorario
1 = sentido horario
- EL11: 0 = JOG inactivo

1 =JOG activo
- EL12: 0 = local
1 = remoto

- EL13: 0 = sin subtension

1 = con subtensién
- EL14: 0 = manual (PID)

1 = automatico (PID)
- EL15: 0 = sin Error

1 =con Error

Cddigo de Errores: numero del error en hexadecimal
Ejemplo:

EO0O0 — O0H

EO1 - 01H

E10 — OAH

V03 (cédigo 00803):
Seleccién del comando légico
Variables de escrita, cuyos bits tienen los siguientes significados:

BYTE HIGH: mascara de la accién deseada. El bit correspondiente debe ser colocado en 1, para
que la accion ocurra.

CL15| CL14 |CL13 | CL12 | CL11 | CL10| CL9 CL8

MSB LSB
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- CL8: 1 = Habilita rampa (Gira / Para)
- CL9: 1 = Habilita General

- CL10: 1 = Sentido de Giro
-CL11:1=J0OG

- CL12: 1 = Local/Remoto

- CL13: No utilizado

- CL14: No utilizado

- CL15: 1 = “RESET” del convertidor

BYTE LOW: nivel légico de la accion deseada.

CL7 | CL6|(CLS5 | CL4 | CL3 | CL2 | CL1 | CLO

MSB LSB

- CLO: 1 = Habilita (Gira)
0 = Deshabilita por rampa (para)
- CL1: 1 = Habilita
0 = Deshabilita General (Parada por la inercia)
- CL2: 1 = Sentido de Giro Horario
0 = Sentido de Giro Antihorario
- CL3: 1 =JOG activo
0 = JOG inactivo
- CL4: 1 = Remoto
0 = Local
- CL5: no utilizado
- CL6: no utilizado
- CL7: Transicion de 0 para 1 en este bit provoca el “RESET” del convertidor de frecuencia, caso el
mismo esté en alguna condicion de error.

NOTA!
Deshabilita via DIx tiene prioridad sobre estas deshabilitaciones;
L" Para la habilitacion del convertidor de frecuencia por la serial es necesario que
CLO = CL1 =1y que el deshabilita externa este inactivo;
Caso CLO = CL1 = 0 simultdneamente, ocurrird deshabilita general.

V04 (codigo 00804):

Referencia de Velocidad dada por la Serial (variable de lectura / escrita)

Permite enviar la referencia para el convertidor desde que P221 = 9 para LOC o P222 =9 para REM.
Esta variable posee resolucion de 13 bits (mirar item 8.5.3.2).
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8-40

V06 (cédigo 00806):
Estado de los modos de operacion (variable de lectura)

EL2 | EL2 | EL2 | EL2 | EL2 | EL2 EL2 | EL2
7 6 5 4 3 2 1 0

MSB LSB

- EL2.0: 1 = en modo de ajuste luego después del Reset para el padron de fabrica / Primer

Energizacion.

El convertidor entrara en este modo de operacion cuando fuera energizado por la primera
vez o cuando el padrén de fabrica de los parametros fuera cargado (P204 =5 o0 6). En este modo
solamente los parametros P023, P295, P201, P296, P400, P401, P403, P402, P404 y P406 estaran
accesibles. Caso otro parametro sea acezado el convertidor de frecuencia retornara A125. Para
mayores detalles consulte el item 4.2 - Primer Energizacion
- EL2.1: 1= en modo de ajuste luego de la modificacion de control Escalar para Vectorial.

El convertidor entrara en este modo de operacién cuando el modo de control fuera cambiado
de Escalar (P202 =0, 1 0 2) para Vectorial (P202 = 3 0 4). En este modo solamente los parametros
P023, P202, P295, P296, P400, P401, P403, P402, P404, P405, P406, P408, P409, P410, P411,
P412 y P413 estaran accesibles. Caso otro parametro sea acezado el convertidor de frecuencia
retornara A125. Para mayores detalles consulte el item 4.3.2 — Puesta en Marcha — Tipo de Control:
Vectorial Sensorless o con Encoder.

- EL2.2: 1=ejecutando Autoajuste
El convertidor de frecuencia entrara en este modo de operacion cuando P202 =3 04y
P408 = 0. Para mayores detalles a respecto del Autoajuste consultar el capitulo 6 — Descripcién
de los Parametros, parametro P408.
- EL2.3: no utilizado
- EL2.4: no utilizado
- EL2.5: no utilizado
- EL2.6: no utilizado
- EL2.7: no utilizado

V07 (codigo 00807):
Estado de los modos de operacion (variable de lectura / escrita)

CL2 | CL2 | CL2 | CL2 | CL2 | CL2 | CL2 | CL2
7 6 5 4 3 2 1 0

MSB LSB

- CL2.0: 1 - sale del modo de ajuste luego del reset para el padréon de fabrica

- CL2.1: 1 - sale del modo de ajuste luego de modificar el modo de control Escalar para Vectorial
- CL2.2: 1 - interrumpe el Autoajuste

- CL2.3: 1 - no utilizado

- CL2.4:1 - no utilizado

- CL2.5: 1 - no utilizado

- CL2.6: 1 - no utilizado

- CL2.7: 1 - no utilizado
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V08 (c6digo 00808):
Velocidad del Motor en 13 bits (variable de lectura).
Permite la lectura de la Velocidad del motor con resolucion de 13 bits (mirar item 8.5.3.2).

8.5.5.2 Ejemplo de Telegramas con Variables Basicas

Habilitacion del convertidor de frecuencia (desde que P224 = 2 para LOC o P227 = 2 para REM)

1) Maestro:
EOT G STX| 0 0 8 0 3 = OH 3H OH 3H ETX | BCC
|e—— CddigodelC.L. | hab. general=1
hab. rampa=1
end. 7

2) Convertidor:

G | ACK

Modificacion del sentido de giro del motor para Antihorario (desde que P223 =5 0 6 para LOC o
P226 = 5 0 6 para REM).

1) Maestro:
EOT G STX 0 0 8 0 3 = OH 4H OH OH ETX | BCC
e CoédigodoC.L. — || Antihorario=0
end. 7

2) Convertidor:

G | ACK

Activacion do JOG (desde que P225=3 para LOC o P228=3 para REM)

1) Maestro:
EOT| G | STX| © 0 8 0 3 = | OH | 84 | OH | 84 | ETX| BCC
| CddigodoC.L. | JOG activo=1
end. 7

2) Convertidor:

G | ACK
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Reset de Errores

1) Maestro:

EOT G [ BC(C

|l CédigodelC.L. | RESET=1

end. 7

2) Convertidor:

G |ACK

8.5.5.3 Parametros Relacionados a la Comunicacion Serial

Tabla 8.13 - Parametros Relacionados a la Comunicaciéon Serial

N° del Parametro Descripcion del Parametro
P220 Seleccion Local / Remoto
P221 Seleccion de la Referencia Local
P222 Seleccion de la Referencia Remota
P223 Seleccion del Sentido de Giro Local
pP224 Seleccion del Gira / Para Local
P225 Seleccion del JOG Local
P226 Seleccion del Sentido de Giro Remoto
p227 Seleccion del Gira / Para Remoto
P228 Seleccion do JOG Remoto
P308 Enderezo del convertidor de frecuencia en la red de
comunicacion serial (rango de valores: 1 a 30)

Para mayores detalles a respecto de los parametros arriba, consulte el capitulo 6 — Descripcién
Detallada de los Parametros.

8.5.5.4 Errores Relacionados a la Comunicacion Serial

Operan del Siguiente Modo:

no provocan bloqueo del convertidor de frecuencia;
no desactivan relé de defectos;

informan en la palabra de estado logico (V02).

Tipos de Errores:

A122: error de paridad longitudinal (BCC);

A124: error de parametrizacion (cuando ocurrir algunas de las situaciones indicadas en la Tabla

4.2.

(Incompatibilidad entre parametros) del capitulo 4 — Uso de la IHM o cuando hubiera tentativa

de modificacién de parametro que no puede ser modificado con el motor girando);

A125: variable o parametro inexistente;

A126: valor deseado fuera de los limites permitidos;

A127: tentativa de escrita en variable solo de lectura o comando l6gico deshabilitado.

A128: Comunicacion serial esta inactiva. Caso tenga decorrido el tiempo programado en el
P314 sin que el convertidor tenga recibido un telegrama Modbus valido, este error es
indicado en la IHM, y el convertidor toma la accion programada en el P313.

BB A3
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é NOTA! R
Caso sea detectado error de paridad, en la recepcién de datos por el convertidor de
frecuencia, el telegrama sera ignorado. EI mismo acontecera para casos en que ocurran

E' errores de sintaxis.

Ejemplo:
Valores del cddigo distintos de los numeros 0 a 9;
\_ Caracter de separacion distinto de “=", etc. )

8.5.6 Parametros Especiales del MVW-01

De un modo general, los parametros de un convertidor almacenan suya informacion en palabras de
16 bits (16 bits = palabras, o word). Cuando queremos saber el contenido de un de estos parametros
a través de una red de comunicacion (serial, Fieldbus, etc), informamos el nimero del mismo (de
acuerdo con el protocolo utilizado) y recibimos una informacion de 16 bits como respuesta, pues para
cada parametro tenemos solamente una palabra de informaciones asociada.

Algunos de los parametros del MVW-01 poseen mas que una palabra de informacién asociada,
de modo que el acceso a estos parametros si da de un modo especial. Estos parametros son:

=

Parametros de los ultimos errores: P014...P017, P060...P065 - 3 palabras por parametro;
Parametros de fecha y hora: P080, P081 - 2 palabras por parametro;

Registro de errores: P067 - 300 palabras;

Parametro de los datos de la funcion trace: P555, P557, P559, P561, P563, P565, P567, P569
- hasta 31080 palabras por parametro.

A&

Para obtener acceso al contenido de estos parametros especiales, se debe efectuar seguidas
lecturas hasta que se tenga obtenido todas las palabras asociadas al mismo (las lecturas seran
realizadas normalmente de acuerdo con el protocolo especificado), recordando que en cada lectura
si obtienen acceso a una palabra (16 bits).

4 NOTA! )
Cuando si efectla la lectura de parametros especiales, las lecturas deben ser hechas de
modo ininterrupta, leyendo siempre el mismo parametro varias veces sin leer ninguno otro

E' parametro hasta que todas las lecturas de las palabras asociadas tengan sido realizadas.
Caso si efectue la lectura de otro parametro antes de la conclusion del a lectura de todas
las palabras asociadas a un parametro especial, cuando silee nuevamente este parametro

él vuelve a enviar la primera palabra asociada a él.
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8.5.6.1 Parametros de los Ultimos Errores

8.5.6.2 Parametros de Fecha y Hora

8.5.6.3 Parametros de Registro de Errores

8-44

Los parametros que traen las informaciones de los diez ultimos errores (P014...P017, P060...P065)
poseen tres palabras asociadas a cada un de ellos.

La primera palabra leida trae la informacién del nimero del error ocurrido y del estado del
convertidor en el momento del error. Estas informaciones estan distribuidas entre los bits de la palabra
del siguiente modo:

|b15|b14|b13|b12|b11| b10| b9| b8|b7 |b6 |b5| b4|b3|b2 | b1 | b0 |

Estado Nro. Error

La segunda y la tercera palabra traen la informacién de la fecha / hora en que el error ocurrio.
La informacioén de la fecha / hora tiene 32 bits y por eso son necesarias dos palabras para
representarla.

Para decodificar la informacion de la fecha / hora mirar item 8.5.3.2.

Ejemplo: obtener la informacion a respecto del ultimo error (P014) = leer P014 tres veces
consecutivas.

El convertidor MVW-01 posee un reloj de tiempo real que tiene por finalidad registrar la fecha y la
hora de eventos como, por ejemplo, los errores ocurridos. La fecha y la hora pueden sierren ajustadas
a través de los pardmetros P080 y P081, respectivamente.

[ i & NOTA! )

La fecha y la hora solamente pueden sierren modificadas por la IHM local.

A pesar del convertidor poseer dos parametros relacionados con la fecha y hora, la informacion
es almacenada en una Unica variable de 32 bits. Asi, para si obtener la informacion de la fecha y de
la hora del convertidor se debe efectuar dos lecturas del parametro P080, ya que la informacion esta
contenida en 32 bits o entonces en dos palabras.

En la primera lectura el convertidor envia la palabra mas significativa (bits 16...31) y en la segunda
lectura la palabra menos significativa (bits 0... 15).

Estos 32 bits de informacion contienen el conteo de los segundos transcurridos desde las 00hs
de la fecha de 01/01/1970. Una rutina de codificacion juliana debe ser usada para se determinar la
fecha y la hora correspondientes a este conteo.

El parametro PO67 posee las informaciones de los ultimos 100 errores ocurridos en el convertidor.
Como cada error posee 3 palabras (48 bits) de informacién asociada, este parametro posee 300
palabras de informacion.

De este modo, las tres primeras lecturas de P067 suministran la informacién del ultimo error
ocurrido, las tres lecturas siguientes del penultimo error y asi por adelante hasta que 300 lecturas
sean efectuadas. Para mayores informaciones a respecto de las palabras relacionadas a un error
ocurrido mirar item 8.5.3.1
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8.5.6.4 Parametros de los Datos de la Funcién Trace

La funcién trace almacena una cantidad enorme de informaciones en cada un de sus canales.

Para se tener acceso a estos datos, se debe efectuar la lectura del parametro relacionado al canal
deseado (P555, P557, P559, P561, P563, P565, P567, P569).

Cuando se hace la primera lectura del parametro de un determinado canal, elle retorna el parametro
correspondiente programado para trace.

A partir de la segunda lectura (en secuencia), empiezan a venir las informaciones registradas por
la funcion trace.

Para saber cuantas palabras (words) estan asociadas a cada canal, mirar item 6.5.2.

8.5.7 Tiempos para Lectura / Escrita de Telegramas

MAESTRO  Tx: (datos) MM[[M

PO (dates) IR

CONVERTI- :
DOR ? ;
RSND (request to send) : I
e
[ tpmC i i T ty J'
Tiempos (ms) Tipico
Tproc 10
Ty 5
T lectura 15
escrita 3

8.5.8 Conexiones Fisicas RS-232 y RS-485

Maestro da la red
(PC,CLP)

~.__cable _.7~ cable S 4

Figura 8.22 - Conexion MVW-01 en red a través de la interface serial RS-485 8-45



Capitulo 8 - Dispositivos Opcionales
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Observaciones:

TERMINACION DE LINEA: incluir terminacién de linea (120Q) en los extremos, solamente en los
extremos de la red. Para tanto, ajustar S3.1/S3.2 (EBA) y S7.1/S7.2 (EBB) para la posicion “ON”
(mirar items 8.1.1y 8.1.2);

PUESTA A LA TIERRA DEL BLINDAJE DE LOS CABLES: conectar los mismos a la cubierta de
los equipamientos (debidamente puestos a la tierra);

CABLE RECOMENDADO: para balanceado blindado.

Ejemplo: Lineas AFS, fabricante KMP;

El cableado de la red RS-485 debe estar separada de los demas cables de potencia y comando
en 110V / 220V.

La senal de referencia para la interface RS-485 (SREF) debe ser utilizado caso el maestro de la
red no sea referenciado con relacién a la tierra utilizado en la instalacion. Por ejemplo, caso el
maestro sea alimentado por una fuente aislada, es necesario poner a la tierra la referencia de la
fuente o llevar este sefial de referencia para el restante del sistema. En general se puede conectar
solamente las sefales A(-) y B(+), sin hacer la conexion de la sefial SREF.

Moédulo RS-232 Serial Interface
La interface RS-232 para el MVW-01 es realizada a través del conector XC7 de la tarjeta MVC2

(mirar posicion fisica en la figura 3.16).

L e

XC7 1] lJ RS-232
1 6

5V & a TX
2 5

o = Y
3 4

AV = 0 RX

Figura 8.23 - Descripcién de las Sefiales del Conector XC7 (RJ12)

NOTA!

E' El cableado serial RS-232 debe estar separado de los demas cables de potencia y

comandados en 110V/220V.

L-' NOTA!

No es posible utilizar simultaneamente RS-232 y RS-485.
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8.6 MODBUS-RTU

8.6.1 Introduccion al Protocolo Modbus-RTU

El protocolo Modbus fue inicialmente desarrollado en 1979. Actualmente es un protocolo abierto
ampliamente difundido, utilizado por varios fabricantes en diversos equipamientos. La comunicacion
Modbus- RTU del MVW-01 fue desarrollada basada en dos documentos:

1. MODBUS Protocol Referente Guide Rev. J. MODICON, June 1996.
2. MODBUS Application Protocol Specification, MODBUS.ORG, may 8" 2002.

En estos documentos esta definido el formato de las mensajes utilizados por las elementos que
hacen parte de la red Modbus, los servicios (o funciones) que pueden estar disponibles via red y

también como estos elementos cambian de datos en la red.

8.6.1.1 Modos de Transmision

En la especificacion del protocolo estan definidos dos modos de transmision: ASCIl y RTU. Los
modos definen la manera como son transmitidos los bytes del mensaje. No es posible utilizar los dos
modos de transmisién en la misma red.

En el modo RTU, cada palabra transmitida posee 1 start bit, ocho bits de datos, 1 bit de paridad
(opcional) y 1 stop bit (2 stop bits caso no se utilice el bit de paridad). De esta manera, la secuencia
de bits para transmisién de un byte es la siguiente:

(e | L 1 1 ] 1 ] | ||

En el modo RTU, cada byte de datos es transmitido como siendo una unica palabra con su
valor directamente en hexadecimal. El MVW-01 utiliza solamente este modo de transmisién para
comunicacion, no poseyendo por lo tanto, comunicacién en el modo ASCII.

8.6.1.2 Estructura de los Mensajes en el Modo RTU

Lared Modbus-RTU opera en el sistema Maestro / Esclavo, donde puede haber hasta 247 esclavos,
mas solamente un Unico maestro. Toda la comunicacién inicia con el maestro haciendo una solicitacion
a un esclavo y este contesta al maestro el que le fue solicitado. En los dos telegramas (pregunta y
respuesta), la estructura utilizada es la misma: Enderezo, Cédigo de la Funcion, Datos y CRC. Solamente
el campo de datos podra tener tamafio variable, dependiendo del que esta siendo solicitado.

v

Mensaje de pregunta del maestro

Enderezo (1 byte) Enderezo (1 byte)
Cadigo de la Funcién (1 byte) Cadigo de la Funcién (1 byte)
Datos (n bytes) Datos (n bytes)
CRC (2 bytes) CRC (2 bytes)
/P Mensaje de respuesta del esclavo

Figura 8.24 - Estructura de los Telegramas
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Enderezo:

El maestro inicia la comunicacion enviando un byte con el enderezo del esclavo para el cual se
destina la mensaje. Al enviar la respuesta, el maestro también inicia el telegrama con el su propio
enderezo. El maestro también puede enviar una mensaje destinada al enderezo 0 (cero), el que
significa que el mensaje es destinada a todos los esclavos de la red (broadcast). En este caso, ninguno
esclavo ira contestar al maestro.

Cédigo de la Funcién:

Este campo también contiene un unico byte, donde el maestro especifica el tipo de servicio o
funcién solicitada al esclavo (lectura, escrita, etc.). De acuerdo con el protocolo, cada funcion es
utilizada para acceder un tipo especifico de dato.

En el MVW-01, los datos relativos a los parametros y variables basicas estan disponibles como
registradores del tipo holding (referenciados a partir del enderezo 40000 o ‘4x’). Ademas de estos
registradores, el estado del convertidor (habilitado / deshabilitado, con error / sin error, etc.) y el
comando para el convertidor (gira / para, gira horario / gira Antihorario, etc.), también pueden sierren
acezados a través de la funcién para lectura/escrita de ‘coils’ o bits internos (referenciados a partir
del enderezo 00000 o ‘Ox’).

Campo de Dados:

Campo con tamano variable. El formato y el contenido de este campo dependen de la funcion
utilizada y de los valores transmitidos. Este campo esta descrito juntamente con la descripcion de las
funciones (mirar item 8.14.3).

CRC:

La ultima parte del telegrama es el campo para chequear el error de transmision. El método utilizado
es el CRC-16 (Cycling Redundancy Check). Este campo es formado por dos bytes, donde primero
se transmite el byte menos significativo (CRC-) y después el mas significativo (CRC+).

El calculo del CRC es iniciado primeramente cargandose una variable de 16 bits (referenciado
a partir de ahora como variable CRC) con el valor FFFFh. Después ejecutase los pasos de acuerdo
con la siguiente rutina:

1. Someterse el primer byte del mensaje (solamente los bits de datos — Start bit, paridad y stop bit no
son utilizados) a una légica XOR (O Exclusivo) con los 8 bits menos significativos de la variable
CRC, retornando el resultado en la propia variable CRC.

2. Entonces, la variable CRC es desplazada una posicién a la derecha, en direccién al bit menos
significativo y la posicion del bit mas significativo es rellenado con 0 (cero).

3. Luego del desplazamiento, el bit de flag (bit que fue desplazado para fuera de la variable CRC) es
analizado, ocurriendo el siguiente:

Si el valor del bit es 0 (cero), nada es hecho;

Si el valor del bit es 1, el contenido de la variable CRC es sometido a una légica XOR con un

valor constante de A0O1h y el resultado es retornado a la variable CRC.

4. Sirepite los pasos 2 y 3 hasta que ocho desplazamiento tengan sido hechos.

5. Sirepite los pasos 1 a 4, utilizando el préximo byte del mensaje, hasta que todo el mensaje tenga
sido procesado.

El contenido final de la variable CRC es el valor del campo CRC que es transmitido en el final
del telegrama.

Las partes menos significativa es transmitido por primer (CRC-) y en seguida la parte mas
significativa (CRC+).
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Tiempo entre Mensajes:

En el modo RTU no existe un caracter especifico que indique el inicio o el fin de un telegrama.

De esta forma, el que indica cuando un nuevo mensaje empieza o cuando ella termina es la
ausencia de transmision de datos en le red, por un tiempo minimo de 3,5 veces el tiempo de transmision
de una palabra de datos (11 bits). Siendo asi, caso un telegrama tenga iniciado luego de la decorrencia
de este tiempo minimo sin transmision, los elementos de la red iran asumir que el caracter recibido
representa el inicio de un nuevo mensaje. Y de la misma forma, los elementos de la red iran asumir
que el telegrama llego al fin luego de ocurrir este tiempo nuevamente.

Si durante la transmision de un telegrama, el tiempo entre los bytes es mayor que este tiempo
minimo, el telegrama sera considerado invalido, pues el convertidor ira desconsiderar los bytes ya
recibidos y construira un nuevo telegrama con los bytes que estuvieren siendo transmitidos.

La tabla a seguir nos muestra los tiempos para tres tasas de comunicacion distintas.

Seial de
Transmision T T
35x T e bytes 35x
/_/H — /_/H
1 . ~—
Tiempo | Tﬂ bits |
! Telegrama !

Figura 8.25 - Tiempos Involucrados Durante la Comunicacién de un Telegrama

Tasa de Comunicacién Tt vits T
9600 kbits/sec 1.146ms 4.010 ms
19200 kbits/sec 573us 2.005 ms
38400 kbits/sec 285us 1.003 ms
T s = Tiempo para transmitir una palabra del telegrama.
T e byies = 11€MPO entre bytes (no puede ser mayor que T, ).
T,s = Intervalo minimo para indicar el inicio y el fin del telegrama (3,5, .., .. )-

8.6.2 Operacion del MVW-01 en la Red Modbus

Los convertidores de frecuencia MVW-01 operan como esclavos de la red Modbus — RTU, siendo
que toda la comunicacion inicia con el maestro de la red Modbus — RTU solicitando algun servicio
para un enderezo en la red. Si el convertidor estuviera configurado para el enderezo correspondiente,
elle entonces procesara el pedido y contestara al maestro lo que fue solicitado.
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8.6.2.1 Descripcion de las Interfaces RS-232 y RS-485

8.6.2.2 Configuracién del Convertidor en la Red Modbus — RTU

8-50

Los convertidores de frecuencia MVW-01 utilizan una interface serial para se comunicar con la

red Modbus — RTU. Existen dos posibilidades para la conexion fisica entre el maestro de la red y un
MVW-01:

RS-232:

Utilizada para conexién punto a punto (entre un Unico esclavo y el maestro).
Distancia maxima: 10 metros.

Niveles de la senal siguen la EIA STANDARD RS-232C.

Tres hilos: transmision (TX), receptor (RX) y retorno (0V).

88 33

RS-485:

Utilizada para conexién multipunto (varios esclavos y el maestro).

Distancia maxima: 1000 metros (utiliza cable con blindaje).

Niveles de la senal siguen la EIA STANDARD RS-485.

Se debe utilizar una tarjeta de expansion EBA o EBB que posea interface para comunicacion
RS-485.

Observacion: mirar item 8.5.8 que describe como hacer la conexion fisica.

g E &

Para que el convertidor pueda se comunicar correctamente en la red, ademas de la conexién

fisica, es necesario configurar el enderezo del convertidor de frecuencia en la red, bien como la tasa
de transmisién y el tipo de paridad existente.

Enderezo del Convertidor en la Red:

Definido a través del parametro 308.

Si el tipo de comunicacion serial (P312) estuviera configurado para Modbus — RTU, es posible
seleccionar enderezos de 1 a 247.

Cada esclavo en la red debe poseer un enderezo distinto de los demas.

El maestro de la red no posee enderezo.

Es necesario conocer el enderezo del esclavo mismo que la conexion sea punto a punto.

Tasa de Transmisién y Paridad:

Ambas las configuraciones son definidas a través del parametro P312.

Tasa de transmision: 9600, 19200 o 38400 kbits / seg.

Paridad: ninguna, paridad impar o paridad par.

Todos los esclavos y también el maestro de la red, deben estar utilizando la misma tasa de
comunicacioén y la misma paridad.
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8.6.2.3 Acceso a los Datos del Convertidor

Através de la red, es posible acceder todos los parametros y variables basicas disponibles para

el MVW-01:

=

=

Parametros: son aquellos existentes en los convertidores cuya visualizacion y modificacion es
posible a través de la IHM (Interface Hombre x Maquina) (mirar item 1 — Parametros).

Variables Bésicas: son variables internas del convertidor y que solamente pueden ser acezadas via
serial. Es posible a través de las variables basicas, por ejemplo, modificar la referencia de velocidad,
leer el estado, habilitar o deshabilitar el convertidor, etc. (mirar item 8.5.5.1 — Variable Basicas).
Registrador: nomenclatura utilizada para representar tanto parametros cuanto variables basicas
durante la transmision de datos.

Bits internos: bits acezados solamente por la serial, utilizados para comando y monitoreo del
estado del convertidor.

El item 8.5.3.2 define la resolucion de los parametros y variables al sierren transmitidos via serial.

Funciones Disponibles y Tiempos de Respuesta:
En la especificacion del protocolo Modbus — RTU son definidas las funciones utilizadas para acceder

los tipos de registradores descriptos en la especificacion. En el MVW-01, tanto parametros cuanto
variables basicas fueran definidas como siendo registradores del tipo holding (referenciados como 4x).
Ademas de estos registradores, también es posible acceder directamente bits internos de comando
y monitoreo (referenciados como 0x). Para acceder estos bits y resgistradores, estan disponibles los
siguientes servicios (o funciones) para los convertidores de frecuencia MVW-01:

Read Coils

Descripcion: Lectura de bloque de bits internos o bobinas;
Cadigo de la Funcion: 01;

Broadcast: No soportado;

Tiempo de Respuesta: 5 a 10 ms.

Read Holding Registers

Descripcién: Lectura de bloque de registradores del tipo holding;
Cddigo de la Funcion: 03;

Broadcast: No soportado;

Tiempo de Respuesta: 5 a 10 ms.

Write Single Coil

Descripcion: Escrita en un unico bit interno o bobina;
Cadigo de la Funcion: 05;

Broadcast: Soportado;

Tiempo de Respuesta: 5a 10 ms.

Write Single Register

Descripcién: Escrita en un unico registrador del tipo holding;
Cddigo de la Funcion: 06;

Broadcast: Soportado;

Tiempo de Respuesta: 5 a 10 ms.

Write Multiple Coils

Descripcion: Escrita en bloque de bits internos o bobinas;
Cadigo de la Funcion: 15;

Broadcast: Soportado;
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Tiempo de Respuesta: 5 a 10 ms.

Write Multiple Registers

Descripcion: Escrita en bloque de registradores del tipo holding;
Cadigo de la Funcion: 16;

Broadcast: Soportado;

Tiempo de Respuesta: 10 a 20 ms para cada registrador escrito.
Read Device Identification

Descripcion: Identificacion del modelo del convertidor;

Cddigo de la Funcion:43;

Broadcast: No Soportado;

Tiempo de Respuesta: 5a 10 ms.

Obs.: Los esclavos de la red Modbus — RTU son enderezados de 1 a 247. El enderezo 0 (cero)
es utilizado por el maestro para enviar un mensaje comun para todos los esclavos (broadcast).

Enderezamiento de los Datos y Offset:

El enderezamiento de los datos en el MVW-01 es hecho con offset igual a cero, lo que significa
que el numero del enderezo se equivale al numero dado. Los parametros son disponibles a partir del
enderezo 0 (cero), mientras que las variables basicas son disponibles a partir del enderezo 5000.

De igual manera, los bits de estados son disponibles a partir del enderezo 0 (cero) y los bits de
comando son disponibles a partir del enderezo 100. La tabla que sigue presenta el enderezamiento
de bits, parametros y variables basicas:

Parametros
Namero del Parametro Enderezo Modbus
Decimal Hexadecimal
P000 0 00h
P001 1 01h
P100 100 64h

Variable Basica

Numero de la Variable Enderezo Modbus
Basica Decimal Hexadecimal
V00 5000 1388h
V01 5001 1389h
V08 5008 1390h

Bits de Estado

. . Enderego Modbus
Numero de Bits
Decimal Hexadecimal
Bit 0 00 00h
Bit 1 01 01h
Bit 7 07 07h

8-52



Capitulo 8 - Dispositivos Opcionales

Bits de Comando

Numero o del Bit

Enderezo Modbus

Decimal Hexadecimal
Bit 100 100 64h
Bit 101 101 65h
Bit 107 107 6Bh

Obs.: Todos los registradores (parametros y variables basicas) son tratados como registradores
del tipo holding, referenciados a partir de 40000 o 4x, mientras que los bits son referenciados a partir

de 0000 o Ox.

Los bits de estado poseen funciones de los bits 8 a 15 del estado logico (variable basica 2). Estos
bits estan disponibles solamente para lectura, siendo que cualquier comando de escrita devuelve

error para el maestro.

Bits de Estado

Numero del bit

Funciéon

0 = Habilita por rampa inactivo

Bit 0
1 = Habilita por rampa activo
Bit 1 0 = Habilita general inactivo
1 = Habilita general activo
Bit 2 0 = Sentido de Giro Antihorario
i
1 = Sentido de Giro Horario
Bit 3 0 = JOG inactivo
1 =JOG activo
) 0 = Modo local
Bit 4
1 = Modo remoto
Bit 5 0 = Sin Subtensién
1 = Con Subtensién
Bit 6 Sin Funcion
) 0 = Sin error
Bit 7

1 =Con error

Los bits de comando son disponibles para lectura y escrita, y poseen la misma funcién de los bits
0 a 7 del comando légico (variable légica 3), sin la necesidad, mientras tanto, de la utilizacion de la

mascara.

La escrita en la variable basica 3 tiene influencia en el estado de estos bits.
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Bits de Comando

Numero del bit Funcion
= Deshabilit P
Bit 100 0 eshabilita rampa (Para)
1 = Habilita rampa (Gira)
= Deshabili |
Bit 101 0 eshabilita Genera
1 = Habilita General
) 0 = Sentido de Giro Antihorario
Bit 102
1 = Sentido de Giro Horario
= Deshabilit
Bit 103 0 eshabilita JOG
1 = Habilita JOG
= M Local
Bit 104 0 = Se va para Modo Loca
1 = Se va para Modo Remoto
Bit 105 Sin funcién
Bit 106 Sin funcién
= No Reset | rti
Bit 107 0 o Resetea el Convertidor
1 = Resetea el Convertidor

8.6.3 Descripcion Detallada de las Funciones

En este item si hace una descripcion detallada de las funciones disponibles en el MVW-01 para
comunicacion Modbus — RTU. Para la elaboracion de los telegramas, es importante observar el
siguiente:

Los valores son siempre transmitidos en hexadecimal.

El enderezo de un dato, el nimero de datos y el valor de registradores son siempre representados
en 16 bits. Por eso, es necesario transmitir estos campos utilizando dos bytes (high y low). Para
acceder bits, la forma para representar un bit depende de la funcién utilizada.

Los telegramas, tanto para pregunta cuanto para respuesta, no puede ultrapasar los 128 bytes.
La resolucién de cada parametro o variable basica sigue lo que esta descrito en el item 8.5.3.2.

833

8.6.3.1 Funcion 01 — Read Coils

Lee el contenido de un grupo de bits internos que necesariamente deben estar en secuencia
numeérica. Esta funcién posee la siguiente estructura para los telegramas de lectura y respuesta (los
valores son siempre hexadecimales, y cada campo representa un byte):

Pregunta (Maestro) Respuesta (Esclavo)
Enderezo del esclavo Enderezo del esclavo
Funcién Funcién
Enderezo del bit inicial (byte high) Campo Byte Count (no. de bytes de datos)
Enderezo del bit inicial (byte low) Byte 1
Numero de bits (byte high) Byte 2
Numero de bits (byte low) Byte 3
CRC- etca
CRC+ CRC-
CRC+
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8.6.3.2 Funcion 03 - Read Holding Register

Cada bit de la respuesta es colocado en una posicion de los bytes de datos enviados por el esclavo.
El primer byte, en los bits de 0 a 7, recibe los 8 primeros bits a partir del enderezo inicial indicado
por el maestro. Los demas bytes (caso el numero de bits de lectura fuera mayor que 8), contindan
la secuencia. Caso el numero de bits leidos no sea multiplo de 8, los bits que sobran del ultimo byte
deben sierren rellenados con 0 (cero).

Ejemplo: lectura de los bits de estado para habilitacién general (bit 1) y sentido de giro (bit 2) del
MVW-01 en el enderezo 1:

Pregunta (Maestro) Respuesta (Esclavo)
Campo Valor Campo Valor
Enderezo del esclavo 01h Enderezo del esclavo 01h
Funcion 01h Funcion 01h
Bit inicial (high) 00h Byte Count 01h
Bit inicial (low) 01h Estado de los bits 1y 2 02h
No. de bits (high) 00h CRC- DOh
No. de bits (low) 02h CRC+ 49h
CRC- ECh
CRC+ 0Bh

En el ejemplo, como el numero de bits leidos es menor que 8, el esclavo preciso solamente de
1 byte para la respuesta. El valor del byte es “02h”, que en binario tiene la forma 0000 0010. Como
el numero de bytes leidos es igual a 2, solamente nos interesa los dos bits menos significativos, que
poseen los valores 0 = deshabilita general y 1 = sentido de giro horario. Los demas bits como no
fueran solicitados, son rellenados con 0 (cero).

Lee el contenido de un grupo de registradores que necesariamente deben estar en secuencia
numérica. Esta funcién posee la siguiente estructura para los telegramas de lectura y respuestas (los
valores son siempre hexadecimales, y cada campo representa un byte):
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Pregunta (Maestro) Respuesta (Esclavo)
Enderezo del escravo Enderezo del esclavo
Funcién Funcién
Enderezo del registrador inicial (byte high) Campo Byte Count
Enderezo del registrador inicial (byte low) Dato 1 (high)
Numero de registradores (byte high) Dato 1 (low)
Numero de registradores (byte low) Dato 2 (high)
CRC- Dato 2 (low)
CRC+ etca
CRC-
CRC+

Ejemplo: lectura de los valores de valor proporcional a la frecuencia (P002) y corriente del motor
(P003) del MVW-01 en el enderezo 1:

Pregunta (Maestro) Respuesta (Esclavo)

Campo Valor Campo Valor
Enderezo del esclavo 01h Enderezo del esclavo 01h
Funcién 03h Funcién 03h
Registrador inicial (high) 00h Byte Count 04h
Registrador inicial (low) 02h P002 (high) 03h
N° de registradores (high) 00h P002 (low) 84h
N° de registradores (low) 02h P003 (high) 00h
CRC- 65h P003 (low) 35h
CRC+ CBh CRC- 7Ah
CRC+ 49h

Cada registrador siempre es formado por dos bytes (high y low). Para el ejemplo, tenemos que
P002 = 0384h, que en decimal es igual a 900. Como este parametro no posee casa decimal para
la indicacion, el valor real leido es 900rpm. De la misma forma, tenemos que el valor de la corriente
P003 = 0035h, que es igual a 53 decimal. Como la corriente posee resolucion de una casa decimal,
el valor leido es de 5,3A.

8.6.3.3 Funcién 05 — Write Single Coil

Esta funcién es utilizada para escribir un valor para un unico bit. El valor para el bit es representado
utilizando dos bytes, donde el valor FFOOh representa el bit igual a 1, y el valor 0000h representa el
bit igual a 0 (cero). Posee la siguiente estructura (los valores son siempre hexadecimales, y cada
campo representa un byte):

Pregunta (Maestro) Resposta (Escravo)
Enderezo del esclavo Enderezo del esclavo
Funcién Funcién
Enderezo del bit (byte high) Enderezo del bit (byte high)
Enderezo del bit (byte low) Enderezo del bit (byte low)
Valor para el bit (byte high) Valor para el bit (byte high)
Valor para el bit (byte low) Valor para el bit (byte low)
CRC- CRC-

CRC+ CRC+

Ejemplo: accionar el comando habilita rampa (bit 100 = 1) de un MVW-01 en el enderezo 1:
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Pregunta (Maestro)

Respuesta (Esclavo)

Campo Valor Campo Valor
Enderezo del esclavo 01h Enderezo del esclavo 01h
Funcién 05h Funcién 05h

Ne° do bit (high) 00h Ne° do bit (high) 00h

N° do bit (low) 64h N° do bit (low) 64h
Valor para el bit (high) FFh Valor para el bit (high) FFh
Valor para el bit (low) 00h Valor para el bit (low) 00h
CRC- CDh CRC- CDh

CRC+ E5h CRC+ E5h

Para esta funcion la respuesta del esclavo es una copia idéntica de la solicitacién hecha por el

maestro.

8.6.3.4 Funcion 06 - Write Single Register

Esta funcion es utilizada para escribir un valor para un Unico registrador. Posee la siguiente
estructura (los valores son siempre hexadecimales, y cada campo representa un byte):

Pregunta (Maestro)

Respuesta (Esclavo)

Enderezo del esclavo

Enderezo del esclavo

Funcion

Funcion

Enderezo del registrador (byte high)

Enderezo del registrador (byte high)

Enderezo del registrador (byte low)

Enderezo del registrador (byte low)

Valor para el registrador (byte high)

Valor para el registrador (byte high)

Valor para el registrador (byte low)

Valor para el registrador (byte low)

CRC-

CRC-

CRC+

CRC+

Ejemplo: escrita de la referencia de velocidad (variable basica 4) igual a 900rpm, de un MVW-01
en el enderezo 1. Vale la pena recordar que el valor para la variable basica 4 depende del tipo de
motor utilizado, y que el valor 8191 equivale a la rotacion nominal del motor. En este caso, vamos
imaginar que el motor utilizado posee rotacion nominal de 1800rpm, luego el valor que sera escrito
en la variable basica 4 para una rotacion de 900rpm es la mitad de 8191, o sea, 4096 (1000h).

Pregunta (Maestro)

Respuesta (Esclavo)

Campo Valor Campo Valor
Enderezo del esclavo 01h Enderezo del esclavo 01h
Funcién 06h Funcién 06h
Registrador (high) 13h Registrador (high) 13h
Registrador (low) 8Ch Registrador (low) 8Ch
Valor (high) 10h Valor (high) 10h
Valor (low) 00h Valor (low) 00h
CRC- 41h CRC- 41h
CRC+ 65h CRC+ 65h

Para esta funcion, mas una vez, la respuesta del esclavo es una copia idéntica de la solicitacion
hecha por el maestro. Como ya comentado anteriormente, las variables basicas son enderezadas a
partir de 5000, luego la variable basica 4 es enderezada en 5004 (138Ch).
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8.6.3.5 Funcion 15 — Write Multiple Coils

Esta funciéon permite escribir valores para un grupo de “bits”, que deben estar en secuencia
numeérica. También puede ser usada para escribir um unico “bit” (los valores son siempre en

hexadecimales, y cada campo representa un “byte”).

Pregunta (Maestro)

Respuesta (Esclavo)

Enderezo del esclavo

Enderezo del esclavo

Funcion

Funcion

Enderezo del bit inicial (byte high)

Enderezo del bit inicial (byte high)

Enderezo del bit inicial (byte low)

Enderezo del bit inicial (byte low)

Numero de bits (byte high)

Numero de bits (byte high)

Numero de bits (byte low)

Numero de bits (byte low)

Campo Byte Count (N° de bytes de dados)

CRC-

Byte 1

CRC+

Byte 2

Byte 3

etca

CRC-

CRC+

El valor de cada bit que esta siendo escrito es colocado en una posicién de los bytes de datos
enviados por el maestro. El primer byte, en los bits de 0 a 7, recibe los 8 primer bits a partir del enderezo
inicial indicado por el maestro. Los demas bytes (si el nUmero de bits escritos fuera mayor que 8),
continuan la secuencia. Caso el numero de bits no sea multipo de 8, los bits restantes del ultimo byte

deben ser completados con 0 (cero).

Ejemplo: escrita de los comandos para habilitar rampa (bit 100 = 1), habilita general (bit 101 =1)
y sentido de giro Antihorario (bit 102 = 0), para un MVW-01 en el enderezo1:

Pregunta (Maestro)

Respuesta (Esclavo)

Campo Valor Campo Valor
Enderezo del esclavo 01h Enderezo del esclavo 01h
Funcién OFh Funcién OFh
Bit inicial (byte high) 00h Bit inicial (byte high) 00h
Bit inicial (byte low) 64h Bit inicial (byte low) 64h
N° de bits (byte high) 00h N° de bits (byte high) 00h
N° de bits (byte low) 03h N° de bits (byte low) 03h
Byte Count 01h CRC- 54h
Valor para los bits 03h CRC+ 15h
CRC- BEh - -
CRC+ 9Eh - -

Como esta siendo escrito solamente tres bits, el maestro preciso solo de 1 byte para transmitir
los datos. Los valores transmitidos estan en los tres bits menos significativos del byte que contiene el
valore para los bits. Los demas bits de este byte fueran dejados con el valor 0 (cero).
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8.6.3.6 Funcion 16 — Write Multiple Registers

Esta funcidn permite escribir valores para un grupo de registradores, que deben estar en secuencia
numeérica. También puede ser usada para escribir en un Unico resgistrador (los valores son siempre
hexadecimales, y cada campo representa un byte).

Pregunta (Maestro)

Respuesta (Esclavo)

Enderezo del esclavo

Enderezo del esclavo

Funcion

Funcion

Enderezo del registrador inicial (byte high)

Enderezo del registrador inicial (byte high)

Enderezo del registrador inicial (byte low)

Enderezo del registrador inicial (byte low)

Numero de registradores (byte high)

Numero de registrador (byte high)

Numero de registradores (byte low)

Numero de registrador (byte low)

Campo Byte Count (n° de bytes de dados)

CRC-

Dato 1 (high)

CRC+

Dato 1 (low)

Dato 2 (high)

Dato 2 (low)

etca

CRC-

CRC+

Ejemplo: escrita del tiempo de aceleracion (P100) = 1,0 seg. y del tiempo de desaceleracion
(P101) = 2,0 seg. en el MVW-01 de enderezo 20:

Pregunta (Maestro)

Respuesta (Esclavo)

Campo Valor Campo Valor
Enderezo del esclavo 14h Enderezo del esclavo 14h
Funcién 10h Funcién 10h
Registrador inicial (high) 00h Registrador inicial (high) 00h
Registrador inicial (low) 64h Registrador inicial (low) 64h
N° de registradores (high) 00h N° de registradores (high) 00h
N° de registradores (low) 02h N° de registradores (low) 02h
Byte Count 04h CRC- 02h
P100 (high) 00h CRC+ D2h

P100 (low) 0Ah - -

P101 (high) 00h - -

P101 (low) 14h - -

CRC- 91h - -

CRC+ 75h - -

Como los dos parametros poseen resolucién de una casilla decimal, para escribir 1,0y 2,0 segundos
si deben sierren transmitidos respectivamente los valores 10 (000Ah) y 20 (0014h).
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8.6.3.7 Funcioén 43 — Read Device Identification
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Funcién auxiliar, que permite la lectura del fabricante, modelo y version de “firmware” del producto.
Posee la siguiente estructura:

Pregunta (Maestro) Respuesta (Esclavo)
Enderezo del esclavo Enderezo del esclavo
Funcion Funcién
MEI Type MEI Type
Cadigo de lectura Conformity Level

Numero del Objeto More Follows
CRC- Préximo Objeto
CRC+ Numero de objetos

Cédigo del Objeto*
Tamafio del Objeto*
Valor del Objeto*
CRC-

CRC+

Los campos son repetidos de acuerdo con el numero de objetos.

Esta funcion permite la lectura de tres categorias de informaciones: Basicas, Regular y Extendida;
y cada categoria es formada por un grupo de objetos. Cada objeto es formado por una secuencia de
caracteres ASCII. Para el MVW-01, solamente informaciones basicas estan disponibles, constituidas
por tres objetos:

Objeto 00 - VendorName: Siempre ‘WEG’.

Objeto 01 - ProductCode: Formado por el codigo del producto (MVW-01) mas la corriente nominal
del convertidor.

Objeto 02 - MajorMinorReversion: indica la version de “firmware” del convertidor, en el formato
VXXX

El cédigo de lectura indica cuales las categorias de informaciones estan siendo leidas, y si los
objetos estan siendo acezados en secuencia o en modo individual. En el caso, el convertidor soporta
los codigos 01 (informaciones basicas en secuencia), y 04 (acceso individual a los objetos).

Los demas campos para el MVW-01 poseen valores fijos.

Ejemplo: lectura de las informaciones basicas en secuencia, a partir del objeto 00, de un MVW-01
en el enderezo 1:
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Pregunta (Maestro)

Respuesta (Esclavo)

Campo Valor Campo Valor
Enderezo del esclavo 01h Enderezo del esclavo 01h
Funcion 2Bh Funcion 2Bh
MEI Type OEh MEI Type OEh
Cédigo de lectura 01h Cadigo de lectura 01h
Numero del Objeto 00h Conformity Level 51h
CRC- 70h More Follows 00h
CRC+ 77h Proximo Objeto 00h
- - Numero de objetos 03h
- - Cadigo del Objeto 00h
- - Tamaro del Objeto 03h

- - Valor del Objeto ‘WEG’
- - Cadigo del Objeto 01h
- - Tamario del Objeto OEh

- - Valor del Objeto ‘MVW-01 7.0A

- - Cadigo del Objeto 02h
- - Tamano del Objeto 05h

- - Valor del Objeto ‘V2.09’
- - CRC- B8h
- - CRC+ 39h

En este ejemplo, los valores de los objetos no fueran representados en hexadecinal, mas si utilizando

los caracteres ASCII correspondientes. Por ejemplo, para el objeto 00, el valor ‘WEG’, fue transmitido
como siendo tres caracteres ASCII, que en hexadecinal poseen los valores 57h (W), 45h (E) y 47 (G).

8.6.4 Error de Comunicacion

Los errores pueden ocurrir en la transmision de los telegramas en la red, o entonces en el

contenido de los telegramas recibidos. De acuerdo con el tipo de error, el convertidor podra o no

enviar respuestas para el maestro;
Cuando el maestro envia una mensaje para el convertidor configurado en un determinado enderezo

de la red, el convertidor no ira contestar al maestro caso ocurra:
Error en el bit de paridad.
Error en el CRC.

Time out entre los bytes transmitidos (3,5 veces el tiempo de transmision de una palabra de 11 bits).

En el caso de una recepcion con suceso, durante el tratamiento del telegrama, el convertidor puede

detectar problemas y enviar un mensaje de error, indicando el tipo de problema encontrado:

existe.

Valor de dato invalido (cédigo del error = 3): ocurre en las siguientes situaciones:

- Valor esta fuera del rango permitido.

- Escrita en dato que no puede ser cambiado (registrador solamente de lectura, registrador que
no permite modificacién con el convertidor de frecuencia habilitado o bits del estado I6gico).

- Escrita en funcién del comando légico que no esta habilitada via serial.

Funcion invalida (codigo del error = 1): la funcion solicitada no esta implementada para el
convertidor.
Enderezo de dato invalido (cédigo del error = 2): el enderezo del dato (registrador o bit) no
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8.6.4.1 Mensajes de Error

Cuando ocurre algun error en el contenido del mensaje (no en la transmision de datos), el esclavo
debe retornar un mensaje que indica el tipo de error ocurrido. Los errores que pueden ocurrir en el
tratamiento de los mensajes para el MVW-01 son los errores de funcion (codigo 01), enderezo de
dato invalido (cddigo 02) y valor de dato invalido (codigo 03).

Los mensajes de error enviadas por el esclavo poseen la siguiente estructura:

Respuesta (Esclavo)

Enderezo del esclavo

Cédigo de la funcion

(con el bit mas significativo en 1)

Cadigo del error
CRC-
CRC+

Ejemplo: Maestro solicita para el esclavo del enderezo 1 la escrita en el parametro 89 (parametro

inexistente):
Pregunta (Maestro) Respuesta (Esclavo)
Campo Valor Campo Valor
Enderezo del esclavo 01h Enderezo del esclavo 01h
Funcion 06h Funcion 86h
Registrador (high) 00h Cadigo de error 02h
Registrador (low) 59h CRC- C3h
Valor (high) 00h CRC+ Ath
Valor (low) 00h
CRC- 59h
CRC+ D9h
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CAPITULO 9

CARACTERISTICAS TECNICAS

Este capitulo describe las CARACTERISTICAS TECNICAS (eléctricas y mecanicas) de la linea
de convertidores MVW-01.

9.1 CARACTERISTICAS PRINCIPALES

2300, 3300 0 4160V (£10%, -20% con reduccion de la potencia de

Tensiones salida)
. Frecuencia 50 o 60 Hz (especificar)+3%
ALIMENTACION DE
POTENCIA Desequilibrio entre fases <3%
Cos ¢ >0,97
Categoria de Sobretension Categoria lll
Tensiones 220, 380, 400, 415, 440, 460 o 480V
ALIMENTACION . o
AUXILIAR Frecuencia 50 0 60Hz (+3%)
Desequilibrio entre fases <3%
GRADO DE PROTECCION | Estandar P41
Ancho / Altura / ~ - N
DIMENSIONES Profundidad (mm) 3 tamanios distintos (mirar item 9.4)
0 a 40°C (hasta 50°C con reduccion de 2,4% / °C en la corriente de
Temperatura .
salida)
CONDICIONES Humedad 5 a 90% sin condensacion
AMBIENTALES - —
Altitud 0 a 1000m (hasta 4000m con reduccion de 10% / 1000m)

Grado de Contaminacién

2

Gris ultra fosco (Puertas)

TERMINACION Color -
Azul ultra fosco (Base, Techo, Rejillas)
Microprocessador 32 bits
Método de Control PWM smu;mdal SVM (Space Vector Modulation) y pulsos éptimos
(OPP) Dgital
Tipo de Control Escalar (Tensién Impuesta — V/F)
CONTROL Conmutacion Transistor IGBT de alta tension (HV — IGBT)
Variacién de frecuencia 0 a 100Hz
Sobrecarga admisible 150 % durante 60 seg. a cada 10 min. (1,5 x | nom. — CT)
115 % durante 60 seg. a cada 10 min. (1,15 x | nom. — VT)
Rendimiento Mayor que 98,5%
Regulacion 1% de la velocidad nominal con com-
DESEMPENO Control de Velocidad VIF pensacion de deslizamiento
Resolucion: 1 rpm (referencia via teclado)
02 entradas diferenciales programables (10 bits): 0 a 10V, (0 a 20) mA
0 (4 a20)mA
01 entrada programable bipolar (14 bits): -10 a +10Vcc, (0 a 20) mA o
. (4 a20)mA ™
Analdgicas - -
01 entrada programable aislada (10 bits): 0 a 10Vcc, (0 a 20)mA o
(4a20)mA ™
ENTRADAS 01 entrada programable aislada (10 bits): 0 a 10Vcc, (0 a 20)mA o
(4 a20)mA
08 Entradas programables aisladas: 24Vcc
Digitales 01 entrada programable aislada: 24Vcc™

01 entrada programable aislada: 24 Vcc (para termistor — PTC del
moto)
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SALIDAS

2 Salidas programables (11 bits): 0 a 10V

2 Salidas programables (14 bits):-10 a +10V ®

Analdgicas 2 Salidas programables (11 bits) :

0a20mAo4 a 20mA™

2 Salidas programables aisladas ( 11 bits ) :

0 a 20mAo4 a 20mA
Relé 5 Salidas programables, contactos NA/NF ( NO/NC ) : 240 Vca, 1A
Transistor 2 Salidas programables aisladas OC : 24 Vcc, 50 mA ™

COMUNICACION

Interface Serial

RS-232 (punto a punto)

RS — 485, aislada, via tarjetas EBA o EBB (multipunto hasta 30 con-

vertidores)

Redes “ FieldBus ”

Modbus RTU (software incorporado) via interface serial RS — 485

Profibus DP o DeviceNet via kits adicionales KFB ™

SEGURIDAD

Protecciones (memoriza las
ultimos 100 fallos / alarmas

con fecha y hora)

Sobretension en el circuito
intermediario

Cortocircuito en la salida

Subtension en el circuito
intermediario

Cortocircuito fase — tierra en la
salida

Sobretemperaturas en el
convertidor y en el motor

Error externo

Sobrecorriente en la salida

Error de autochequeo y de
programacion

Sobrecarga en el motor (i x t)

Error de comunicacion serial

Sobrecarga en el resistor de
frenado

Falta de fase en la alimentacion

Error en la CPU (Watchdog) /
EPROM

Fallo de conexién de la interface
IHM-MVW-01

Fallo de encoder incremental

CONFORMIDADES /

Compatibilidad
Electromagnética

EMC directiva 89 / 336 / EEC — ambiente industrial

NORMATIVAS Normativa EN 61800-3 (EMC — Emisién y Inmunidad)
Adjustable Speed Electrical Power Drive System
CEl-EC 61800 Part 4 — General Requirements
Part 5 — Safety Requirements
Encender / Apagar, Parametrizacion (Programacion de Funciones
Generales)
Comando Incrementa / Decrementa velocidad
JOG, inversién del sentido de giro y seleccion Local / Remoto
Referencia de velocidad (rpm) Corriente de salida en el motor (A)
Velocidad del motor (rpm) Tensién de salida en el motor (V)
zlsjl.c:)rmp/ﬁi[;]c;rcional a la velocidad Estado del convertidor
INTERFACE

HOMBRE-MAQUINA

Supervisién (Lectura)

Frecuencia de salida en el motor
(Hz)

Tension en el circuito intermedia-
rio (V)

Torque en el motor (%)

Potencia de salida (kW)

Horas de equipamiento energi-
zado (h)

Horas de funcionamiento / traba-
jando (h)

Estado de las entradas digitales
Estado de las salidas digitales a
transistor

Estado de las salidas a relé
Valor de las entradas analdgicas
100 ultimos errores en memoria
con fecha y hora

Mensajes de fallos / alarmas
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Interface Hombre Maquina remota NEMA 4 (Display LCD)

Cable para interconexion de la IHM remota (1; 2; 3; 5; 7,5y 10 m)

Tapa ciega para la IHM Local

Tapa ciega para la IHM Remota

RECURSOS / Kit moldura para interface Remota

FUNCIONES .

DISPONIBLES Opcionales Tarjetas de expansiones de funciones
Kits para redes de comunicacion Fieldobus | ProfiBus DP
(instalacién interna al convertidor) -

DeviceNet
Kit SUPERDRIVE con interface de comunicacion RS-232 (convertidor
— micro PC)
(1) Opcional
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9.2 MODELOS DISPONIBLES

Cargas de Torque Constante — CT

Cargas de Torque Variable — VT @

S Corrien- Corriente Potencia del Motor | corriente | Corriente Potencia? del Motor .
e | ot | (0o [tolsbe® | Potenc | \omina | “ge | Aoleable | Potence | ramate
v de ,\S/ﬁ“(.ja Nonﬁinal d? S’ali.da NonF:inaI (rieeme)

Salida axim [cv] kW] (kW] Salida Maxima [cv] kW] (kW]

Al (Al (Al (Al

120 180 500 400 4.35 140 161 600 450 4.69

140 210 600 450 4.69 165 190 700 500 5.14

165 2475 700 500 5.14 175 201 750 560 5.32

175 262.5 750 560 5.32 210 242 900 710 6.00 A

210 315 900 710 6.00 250 288 1000 800 6.82
2300 250 375 1000 800 6.82 280 322 1250 900 7.47

280 420 1250 900 7.47 340 391 1500 1120 8.85

386 579 1750 1250 10.80 450 518 2000 1400 12.65

450 675 2000 1400 12.65 490 564 2250 1600 13.89

490 735 2250 1600 13.89 560 644 2500 1800 16.19 5

560 840 2500 1800 16.19 650 748 3000 2200 19.45

85 127.5 500 400 4.71 100 115 600 450 5.14

100 150 600 450 5.14 112 128 700 500 5.51

112 168 700 500 5.51 138 158 800 630 6.36

138 207 800 630 6.36 150 172 900 710 6.78

150 225 900 710 6.78 160 184 1000 800 7.15 A

160 240 1000 800 7.15 186 214 1250 900 8.15
3300 186 279 1250 900 8.15 235 270 1500 1120 10.26

235 352.5 1500 1120 10.26 265 305 1750 1250 11.68

265 397.5 1750 1250 11.68 310 356 2000 1400 14.01

310 465 2000 1400 14.01 365 420 2250 1600 17.16

375 562.5 2500 1800 16.68 430 494.5 2750 2000 19.17

500 750 3000 2200 22.37 580 667 3750 2800 26.05 C

580 870 3750 2800 26.05 650 747.5 4000 3000 29.29

70 105 500 400 5.14 80 92 600 450 5.43

80 120 600 450 5.43 94 108 700 500 5.85

94 141 700 500 585 110 126 800 630 6.38

110 165 800 630 6.38 120 138 900 710 6.72

120 180 900 710 6.72 130 150 1000 800 7.07

130 195 1000 800 7.07 160 184 1250 900 8.21 A
4160 162 243 1250 900 8.29 170 195 1350 1000 8.62

170 255 1350 1000 862 188 216 1500 1120 9.38

188 282 1500 1120 9.38 245 282 2000 1400 12.07

250 375 2000 1400 12.31 286 328 2250 1600 14.23

300 450 2250 1600 14.31 357 410.6 3000 2200 17.07

357 535.5 3000 2200 17.07 450 517.5 3750 2700 21.60 C

475 712.5 4000 2900 22.83 544 625.6 4500 3300 26.22
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Observaciones:

(1)
CT - Carga de Par (Torque) constante VT - Carga de Par (Torque) variable
4 Torque 4 Torque
Tn Tn
velocidad velocidad
Nnom Nnom
Figura 9.1 - Curvas Caracteristicas de Carga
(2)

Las potencias de los motores presentadas son solo sugestivas y el dimensionado correcto del
convertidor debe ser hecho en funcién de la corriente nominal del motor a ser utilizado bien como de
las sobrecargas requeridas por la aplicacion.

©)

Las corrientes nominales de entrada son iguales 0 menores que las corrientes nominales de salida.

(4)

Las corrientes de salida maxima son admitidas durante 60 segundos a cada 10 minutos.

9.3 DISPOSITIVOS OPCIONALES

9.3.1 Tarjetas de Expansiéon de Funciones EBA

COMUNICACION INTERFACE SERIAL M Serial R$-485 aislada (la utilizacion de la serial RS.-485 |'mped| la utilizacion
de la serial RS-232 — no se puede utilizar las dos simultdneamente)
. M 01 Entrada analdgica (Al4), linealidad 14 bits (0,006% del range [+10V]),
ANALOGICAS bipolar, -10 V a +10V, (0 a 20)mA, (4 a 20)mA programable
M Alimentacién / realimentacion para encoder incremental, fuente interna
ENTRADAS ENCODER aislada 12V, entrada diferencial, uso con realimentacién de velocidad para
INCREMETAL regulador de velocidad, medicién digital de velocidad, resolucién 14 bits,
sefialA,A,B,B,ZyZ
M 01 entrada digital (DI7): aislada, programable, 24 Vcc
DIGITALES M 01 entrada digital (DI8) para termistor — PTC del motor, programable, actua-
cién 3,9KQ, release 1,6KQ
. M 02 salidas analogicas (AO3 / AO4): linealidad 14 bits (0,006% del range
ANALOGICAS [£10V]), bipolares, -10V a +10V, programable
SALIDAS M Salida de encoder “bufferizada” : repetidora de las sefiales de entrada, aisla-
ENCODER . . . . s
da, salida diferencial, alimentacién externa 5 a 15V
DIGITALES M 02 salidas a transistor aisladas (DO1 / DO2): open collector, 24V, 50mA
programables
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9.3.2 Tarjeta de Expansiéon de Funciones EBB

COMUNICACION INTERFACE SERIAL | Sgrlal RS-48§ aislada (la utilizacién de la .s.erlal RS-485 .no pgrmlte la utiliza-
cion de la serial RS-232 — no se puede utilizar las dos simultaneamente)
M 01 Entrada analdgica (Al4), linealidad 14 bits (0,006% del range [+10V]),
ANALOGICAS bipolar, -10 V a +10V, (0 a 20)mA, (4 a 20)mA, programable
M Alimentacion / realimentacion para encoder incremental, fuente interna
ENCODER aislada 12V, entrada diferencial, uso con realimentacion de velocidad para
ENTRADAS INCREMETAL regulador de velocidad, medicién digital de velocidad, resolucién 14 bits,
sefial A,A,B,B,ZyZ
M 01 entrada digital (DI7): aislada, programable, 24 Vcc
DIGITALES M 01 entrada digital (DI8) para termistor — PTC del motor, programable, actua-
cion 3kQ, release 1kQ
. M 02 salidas analogicas (AO3 / AO4): linealidad 14 bits (0,006% del range
ANALOGICAS [£10Vcc]), bipolares, -10Vcc a +10Vcc, programable
SALIDAS ENCODER M Salida .de epcoder_ buffgnzada .:' repetidora de las sefiales de entrada, aisla-
da, salida diferencial, alimentacién externa 5 a 15 Vcc
DIGITALES M 02 salidas a transistor aisladas (DO1 / DO2): open collector, 24 Vcc, 50mA

programables
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9.4 DADOS MECANICO

1° 20 30
P Columna Columna Columna
- Masa
Mecanica | L (mm) H (mm) P (mm)

(Kg)
A 2400 1560
B 2600 2190 980 1700
C 4000 2700

”Hmmnmmmnm

N
it

M22/M23

==

—

Figura 9.2 - Dimensiones del Tablero Completo del MVW-01 (en mm)
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Tablero Rectificador Tablero Inversor Tablero de Control
M21 M22 M23 M24 M25
c21 c22 €23 C24 c25
A1
,_.I._T_. i e i -
o o o |] o
.%..E..b. 29.5 |o 3] I 1 E E[ El
SHElEE p—C oo g X g oo
T o E
L[ P | | =
S
Al _ u- <
PP ™ ;[ 5 % ‘3
A < z E: °
L 3 g ¥
ol o] o] I
o5 ] 14
e [55] —
Tj{ﬂ | | 2[[: AT oo [T oo = oo [E| |
E Ot O .cToo (= | 2
RE - CANALETAS 50x80mm 1
T i}
i iy [ BIR BIS BIT | — B
=i, s| | EIQRIEE P ]
) 3 Barra Punto Il | = -
Aislador Médio | i
ac N INE=m e
1 > (Cu#40x5mm) 1= o ™| w] o~ | ©
<|IH oo [-X] [-X} ||OOOOOOOO:| ‘E
— ¢ PLTT O [T o [ 10RE
MP1 [ 11 [0}
e © © ol loioif[~ ] ©
ol [T TT1T 1] [] 2l ieiglo 2
| i L —
T a8 e [T ! = ||
| | | I [X8] [X9] [X70] [X12| 2!
L+ (elow Loy el | [ cazlf]
- — — R5OR20 ]
T2 - :.[ :!_ T RGOREOWE
| Ir.n H 1
[ 1 ﬁ. e - ° 4y 1 NOTA 1 @ 2 | R7OR4Oy3(°
— - = o — =
CX6 cx10]
P L4 L ole L L L - ole L L ®
-} e\l ele [}

Barra de Puesta a Tierra
Cu # 25x5mm

Nota 1: Tubo Flexible 3/4”

Figura 9.3 - Detalles de los componentes internos al tablero (Mecanica A)
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(== s
] | FoEa P
ey 13 ]

Notas: 1- La carga de traccion maxima admisible por fijador en
el piso de hormigdn es de 2800 kgf.

Detalle Y
2- Puntos de fijacion para una base en diagonal P/n A :E_e_a_e,._______‘q
llaves conforme sugerido NP disefio. s - | ' B
| L

Fijador 3/8"x3.3/4”

’1/ “Base del

Figura 9.4 - Datos Mecanicos (dimensiones en mm)

[=Ancho equipamiento
P=Profundidad
Nota 3
DET.Y 213
= R 2
5 ‘,.- Fl ] ﬂ* H h
o
3
1° Columna 2° Columna 3° Columna %
g
o I 3
N ]
m - — ry m "‘__
75 75 75 75 SR T .
| 1 R s i o :
L | H
Mecanica LR Li Lc L
A 600 1200 600 2400
B 800 1200 600 2600
C 800 2x1200 800 4000
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ANEXO

MVW-01

Proyecto Electrico Padron

Obs.: En este anexo, se presenta el proyecto eléctrico padréon del MVW-01.

Consultar también la documentacion del proyecto especifico que acompana el producto.
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A

Apertura 0-18, 1-2, 2-4, 2-5, 3-4, 3-6, 3-13, 5-1, 5-10, 7-2, 7-11
aceso 6, 8, 0-1, 1-2, 2-4, 2-5, 2-9, 3-6, 5-7, 5-8, 6-2, 6-6, 6-10, 6-79, 7-9, 8-20, 8-24, 8-34, 8-43, 8-45, 8-51, 8-60

Alteracion 6, 0-20, 3-3, 4-1, 4-3, 4-5, 4-6, 5-7, 6-2, 6-22, 6-28, 6-51, 7-8, 8-27, 8-28, 8-30, 8-32, 8-33, 8-36, 8-37, 8-40, 8-41, 8-42, 8-51,
8-61

Ambientales 5, 3-1, 3-2, 7-9

Muestreo 7, 0-17, 6-70, 6-81, 6-84, 6-86, 6-87
anexo 11-1

avisos 1-1, 1-3

B

brazos 5, 6, 2-3, 2-8, 2-9, 2-10, 2-11, 2-12, 2-16, 3-2, 3-3, 3-4, 3-6, 3-7, 3-8, 3-9, 3-10, 7-12
brazos de potencia 5, 6, 2-10, 3-7, 3-8, 3-9, 3-10

brazos del inversor 2-3, 2-11, 2-12, 3-2, 3-3, 3-4, 3-6, 7-12

C

cables 2-9, 2-10, 2-12, 2-13, 3-3, 3-6, 3-9, 3-10, 3-11, 3-12, 3-13, 3-17, 7-6, 7-7, 8-14, 8-46, 9-3
caracteres 8, 4-1, 6-30, 6-35, 6-77, 8-30, 8-31, 8-32, 8-33, 8-34, 8-36, 8-60, 8-61
caracteristicas 2-1, 6-1, 6-22, 8-9, 8-11, 10-1

caracteristicas técnicas 2-1

cache 6, 3-7, 3-8

tarjeta 7, 9, 0-1, 0-7, 0-9, 0-11, 0-20, 2-5, 2-6, 2-11, 2-12, 2-13, 2-15, 3-14, 3-16, 3-17, 4-5, 5-6, 5-10, 5-11, 6-1, 6-3, 6-5, 6-6, 6-7, 6-10, 6-
12, 6-43, 6-44, 6-45, 6-46, 6-47, 6-49, 6-56, 6-65, 6-79, 6-80, 6-86, 6-87, 6-88, 7-1, 7-2, 7-3, 7-7, 7-8, 7-11, 7-12, 8-1, 8-2, 8-3, 8-4,
8-5, 8-6, 8-7, 8-8, 8-9, 8-10, 8-11, 8-12, 8-13, 8-15, 8-16, 8-19, 8-20, 8-21, 8-22, 8-23, 8-29, 8-32, 8-46, 8-50

colocacién 6, 2-1, 5-6, 7-12, 8-9, 8-12, 8-40

condiciones 5, 3-1, 3-2, 3-11, 6-32, 6-33, 6-57, 6-63, 6-73, 6-83, 7-9, 8-30, 8-36, 10-2

conexion Fisica 8, 6-65, 8-23, 8-32, 8-45, 8-50

conexiones 6, 2-13, 3-6, 3-9, 3-12, 3-13, 3-14, 5-1, 7-12

conexiones Eléctricas 6, 3-6, 3-9, 7-12

configuracion 2-10, 2-13, 3-3, 3-16, 6-1, 6-8, 6-80, 6-83, 6-84, 6-86, 6-87, 7-6, 8-19, 8-20, 8-21, 8-22, 8-32

configuraciones 8, 2-15, 3-17, 6-79, 6-82, 6-84, 6-87, 8-1, 8-4, 8-5, 8-8, 8-12, 8-50

configuraciones del Convertidor 8, 8-50

D

datos 6, 8, 0-15, 0-16, 5-6, 6-1, 6-22, 6-68, 6-77, 6-78, 6-79, 6-80, 6-81, 6-84, 6-85, 6-86, 6-87, 6-88, 7-8, 8-18, 8-20, 8-22, 8-30, 8-32, 8-
34, 8-35, 8-43, 8-45, 8-47, 8-48, 8-49, 8-51, 8-52, 8-54, 8-55, 8-58, 8-59, 8-62, 9-9

datos del convertidor 8, 0-15, 6-22, 8-51

datos mecanicos 9-9

fecha 8, 0-1, 0-2, 6-6, 6-10, 6-11, 6-13, 6-82, 7-8, 7-10, 8-43, 8-44, 9-2, 10-1

Descripcion 4, 6, 7, 8, 0-1, 2-1, 3-14, 3-15, 3-16, 4-1, 4-2, 4-3, 4-6, 5-7, 5-9, 6-1, 6-2, 6-3, 6-5, 6-7, 6-8, 6-14, 6-23, 6-28, 6-36, 6-41, 6-46,
, 6-23, 6-4, 6-47, 6-49, 6-56, 6-61, 6-68, 6-69, 6-70, 6-73, 6-74, 6-82, 6-84, 6-86, 6-87, 6-88, 8-1, 8-2, 8-6, 8-10, 8-13, 8-21, 8-23,
8-31, 8-40, 8-42, 8-46, 8-48, 8-50, 8-51, 8-52, 8-54

descripcion detallada 8, 6-8, 6-28, 8-1, 8-40, 8-42, 8-54

descripcion Detallada 7, 1-2, 2-1, 3-13, 5-1, 5-9, 5-10, 5-11, 7-9, 7-10, 7-11

desenergizacion 7, 2-15, 8-15, 8-21, 8-22, 8-23, 9-2, 9-3

deviceNet 6, 0-18, 2-2, 2-3, 2-5, 2-6, 2-8, 2-9, 2-13, 3-6, 3-10, 3-13, 5-1, 5-7, 5-10, 5-11, 7-2, 7-3, 7-11, 7-12
disyuntor de entrada 6, 0-18, 2-5, 2-8, 3-13, 5-1, 5-7, 5-10, 7-2, 7-11

displays 6, 2-16, 4-1, 4-4, 6-1

dispositivos 7, 3-17, 8-1, 8-29
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E

eba 7,9, 2-5, 2-13, 2-15, 6-7, 6-45, 6-46, 6-47, 6-49, 6-50, 8-1, 8-2, 8-3, 8-4, 8-7, 8-9, 8-10, 8-15, 8-32, 8-45, 8-46, 8-50, 9-2, 9-5
ebb 7,9, 2-5, 2-8, 2-13, 2-15, 6-7, 6-45, 6-46, 6-49, 6-50, 8-1, 8-5, 8-6, 8-7, 8-8, 8-9, 8-10, 8-15, 8-32, 8-45, 8-46, 8-50, 9-2, 9-6
ebct1 7, 8-11, 8-12, 8-13

Eléctrica 2-5, 2-11, 2-16, 3-1, 5-1, 6-1, 6-3, 8-9, 8-12, 10-1

embalaje 5, 2-16, 3-2, 3-3, 3-4, 3-5

encoder incremental 6-68, 8-1, 8-5, 8-9, 8-12, 9-2, 9-5, 9-6

Enderezamiento 7, 7-8, 8-20, 8-29, 8-52

Energizacion 2-13, 3-13, 4-4, 4-5, 5-1, 5-2, 5-3, 5-5, 5-6, 5-7, 6-3, 6-30, 6-36, 6-68, 8-40

error 8, 0-1, 0-2, 0-11, 0-12, 0-13, 0-14, 0-19, 3-13, 4-1, 4-2, 4-5, 4-6, 5-7, 6-6, 6-10, 6-11, 6-23, 6-25, 6-30, 6-32, 6-34, 6-49, 6-54, 6-56, 6-58,
6-60, 6-65, 6-70, 6-77, 7-6, 7-8, 7-10, 8-20, 8-24, 8-27, 8-28, 8-30, 8-38, 8-39, 8-42, 8-43, 8-44, 8-48, 8-53, 8-61, 8-62, 9-2

errores Relacionados 8, 8-42
error de Comunicacion 8, 8-61
escrita 8, 0-20, 6-35, 7-8, 8-18, 8-28, 8-29, 8-33, 8-35, 8-36, 8-38, 8-39, 8-40, 8-42, 8-45, 8-48, 8-51, 8-52, 8-53, 8-57, 8-58, 8-59, 8-61, 8-62

estado 0-1, 3-4, 4-1, 4-2, 4-3, 4-4, 4-5, 5-7, 5-10, 6-3, 6-4, 6-5, 6-6, 6-7, 6-10, 6-11, 6-12, 6-30, 6-49, 6-50, 6-53, 6-54, 6-56, 6-57, 6-66, 6-78,
6-82, 6-83, 6-84, 6-87, 6-88, 7-10, 8-23, 8-24, 8-25, 8-27, 8-28, 8-38, 8-40, 8-42, 8-44, 8-48, 8-51, 8-52, 8-53, 8-55, 8-61, 9-2

estructura 8, 2-4, 2-11, 3-3, 3-4, 8-36, 8-47, 8-54, 8-55, 8-56, 8-57, 8-60, 8-62

etiqueta 2-14, 2-16, 5-10, 7-12, 10-1

extraccion 6, 3-6, 3-8, 3-10

extraccion de los Brazos 6, 3-6, 3-10

F

fallo 0-8, 0-9, 0-10, 0-11, 0-12, 0-13, 0-14, 0-18, 0-19, 0-20, 5-7, 6-3, 6-6, 6-8, 6-10, 6-11, 6-13, 6-52, 6-56, 6-57, 6-58, 6-77, 6-78, 6-82, 6-83,
6-87,7-1,7-2,7-3,7-4,7-5,7-6, 7-7, 7-8, 8-20, 8-23, 9-2

fibra 6, 2-8, 2-9, 2-11, 2-12, 2-13, 3-4, 3-9, 3-10, 7-2, 7-3, 7-4, 7-5, 7-6, 7-7

fieldbus 7, 0-4, 0-5, 0-8, 0-9, 0-10, 0-11, 0-12, 0-13, 0-14, 0-15, 0-19, 2-6, 2-8, 6-29, 6-36, 6-37, 6-38, 6-52, 6-58, 6-64, 6-65, 6-70, 6-72, 7-7,
8-1, 8-15, 8-16, 8-17, 8-18, 8-20, 8-23, 8-24, 8-25, 8-26, 8-27, 8-28, 8-29

fijacion 5, 3-6, 9-9

funcionamiento 6, 1-1, 2-1, 2-9, 3-1, 3-6, 5-6, 5-11, 6-23, 6-26, 6-36, 6-49, 6-50, 6-51, 6-53, 6-54, 6-55, 6-56, 6-59, 6-60, 6-86, 7-9, 7-10, 7-12,
8-9, 8-12, 8-19, 8-20, 8-22, 8-40, 9-2, 10-1

funciones Especiales 0-3, 6-1, 6-8, 6-28
G

garantia 2-1, 3-13, 5-1, 5-10, 7-11, 10-1, 10-2

generales 2-1,9-2, 10-2

H

HMI 6, 0-4, 0-5, 0-16, 0-19, 0-20, 2-1, 2-6, 2-8, 2-15, 2-16, 3-16, 3-17, 4-1, 4-3, 4-4, 4-6, 5-3, 5-6, 5-7, 5-11, 6-1, 6-5, 6-6, 5-10, 6-11, 6-7, 6-8,
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