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Advertencias

/1\ PRECAUCION

No se deben conectar o desconectar cables ni realizar pruebas de sefial mientras esté conectadala
alimentacion.

El condensador de bus de CC del Varispeed L7 permanece cargado incluso tras haber desconectado
laalimentacion. Paraevitar € riesgo de descarga el éctrica desconecte el variador de frecuenciadela
alimentacién antes de llevar a cabo trabajos de mantenimiento. A continuacion, espere a menos 5
minutos después de que todos los indicadores LED se hayan apagado.

No realice pruebas de tensi6n no disruptivaen ninguna parte del variador. El variador de frecuencia
contiene semiconductores, que no estén disefiados para tensionestan altas.

No retire el operador digital si la aimentacion esta conectada. La placadel circuito impreso
tampoco debe tocarse s €l variador esta conectado a la alimentacion.

No conecte nuncafiltros de supresion de interferencias L C/RC, condensadores ni dispositivos de proteccion
contra sobretensiones a la entrada o salida del variador.

Para evitar la visuaizacion de fall os innecesari os de sobrecorriente, etc., |os contactos de sefial de
cualquier contactor o conmutador instalado entre el variador y el motor deben estar integradosen la
|6gicade control del variador (por ejemplo, basebl ock).

Esto esfundamental.

Se debe leer este manual detenidamente antes de conectar y poner en funcionamientoel variador. Se
deben seguir todas | as precauciones de seguridad e instrucciones.

Se debe operar €l variador con los filtros de linea adecuados, siguiendo las instrucciones de

instal acién descritas en este manual y con todas | as cubiertas cerradas y |os terminales cubiertos.
Sol o entonces se proporcionard una protecci 6n adecuada. No conecte ni ponga en marcha ningiin
equipo con dafios visibles ni a que le falten piezas. La empresa operadora es responsable de las
lesiones o dafios del equipo producidos como consecuencia de no haber respetado las advertencias
descritas en este manual.




© Precauciones de seguridad e instrucciones

@1. General

L ea detenidamente estas precauciones de seguridad e instrucciones de uso antes de instalar y poner en funcionamiento este
variador. Lea también todas |as sefial es de advertencia del variador y asegurese de que no se hayan dafiado ni retirado en
ningln momento.

Puede que durante e funcionamiento haya componentes activos y calientes a los que se pueda acceder. La retirada de
componentes de la carcasa, el operador digital o las cubiertas de terminales puede causar lesiones o dafios graves si se ha
realizado una instalacién u operacién incorrecta. Puesto que los variadores de frecuencia controlan componentes de
dispositivos mecénicos giratorios, se pueden originar otros peligros.

Se deben seguir las instrucciones descritas en este manual. Las tareas de instalacion, operacion y mantenimiento sélo
deberén ser realizadas por parte de persona cualificado. En lo que a precauciones de seguridad se refiere, € personal
cualificado es aquel que esta familiarizado con las tareas de instalacion, puesta en marcha, operacion y mantenimiento de
variadores de frecuencia 'y que dispone de las cualificaciones adecuadas para este tipo de trabajo. La operacion segura de
este tipo de unidades solo se puede garantizar si se utilizan adecuadamente para el fin con el que sefabricaron.

Los condensadores de bus de CC pueden permanecer activos unos 5 minutos después de que se haya desconectado €l
variador de la alimentacion. Por tanto, serd necesario esperar este tiempo antes de abrir su cubiertas. Todos |os terminales
del circuito principal podrian portar aln tensiones peligrosas.

No se debe permitir € acceso a estos variadores a nifios o personas sin autorizacion.

Guarde estas precauciones de seguridad e instrucciones de uso en un lugar de facil acceso y proporcidneselas a todas las
personas que tengan acceso a los variadores.

@2. Uso de los variadores de frecuencia
Los variadores de frecuencia estan disefiados para su instalacion en sistemas 0 maquinaria €l éctricos.

La instalacion de estos variadores en maquinaria y sistemas debe cumplir los siguientes estandares de producto de la
directiva de baja tension:

EN 50178, 1997-10, Equipamiento de dispositivos el ectronicos en sistemas de potencia

EN 60204-1, 1997-12Seguridad de maquinas y equipamiento de dispositivos eléctricos

Parte 1. Requisitos generales (IEC 60204-1:1997)/

Tenga en cuenta: Incluye corrigenda de septiembre de 1998

EN 61010-1, A2, 1995Requisitos de seguridad para equipamiento de tecnologia de lainformacion
(IEC 950, 1991 + A1, 1992 + A2, 1993 + A3, 1995 + A4, 1996, modificada)

Marcado CE realizado de acuerdo con EN 50178, utilizando los filtros de linea especificados en este manual y de acuerdo
con las instrucciones de instalacion pertinentes.

@3. Transporte y almacenamiento

Se deben seguir las instrucciones de transporte, almacenamiento y manejo correcto de acuerdo con los datos técnicos.

@4, Instalacion

Instale y refrigere los variadores tal y como se especifica en la documentacion. El aire de refrigeracion debe circular en la
direccion especificada. El variador solo debe, por tanto, operarse en la posicion especificada (vertical). Mantenga las
separaciones especificadas. Proteja los variadores frente a cargas no permitidas. Los componentes no deben estar
doblados. Asimismo, no se deben modificar las separaciones de aislamiento. Para evitar los dafios causados por la
electricidad estética, no toque |os componentes ni os contactos el ectrénicos.

@5. Conexion eléctrica

Realice todos los trabajos sobre € equipo activo de acuerdo con las regulaciones nacionales sobre seguridad y prevencion
de accidentes. Lleve a cabo la instalacién eléctrica de acuerdo con las regulaciones pertinentes. En especial, siga las
instrucciones de instalacion que garantizan la compatibilidad electromagnética (EMC), como, por €., € blindae, la
conexion a tierra, y la disposicion de los filtros y cables. Esto también se aplica a los equipos con el marcado CE. Es
responsabilidad del fabricante del sistema o de la maquina garantizar e cumplimiento de los limites de EMC.




Debera ponerse en contacto con su proveedor o con €l representante de Yaskawa en caso de usar un disyuntor de corriente
de fugajunto con variadores de frecuencia.

Puede que en ciertos sistemas sea necesario utilizar dispositivos adicionales de control y seguridad que cumplan con las
regulaciones pertinentes de seguridad y prevencion de accidentes. No se debe modificar € hardware del variador de
frecuencia.

Si se utilizan motores de iman permanente (IP):
S se utiliza un motor de imén permanente (IP), se genera una alta tension en los bobinados.
« Durante e cableado, el mantenimiento o la inspeccion, aseglrese de que el motor esté parado y no pueda girar.

» Si seapagaéel variador y se hade girar el motor, aseglrese de que €l motor y lasalidadel variador estan desconectados
eléctricamente.

@6. Configuracion del variador
Este variador L7 puede impulsar motores de induccion y motores de iman permanente.
Seleccione siempre el modo de control adecuado:
 Paramotores de induccién, use control de V/f, control vectorial delazo abierto o control vectorial delazo cerrado (A1-
01=0,263).
» Para motores de iman permanente solo use € modo de control vectorial de lazo cerrado para motores de iman
permanente (A1-01 = 6).
Una seleccion incorrecta del modo de control podria dafiar €l variador y € motor.
S se cambia un motor o se utiliza por primera vez, configure siempre los parametros relevantes de control usando los
datos de la placa del fabricante o realice un autoajuste. No cambie los pardmetros de manera imprudente. Para garantizar
un uso seguro de los motores | P establezca siempre:

* losdatos del motor correctos

* |os parametros de deteccién de PG abierto

* |los pardmetros de deteccién de desviacion de la vel ocidad

* los parametros de deteccién de sobreaceleracion
Establecer los pardmetros de manera incorrecta puede causar un comportamiento peligroso o dafios en el
motor y en el variador.

Consulte la pagina 13, Procedimiento de arrangue para obtener detalles sobre el procedimiento de arranque
adecuado.

@7. Notas
Los variadores de frecuencia Varispeed L 7 disponen de los certificados CE, UL y c-UL.

© Compatibilidad EMC

@1. Introducciodn

Este manual se ha compilado para ayudar a los fabricantes de sistemas que usan variadores de frecuencia Yaskawa a
disefiar e instalar equipos eléctricos. Asimismo, describe las medidas necesarias para cumplir con la Directiva EMC. Por
tanto, se deben seguir las instrucciones de instalacion y cableado del manual.

Nuestros productos son probados por organizaciones autorizadas utilizando |os estandares enumerados a continuacion.

Esténdar de productos: EN 61800-3:1996
EN 61800-3; A11:2000




@2. Medidas para garantizar el cumplimiento de la Directiva EMC de los variadores de
frecuencia de Yaskawa.
Los variadores de frecuencia Yaskawa no tienen que ser instalados necesariamente en un armario de conmutadores.

No es posible proporcionar instrucciones detalladas de todos los tipos de instalacion posibles. Por tanto, este manual se
limita a proporcionar unas directrices generales.

Todos los equipos eléctricos producen interferencias de radio y linea en varias frecuencias. Los cables transmiten estas
interferencias a ambiente del mismo modo que las antenas.

La conexién de equipos el éctricos (como, por g ., un controlador) a una fuente de alimentacion sin un filtro de linea puede,
por tanto, provocar interferencias de alta o baja frecuenciaen el circuito eléctrico.

L as contramedidas basicas consisten en el aislamiento del cableado de los componentes de control y potencia, unacorrecta
conexién atierray el blindaje de los cables.

Es necesaria un &rea grande de contacto para la conexién a tierra de baja impedancia de interferencias de alta frecuencia.
Por tanto, se recomienda utilizar tiras de toma atierra en lugar de cables.

Es més, los blindajes de los cables deben conectarse mediante clips especificos paralatomaatierra.

@3. Distribucion de cables
Medidas frente a las interferencias de linea

El filtro delineay el variador de frecuencia deben instalarse sobre la misma placa metélica. Instale los dos componentes o
més cerca posible, con cables |o més corto posible.

Use un cable de alimentacion con un blindaje con buena conexién atierra. Use un cable de motor blindado de unalongitud
maxima de 20 metros. Coloque todas las tomas atierra de modo que se maximice €l areadel extremo del cable en contacto
con el terminal detierra(por g., placametalica).
Cable blindado:

« Use un cable con blindaje trenzado.

 Conecte atierra la mayor superficie posible del blindaje. Es recomendable conectar atierra el blindaje conectando €l
cable ala placa de tierra mediante presillas metélicas (véase la siguiente imagen).

.......

I 3
N

Presilla de conexion a tierra Placa de conexion a tierra
L as superficies de conexion atierra deben ser de metal desnudo altamente conductor. Elimine las capas de barniz y pintura.

- Conecte atierralos blindajes de los cables en ambos extremos.
- Conecte atierra el motor de la méguina.
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Inst: lacion

O Instalacion mecanica

@Desembalaje del variados
Tras desembalar el variador compruebelo siguiente.

Elemento Método
Harecibido el modelo correcto de variador? Compruebe el nimero de modelo que se muestraen la placadel lateral del variador.
Inspeccione el exterior del inversor paraver si presenta arafiazos u otros dafios que se
puedan haber causado debidos al envio.
Hay tornillos o componentes sueltos? Use un destornillador u otras herramientas para comprobar que estén bien apretados.

Presenta el variador algin tipo de dafio?

Si encuentra cualquier irregularidad en los elementos anteriores, pongase en contacto con la agencia que le
vendi6 el variador o con su representante de Yaskawa de inmediato.

@Comprobacidn del lugar de instalacion
Antesdeingtalar el variador, compruebelo siguiente:
» AsegUrese de que no se superalatemperaturaambiente.

« Instale & variador en un sitio limpio y libre de polvo y vapores de grasa. Se puede instalar en un panel
totalmente cerrado completamente protegido frente a polvo en suspension.

« Al instalar u operar €l variador, tenga siempre especial cuidado de que no entre en el dispositivo polvo
metdlico, grasa, agua o cualquier otro elemento extrafio.

» Noinstae el variador sobre material combustible, como, por €jemplo, madera.
« Instale el variador en un lugar libre de materialesradiactivosy combustibles.

« Instale e variador en un lugar libre de gases y liquidos dafiinos.

« Instale &l variador en un lugar sin oscilacién excesiva.

« Instale el variador en un lugar sin cloruros.

« Instale el variador en un lugar a que no llegue laluz del sol directamente.




@Orientacion de la instalacion

Instale el variador verticalmente para no reducir el efecto refrigerante. Al instalar el variador, proporcione el
siguiente espacio de instalacion a fin de permitir una disipacion normal del calor.

I_ A B L Aire g

|, S - i ]

50 mm 120 mm

o) 0 e )
Eiv A 30 mm min. 1 o=l
¢ 30 mm min. C 20 mm min. Aire 3
50 mm min. I—
Distancia horizontal Distancia vertical

1. Para el caso de los variadores 1P00, IP20 y NEMA 1 se requiere el mismo espacio horizontalmente y
- verticalmente.
? 2. Quite siempre la cubierta de proteccién superior tras instalar un variador con una salida de 18,5 kW o
menos en un panel.
Proporcione siempre suficiente espacio para los pernos de anilla de suspension y las lineas del circuito
principal al instalar un variador con una salida de 22 kW o méas en un panel.

IMPORTANTE

© Conexion eléctrica

@Instalacion de variadores y filtros EMC ml
Para llevar a cabo una instalacién que cumpla las normas EMC, - T
tengaen cuentalo siguiente: <

£ P B ™u

« Useunfiltrodelinea AL

» Use cables de motor blindados. tinea

- Instale el variador y € filtro en una placa conductora con Filtro Variador
tomaatierra.
» Quite la pintura o la suciedad antes de montar las piezasafin cane

de obtener unaimpedancia minima de conexion atierra. ill=

Longitud del cable |
o més corta posible |

Placa de montaje |
con tomade tierra |
metdlica

| Cable de motor
|.—.| blindado

Quitr la pitural JJ
)

@Cableado de las entradas del circuito principal &/ =+

Tenga en cuenta las siguientes precauciones para la entrada de la fuente de alimentacion del circuito principal.
¢ Si utilizaun disyuntor de de caja mol deada para la conexion de lafuente de alimentacion
(R/L1, S/IL2y T/L3), aseglrese de que sea adecuado para €l variador.
« Si se emplea un disyuntor de derivacion atierra, deberia ser capaz de detectar todo tipo de corrientes, en caso de que
debiese usarse para garantizar una deteccion de corriente de derivacion atierra segura.

¢ Sepuede usar un contactor magnético u otro dispositivo de conmutacion en la entrada del variador.
El variador no deberia encenderse mas de una vez por hora.

« Lasfasesde entrada (R/S/T) se pueden conectar en cualquier secuencia.




¢ Si se conecta € variador a un transformador de potencia de alta capacidad (600 kW o més) o se conmuta un
condensador de avance de fase cerca, es posible que circule una corriente de pico excesiva por e circuito de
alimentacion de entrada, causando dafios en el variador Como contramedida, instale una reactancia de CA opcional en
laentrada del variador o una reactancia de CC en los terminales de conexion de lareactancia de CC.

 Utilice un atenuador de sobretensiones o un diodo para cargas inductivas cerca del variador. Las cargas inductivas
incluyen contactores magnéticos, relés electromagnéticos, valvulas solenoides, solenoides y frenos magnéticos.

@Cableado del lado de salida del circuito principal

Se deben tener en cuenta las siguientes precauciones en cuanto al cableado del circuito de salida.

» Nunca conecte una fuente de alimentacién a los terminales de salida del variador. De lo contrario, se podria dafiar €l
variador.

» Nunca cortocircuite o conecte atierralos terminales de salida. Delo contrario, se podria dafiar € variador.
» No use condensadores de correccién de fase. Delo contrario, se podrian dafiar €l variador y los condensadores.

« Compruebe la secuencia de control para asegurarse de que el contactor magnético (MC) entre el variador y el motor no
conmute @ ON o a OFF durante la operacion del variador. Si se conmuta a ON € contactor magnético durante la
operacion del variador, se generard una corriente de entrada elevada y es posible que se active la proteccién contra
sobrecorriente del variador.

@Conexioén a tierra

Se deben tener en cuenta las siguientes precauciones relativas ala conexion atierra.
* No comparta € cable de conexion a tierra con otros dispositivos, tales como equipos de soldadura o herramientas
mecéanicas.
« Emplee siempre un cable de conexion a tierra que cumpla | os estandares técnicos sobre equipamiento eléctrico y de la
minima longitud posible.
. El variador causa la corriente de fuga. Por tanto, si la distancia entre el electrodo de tierray el terminal de tierra es
demasiado grande, €l potencial en el terminal detierradel variador se volverainestable.

» Cuando se utilice méas de un variador, no forme lazos en el cable de conexién atierra.
BIEN S i MAL ot ~

Fig 1 Cableado de conexidn a tierra

@Precauciones relativas al cableado del circuito de control

Tenga en cuenta las siguientes precauciones relativas al cableado de |os circuitos de control.
» Separe el cableado del circuito de control del cableado del circuito principal (terminales R/L1, SIL2, T/L3, B1, B2, U/
T1, VIT2,W/T3, ©, @1, @2,y @3, PO, NO) y otras lineas de alta potencia.

» Separe €l cableado paralos terminales del circuito de control MA, MB, MC, M1, M2, M3, M4, M5y M6 (salidas de
contacto) del cableado a otros teminales del circuito de control.

» Si se utiliza una fuente de alimentacion externa auxiliar, ésta deberd encontrarse en lalista UL Clase 2.

Utilice cable de par trenzado o cable de par trenzado blindado para los circuitos de control afin de evitar fallos en el
funcionamiento.

» Conecte atierralos blindajes de los cables con lamayor superficie de contacto posible entre €l blindaje y tierra.
Los blindajes de | os cables deben estar conectados a tierra en ambos extremos.

@Terminales del circuito principal

Las funciones de los terminales del circuito principal se resumen de acuerdo con los simbolos de terminales dela Tabla 1.
Conecte |os terminal es correctamente para | os fines deseados.




Tabla 1 Funciones de los terminales del circuito principal (clase 200 V y 400 V)

Modelo: CIMR-L7X®®®®
Finali 1 I inal
inalidad Simbolo de terminal Ciase 200V Ciase 400V
Entrada de alimentacion del R/L1, SL2, T/IL3 23P7 a2055 43P7 a4055
circuito principal R1/L11, S1/L21, T1/L31 2022 a 2055 4022 a 4055
Sdlidas del variador UITL, VIT2, WIT3 23P7 a2055 43P7 a4055
Terminalesde bus de CC @1, © 23P7 a 2055 43P7 a 4055
Conexion de unidad deresistencia
B1,B2 23P7 a2018 43P7 a4018
de frenado
ConexiéndelareactanciadeCC | @1, @2 23P7 a2018 43P7 a4018
Conexion de launidad de frenado | @3 © 2022 a 2055 4022 a 4055
Conexion atierra (@8] 23P7 a 2055 43P7 a4055
Fuente de alimentacion de control | PO, NO 23P7 a2055 43P7 a 4055

@Terminales del circuito de control

LaFig 2 muestraladisposicion de los terminales de control. En la Tabla 2 se muestran las funciones de los terminales del
circuito de control. Uselos terminal es apropiados para la finalidad deseada.

|sc|sc|sc|eB +v a1 ac M5 | M6 | mA B mc
Ec] |s1]s2[s3|sa|s5|se[s7[BBl [m3|ma|m1

Fig 2 Disposicion de los terminales de control

Tabla 2 Terminales del circuito de control con la configuracion de fabrica

Tipo N° Nombre de la sefial Funcion Nivel de la sefial

S1 Comando de marchadirecta/ Marchadirectaen ON, paradaen OFF.
parada

S2 g:rzja:do demarchainversa/ Marchainversaen ON, paradaen OFF.
S3 Vel ocidad nominal Velocidad nominal en ON.

Se‘zae'es $4 | Marchadeinspeccion z/llgncc?f g;élr;pgochf)n Las funciones se '2:4 VCC, |83d mA

%r;giatgla S5 | Marchaintermedia Ye;el é(1)2” dgd l\ll T]termedl acuando :zl :;3 L(J:'rr::]r:j oL otoacoplador
% Velocidad de nivelacién Velocidad de nivelacion 01 aH1-05.

cuando estaen ON.
S7 No se utiliza -

BB | Baseblock de hardware Ambas entradas deben estar habilitadas para
BB1 | Baseblock de hardware 1 habilitar la salida del variador
SC Comun de entrada digital - -
Ser"[]jaeles +V \F/Lffme de alimentacion de 15 Alimentaciéon de 15 V parareferencias anal dgicas (133:“ ente méx.: 20 MA)
entrada Al [ Referenciade frecuencia 0a+10V/100% 0a+10V (20kQ)
andégica CA Neutro de referenciaanalégica |- -

Cable blindado, punto de
E(G) |conexiondelineaatierra - -

opcional
M1
Comando de frenado Comando de frenado cuando
(Contacto 1INA) estden ON.
M2
M3 iﬂ:g?ﬁgg gg;t;cto Contactosde relé
dsee;jj o Control del contactor Control de contactor en ON Capacidad de |os contactos:
S (contacto INA) 1A méx.a250 VCA
digital M4 f
1 A méx.a30VCC"?
M5 | Variador listo . .
M6 | (Contacto INA) Variador listo en ON.

m Sefidl desdlidadefallo (SPDT) | Fallo cuando CERRADO entre MA y MC
VG (1 contacto conmutado) Fallo cuando ABIERTO entre MB y MC

*1. No use esta fuente de alimentacion para aimentar un equipo externo.
*2. Cuando controle una carga reactiva, como, por ejemplo, una bobinade relé con alimentacion de CC, inserte siempre un diodo volante tal y como se
muestraen laFig 3.




Diodo volante

Elrégimen de trabajo del diodo volante
debe ser, al menos, tan alto como la
tension del circuito

Potencia externa:
20 VCC max.

Fig 3 Conexion del diodo volante

TS 1. EnlaFig4semuestrael cableado de las entradas digitales S1 a S7 parala conexion de contactos o de transistores
- NPN (modo 0 V comin y NPN). Estaes la configuracion predeterminada.
? Para la conexion de transistores PNP o para el uso de una fuente de alimentacion externa de 24 V, consulte la
Tabla 3.
2. Unareactanciade CC solo es una opcién vélida para variadores de 18,5 kW o menos. Quite el puente al conectar
unareactanciade CC.

@
IMPORTANTE

@ Modo NPN/PNP (seleccion NPN/PNP)

Lal6gica del termina de entrada se puede conmutar entre el modo NPN (0 V coman, NPN) y PNP (+24 V
comin, PNP) usando €l puente CN5 Asimismo, se admite una fuente de alimentacion externa, que
proporcionauna mayor libertad de métodos de entrada de sefial.

Tabla 3 Modo NPN/PNP y sefales de entrada

Fuente de alimentacion interna - Modo NPN Fuente de alimentacion externa - Modo NPN

L 1p2av

A | P2av
T (+24v)

T (+24v)

24 VDC

s1 ;i
s2 ;E

CN5 - P24V
T (+24v)

| P2y
T (+24v)

24 VvDC

ES-10



@Cableado del variador

Reactancia de CC para mejorar el

factor de potencia de entrada Unidad de resistencia
(opcional) de frenado (opcional)
Fem YTy o
Contactor ! !
magnético + Conexion !
: , e D;) -
L (+1) #2 0
R e e DLIR)
Fuente de | .: '-' . H
alimentacion L2 —E——H1 —————{diltro de ¢ L)
trifasica H '.‘ ,: L linea '

380 to 480V L3 —

" —— ' D L3(T)
50/60Hz l/—f :
PE ®D

Marcha directa/parada

Marcha inversa/parada

Velocidad nominal

PG-X2

Entradas Marcha de inspeccion (Opcional)

multifuncionales —
(Configuracion Marcha intermedia

|

.

|

1
1

de fabrica) : !
Marcha de nivelacion ' | r

H .
: i
H
|
|

|

No se utiliza

Baseblock de hardware (nota 3)

|
Baseblock de hardware 1 (nota 3) :. ' +24V, 8MA
' i
; N
: v I Y8 Pulso Salida de control de pulsos
: E B.ulse RS-422 (100 m o menos)
\ isc A A 4
— IP24V (24V) ZPulso
[ '
‘\ 1' H
. f CN5(NPN  temefoo--s
i Configuracion )
i
.

E(G)
— Q
MB . Salida de contacto de fallo
Ajuste de tension "_\4_Q 250VAC, max. 1A
ny Fuente de —MC(') 30VDC, max. 1A

Entrada analégica alimentacién de entrada

(Referencia de m" \ E analégica +15V, 20mA ML
velocidad) ' 1 ! ) — Comando de frenado
2kOhm 10V ! Al Referencia de T ) .
T O ) M2 A (Configuracién
p o ! H velocidad reference de fabri
\ |
Vo ' AC 010V : e fabrica)
i .
N\ H M3 . Control del Salida de contacto
i oV ? contactor multifuncional
-- i
: . I_/—o“"“ (Configuracion 250 VCA, max. 1A
: :" I de fabrica) 30 VCC, max. 1A
i 1
! Tarjetas| 1 2CN M5
| i — Moy
| opcionales de E__ i Variador listo
i entrada 1 " M6 (Configuracién
H 1
1

de fabrica)

-3 |

i |

Entrada de fuente de 5 terminal B14—Q PO Entrada de i E '

alimentacién de control opcional ! la fuente de 3CN 1 ] Tarjetas H

para operacion de rescate | terminal - «—Q NO alimentacion i i\ opcionales de i
-4 .

de control i salida 1

i

Nota:
1. Los terminales del circuito principal vienen indicados mediante dobles
circulos y los terminales del circuito de control vienen indicados

mediante circulos individuales - -
2. La configuracion de fabrica del CN5 es NPN " ‘l Cables l' ‘| Cables de par
3. Para habilitar ambas entradas del variador, BB y BB1 han de estar \ ,  blindados |¢ . trenzado

cerrados. No Axd
Si s6lo una de las entradas esta cerrada, se mostrara «BB» en el

Fig 4 Diagrama de cableado
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Operacion de teclado

© Pantalla del operador digital (opcional)

Los nombresy funciones de las teclas del operador digital se describen a continuacion.
Indicadores de estado de impulsion

FWD: Se enciende cuando se introduce un comando de marcha

directa.
REV: Se enciende cuando se introduce un comando de marcha
-DRIVE- -Rdy- inversa.
Frequeny Ref SEQ: Se enciende cuando se selecciona una fuente de comandos
U1l-01 = 50.00Hz RUN gue no seael operador digital.
REF: Se enciende cuando se seleccionauna fuente de

U1l-02 = 50.00Hz

U1-03 = 10 50A referenciade frecuenciaque no sea el operador digital.

ALARM: Se enciende cuando ha tenido lugar
un error o unaaarma.

Pantalla de datos
Muestralos datos de control, nimeros de pardmetrosy

DIGITAL OFERATOR JVOF- 160

MENU valores de parametros.

:D ESC Pantalla de modo (se muestraen la parte superior izquierdade la pantalla
dedatos)

A DATA. DRIVE: Se enciende en el modo "drive".

ENTER QUICK:  Seiluminaen el modo de programacion rapida.
ADV: Se enciende en el modo de programacion
avanzada.

VERIFY:  Seenciende en el modo de verificacion.

_ A.TUNE: Seenciendeen el modo de autogjuste.
Teclas

Ejecutan operacionestales como la configuracion de
parémetros, control, desplazamientoy autogjuste.

@Teclas del operador digital

Tecla Nombre Funcién

Alterna entre la operacion mediante el operador digital (LOCAL) y Ias
TeclaLOCAL/REMOTA configuracionesen b1-01y b1-02 (REMOTE).

Estatecla se puede activar o desactivar configurando el parémetro 02-01.

MENU TeclaMENU Seleccionaelementos de menti (modos).

T

Vuelve al estado en el que se encontraba antes de que se pulsase latecla DATA/

ESC TeclaESC ENTER.

Iniciala operacion de desplazamiento cuando lo opera el operador digital y d1-18

TedaJoG esta configuradoen 0.

Tecla PWD/REV Selecci ona_el_ sentido de rotacion del motor cuando se opera el variador desde el
operador digital.

Tecla Shift/RESET Configurael digito activo cuando se programan parametros.

También actiia como latecla RESET cuando se ha producido un error.

Sel eccionaelementos de mend, establece nimeros de pardmetrosy aumentavalores
A Teclade aumento establecidos.

Se usa para desplazarse a siguiente elemento o dato.

Seleccionaelementos de mend, establece nimeros de pardmetrosy reduce valores
V Tecla de reduccion establecidos.

Se usa para desplazarse a elemento o dato anterior.

E?:;T EAR TeclaDATA/ENTER Accede alos mens e introduce pardmetrosy valida cambios de pardmetros.

RUN TeclaRUN Iniciala operacion del variador cuando el operador digital controla el variador.

Detiene la operacion del variador.
STOP TeclaSTOP Estatecla puede habilitarse o deshabilitarse mediante el pardmetro 02-02 cuando se
operaa partir de unafuente que no sea el operador.

Nota:  Excepto en los diagramas, se hace referenciaa las teclas mediante los nombres de lalista anterior.
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Encendido y configuracidn de parametros basicos

®© Procedimiento de arranque

INICIO

| Instalacién mecéanica

v

Cableado del circuito principal y de control

Comprobacion de la seleccion de la fuente

de alimentacion del codificador
> (solg lazo cerrado)

Encender la fuente de alimentacién

v

Seleccionar el modo de control
en el parametro A1-02

A 4
Realizar autoajuste de desplazamiento del codificador/datos del motor

* Control de V/f

* Control vectorial de lazo abierto pagina 17, Procedimiento de autoajuste con motores de induccion
* Control vectorial de lazo cerrado pagina 18, Procedimiento de autoajuste para motores de imén permanente (1P)

* Control vectorial de lazo cerrado para iman permanente

Operador digital (b1-02 = 0)

Fuente de referencia
de velocidad

v

Seleccionar la secuencia de control
en el parametro d1-18

v

Configuracion de las entradas y salidas digitales
en los parametros H1-xx y H2-xx

Entrada analdgica

Configuracién de las entradas y salidas
analégicas/digitales en los parametros H1-xx, H2-xx y

H3-xx
h 4 Configuracion de
Configuracién de * Valores de velocidad preconfigurados (d1-xx)
* Tiempos de aceleracion/deceleracion (C1-xx) * Tiempos de aceleracion/deceleracion (C1-xx)
* Curvas S (sacudidas) (C2-x) * Curvas S (sacudidas) (C2-xx)
\ 4

Realizar ejecuciones de prueba

!

Ajuste preciso
* Ajuste de secuencia de frenado
* Configuracién de funciones especiales

FINALIZAR

Fig 5 Secuencia de arranque basica




O Antes del encendido

Se deben comprobar atentamente los siguientes puntos antes de conectar la alimentacion.
e Compruebe si lafuente de alimentacion cumple la especificacion del variador.
» Compruebe que los cables de la fuente de alimentaci6n estén conectados firmemente a | os terminales adecuados

(L1, L2yL3).

« Compruebe que los cables del motor estén conectados firmemente a los terminales adecuados del |ado del variador
(U, V, W), asi como en el lado del motor.

« Compruebe que la unidad/resi stencia de frenado esté conectada correctamente.
e Compruebe que el terminal del circuito de control del variador y el dispositivo de control estén cableados

correctamente

« Establezca en OFF todos los terminales del circuito de control.
* Si seutilizaunatarjeta PG, compruebe que esté cableada correctamente.

O Pantalla tras el encendido

Tras un encendido normal sin problemas, la pantalla del operador muestra | os siguientes mensajes:

Pantalla de operacion normal

”

Base Block

Rdy

4

BB, El mensgje del baseblock parpadea.

Cuando se produce un fallo o hay una alarma activa, se muestra un mensaje de alarma o fallo. En tal caso, consulte la
pagina 29, Los valores de fabrica se muestran en negrita.

Pantalla de operacion con fallo

-DRIVE-

Main Power Loss

uv pantalla.

Se muestra un mensgje defallo o alarmaen la

El gemplo muestra una alarma de tension alta.

© Seleccidon del modo de control

Lo primero que se debe hacer tras € arranque es seleccionar uno de los cuatros modos de control en funcion del tipo de
méaguina. Los modos vectoriales de lazo cerrado requieren tarjetas de realimentacion PG La Tabla 4 muestra las tarjetas

PG requeridas/posibles para cada modo.

Tabla 4 Seleccion del modo de control

Configuracién

Tipo de maquina Modo de control de A1-02 Tarjeta PG
. L e Control de V/t 0 -
Motor de induccién sin codificador
Control vectoria delazo abierto 2 -
Motor de induccion con codificador incremental Control vectorial de lazo cerrado 3 PG-B2/ PG-X2
Motor de iman permanente (IP) con codificador Hiperface® Control vectorial delazo cerrado 6 PG-F2
o EnDat 2.1. paramotores |P
Motor deiméan permanenteinterior (IPM) de Yaskawacon Control vectorial delazo cerrado
- . 6 PG-X2
codificador incremental para motores |P

/1\ PRECAUCION

« Para motores de iman permanente solo use el modo de control vectorial de lazo cerrado para motores
de iman permanente (A1-01 = 6). El uso de cualquier otro modo de control podria dafiar el equipo o
causar un comportamiento peligroso.
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Autoajuste

La funcion de autoajuste de datos del motor configuralos parémetros de patron de V/f (E1-® ®), parametros
de datos del motor

(E2-®®, E5-®®) y los datos del codificador (F1-01) de maneraautomética. L os pasos que se han de realizar
durante el autoajuste dependen del modo de gjuste sel eccionado.

® Seleccién del modo de autoajuste

El modo de autogjuste se tiene que seleccionar de acuerdo con € modo de control seleccionado y el sistema
mecanico (rotacion sin carga del motor posible o no). La Tabla 5 muestra el modo de gjuste que se puede
seleccionar para cada modo de control.

Tabla 5Modos de autoajuste de datos del motor

Seleccion Modo de control
Modo de autoajuste Funcion del modo Vectorde | Vectorde Vef;?gde
de ajuste VIt lazo lazo e I
(T1-01) abierto cerrado (IP)
Al ustg estandar con motor en AJustatodos 10s parametros del 0 No Si Si Si
rotacion motor.
Ajuste de motor de induccion con Ajustalos parametros basi cos del 1 No Si Si No
motor parado motor.
Ajustede laresistenciade lineaa Ajustasolo laresistencialineaa . . .
. : L . 2 Si Si Si No
lineade motor de induccion linea
. . Ajusta el desplazamiento entre el
Al u_st_e de desplazamiento del codificador y la posicion de cero 4 No No No Si
codificador -
magnético.

@Modos de autoajuste

Autoajuste con motor en rotacién (T1-01 = 0)

Este modo de autoajuste se puede utilizar en cualquier modo de control vectorial. Una vez que se hayan
introducido los datos de la placa del fabricante del motor, el variador hara funcionar e motor durante
aproximadamente 1 6 2 minutosy gjustaralos pardmetros requeridos del motor de manera automética.

R
?‘ Use este modo de gjuste solo si el motor peude rotar libremente, lo que significa que se deben quitar
IMPgRTANTE los cables y se debe abrir e freno. La caja de engranajes puede permanecer conectadaa motor.

Autoajuste con motor parado (T1-01 =1)

Este modo de autoajuste se puede utilizar para € control vectoria de lazo abierto o cerrado Unicamente de
motores de induccion. El variador alimenta el motor durante aproximadamente 1 minuto y algunos de los
parametros del motor se gjustan de manera automatica mientras el motor no gira. El valor de corriente sin
carga del motor y el de deslizamiento nominal se gjustaran de manera precisa 'y automatica durante la primera
operacion.

Verifique el valor de dedlizamiento nominal (E2-02) y la corriente sin carga (E2-03) después de la primera
marchaa velocidad nominal.

Autoajuste para resistencia linea a linea (T1-01 = 2)

El autoajuste sin rotacion para la resistencia de linea a linea se puede usar en control de V/f, control vectorial
delazo abierto y control vectorial de lazo cerrado. El variador alimentael motor durante aproximadamente 20



segundos para medir la resistencia de linea a linea del motor y la resistencia del cable. El motor no gira
durante este procedimiento de ajuste.

Ajuste del desplazamiento del codificador (T1-01=4)

Este modo de gjuste esta disponible en control vectorial de lazo cerrado solo para motores IM. Ajusta
automaticamente el desplazamiento entre el polo magnético y la posicién cero del codificador. Se puede
utilizar para volver a agjustar el desplazamiento después de un cambio de codificador sin cambiar la
configuracion de datos del motor.

TS Precauciones generales:
*? - 1. Utilice autogjuste en rotacion siempre que se requiera ata precision o en el caso de un motor que no esté
4 = conectado aunacarga.

2. Utilice autogjuste sin rotacién siempre que la carga no se pueda desconectar del motor (por gjemplo, si no
pueden quitarse los cables).

3. Aseglresede que el freno mecénico no esté abierto parael autoajuste sin rotacion.

4. Durante el autog uste los contactores del motor han de estar cerrados.

5. Para €l autogjuste, las sefidles de BB y BB1 deben estar en ON (el variador no debe estar en condicion
basebl ock).

6. Compruebe que el motor esté fijado mecanicamentey que no se puede mover.

7. Durante €l autogjuste se suministra alimentacion aunque el motor esté parado. No toque el motor hasta que se
hayarealizado el autosjuste.

8. Quitelachavetadel eje del motor antes de realizar un gjuste con motor en rotacion con un motor independiente
(sin polea de traccién o montado en engranaje).

9. Paracancelar €l autogjuste pulse latecla STOP del operador digital.

IMPORTANTE

Precauciones para el autogjuste con rotacion y de desplazamiento del codificador:

1. Lacargadeberiaestar desconectada, lo que significaque se han de quitar los cablesy se ha de abrir €l freno.

2. S nosepuedequitar lacarga, €l ajuste se puede realizar con unacabinanivelada. La precision del resultado del
gjuste serainferior, lo que puede provocar una pérdida de rendimiento.

3. Aseglresede que el freno esté abierto durante €l autogjuste.

4. Durante el autogjuste, el motor se puede arrancar y detener repetidas veces. Al acabar €l gjuste, se mostrara
«END» en el panel del operador. No togque el motor hasta que se muestre este mensaje y se haya detenido por
completo el motor.

O Alarmasy errores del autoajuste

@Errores de introduccioén de datos
El variador mostrard un mensaje de «dato no valido» y no realizara el autogjustesi:
« lavelocidad del motor, lafrecuencianomina y el nimero de pares de polos no se corresponden.

Base Frequency - 60
Motor Speed < 2 Motor pole
- lacorriente nominal no se corresponde con el valor de potencia nominal
El variador calcula la potencia del motor mediante el valor de corriente de entrada y los datos de la tabla
interna de datos del motor. El valor calculado debe estar entre el 50% y e 150% del valor de entrada para
la potencianominal.

@Otras alarmas y fallos durante el autoajuste

Para ver un resumen de las posiblesalarmas o fallos del autoajuste, asi como las medidas correctivas, consulte
la pagina pagina 28, Fallos de autoaj uste.




® Procedimiento de autoajuste con motores de induccion

EnlaFig 6 se muestra el procedimiento de autoajuste para un motor de induccion con o sin codificador en

control de V/f, control vectorial de lazo abierto y control vectorial de lazo cerrado.

( INICIO ’

A 4

Configurar las entradas de base-
block BB y BB1

(cables retirados?)

NO Sl
Control de V/f? (A1-02 = 2/3) o Puede girar
(A1-02 = 0) » libremente el motor?
Sl

D

A 4

Acceder al modo de autoajuste y
configurar el parametro T1-01 = 2

Acceder al modo de autoajuste y
configurar el parametro T1-01 = 1

Acceder al modo de autoajuste y
configurar el parametro T1-01 = 0

A 4

Configurar:
T1-02 - potencia nominal del motor
T1-04 - corriente nominal del motor

Pulse el botén UP hasta que se
muestre el mensaje «Ajuste listo»

A4

|

Configurar:
T1-02 - potencia nominal del motorr
T1-03 - tensién nominal del motor
T1-04 - corriente nominal del motor
T1-05 - frecuencia nominal del motor
T1-06 - nimero de polos del motor
T1-07 - velocidad nominal del motor
T1-08 - nimero de pulsos del

codificador
(s0lo CLY)

Pulsar el botén UP hasta que se muestre
el mensaje «Ajuste listo»

Configurar:
T1-02 - potencia nominal del motor
T1-03 - tensién nominal del motor
T1-04 - corriente nominal del motor
T1-05 - frecuencia nominal del motor
T1-06 - nimero de polos del motor
T1-07 - velocidad nominal del motor
T1-08 - nimero de pulsos del

codificador
(*solo CLV)

Pulsar el botén UP hasta que se
muestre el mensaje «Ajuste listo»

v

Abrir el freno

Consulte:
pagina 28, Fallos de autoajuste

y elimine el origen del fallo
h

Cerrar el o los contactores del motor

!

Pulsar el botén RUN

¢Ajuste

NO
(Se muestra el cédigo del fallo)

correcto?

Yes
(Se muestra «Ajuste correcto»)

Abrir los contactores, las entradas baseblock y cerrar el
freno si se realizé el autoajuste con motor en rotacién

FINALIZAR

Fig 6 Autoajuste para motores de induccion




® Procedimiento de autoajuste para motores de iman permanente (IP)

EnlaFig 7 se muestra el procedimiento de autoajuste para motores de iman permanente. Antes de realizar €
gjuste, asegurese de que el modo de control se ha configurado en vectoria de lazo cerrado para motores IP

(A1-02=6).

* Quitar los cables para que el motor pueda girar libremente
* Configurar las entradas de baseblock BB y BB1

v

P
Encender la alimentacién si esta apagada D
I™ |
<
1 = Apagar la fuente de alimentacion
v Comprobar parametro* y comprobar si la tarjeta del
3 codificador adecuada esta
| *n8-35 instalada correctamente
Tiene lugar
un fallo OPE06? T

* Comprobar parametro n8-35
* Si se utiliza EnDat/Hiperface
- comprobar la fuente de alimentacién del codificador
- comprobar el cableado de la sefial CLOCK y DATA
* Switch off the power supply.

Tiene lugar
un fallo CPF24?

* Comprobar si se ha configurado la constante PG
adecuada (F1-01)
y la resolucion del codificador absoluto (F1-21).
* Consuﬁts: L.
pagina 27, Errores de programacion del operador (OPH)

y elimine el origen del fallo

Tiene lugar
un fallo OPE02?

Configurar las constantes mecanicas:
S3-13- didmetro de polea de traccion
S3-14- disposicionde los cables
S3-15- relacién de engranajes

Abrir el freno, cerrar el contactor del motor, girar el motor lentamente <
en direccion directa*1 y comprobar la monitorizacion de U1-05. <

sl * Compruebeel cableado
* Comprobar la seleccién de la fuente
de alimentaciondel codificador

producido un PG abierto
(PGO) (no se encuentra realiment-
acion del codificador)?

*Compruebe el cableado del codificador
* Cambiar el parametro F1-05

el signo del valor de U1-052

v

Configurar los parametros de autoajuste:
T1-01= 0 - ajuste rotativo T2-04- corriente nominal del motor
T2-01- potencianominal del motor T2-05- nimero de polos del motor
T2-02- motor base frecuencia T2-09- resoluciéndel codificador
T2-03- tensién nominal del motor T2-10- constante de tensién del motor
Pulsar el boton UP hasta que se muestre el mensaje «Ajuste listo»
+ Consulte:

pagina 28, Fallos de autoajuste

A

Cerrar el contactor o contactores del motor y pulsar el botén RUN . .
Esperar hasta que hayafinalizado el ajuste y elimine el origen del fallo

A

No
(Faultcode is displayed)

Ajuste correcto?

S|
(Se muestra «Ajuste correcto)

* 1. Direcci6n directasignifica:
Ladireccion en laque el motor giracon un comando UP en el terminal

S1 (es decir, con unarotacion en el sentido de las agujas del reloj,
Open the contactors, open the baseblock " ;
pen m,fjg Zﬁdoéfo:gf;e b?ake o alimentaciontrifasicay cableado U-U, V-V, W-W entreel variadory el

motor). Normalmente, ladireccion es el sentido de las agujas del reloj
visto desde el lado del eje del motor (poleade traccién).

FINISH Consulte el manual de instruccionesdel motor o solicite al fabricante
- los detalles sobre la direccién de rotacion.

Fig 7 Autoajuste para motores de iman permanente (IP)




O Ajustede desplazamiento del codificador paramotores de imanpermanente

En laFig 8 se muestra el procedimiento de autoajuste para un gjuste de desplazamiento de codificador. Este
procedimiento se debe realizar s se ha cambiado el codificador o no se ha alineado correctamente. Antes del
ajuste, aseglrese que esta seleccionado €l modo de control vectorial de lazo cerrado para motores de iman
permanente (A 1-02 = 6) y que los parametros E1-® ® y E5-® ® estan configurados correctamente.

No
Es posible quitar
los cables?
=1
v A4
| Quitar los cables | Equilibrar la cabina de modo que no se mueva con los
frenos abiertos.
Nota: la precision de ajuste sera inferior en este
Configurar las entradas de baseblock modo de ajuste
——
BBy BB1

v

|
| Encender la alimentacion si esta apagada | :
I™ |
< 1 Y
- pagar la fuente de aliment-
b 4 Comprobar parametro acion y comprobar si la tarjeta
* del codificador adecuada esta
*n8-35 instalada correctamente
Tiene lugar
un fallo OPE06? T T
S| * Comprobar parametro n8-35
Tiene lugar * Si se utiliza EnDat/Hiperface
un fallo OPE06? - comprobar la fuente de alimentacién del codificador
- comprobar el cableado de la sefial CLOCK y DATA
* Encender la fuente de alimentacion.
s * Comprobar si se ha configurado la constante PG adecuada
Tiene lugar p{(F1-01) y la resolucién del codificador absoluto (F1-21)
un fallo OPE06? * Consulte:
pagina 27, Errores de programacion del
operador (OPE)
y elimine el origen del fallo

Abrir el freno, cerrar el contactor del motor, girar el motor
lentamente en direccion directa*1 y comprobar la monitor-
izacioén de U1-05.

A A

* Compruebe el cableado
p| * Comprobar la seleccién de la fuente
de alimentacion del codificador

Es positivo (no -)
el signo del valor
de U1-05?

* Compruebe el cableado del codificador
* Cambiar el pardmetro F1-05

A4

Configurar:

T1-01 = 4 - ajuste de desplazamiento del |
codificador «

Pulsar el botén UP hasta que se muestre
el mensaje «Ajuste listo»

Consulte la
pagina 28, Fallos de autoajuste

Cerrar el contactor o contactores del
motor y pulsar el boton RUN. Esperar

hasta que haya finalizado el ajuste. y elimine la causa del fallo.

A
¢ No
(Se muestra el cédigo del fallo)
Sl
(Se muestra el mensaj
«Ajuste correcto»)
e e las antrad * 1. Direcciondirectasignifica:

del baseblock y cerrar el freno Ladireccion en laque el motor giracon un comando UP en el terminal
S1 (esdecir, con unarotacion en el sentido de las agujas del reloj,
alimentacion trifasicay cableado U-U, V-V, W-W entre el variador y el
motor). Normalmente, ladireccion es el sentido de las agujas del reloj
visto desde el lado del eje del motor (poleade traccion).
Consulte el manual de instrucciones del motor o solicite a fabricante
los detalles sobre ladireccién de rotacion.

Fig 8 Autoajuste de desplazamiento del codificador
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Configuracion del perfil de recorrido y de la secuencia

® Comandos Up y Down y seleccion de referencia de velocidad

@ Seleccion de fuente de comando Up/Down

La fuente de entrada para la sefiadl Up y Down se puede seleccionar en € parametro b1-02. El valor de féabrica es €l
comando Up/Down por los terminales S1/S2 (b1-02 = 1).

@El recorrido comienza en direccién Up o Down

Para que €l eevador inicie un desplazamiento en la direccién Up o Down, se han de cumplir las siguientes condiciones:
« Al menos una referencia de velocidad debe estar seleccionada si se utilizan entradas digitales para la seleccién de
referencia de velocidad.
» Lasefial del baseblock de hardware (terminal BB y BB1) debe estar configurada (no en condicion baseblock).
« Lasefial Up/Down debe configurarse para que seinicie en la direccion correspondiente.

@Parada de recorrido

El variador se puede detener de |as siguientes maneras:
¢ Sequitalasefia de comando de direccion (Up o Down).
¢ Se quita la sefial de seleccién de referencia de velocidad si se utilizan las entradas digitales para la seleccion de la
referencia de velocidad.
« Si d1-18 se establece en 3 y se quitan todas las entradas de vel ocidad.

@Seleccion de fuente de referencia de velocidad

La fuente de referencia de velocidad puede seleccionarse mediante el parametro b1-01. El valor de fabrica es el operador
digital (b1-01 = 0), esto eso, las vel ocidades pueden sel eccionarse usando entradas digitales.

© Secuencia de seleccion de velocidad mediante entradas digitales

Si se utilizan entradas digitales para la seleccion de velocidad, el método de seleccidn de la velocidad y |a prioridad de la
velocidad dependeran de la configuracion del pardmetro d1-18 (seleccidn de prioridad de la velocidad).

@Operacion en multivelocidad 1/2 (entrada binaria) (d1-18=0/3)

Sidl-18=0

Puede seleccionarse un maximo de 8 pasos de velocidad preconfigurados (definidos en los parametros d1-01 a d1-08)
utilizando 3 entradas digitales codificadas en binario. El comando Up/Down arranca €l variador. Se detiene cuando se quita
€l comando Up/Down.

Sidl-18=3
Puede seleccionarse un maximo de 7 pasos de velocidad preconfigurados (definidos en los parametros d1-02 a d1-08)

utilizando 3 entradas digitales codificadas en binario. El comando Up/Down arranca el variador. Se detiene cuando se quita
el comando Up/Down o cuando no se selecciona ninguna vel ocidad (todas las E/D estén desactivadas).

Configuraciones de entrada digital multifuncional (H1-01 a H1-05) (Ejemplo)

. Numero de Valor
Terminal . . Detalles
parametro establecido
A H1-02 3 Comando de multivelocidad 1
S5 H1-03 4 Comando de multivelocidad 2
S6 H1-04 5 Comando de multivelocidad 3




Tabla de seleccion de velocidad

La siguiente tablamuestralas combinaciones de la entrada digital y la velocidad correspondiente.

Si b1-02 esta configurado como “1”, lavelocidad 1 es introducida como referenciaanadgicaen el termina A.

Frecuencia seleccionada

Velocida | comandode | Comandode | Comando de

d multivelocidad 1 | multivelocidad 2 | multivelocidad 3 d1-18 =0 d1-18=3

1 OFF OFF OFF Referenciade frecuencial d1-01 |Parada

2 ON OFF OFF Referenciade frecuencia2 d1-02 | Referenciade frecuencia 2 d1-02
3 OFF ON OFF Referenciade frecuencia3 d1-03 | Referenciade frecuencia3 d1-03
4 ON ON OFF Referenciade frecuencia4 d1-04 | Referenciade frecuencia4 d1-04
5 OFF OFF ON Referenciade frecuencia5 d1-05 | Referenciade frecuencia5 d1-05
6 ON OFF ON Referenciade frecuencia6 d1-06 | Referenciade frecuencia 6 d1-06
7 OFF ON ON Referenciade frecuencia7 d1-07 | Referenciade frecuencia7 d1-07
8 ON ON ON Referenciade frecuencia8 d1-08 | Referenciade frecuencia8 d1-08

@Entradas de seleccidn de velocidad separadas, alta velocidad tiene prioridad (d1-18=1)

Con esta configuracién se pueden establecer y seleccionar 6 velocidades diferentes (definidas en los
parametros d1-09 a d1-17) utilizando cuatro entradas digitales.

Configuraciones de fabrica de entradas digitales

Numero de Valor

L] parametro establecido Dol
S3 H1-01 80 Seleccién de velocidad nominal (d1-09)
A H1-02 84 Seleccioén de velocidad de inspeccion (d1-14)
S5 H1-03 81 Seleccion de velocidad intermedia (d1-10)
S6 H1-04 83 Seleccion de velocidad de nivelacion (d1-17)

Una mayor velocidad tiene prioridad y hay seleccionada una entrada de velocidad de

nivelacion (H1-® ®=83)
Si d1-18 esta configurado como 1 y una entrada digital multifuncional esta establecida en la seleccion de
velocidad de nivelacion (H1-®®=83), el variador decelera hasta la velocidad de nivelacion (d1-17) una vez
retirada la sefia de velocidad seleccionada. La velocidad de inspeccion no se puede seleccionar como
velocidad de recorrido. La velocidad mas alta tiene prioridad sobre la velocidad de nivelacidn, es decir,
mientras haya seleccionada una velocidad superior, se ignorard la sefia de nivelacion (véase la siguiente
figura).

El variador se detiene cuando se quitala sefia de nivelacion o la sefial Up/Down.

Inyecciéon CC/
Servo cero

Inyeccion CGC/
servo cero

Velocidad
BB de hardware [ ]

Up/Down ]

valocidad de nivalacion [ I

1 Sin efecto

0 s entrada
esth configurada

Welocidag seluccionads | ]

Esta seleccionada la prioridad de velocidad mas alta y no esté seleccionada una entrada de
velocidad de nivelacion (H1-® ®=83)

Cuando el comando de velocidad de nivelacién no esta seleccionado para ninguna entrada digital, el variador
decelera hasta la velocidad de nivelacion (d1-17) cuando se quita la sefid de velocidad seleccionada. La
velocidad de inspeccién no se puede seleccionar como velocidad de recorrido. Para seleccionar la velocidad
de nivelacion como la velocidad de recorrido, se debe desactivar la deteccion de pérdida de referencia de
frecuencia (S3-09=0).

El variador se detiene cuando se quitala sefial de direccion Up/Down.



Cuando no esta configurada ninguna entrada de seleccién de velocidad, la velocidad de nivelacion se toma como la
referencia de velocidad.

Inyeccidn CC/
SBMNVG Cero

Inyeccidn CC/
SBTVD CRrD

Velocidad
BB de hardware | ‘
Up/Down [ i |

‘Velocidad de nivelacian [

El variador se detiene cuando se quitala sefial de direccion (sefial UP o DOWN).

hy~ Con esta configuracién, el controlador se detiene con un «FRL>» (fallo de pérdida de referencia de
? ~ frecuencia) cuando no hay seleccionada ninguna entrada de referencia de velocidad durante el
o arranque.
IMPORTANTE

Para desactivar la deteccion del fallo FRL, establezca el pardmetro S3-09 en “0”.

@Entradas de seleccion de velocidad separadas, velocidad de nivelacion tiene
prioridad (d1-18=2)
Los pardmetros relacionados y las preconfiguraciones de entrada digital son las mismas que para la configuracion de
prioridad de alta velocidad (d1-18=1).

La velocidad de nivelacion tiene prioridad y hay seleccionada una entrada de velocidad de
nivelacion (H1-® ®=83)
Si d1-18 esta configurado como «2» y una entrada digital multifuncional esta establecida en la velocidad de nivelacion
(H1-®®=83), € variador decelera hasta la velocidad de nivelacién (d1-17) una vez activada la entrada de seleccion de
velocidad de nivelacion. La sefial de nivelacion tiene prioridad sobre la velocidad seleccionada, es decir, no se tiene en
cuenta la velocidad seleccionada. La velocidad de recorrido sel eccionada debe ser diferente de la vel ocidad de inspeccidn.

El variador se detiene cuando se quita el comando de velocidad de nivelacion.

Inyaccion G4
S0MV0 DET0

Inyaceidn CCY
SEMV0 CEFD

Velocidad __| *
BB de hardware | ]
Up/Down | ]
Welacidad de Rivelacian [ | - uricckiod de rhingéa oa prio-nd

Velocidad seleccionada [ 1 ]

Esta seleccionada la prioridad de velocidad de nivelacion y no hay seleccionada una entrada
de velocidad nominal (H1-®®#80)
Si d1-18 esta configurado como «2» y no hay ninguna entrada digital configurada para la seleccion de velocidad nominal,
la referencia de velocidad con entrada de seleccion de velocidad es la velocidad nominal (d1-09). Cuando la sefial de
velocidad de nivelacion esta configurada, € variador comienza a decelerar hasta la velocidad de nivelacion. La sefial de
velocidad de nivelacion tiene prioridad sobre el resto de las sefiales de velocidad, es decir, la velocidad intermedialy 2y
|as sefial es de renivelacion no se tienen en cuenta cuando esta seleccionada la velocidad de nivelacion.
Se puede detener € variador quitando la sefial de velocidad de nivelacion o el comando Up/Down.

PRECAUCION: Esta secuencia puede ser arriesgada si, por ejemplo, la seleccion de velocidad no funciona por algin
motivo (un cableroto, etc.).

Iryeccian CCf
SEMVO B

Inyecoidn GG/
SOV CLro

Velocidad

BB de hardware [

Up/Down | |

Velocldad de nivelaclsn

ES-22
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® Configuraciéon de aceleraciéon/deceleracién/sacudidas

El tiempo de aceleracion indica el tiempo para incrementar la velocidad desde el 0% a 100% de la velocidad
maxima configurada en E1-04. El tiempo de deceleracion indica el tiempo para disminuir la velocidad desde
el 100% al 0% de E1-04.

L os tiempos de acel eracidn/decel eracion se establecen en los parametros C1-01/02, los ajustes de sacudidas
(curva S) se establecen en |os parametros C2-® ®, tal y como se muestraen laFig 9.

<

N C2-03

C2-02—»

Tiempo de acel €204

C1-01

C2-05
- |

Tiempo de decel N
C1-02

C2-01 Velocidad

de nivelacion

Fig 9 Ajustes de aceleracion/deceleracion y sacudidas (curva S)

® Secuencia de frenado

La siguiente figura muestrala secuencia de frenado estandar.

s
g
§ Velocidad seleccionada g
g i s
o & S1-04 i $1-05 s
R i - . |os
Yo Zero servo/ i Servo cerofinyeccion o=}
w2 DC Injection Velocidad de i de CC en parada 0 g
| &
3 at start nivelacién i v
g | ©
. = i
Velocidad = B
<9 ! =
88 ! ©
.- [ 3.
Q=7 i £
—ldse a2t
2% T)
58 2
£
RUN ]
BB de hardware del variador E/D
Comando de apertura del freno T ]

Fig 10 Gréfico de temporizacién de la secuencia de frenado sin compensacion de par al arranque

©® Compensacion de inercia (alimentacion hacia adelante)

El control por alimentacién hacia adelante se utiliza para eliminar la sobresaturacion o la subsaturacion de
velocidad mediante la compensacion de los efectos de la inercia Puede habilitarse configurando el pardmetro
n5-01 en «1». Despuésde ello, se debe gjustar el tiempo de aceleracién del motor n5-05.

@ Autoajuste del tiempo de aceleraciéon del motor (n5-05)
Antes de que se realice e autogjuste de n5-02, deberia haberse terminado el autogjuste de datos del motor y la
configuracion general. Realice el gjuste con los valores de fébrica paralos parametrosn5-® ®.
Use el siguiente procedimiento:
1. Establezcan5-05 en «1» para habilitar el autogjustey volver ala pantallade referencia de velocidad.
2. Configurela entrada de baseblock.

3. Active la entrada de velocidad de inspeccion. «FFCAL>» parpadeard en el display para sefidar que €
célculo esta activo.




4. Establezca un comando UP. El variador acelerara el motor hasta la velocidad nominal. Deje de aplicar €
comando UP unos segundos después de que se haya alcanzado |a vel ocidad méxima.

5. Cuando e motor se haya parado, aplique un comando DOWN. El variador acelerard el motor en la
direccion opuesta hasta alcanzar la velocidad nominal. Deje de aplicar el comando DOWN unos segundos
después de que se haya alcanzado la vel ocidad nominal .

Paraanular €l gjuste defina el parametro n5-05 como «0».

IMPORTANT

-
/N
g WNPE

El orden de envio del comando UP o DOWN no tiene influencia.

. No se debe cambiar €l valor de fébricade n5-01 parael gjuste.

. Unavez terminadala marchaen ambas direcciones, el par&metro n5-05 se configura autométicamente en «0».
. Bl autogjuste sblo serealizarasi esté configuradala entrada de velocidad de inspeccion.

. No cambielas constantes mecanicas (carga, inercia) entre las marchas.

@ Configuracion de ganancia P para compensacion de alimentacion hacia adelante
« Aumente la ganancia para mejorar la capacidad de respuesta a la referenciade vel ocidad.

» Reduzcala gananciasi tienen lugar vibraciones u oscilaciones.
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Solucion de problemas

® Deteccion de fallos y alarmas

Losfallosy las alarmas son funciones que indican condiciones inusuales del variador o laaplicacion.

Una alarma no desconecta necesariamente el variador, sSino que se muestra un mensaje en € teclado y se genera una salida
de alarma en las salidas multifuncionales (H2-01 a H2-03) si asi se ha programado. Una alarma desaparece
automaticamente si ya no esta presente la condicion de alarma.

Un fallo desconecta el variador inmediatamente, se muestra un mensaje en el teclado y se conmuta la salida de fallo. El
fallo se ha de reiniciar manualmente una vez que se haya quitado la causa que |o generaba.

En las siguientes tablas se muestra una lista de fallos y alarmas con sus acciones correctivas.

X L Se muestracomo - ; i
Visualizacién Significado Acciones correctivas
Alarma| Fallo
BUS Alarma de comunicacionesopcional Compruebelas conexionesy todas las configuraciones de

Err Com Opcion ) Tras haber establecido la comunicaciéninicia se ha perdido usuar?o del software y 9

(parpadea) lacomunicacion. "

CF Sealcanzé un limite de par de maneracontinuadadurante 30

Fuerade control @® | més segundos durante una paradade desaceleracinenun | Compruebe los parémetrosdel motor.

control vectorial de lazo abierto.

« Desconecte el operador digital/monitor LED y vuelvaa

CPF0O « Fallo de comunicacién del operador digital/monitor LED conectarlo.

CPFO1 0) 12 » Sustituyael variador.

COM- « Fallo de comunicacién entre el operador y el variador « Conectey desconecte lafuente de alimentacion del
ERR(OP&INV) * Fallo de RAM externadela CPU variador.

» Sustituyael variador.

- * Redliceunainiciaizacion alosvaloresde fébrica
@ Error del circuito baseblock « Conectey desconecte la fuente de alimentacion del

CPFO02 - CPF 04 * Error EEPROM variador
« Fallo de convertidor A/D interno de la CPU . Susiituyad variador.
Error de comunicacion en serie Hiperface - . - :
cPr24 @ | Sedetectacuando no se han recibido datos del codificador Compruebe|a conexion def codificador o sustitdyalo si es

Err Com Opcion necesario.

durante 200 ms.

F1-04=0,162yA1-02=366
@ La desviacion de velocidad es superior ala configuracion de

¢ A . I @ Reduzcala carga.
F1-10 durante un tiempo igual o superior a la configuracion

Aumente el tiempo de aceleraciony deceleracion.

DEV deF1-11. + Compruebeel sistema mecénico.
Desviacién Veloc F1-04=3yA1-02=366 * Compruebelosvaloresde F1-10y F1-11
® Ladesviacion de velocidad es superior alaconfiguracionde | Compruebelasecuenciay si el freno se abre cuando el
F1-10 durante un tiempo igual o superior alaconfiguracién |  Variador comienzaaaumentar la velocidad.
deF1-11.

» Compruebeel cableado del PG (codificador).

Corrijael cableado

Compruebe ladireccion del PGy ejecute un autogjuste de
desplazamiento del codificador

« Reduzcalacargay compruebeel freno

Direccién de rotacion incorrecta .
Se detecta cuando ladesviacion de velocidad es mayor deun | |
30%Yy el valor dereferenciade par internoy laaceleracion
tienen signos opuestos.

DV3 @

Direccién de rotacion incorrecta

@ Se detectacuando F1-19 no es 0, lareferenciade velocidad y * Compruebeadireccion del PG y ejecute un autogjuste de

pv4 lavelocidad del motor tienen signos opuestosy se excede el gﬁdzg{;ﬁogd goor?,:f'rﬁﬁzr o freno
umbral de deteccion configurado en F1-19. gay p
* Reduzcalacarga
DV6 - . . Compruebe ladireccion del PG, compruebe F1-22'y
Aceleracion @ @ (S;Tgielteéa_j%;l na aceleraci6n excesiva delacabina realice un gjuste de desplazamiento del codificador.
excesiva - » Compruebe laconfiguracién de S3-13, S3-14 y S3-15.
* Ajustee tiempo de aceleraciony deceleracion.
) . « Compruebela existenciade condicion de fallo externo.
EFO 10) Entrada defallo externo desde tarjeta opcional de « Verifiquelos pardmetros.

Fallo Ext Opcional comunicaciones

« Verifiquelas sefiales de comunicaciones.

EF® @ ® Fallo externo en el termina S®

Fallo ext SO (® se refiere alosterminales S3 a S7) Eliminela causade la condicion del fallo externo.

Comandos de marchadirecta/inversaintroducidosalavez.
Los comandosde marchadirectay de marchainversase han | Compruebe laldgicade la secuenciaexterna, de tal manera
introducido simultaneamente durante 500 ms 0 méas. Esta que solamente se reciba una entrada cada vez.

alarmadetiene el motor.

EF Fallo Ext
(parpadeando) @

Ext Run Activo * Quitelasefial dedireccion eintente un reinicio de fallo.
No esposible ) Se haintentado reiniciar el fallo durantelamarcha ¢ SiunPLCllevaacabo el reinicio del fallo,
reiniciar compruebe |la secuencia
FE CAL 10) Tiempo de aceleracion del motor de alimentacion hacia « Redlice el procedimiento de ajuste completo.
- adelante activo * Anuled gjuste configurando n5-05 = 0.
FRL ® No se ha sdleccionado velocidad antes de que arrancarael Compruebe |a seleccion de vel ocidad/secuenciade arranque.

Faltaref variador.

ES-25



Se muestracomo

Visualizacion Aamal Falo Significado Acciones correctivas
« Retireel motor y hagafuncionar el variador sin el motor.
« Compruebe la existenciade algunafase del motor
GF Lacorrientedetierraen lasalidadel variador haexcedido el cortocircuitadaatierra
Fallo deti @ |50% delacorriente nominal de salidadel variadory L8-09= |+ Compruebe la corriente de salida con un
odeterra 1 (activado). amperimetro de pinzapara verificar lalecturade DCCT.
« Compruebe |la existencia de sefiales de contactor de
motor erréneas en la secuenciade control.
Hasucedido un error de fase abiertaen la salidadel variador. L )
o LF El fallo se detecta cuando la corriente de salida cae por debaj( Reinicied fallotras corregir lacausaquelo
Perdldadefase de @ del 5% de lacorriente nominal del variadory L8- provocaba : .
salida 07=1 « Compruebela capacidad del motor y del variador.
* Retireel motor y hagafuncionar el variador sin el motor.
« Compruebes hay un cortocircuito fase afase en el
. ) ; . - motor.
obr O(r:ri . @ Is_:b?g;gﬁ;;i t(:ee salida haexcedido el nivel de deteccion de Compruebelos tiempos de acel./dece.
ecorriente. . . (C1-66).
« Compruebe |la existenciade cortocircuito fase afase
en lasalidadel variador.
L8-03=0,16 2y latemperaturade! ventilador de Com : ; ;
) o . - pruebe la existenciade suciedad en el
oH @  |refrigeracion del variador ha excedido el valor de L8-02. ventilador o e dispositivo de disipacion térmica,
Sobretemperatura Se hadetenido el ventilador de refrigeracion del variador « Reduzcalatemperaturaambiente alrededor del
isi L8-03=3y latemperaiuradel ventilador derefrigeraciondel | Vaiador.
del disipador @ variador hg@(cedi[éo ol valor de L8-02. g » Sustituyael(los) ventiladores de refrigeracion.
Latemperaturadel disipador térmico del variador ha « Compruebe laexistenciade suciedad en el
OH1 superado los 105 °C. ventilador o el dispositivo de disipacion térmica.
Temp. méxima ® « Reduzcalatemperaturaambiente alrededor del
disipador Se ha detenido el ventilador de refrigeracion del variador variador.
« Sustituyael(los) ventiladores de refrigeracion.
Se detectacuando L1-01 esta configuradoen 1,26 3y la « Compruebe de nuevo el tiempo de conexion/
corriente de salida del variador ha superado la curvade desconexiony el tamario de la carga, asi como los
OL1 sobrecarga. tiempos de acel eracion/decel eracion.
Sobrecargadel ©) La curva de sobrecarga es gjustable utilizando €l pardmetro |+ (C1-©®®).
motor E2-01 (Corriente nominal del motor), L1-01 (Selecciénde |+ Compruebelas caracteristicasde V/f (E1-©®).
proteccién del motor) y L2-02 (Constante de tiempo de « Compruebe la configuracion de la corriente nominal
proteccion del motor) del motor (E2-01).
« Compruebe de nuevo el tiempo de conexion/
desconexiony el tamario de la carga, asi como los
OL2 @ Lacorriente de salidadel variador ha superado la capacidad |, (t(lgng)o@s;j e aceleracion/decel eracion.
Sobrecarga variador de sobrecargadel variador. « Compruebelas caracterfsticasde V/f (E1-©®).
« Compruebe la configuracion de la corriente nominal
del motor (E2-01).
F1-03=0,162y A1-02=366.
0) Larealimentacion de velocidad del motor (U1-05) ha .
superado e valor de F1-08 durante un periodo de tiempo | Ajustelosvaloresdel ASR en el grupo de
o]} igual o superior aF1-09. parametrosCS. . )
Det. sobrevel. motor . « Compruebed circuito de referenciay lagananciade
. . F1-03 = 3y Al.—,OZ =36 61 referencia.
@ Larealimentacion de velocidad del motor_(U 1-05) ‘ha « Compruebelos valoresen F1-08 y F1-09.
superado el valor de F1-08 durante un periodo de tiempo
igual o superior aF1-09.
O] Latension del bus de CC ha superado el nivel de deteccion Iné:rlecgze/rat‘lua/gssl(%npo de deceleranoq 6n def
OV Sobretension | (sbloen de sobretension. (C1- ebe laf )0 an:‘fte unaopcion detreno.
busCC condici @  |Losnivelesde deteccion predeterminados son: * C"mp"! “nela uente de alimentaciony d|s_m| nuya
onde Clase 200 V: 410 VCC latension para adecuarlaa las especificaciones del
. variador.
parada) Clase 400 V: 820VCC + Compruebe laresistencialinterruptor ciclico de freno.
Pérdi dazz fase de 0) Fluctuacion de tension de bus de CC demasiado grande. » Aprietelostornillos de los terminales de entrada
entrada Sdlo se detectacuando L8-05 = 1 (activado) « Compruebe latension de alimentacion
F1-02=0,162yA1-02=366 + Repareel cableado roto/desconectado.
PGO O] No se reciben pulsos del PG (codificador) durante un tiempo |« Repare el cableado.
PG abierto igual o superior aF1-14 + Alimenteel PG
(Desconexiénde F1-02=3yA1-02=366. « correctamente.
PG) ) No se reciben pulsos del PG (codificador) durante un tiempo |+ Compruebelasecuenciay si el freno se abre cuando
igual o superior aF1-14 el variador comienzaa aumentar la velocidad.
PUE Fusible de E(;/L::r‘tzlr?c(ijs circuiito principdl esté fundido. « Compruebes hay un cortocircuito o fallosde
bus de CC abierto @®  |Nuncahagafuncionar el variador tras sustituir el fusible del z:;rr;?;;m & mofory en los cables del motor
Eg;%?)r?eﬁt;n comprobar si hay un cortocircuito en los » Sustituyael variador tras solucionar €l fallo.
RR Trans. « Apaguey enciendael variador.
freno @ | Fall6 e transistor de frenado dindmico integrado. SEa.g yel ol :
dinamico . stituya el variador.
SE1 No hay respuestadel contactor de salida durante, como ;
Error Secuencial @ minimo, el tiempo configurado en S1-16. Compruebe el contactor de sdlida.
SE2 @ Lacorriente de salidaen el arranque estaba por debajo del Compruebe contactor de salida,

Error Secuencia2

25% de la corriente sin carga.




L Se muestracomo L . .
Visualizacion Significado Acciones correctivas
Alarma| Falo
SE3 La corriente de salida durante la marcha estaba por debajo :
Error Secuencia3 ® del 25% delacorriente sin carga. Compruebe el contactor de sdlida.
SVE @ La posicion del motor se movi6 durante la operacién de : ngifg [I)'arrng: g;g:r.
Fello de servo cero Servo cero. * Compruebes hay ruido en la sefial.
> . ; ’ « Compruebelatension de entrada.
® I&aten:_a on ddel bu_s de_ Csﬁfgs_ta por debajo del nivel de . Comgruebeel cableado de los terminalesde entrada.
lo leteccion de tension insuficiente . .
uvi eE] (L2-05). Las configuraciones predeterminadas son: ?ggg;ﬁ‘;l:stggzgg ;:amtrway ol cableado de
Sobretensionbus | condicig| @ |clase200 V 10vee « Aumentelas configuracionesde
cc nde clase 400 V: 380 VCC . Cl01/03/05/07
parada) — —— —
Fallo de operacion de circuito principal MC Sustituva el variador
Sin respuesta de MC durante la operacion del variador. Y :
uv2 Tension insuficiente de la fuente de alimentacion de control |« Retire todas las conexiones a los terminales de control y
Bajatension CTL @® |Tensiéninsuficientedel circuito de control mientrasel conectey desconecte la alimentacion del variador
PS variador estaba en funcionamiento. « Sustituyael variador.

® Errores de programacion del operador (OPE)

Un error de programacion del operador (OPE) se produce cuando se configuran incorrectamente dos 0 més parametros
relacionados entre si 0 una configuracién de parametro individual es incorrecta. El variador no opera hasta que el valor del
parametro es corregido; a pesar de todo, no se producirén otras salidas de alarma o fallo. S ocurre un OPE, cambie €l
parametro relacionado comprobando la causa mostrada en la siguiente tabla. Cuando se visualice un error OPE, pulse la
teclaENTER para ver U1-34 (OPE Detectado). Se visualiza €l parametro que esta causando €l error OPE.

Visualizacion Significado Acciones correctivas
OPE,Ol Error de configuracion de kVA Introduzcala configuracion de kVA correctaen 02-04.
Seleccion kVA

Configuracion de pardmetro fuera de rango
Hiperface seleccionado (n8-35=4) y:

* F1-01 esdiferentede 512 6 1.024
Limite OPE02 * F1-21 esta definido como 2

EnDat seleccionado (n8-35=5) y:
« F1-01 esdiferente de 512 6 2048
¢ F1-21 estddefinidocomo 06 1

Fallo de seleccion de entrada multifuncional
(H1-01 aH1-05):
« Se han seleccionado funciones duplicadas.

Verifiquela configuracion del parémetro.

OPEO3 Se han seleccionado simultaneamente los baseblocks externos | Verifique la configuracion del parametro en H1-©® ®
Terminal
NA (8) y NC (9).
El comando de parada de emergenciaNO (15) y NC(17) se
configuran simultaneamente.
OPEO5 Error de seleccion de comando RUN/referencia Verifique que latarjeta esta instalada Desconectela alimentaciony

La seleccion de fuente de referenciab1-01 y/o el pardmetro de
seleccion de fuente RUN b1-02 estén configuradoscomo 3 (tarjeta
opcional), pero no hay ninguna tarjeta opcional instalada.

Seleccion secuencia vuelvaainstalar latarjeta opcional

« Compruebe de nuevo la configuracion de b1-01y b1-02.

OPE06 Error de seleccién del método de control/ Verifiquela seleccion del método de control en el parémetro A1-02 y/o
FaltaPG opcional | faltatarjetaPG laisntalacion de la tarjeta opcional de PG.
s .O,PE08 Error de seleccion de funcién Verifique el método de control y lafuncién.
eccién constante
OPE10 Compruebe los pardmetros (E1-© ®). Un valor de frecuencialtension

Error de configuracién del parametro V/f

Config. patron V/f puede estar configurado més alto que la frecuencialtension méxima.




® Fallos de autoajuste

Los fallos de autoajuste se muestran a continuacién. Cuando se detectan los siguientes fallos, € fallo se visualiza en €
operador digital y el motor marcha por inercia hasta detenerse. No se operan salidas defallo o alarma.

Visualizacién Significado Acciones correctivas
Error de aceleracion (se detectasolo durante el autogjuste [« Aumente C1-01 (tiempo de aceleracion 1).
Aceleracion con rotacion) « AumenteL7-01y L7-02 (limitesde par) si susvalores son bagjos.
El motor no acelerd en el tiempo especificado. * Quiteloscablesy repitael guste.

Alarmade configuracionesde V/f

] En_d,-l | Sevisualizadespués de completar el autogjuste . C_ompruebey oorrijal_as configuraci onesdel motor.
Configuracionexcesiva . . . Si el motor y lamaguina estan conectados, desconecte el motor dela
de V/f Lareferenciade par haexcedido el 100%y lacorriente méguina
sin carga ha excedido el 70% durante el autogjuste.
Endo Fallo de saturacién del niicleo del motor . gompruiegig;’f:;‘e;gtfad?
nd - L . . « Compruebe o del motor.
Saturacion Se visudliza después de cqmpl etar el wt_o‘:’] uste. * Si el motor y laméaqguinaestan conectados, desconecte el motor de la
Solo se detecta para autoajuste con rotacion. méquina

Alarma de configuracién de corriente nominal
Se visualiza después de completar el autogjuste

Al armaEl?lfi A iomi nal Durante el autogjuste, el valor medido de la corriente Compruebeel valor de la corriente nominal del motor.
nominal del motor (E2-01) era superior a valor
seleccionado.

« Compruebe los datos de entrada

« Lacapacidad del motor y del variador no encajan. Compruebela
capacidad del motor y del variador.

« Compruebe la corriente nominal del motor y la corriente sin carga.

Fallo Fallo de datos del motor

Error de deteccion de corriente
Det | circuito La corriente superd la corriente nominal del motor o hay abierta | Compruebeel cableado del variador y del montaje.
algunafase de salida

KE_ERR

Error de constante de tensién Compruebeel cableado del motor.
(solo motores IP)

LD_ERR

Error de inductancia Compruebeel cableado del motor.
(solo motores I1P)

Compruebeel cableado del motor.

Compruebeel valor de entradade la corriente nominal del motor.
Reduzca o aumente el nivel de corriente parael gjuste deinductancia
de fuga cambiando el pardmetro n8-46.

Lamediciéon de inductanciade fuga ha provocado un error. .
Lacorriente de gjuste de inductanciade fuga erademasiado dltao |,
demasiado baja (vectorial de lazo cerrado sdlo paralP)

Fallo deinductancia
defuga

« Dejeel menG de gjuste, compruebeel contenido delaaarmay
eliminelacausatal y como se describe anteriormenteen lalistade
alarmas.

Compruebe |os datos de entrada.
* Aseglresedequeel variador no esti en condicion baseblock durante

Cualquierade las alarmas enumeradas con anterioridad tuvieron
Falloleve lugar durante el autogjuste o el variador estaba en condicién
baseblock cuando se comenzd el gjuste.

el guste.
Fallo de velocidad del motor « Si el motor esta conectado alaméquina, desconéctelo.
Solo se detecta para autogj uste con rotacién. * Aumente C1-01 (tiempo de aceleracion 1).
Velocidad del motor Lareferenciade par super6 el 100% durante la aceleracion. « Compruebe |os datos de entrada (especialmente el nimero de pulsos
Solo sedetectasu A1-02 estadefinido como 2 (control vectoria de PG y el nimero de polos del motor).
lazo abierto). « Realice un autogjuste sin rotacion
Corrientesin carga Fallo de corriente sin carga « Compruebe |os datos de entrada.
Resistencia Fallo deresistenciade lineaalinea + Compruebeel cebleado del motor. )
« Si el motor esta conectado alaméquina, desconéctelo.

Si laconfiguracién de T1-03 es mayor que latension de alimentacion

Dedlizamiento nominal | Fallo de deslizamiento nominal
de entrada del variador (E1-01), cambie los datos de entrada.

RS ERR . . . P « Compruebeel cableado del motor.
(solo motores IP) Error de resistenciade lineaalinea « Compruebe |os datos de entrada del motor.
Tecla STOP Pulsacién de la tecla STOP -

Todos los codificadores:

Lavelocidad del motor ha superado 20 r.p.m. al comienzo del

autogjuste.

El ajuste de posici6n de polo magnético no se hapodido realizar en |°

el tiempo especificado. °
Z_SRCH_ERR Codificador con pulso Z:

(solo motores I1P) Ladiferenciaentre dos mediciones de laposicién del polo

magnético ha sido superior a 3°.

Codificadores serie:

Ladiferenciaentre dos medicionesde la posicion del polo

magnético era superior a5° o0 se ha producido un error de

comunicacionesserie durante el gjuste.

Quiteloscablesy repitael gjuste.
Compruebe ladireccion de rotacion del codificador y cambie F1-05
si fuese necesario.

« Compruebeel cableado del codificador (orden, blindaje, etc.)
« Compruebe lafuente de alimentacion del codificador.
Sustituyael codificador.




——

Tabla de parametros

3: Tarjetaopcional

Configuracion de aceler acion/decel er acion

Nota:  Losvalores de fébrica se muestran en negrita. Nam.
NGm de Nombre Descripcion
de Nombre Descripcion param. -
param. 500 Ganancia a4 @) Definala gananciaproporciona 3y el tiempo
- - proporcion integral 3 del lazo de control de velocidad
Inicializar datos del ASR3 (ASR) paralafrecuenciaminima.
Seleccion de 0: Inglés c5.10 Tiempo integral La configuracion solo esté activaparala
idiomadela 1: Japones g (1) del ASR 3 deceleracion.
pantalladel 2: Aleman - — _
AL | Goeratordigital | 3 H1aNGES Configuracion de frecuencia de portador a
(310 MOP-160 | & ponaho) Seleccion de : .
) P Pospt ) C6-02 | frecuenciade Seleccionala frecuencia de portadora paralos
- Portugues modos de control de motores de induccion.
0: Sdlo control (control del modo de portadoral
accionamientoy gjuste de A1-01y A1-04). Seleccion de Seleccionalafrecuencia de portadoraparalos
L S:J Lz;trl'lcluz(z('))lzrr?l ?gg %gféfn F?fé;r arsréetros de C6-11 | frecuenciade modos de control de motores deiman
. usuari Ui y
AL-01 Nivel deaccesoa configurarselos parémetros configurados en . portadc')r?z perrT1anente.
parametros 5 A20LaA232). Configuracion de velocidad
’ (pueden leerse'y configurarse pardmetros en d1-01a Referenciasde
el modo de programacion répida (Q) y en el d1-08 multivelocidad1 a
modo de programacion avanzada (A)). 3 8
0: Control deV/f d1-09 Velocidad
" 2: Vector delazo abierto 3 nominal
A1-02 rsndétegg:)ogedintrol 3: Vector de lazo cerrado -
6: Vectorial de 'azct’ C?'Prado paramotores de d1-10 | veloc.interm- 1 | conguitelapagina 20, Secuencia de
imén permanente (IP) d1-11 | Veloc.interm.2 | seleccién de velocidad mediante entradas
0:  Sininicializacion d1-12 | Veloc.intem. 3| digitales
A1-03 | Inicializar 1110: Inicializaa parémetros de usuario : . K
2220: (Inicializaala configuracion de d1-13 | Velocidad renivel.
fébrica). di-14 | Velocidad
Fuente de secuencia/referencia nspece.
. 0 Oper ador diital di.17 | Velocidad de
Seleccion de - Operador digital nivelacion
b1-01 | fuentede 1: Terminal del circuito de control (entrada - . .
; anal 6gica) 0: Useref. multivelocidad (d1-01 a d1-08)
referencia 3: Tarjetaopcional 1: Lareferenciade la velocidad atatiene
- — prioridad.
Seleccion de 0: Operador digital Seleccion de 2: Lareferenciade velocidad de nivelacion
b1-02 | fuentede L Terlm_;nal del Cl'rcg'.“.’ dlecomml (entradas d1-18 | prioridad de tiene prioridad.
comando RUN multifuncionalesdigitales) velocidad 3: Use referencia de multivelocidad.

Sin velocidad seleccionada, la sefial up/down
se desconecta
Consultelapagina 1-20

Configuracién dela curva V/f

Cl- | Tiempo acel./ £ R

©® | dece 1 Consultelapagina 1-23

co- e DefinalostiemposdelacurvaS enloscambios
Caracteristicade | ye yejocidad para reducir las sacudidas.

®® |curvaS

Consultelapagina 1-23

Configuracion de

Esta configuracion se utiliza como valor de

Compensacion de deslizamiento

* Aumenteel valor s el valor de

de dedlizamiento

Gananciade compensacion de deslizamiento es muy
C3-01 | compensacion de bajo.
deslizamiento * Reduzcael valor s el deslizamiento esta
sobrecompensado.
» Reduzcael valor s lacapacidad de respuesta
Tiempo deretardo del compensamiento de deslizamiento es
C3-02 | de compensacion baja

Cuando lavelocidad no sea estable, aumente
la configuracion.

Regulador de veloci

dad automatico (ASR)

E1-01 |latensiénde - . =
entrada referencia para funciones de proteccion.
Frgcuencjade Tensién de salida (V)

E1-04 | salidaméx.

(FMAX) @m’*

E1.05 | Tensiondesalida t&mm )
méx. (VMAX)
Frecuenciabase

E1-06 Wi
(FA) )

Tension de o

E1-08 | frecuenciamedia iy
desdlida(VB) T g FA P

. EVE @ @R EN
Tensién min. de Frecuencia
E1-10 | frecuenciade . .
sdida (VMIN) Paraconfigurar las caracteristicasde V/f en una
linearecta, configure los mismos valores para
E1-07 y E1-09. En este caso, no se tendrden
. cuenta la configuracion para E1-08.

E1.13 | TENSIONbase | Asgirese sempre de que las cuatro

(VBASE) frecuencias se configuran en el siguiente orden:

E1-04 (FMAX) > E1-06 (FA) > E1-07 (FB) >
E1-09 (FMIN)

Ganancia
C5-01 | proporcional (P) | Definala gananciaproporcional 1y e tiempo
del ASR1 integral 1 del lazo de control de velocidad
cs-02 Tiempo integral (ASR) paralafrecuencia C5-07.
() del ASR1
Ganancia Definala ganancia proporcional 2y el tiempo
C5-03 | proporciona (P) | integral 2 del lazo de control de velocidad
del ASR2 (ASR) paralafrecuenciaminima.
] Tiempo integral Laconfiguraci 6n estd activa solo parala
C5-04 (1) del ASR 2 aceleracion.
c5-06 | Tiempoderetardo | Define el tiempo de retardo dela salida del
del ASR ASR.
Frecuenciade Configuralafrecuenciaparael cambio entrela
C5-07 cambio del ASR gananciaproportional 1, 2,3y el tiempo

integral del ASR 1, 2, 3.




Num.
de
paréam.

Nombre

Descripcion

Configuracion de datos de motor

E2-01 | Corriente nominal
Eo.gp | Deslizamiento

nominal
Epg3 | Corentesin

carga . >

_ Datos del motor para motores de induccion

E2-04 | Numero de polos
Eo.o5 | Resistenciade

lineaalinea
E2-.0p | Inductanciade

fuga
E5-02 | Potencianominal
E5-03 | Corriente nominal
E5-04 | Ndmero de polos
es0s | ot

) Datos del motor paramotores de imén

E5-06 Inductanciadel permanente (IP)

ged
Es.07 | Inductanciadel

eeq
Es5.09 | COnstantede

tensién del motor

Configuracion derealimentacion del codificador

Configurael nimero de pulsos PG por

F1-01 | Constante PG -
revolucion
0: Fase A con comando de marchadirecta.
L (Fase B con comando de marchainversa;
Direccion de rotacion en el sentido contrarioal delas
F1-05 | rotacion del PG agujasdel reloj)
(codificador) 1: Fase B con comando de marchadirecta
(Fase A con comando de marchainversa;
rotacion en el sentido de las agujasdel reloj)
Resolucion del fl)f égig
F1-21 e‘:ﬁ‘)defr absoluto | 5 g7g,
(Hiperfaceo (s seseleccionaEnDat (n8-35=5), F1-21 sefija
EnDat) a2)
Desplazamiento | Ajustael desplazamiento entre el iman
F1-22 | deposicionde del rotor y la posicién cero del

iman

codificador.

Configuracion de E/S digitales

H1-0la fsliiicg;ogede Consultea final de estalistas deseaobtener
H1-05 terminal S3aS7 unalistade selecciones
Seleccion de
H2-01a func!on de Consultea final de estalistas deseaobtener
H2-03 terminal M1-M2/ lista de sdeci
2 M3-M4/M5-Me | Unalistade selecciones

Proteccion del moto

r

0: Desactivada

1: Proteccion de motor de empleo general
(motor refrigerado por ventilador)

2: Proteccion del motor de variador (motor
refrigerado externamente)

Seleccion de 3: Proteccion de motor vectorial
L1-01 | protecciondel Cuando laalimentacion del variador se
motor desconecta, sereiniciael valor de
temperatura, asi que incluso si esta definido
como 1, es posible que |a proteccién no sea
efectiva.
5: Proteccion de motor de par constante de
iman permanente
Compensacion de alimentacion hacia adelante
Sel. de control de | .. .
n5-01 | alimentacion (1); Rﬁ%\éada
hacia adelante .
. Tiempo de aceler.
n5-02 del motor
%2”2:22[1 al de Larespuestade referenciade velocidad
n5-03 g p ) aumentara en lamismamedidaque lo hagans-
imentacion

hacia adelante

03.

Nam.
de Nombre Descripcion
param.
Ajustedel tiempo .
0: Desactivada
n5-05 | deaceler. del 1 Activado
motor
Secuencia de frenado
Nivel de . ; .
S1:01 | velocidad cero en | DEfine el ivel develocidad def comando de
parada p
Corrientedefreno
S1-02 | deinyecciénde
CC a arranque Se configura como porcentaje de la corriente
Corrientedefreno | nominal del variador.
S1-03 | deinyeccionde
CC en parada
Tiempo defreno
deinyecciénde
S1-04- | ccpvelocidad
cero al arrancar
Tiempo defreno
de inyeccién de - .
S1-05 CC/v}:al ocidad Consultela pagina 23, Secuencia de
cero en parada frenado
Tiempoderetardo
S1-06 | deliberacion del
freno
Tiempoderetardo
S1-07 | e cierre del freno
51-20 Gananciadeservo | Gananciade lazo de posicion de servo cero para
cero contorl vectorial de lazo cerrado.
Compensacion de deslizamiento de referenciade
velocidad
S2-01 vel o_cidad Define la velocidad nominal del motor.
nominal de motor
Gananciade Define la ganancia de compensacion de
.02 | COmpensacionde | deslizamiento en modo normal. Puede
dedizamientoen | utilizarse paramejorar laexactitud de la
modo normal nivelacion.
Gananci ad_el d Configurala ganancia de compensacion de
.03 ?gp?mﬁ?gef deslizamiento en modo de regeneracion.
modlé del Puede utilizarse paramejorar la
. exactitud de la nivelacion.
regeneracion
Configuracién de funciones especiales
Seleccion de Activao desactivala funcién de «piso corto».
" 5 i 0: desactivada
SSOL Tuncion @i | 1 aogvada (esténdar)
2: activada (avanzado)
Nivel de
deteccion de Ajustael nivel de velocidad paraladeteccion
S3-04 | velocidad de velocidad nominal/nivelacién cuando se
nominal/ utilizan entradas multivel ocidad. (d1-18=0/3)
nivelacion
s3.08 | Ordendefasede | O: El orden defasedesalidaesU-V-W.
salida 1: El orden de fase de salidaes U-W-V.
313 Diametrodepolea | Ajustael diametro de la poleade traccion para
detraccion unidades de pantallam/s.
Relacion de 111
S cbles 2:1:2
S3-15 Rdl aclon de Configuralarelacion de engranaje mecanico.
engranaje
Datos de control
U1-01 | Referenciade frecuenciaen Hz/rpm
U1-02 | Frecuenciade salidaen Hz/rpm
U1-03 | Corrientede salidaen A
U1-05 | Velocidad del motor en Hz/r.p.m.
U1-06 | Tensi6n desdidaenVCA
U1-07 | Tensi6n debusde CCenVCC
U1-08 | Potenciade salidaen kW




Nam.

de Nombre Descripcion
param.
Datos de histérico de fallos
U3-01
a Del dltimo a cuarto fallo
U3-05
a Tiempo de operacion acumulativo en el fallo 1 a4
uU3-08
U3-09
a Del quinto al décimofallo
Us-14
Us-15
a Tiempo acumulado del quinto a décimo fallo
uU3-20

*Los siguientes errores no se guardan en el registro de errores:
CPFO0, 01, 02, 03, UV1y UV2.

Seleccionesde funcién de entrada digital

3 Referenciade multivelocidad 1
4 Referenciade multivelocidad 2
6 Comando de frecuencia de desplazamiento (prioridad més alta que
lareferenciade multivelocidad).
F No se utiliza (configurado cuando un terminal no se usa)
14 Reinicio defallo (reinicio si se pone en ON)
20 Fallo externo, modo de entrada: Contacto NA/contacto NC, Modo
a L "
oF de deteccion: Normal/durante operacion
80 Seleccion de velocidad nominal (d1-09)
81 Seleccion de velocidad intermedia (d1-10)
82 Seleccion de velocidad de renivelacion (d1-13)
83 Seleccion de velocidad de nivelacion (d1-17)
84 Seleccion de gjecucidn de inspeccion (d1-14)
Seleccionesde funcion de salida digital
0 Durantemarchal (ON: el comando RUN estaden ON o hay salidade
tension)
6 Variador listo para operacion; READY: Trasinicializaciono sin
fallos
8 Durante baseblock (contacto NA, ON: durante baseblock)
B Deteccidn de cabina bloqueada/bajo par 1 NA (contacto NA, ON:
deteccidn de par excesivo/insuficiente)
F No se utiliza. (Configurado cuando el terminal no se utiliza).
10 Fallo leve (ON: se muestrala alarma).
17 Detecciodn de cabina bloqueada/bajo par 1 NC (contacto Nc, OFF:
deteccion de par)
1A Durante marchainversa (ON: durante marchainversa)
40 Comando de liberacion del freno
41 Comando de cierre del contactor de salida

NUm.
de Nombre Descripcion
param.
U1-09 | Referenciade par en % del par nominal del motor
Muestrael estado de entrada ON/OFF.
UL10- —1: Comando de
marcha directa
(S1) estd ON
1: Comando de
Egado de marcha ,inversa
U1-10 | termind de fé)n?r:t:aor:ultiple
entrada s
(S3) esta ON
1: Entrada multiple
2
(S4) estd ON
1: Entrada multiple
3
(S5) estd ON
Muestrael estado de salida ON/OFF.
Ut
1: Salida de
contacto
multifuncional 1
(M1-M2) esta ON
1: Salida de
ES&I'O de contacto
ul-11 terminal de salida multifuncional 2
(M3-M4) estd ON
1: Salida de
contacto
multifuncional 3
L (M5-M6) esta ON
No se utiliza
(Siempre 0).
1: Salida de error
Estado de operacién del variador.
ul.ia_ .
L Marcha directa
L 1: Velocidad
cero
1: Marcha
U112 Estado_c,Je inversa
operacion 1: Entrada de
sefial
de reinicio
1: Velocidad
alcanzada
1: Variador listo
U1-13 | Tiempo de operacion acumulativo
U1-20 | Referenciade frecuenciatras arranque suave
U1-34 | Pardmetro defallo OPE
U1-51 | Corriente méx. durante aceleracion
U1-52 | Corriente méx. durante deceleracion
U1-53 | Corriente méx. durante veloc. max.
U1-54 | Corriente méx. durante veloc. nivelacion.
U1-55 | Nimero de recorridos
Datos de seguimiento de fallos
U2-01 | Falo actual
U2-02 | Ultimofallo
U2-03 | Referenciade frecuenciaen el fallo
U2-04 | Frecuenciade salidaen el fallo
U2-05 | Corrientede salidaen el fallo
U2-06 | Velocidad del motor en fallo
U2-07 | Referenciade tension de salidaen el fallo
U2-08 | Tensiondel busde CC en el fallo
U2-09 | Potenciade salidaen el fallo
U2-10 | Referenciade par enfallo
U2-11 | Estado del terminal de entradaen €l fallo
U2-12 | Estado del terminal de salidaen el fallo
U2-13 | Estado de laoperaciénen el fallo
U2-14 | Tiempo de operacion acumulativo en el fallo




Notas




Variadores de velocidad L7
Apéndice X

Especificaciones

Este apéndice describe las especificaciones de los variadores de velocidad Yaskawa Serie L7



© Especificaciones segun modelo

L as especificaciones son dadas segin €l modelo en las siguientes tablas.

@Clase 200V

Tabla X.1 Variadores de Clase 200 V

Numero de modelo
CIMR-L7Z ® 23P7 25P5 27P5 2011 2015 2018 2022 2030 2037 2045 2055
Salidamaximaaplicableal
N 37 55 75 11 15 18,5 22 30 37 45 55
motor (kW)L
Capacidad nominal de
. slida(kvA) 7 10 14 20 27 33 40 54 67 76 93
©
§ |Corrientenominal de
3 |salida(A) 17,5 25 33 49 64 80 96 130 160 183 224
4] — -
5 |Tensiondesalida trifasica; 200, 208, 220, 230, 6 240 Vc.a
‘8 |méxima. (V) (Proporcional alatension de entrada)
T
24

Frecuenciade salida

méxima (H2) Disponible hasta 120Hz, segin programacion.

Tension nominal (V)
Frecuencia nominal trifasica, 200/208/220/230/240Vc.a., 50/60 Hz
(H2)

Corrientenominal de

entrada (A) 21 25 40 52 68 96 115 156 176 220 269

Fluctuacionesde

—~150,
tension admisibles + 10%, -15%

Fluctuacionesde

+50
frecuenciaadmisibles 5%

Medidas |Reactancia
para dec.c.
armoni-
cosdela |Rectificacio
fuentede | 4o 15
adimenta-
cion

Opciona Integrado

Caracteristicasde la fuente de alimentacion

No es posible Posible
pulsos

* 1. Lasalidaméaximaaplicable al motor es dada para un motor estandar de 4 polos Yaskawa. Cuando seleccione el motor y el convertidor, asegurese de que
la corriente nominal del convertidor es mayor que la corriente nominal del motor.

* 2. Serequiere un transformador con secundario dual estrella— tridangulo en la fuente de alimentacion para rectificacion de 12 pulsos.



—
—ee

@Clase 400V
Tabla X.2 Variadores de Clase 400 V

Numero de modelo
CIMR-L7 ® 43P7 | 44P0 45P5 | 47P5 4011 4015 4018 4022 4030 4037 4045 4055
Salidaméximaaplicable al
- 37 4,0 55 75 11 15 18,5 22 30 37 45 55
motor (kW)
Capacidad nominal de
. |sdida(kvA) 7 9 12 15 22 28 34 40 54 67 80 106
©
® |Corrientenominal de
o |sdida(A) 8,5 11 14 18 27 34 41 48 65 80 96 128
4] > - p
.g ;I'Ver;s on desalidaméx. trifasica; 380, 400, 415, 440, 460, 6 480 Vc.a. (Proporcional alatensién de entrada.)
T
m . .
Frgcyenmade salida 120 Hz méx.
méxima (Hz)
Tension nominal (V)
Frecuencianominal trifésica, 380, 400, 415, 440, 460 6 480 Vc.a., 50/60 Hz
(H2)
Corientenominadde |, | 43, | 47 22 ) 41 49 58 78 9% | 15 | 14

entrada (A)

Fluctuacionesde

04 — 0,
tension admisibles +10%, -15%

Fluctuacionesde

0,
frecuenciaadmisibles 5%

Medidas |Reactancia
para ~ dec.c.
armoni-
cosdela
fuente de
alimenta-
cion

Opciona Integrado

Rectificacio
ndel2 No es posible Posible
pulsos

Caracteristicas de la fuente de alimentacion

* 1. Lasalidaméxima aplicable al motor es dada paraun motor estandar de 4 polos Yaskawa. Cuando seleccione el motor y el convertidor, aseglrese de que
la corriente nominal del convertidor es mayor que la corriente nominal del motor.

* 2. Serequiere un transformador con secuandario dual estrella— triangulo en la fuente de alimentacion para rectificacion de 12 pulsos.



® Especificaciones comunes

L as siguientes especificaciones son aplicables para variadores de clase 200V y 400V.

Tabla X.3 Especificaciones comunes

NUmero de modelo
CIMR-L7_®

Especificacion

Método de control

PWM de onda sinusoidal
Control vectorial lazo cerrado paramotores IM y PM, control vectorial lazo abierto, control V/f

Frecuencia portadora

8 kHz
es posible una frecuencia portadoramas alta con disminucion (derating) de corriente

Rango de control de
velocidad

1:40 (control V/f)
1:100 (control vectorial lazo abierto)
1:1000 (control vectorial lazo cerrado)

Precision del control de
velocidad

+ 3% (control V/f)
+ 0,2% (control vectorial lazo abierto)
+ 0,02% (control vectorial lazo cerrado)
(25°C + 10°C)

Respuestadel control de
velocidad

5 Hz (control sin PG)
30 Hz (control con PG)

Limites de par Provistos (4 pasos de cuadrante pueden ser cambiados mediante configuraciones constantes) (Control vectorial)
S |Precision de par +5%
§ Rango de frecuencia 0,01 a120 Hz
5]
@ Precision de frecuencia Referenciasdigitales: + 0,01% (-10°C a+40°C)
O |(caracteristicasde - —
B |temperatura) Referenciasanaldgicas: + 0,1% (25°C £10°C)
[9)
g |Resolucionde Referenciasdigitales: 0,01 Hz
% |configuracion de - — - —
O |frecuencia Referenciasanal 6gicas: 0,025/50 Hz (11 bits més signo)
Resolucion de
frecuenciade salida 0,01 Hz
Capacidad de sobre-
cargay corriente 150% de la corriente nominal de salida durante 30 s.
méxima
Sefial de configuracién
defrecuencia Oa+lov
Tiempo de Aceleracion/ | 0,01 a600,00 s (4 combinaci ones sel eccionables de configuraciones independientes de tiempos de aceleracion y
Deceleracion deceleracion)
Deteccién de sobrepar/bajo par, limites de par, control de 8 velocidades (maximo), 4 tiempos de aceleraciony
deceleracion, curva S de acel eraci on/decel eraci 6n, autotuning (dinémico o estético), funcion de retencidn (Dwell),
Funcionesde control  |control ON/OFF del ventilador de refrigeracion, compensaci on de deslizamiento, compensacion de par,
principales autoarranque después de fallo, freno de c.c.paraarranquey parada, reset automético de fallo y funcién de copiade
parametros, funcionesy secuencias de el evacion especiales, operacion piso corto, operacion de rescate con
secuenciade operacion de cargaligera, funcién de copia de datos de maquina (guardar en lamemoriadel encoder)
Proteccion del motor Protecci6n mediante relé termoel ectrénico de sobrecarga
Proteccion instanténea . . . ! .
contra sobrecorriente Se detiene a aproximadamente el 200% de la corriente nominal de salida.
Proteccion de fusible ” : :
fundido Detencion con fusible fundido.
Proteccion de o : ! :
é sobrecarga fallo OL2 a 150% dela corriente nominal de salidadurante 30 s.
g Proteccion de Convertidor de clase 200: Se detiene cuando latension de c.c. del circuito principal supera410V.
S |sobretension Convertidor de clase 400: Se detiene cuando latension de c.c. del circuito principal supera 820V.
[«3]
'g Proteccién contrabaja Convertidor de clase 200: Se detiene cuando latensién de c.c. del circuito principal es inferior a 190V.
= tension Convertidor de clase 400: Se detiene cuando latensidn de c.c. del circuito principal es inferior a380V.
‘2 [Sobrecalentamientodd
T |ventilador de Proteccion mediante termistor.
refrigeracion

Prevencion de bloqueo

Prevencion de bloqueo durante la aceleracion, deceleracion y marchaindependientemente.

Proteccion de puestaa
tierra

Proteccién mediante circuitos electrénicos.

Indicador de carga

Seiluminacuando latensién de c.c. del circuito principal es aproximadamente 10V c.c o més.







Tabla X.3 Especificaciones comunes

NuUmero de modelo
CIMR-L7_®

Especificacion

Grado de proteccion

Tipo bastidor cerrado (1P20): Todos |os model os
Tipo bastidor cerrado (NEMA 1): 18,5 kW 0 menos (lo mismo para convertidoresde clase 200 V y 400 V)
Tipo bastidor abierto (IP00): 22 kW 0 mas (lo mismo para convertidoresde clase 200 V y 400 V)

Condicionesambientales

Temperaturaambiente
de funcionamiento

-10°C a45°C, méx. 60°C con reduccién (derating)

Humedad ambiente de
funcionamiento

95% méx. (sin condensacion)

Temperaturade
amacenamiento

—20°C a+ 60°C (temperaturatemporal durante el transporte)

Ubicaciondela

Interior (Sin gases corrosivos, polvo, etc.)

aplicacion
Altitud 1000 m, max. 3000 m con reduccién (derating)
Vibracion 10 a20 Hz, 9,8 m/s? méx.; 20 a50 Hz, 2 m/s?> méx.

Regulaciones

Desconexion de
seguridad

El Baseblock de hardware cumple la norma EN954-1 Categoria de seguridad 3, Categoriade parada0
Conforme con EN81-1, posibilidad de solucién con un contactor de motor

Arménicos

EN 12015 puede cumplirse con unareactanciade C.A.




Servicio

Si antes de instalar, durante la instalacién o en la
aplicacion del equipo Marca Yaskawa de la Serie
L7, se le presentara alguna duda, por favor,
contactese con nosotros por cualquiera de las vias,
gue sera asistido sin costo adicional.

Por favor, tome los recaudos necesarios que se
incluyen en este manual para la instalacion y
funcionamiento correcto de este producto.


www.elinsur.com
mailto:informaci�n@elinsur.com
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Linea 25: Ancho: 200mm Alto: 125mm  a pedido en gabinete de chapa
Despachos por transporte, consulte embalajes y fletes.

cogo | pror._ | gt | peso | 40720 [ souvaao [ aso e [ aionen [

lléb’g‘g‘g’y 80mm AyB 6kg 0.7KVA | 0.8KVA 1.4KVA 2KVA $ v
Linea 32: Ancho: 250mm Alto: 160mm a pedido en gabinete de chapa
Despachos por transporte, consulte embalajes y fletes.

o B S R B e el e e
11;&%‘3?“ 90mm AyB 10kg 1.1KVA 1.4KVA 2.5KVA 35kva | ¥ +};,7A25
llébg‘gtgo"“f 95mm AyB 12kg 1.3KVA 1.6KVA 3.0KVA 43kva | ¥ &;fAm
11;33‘;?“ 100mm AyB 13kg 1.5KVA 1.8KVA 3.5KVA 5KVA $ ﬁc):s
11;6/(&)?:% 110mm AyB 15kg 2.0KVA 2.2KVA 4.2KVA 6KVA $ ﬁ;}: 0
llégg‘;t;’:“f 120mm AyB 16kg 2.4KVA 2.7KVA 4.9KVA 7KVA $ ﬁ;":s

Linea 41: Ancho: 310mm Alto: 205mm a pedido en gabinete de chapa
Despachos por transporte, consulte embalajes y fletes.

Codigo | Prof. | oocotar | Peso | 320440 | 220/380 | 380/480 | 380/40 | $+IVA
Hégﬁtzoy 120mm AyB 22kg 3.0KVA 3.3KVA 6.3KVA 9KVA $ +21'3:°
HiAao3 135mm AyB 30kg 39KVA | 44KVA | B8.4KVA 12kva | %3200
11;6/?;;?% 150mm AyB 35kg 4.9KVA 5.5KVA 10.5KVA 15KVA $ +31'\?:5

Linea 50: Ancho: 375mm Alto: 255mm a pedido con cobertura metalica
Despachos por transporte, consulte embalajes y fletes.

codigo | Pror. | o< | peso | SO0 | 30l %a0 | Se0/as0 | a0/as0 | $ IVA
1116/;%?% 155mm ByC 45kg 59KVA | 6.6KVA | 12.6KVA | 18kvA | ¥ v
1116/;%%)% 175mm ByC 57kg 7.5KVA 8.8KVA 14.7KVA 21KVA $ +5I'¢:°
1116‘;‘;?” 190mm ByC 65kg 8.5KVA 9.9KVA 16.0KVA 23KVA $ +51'3:°

Linea 63 - baja: Ancho: 460mm Alto: 253mm a pedido con cobertura metalica
Despachos por transporte, consulte embalajes y fletes. +1Info de dimensiones

Codigo | Prof. | o inat | P | 220/a40 | 220/380 | 380/480 | 3s0/aq0 | $ *TVA
11;;{2‘1‘;’“ 190mm B,CyD 69kg 9KVA 11KVA 17.5KVA 25KVA $ +61"‘,’:°
11;;@8?% 205mm | B,CyD 76kg 10KVA 12kvA | 189kvA | 27kva | ® it

Linea 63: Ancho: 460mm Alto: 330mm a pedido con cobertura metalica
Despachos por transporte, consulte embalajes y fletes. +1Info de dimensiones

codigo | Prof. | o Cai | Pe® | 2207440 | 220/380 | 380/480 | 3s0/aq0 | $ *TVA
llléjgjoy 190mm CyD 87kg 11KVA 13KVA 21KVA 30KVA $+71'\‘/122
111(;25’5‘” 205mm CyD 107kg 15KVA 17KVA 28KVA | 40KVA $+91'\=/;:5

http:// www.pysel.com.ar/precios/$11 1.htm 19/09/2012







