CONVERTIDORES
DE FRECUENCIA

SYSDRIVE 3G3EV

MANUAL DE OPERACION

OMRON




SECCION 1
Puesta en marcha 3G3EV

10 REBCEPCION . oottt e 2
1-2  PrECAUCIONES . . . o vttt e e et et e e e e e e e e 3



Recepcion Seccioén 1-1

1-1 Recepcion

Comprobacion del producto
Enlarecepcion, comprobar siempre que el producto suministrado es el conver-
tidor de frecuencia SYSDRIVE 3G3EV pedido.

Si encuentra algun problema con el producto, contacte inmediatamente con
OMRON.

Comprobacion de la etiqueta

Modelo de convertidor - (OINRON 3G3EV-A2015 b
Especificaciones de entrada - INPUT : AC3PH 200-230V
50Hz/60Hz

Especificaciones de salida ~ |OUTPUT : AC3PH 0-230V 2.6kVA 7A

LOT NO : PRG : 4005

SER NO :

. Mg
\ OMRON Corporation MADE IN JAPAN J

Comprobacion del modelo
3G3EV-A2002R
Especificaciones
Capacidad del motor méx. aplicable
Clase de tension
Tipo de instalacion

Nombre de serie: Serie 3G3EV

Especificaciones

E Modelo basico

ME Modelo de alta funcionalidad

R-E Modelo SYSMAC BUS

RM-E Modelo de protocolo abierto MODBUS

Capacidad de motor méx. aplicable

001 0.1 kw
002 0.2 kw
004 0.55 kW
007 1.1 kw
015 1.5 kW

Clase de tension

2 Entrada trifasica 220Vc.a.
B Entrada mono/trifasica 200Vc.a.
4 Entrada trifasica 400Vc.a.

Tipo de instalacion

A Montaje en panel

P Opci6n

Comprobacion de dafios
Comprobar el aspecto y verificar si existen dafios o arafiazos producidos por el
transporte.
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Comprobacion de accesorios

Este manual es el Unico accesorio suministrado con el 3G3EV (modelo basico).
El cliente debe obtener los tornillos y otros componentes necesarios.

1-2 Precauciones

Para garantizar una operacion segura del 3G3EV, observar lo siguiente:

Mantener siempre el disipador cuando se desmonte.

Cuando se desmonte el 3G3EV, mantener siempre el disipador de calor (pieza
de aluminio de la parte posterior de la unidad).

Disipador de calor

Vigile la tensién residual en piezas cargadas
Después de desconectar la alimentacion, la tensién residual permanece en el
condensador del convertidor. Por lo tanto se puede recibir una descarga eléc-
trica si se tocan los terminales inmediatamente después de cortar la alimenta-
cion.
Para efectuar una inspeccion u otra tarea, esperar por lo menos un minuto
desde que se apaguen todos los indicadores del panel frontal.

(Obervar que esta precaucion es aplicable siempre gque se efectlie alguna ope-
racion después de desconectar el circuito principal.)

No quitar el terminal de datos con el circuito principal conectado
Desconectar siempre el circuito principal antes de quitar el terminal de datos.

Pueden producirse dafios en el equipo como consecuencia de descargas eléc-
tricas si se quita el terminal de datos con el circuito principal conectado.

No modificar el cableado ni chequear sefales con el circuito principal en ON.
Desconectar siempre el circuito principal antes de modificar el cableado o de
comprobar sefiales.

Pueden producirse dafios en el equipo como consecuencia de descargas eléc-
tricas si se manipulan los terminales con el circuito principal conectado.

No efectuar pruebas de rigidez dieléctrica
Dado que el convertidor 3G3EV es una unidad de control electrénica con semi-
conductores, no efectuar pruebas de rigidez dieléctrica o de resistencia de ais-
lamiento del circuito de control.
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Modificar correctamente las selecciones de constantes

Maodificar siempre las selecciones de las constantes de acuerdo con el procedi-
miento descrito en este manual.
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Caracteristicas

Seccioén 2-1

2-1 Caracteristicas

Facilidad de utilizacion

Constantes basicas visualizadas en indicadores

Las constantes para operaciones basicas tales como selecciones de frecuencia
y tiempo de aceleracion/desaceleracion se visualizan en indicadores. Por lo
tanto, los pardmetros se pueden confirmar con facilidad.

Minimo numero de seleccion de constantes
Se han minimizado las constantes a seleccionar para que clientes que utilizan
por primera vez este producto puedan seleccionar las constantes facilmente.

Facilidad de instalacion

Facilidad de cableado

Tamafio y pesos muy reducidos

El convertidor 3G3EV tiene aproximadamente la mitad de volumen y peso de
nuestros convertidores de series previas. Esto optimiza el espacioy la eficien-
cia de operacion (incluido la facilidad para desmontar).

Carril DIN opcional
Opcionalmente se puede montar en carril DIN con total facilidad.

Facil cableado sin necesidad de abrir el panel frontal
Este convertidor se puede cablear abriendo la tapa del bloque de terminales.

Bloques separados de terminales de entrada y de salida
Los terminales de entrada de alimentacion estan ubicados en la seccion supe-
rior, mientras que los terminales de salida de motor en la inferior. De esta forma,



Caracteristicas

Seccioén 2-1

los bloque de terminales de entraday salida estan separados casi de la misma
forma que los contactores, pudiéndose evitar cableados incorrectos.

No hace falta soldadura
No es necesario soldar los conectores.

Facilidad de operacion

Cambio del modo de operacion con pulsar una sola tecla
Por ejemplo, después de efectuar una operacion de prueba utilizando el termi-
nal de datos, se puede cambiar a ejecucién real utilizando los terminales de con-
trol con pulsar una sola tecla.

Comprobacion de una ejecucioén de prueba visualizando
varios parametros

En el display del terminal de datos se visualiza la frecuencia de salida, corriente
de saliday direccion de rotacion del motor, por lo que se puede monitorizar f4cil-
mente el sistema mecanico.

Ajustes finos que permiten un control de maquina suave

Se dispone de los ajustes finos de tension y frecuencia, salto de frecuencia y
funciones de aceleracion y desaceleracion Curva S para un control ideal de
magquinas que no podian ser controladas por convertidores estandar conven-
cionales.

Seleccion de multivelocidad

Bajo ruido

Posibilidad de seleccién de velocidad con un méaximo de ocho pasos.

Para eliminar ruidos metdlicos se utilizan como elementos de potencia transis-
tores bipolares de puerta aislada (IGBT).

Alto par incluso a baja velocidad

Se puede obtener un par de 150% incluso a bajas velocidades con frecuencia
de salida de s6lo 3 Hz. Por lo tanto se reduce el tiempo de aceleracion.
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2-2 Componentes

Unidad principal

Terminales circuito principal (Entrada)
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Este diagrama muestra el convertidor con todas las tapas de los bloques de terminales quitados.
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Terminal de datos

_—— Seccion de display

Indicadores de monitorizacién

o oo

Seccién ' ' ' ' ' Indicadores en servicio (indicadores verdes)

de -—e Eme Wme Estos parametros se pueden monitorizar o
H £ ) k3 4 i i .

display I FREH:;; fFouT] | IOUT|? seleccionar incluso durante la marcha

_____ CXR SRt

| [&cc] [pEC] [F/R]
|[FMAX] [VMAX] [FBAS]

.4

. Indicadores de parametros en parada
“(indicadores rojos)

Estos parametros solo se pueden seleccionar
N con el convertidor parado.

Teclas de CD ¢_J \\

operacion ) ] e Indicadores de constantes

Tecla Mode /A v Tecla Enter

. .

\\

e STOP

Tecla Mas i RUN ﬁ; Tecla Menos

Tecla RUN -\ _ Tecla STOP/RESET
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Dimensiones Seccion 3-1

3-1 Dimensiones

3-1-1 Dimensiones externas/montaje

Nota Todas las dimensiones se expresan en mm.

3G3EV-A2001 a 3G3EV-A2004 (0,1 a 0,55 kW):
Entrada trifasica 200-Vc.a.

3G3EV-AB001 a 3G3EV-AB002 (0.1 a 0.2 kW)):
Entrada mono/trifasica 200-Vc.a.
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Nota 1.Paralos modelos 3G3EV-AB001, 3G3EV-A2001y 3G3EV-A2002 se
haincorporado una muesca en U (4.5 mm ancho) en lugar de un tala-
dro de montaje en la parte superior (4.5 mm de diametro).

2 Instalar el convertidor con dos tornillos M4.
Modelos de entrada 200Vc.a. mono/trifasica

Modelo Salida W H D W1 H1 T Peso (kg)
3G3EV
ABO01 0.1 kw 68 128 75 56 118 3 Aprox. 0.6
ABO002 0.2 kW 108 5 Aprox. 0.9
Modelos de entrada 200Vc.a. trifasica
Modelo Salida W H D W1 H1 T Peso (kg)
3G3EV
A2001 0.1 kw 68 128 75 56 118 3 Aprox. 0.5
A2002 0.2 kW 88 3 Aprox. 0.6
A2004 0.55 kW 110 5 Aprox. 0.9
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Dimensiones Seccion 3-1
3G3EV-A2007 a 3G3EV-A2015 (0.75 a 1.5 kW):
Entrada 200Vc.a. trifasica
3G3EV-AB004 a 3G3EV-ABO015 (0.4 a 1.5 kW):
Entrada 200Vc.a. mono/trifasica
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Nota Instalar el convertidor con cuatro tornillos M4.

Modelos de entrada de 200Vc.a. mono/trifasica

Modelo Salida W H D W1 H1 Peso (kg)
3G3EV
AB004 0.55 kW 108 128 130 96 118 Aprox. 1.3
AB007 1.1 kW Aprox. 1.3
AB015 1.5 kW 130 128 170 118 118 Aprox. 2.0
Modelos de entrada de 200Vc.a. trifasica
Modelo Salida W H D W1 H1 Peso (kg)
3G3EV
A2007 1.1 kW 108 128 130 96 118 Aprox. 1.3
A2015 1.5 kW 155 Aprox. 1.5
Modelos de entrada de 400Vc.a. trifasica
Modelo Salida W H D w1 H1 Peso (kg)
3G3EV
A4002 0.37 kW 108 128 83 96 118 Aprox. 1.0
A4004 0.55 kW 108 128 110 96 118 Aprox. 1.0
A4007 1.1 kW 108 128 140 96 118 Aprox. 1.5
A4015 1.5 kW 130 128 170 118 118 Aprox. 2.0
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3-1-2 Condiciones de instalacion

14

Lugar de instalacion
* Instalar el convertidor en lugares donde se den las siguientes condiciones:

Temperatura ambiente de operacion: -10°C a 50°C
Humedad: 90% HR o menor (sin condensacion)

* Instalar el convertidor en lugares limpios, sin aceite ni polvo o dentro de un
armario cerrado protegido de dichos elementos.

* Durante lainstalacion u operacion del convertidor, prestar especial atencion
para que no ingresen en su interior objetos extrafios como particulas metélicas,
aceite, agua...

* No instalar el convertidor en materiales combustibles como madera.

Direccion de instalacion
* Instalar el convertidor en una superficie vertical de tal forma que los carac-
teres de la etiqueta queden hacia arriba.

Espacio de instalacion
* Cuando se instale el convertidor, dejar siempre el siguiente espacio para
permitir la disipacién natural del calor del convertidor:

100 mm min. . o
Aire é s
S
////

5] S 5]
=] =] =] /
b= =] b= 7
g g g Lateral s
5 5 5 g
o o o v

W W 100 mm min.

Control de temperatura ambiente
* Para mejorar la fiabilidad de la operacion, el convertidor se deberia instalar
en un ambiente libre de subidas bruscas de temperatura.

* Sielconvertidor esta instalado en un ambiente cerrado como por ejemploun
armario, utilizar un ventilador de refrigeracion o un acondicionador de aire para
mantener la temperatura del aire interno a una temperatura inferior a 50°C.

* La temperatura en la superficie del convertidor puede alcanzar 30°C mas

gue la temperatura ambiente. Por lo tanto, mantener alejados del convertidor
todos los cables y dispositivos susceptibles térmicamente.

Proteccion del convertidor contra objetos extrafios durante
la instalacion

* Colocar unatapa encima del convertidor para evitar la entrada de particulas
metélicas durante las operaciones de instalacion (por ejemplo taladros).
(Unavez completada lainstalacion, quitar la tapa del convertidor para evitar que
se caliente debido a que se impide la ventilacion.)
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3-2 Cableado

3-2-1 Bloques de terminales

Nombre de cada blogue de terminales

Terminales del circuito principal (Entrada)

Terminales de Terminales de conexién
alimentacién de resistencia de freno

‘R S T Bi B2

4 Q\
2 N
7 )
RUN [ 8 8 8
. . hd
ALARM [ FREF
, N (i[= 1P
AR | X
STOP
RUN RESET
S W,

1]
il

Terminales de circuito
de control (salida .

( ) Terminales de
) ~~ circuito de control

| (entrada)
QDD |pooooon
N Y,

SO ®) (X |®
\ﬂ\ e ———

Uu Vv W

Terminal de tierra Terminales de circuito
principal (salida)

Terminales de salida motor (Salida)

Nota Este diagrama muestra un convertidor con las tapas de los bloques de
terminales quitadas.
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Cableado

Seccion 3-2
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Terminales del circuito principal

Terminales de entrada (Parte superior)

Simbolo Nombre y descripcion
del
terminal
R Terminales de entrada de alimentacién
? Terminales de entrada. Para utilizar un 3G3EV-AB[J[]J en modo
de entrada monofasica, se debe aplicar entre los terminales Ry
S una tensién de 200 a 240 Vc.a. monofasica con frecuencia
50/60 Hz.
B1 Terminales de conexion de resistencia de freno (ver nota)
B2 Terminales para conectar una resistencia de freno opcional

Nota El convertidor se suministra con una placa de resina colocada en cada
terminal de conexion de la resistencia de freno para prevenir una cone-
xién incorrecta.
Cuando se conecte la resistencia de freno, quitar dichas placas.

Terminales de salida (Parte inferior)

Simbolo Nombre y descripcion
del
terminal
U Terminales de salida de motor
?//V Terminales de salida de alimentacion trifasica para el motor. (No
conectar nunca la red de c.a. a estos terminales)
_ Terminal de tierra
i (Conectar siempre a una tierra de resistencia 100 Q méx.)
Tornillo de terminal (M3.5)
Terminal de
horquilla /!

i i




Cableado Seccién 3-2
Terminales del circuito de control
Terminales de entrada (en el lateral derecho)
Simbolo del Nombre y descripcion Interfaz
terminal
SF Marcha directa/Paro [
) . . . 24V) 6.9V
Cuando el terminal esta cerrado, el motor gira en sentido .
directo. Cuando el terminal esté abierto, el motor para. ST, “‘{
SR Marcha inversa/paro SR,
Cuando el terminal esta cerrado, el motor gira en sentido Sl 2.4k
inverso. Cuando el terminal esta abierto, el motor para. SC ( 24Ve.e. 8mA
SlasS3 Entrada multifuncion (ver nota 1) _I
SC Comun de entrada de secuencia |
Comlun de terminal de entrada para SF, SRy S1
FS Alimentacion de referencia de frecuencia %\_YIZV
Tension de salida: 12 Vc.c. FS
Corriente permisible: 20 mA 20k
FR
FR Entrada de referencia de frecuencia (ver nota 2) S
Entrada de 0 a 10 Vc.c. F CO]_ —
- - - — Impedancia de entrada
FC Comun de referencia de frecuencia

Nota 1.Laconstante No. 06 (n06) se utiliza para seleccionar esta funcion. Las
selecciones iniciales de S1, S2 y S3 son las siguientes.

S1: Reset de fallo (n06 =1)
S2: Fallo externo (entrada a contacto a) (n07 = 2)
S3: Comando 1 de multivelocidad (n08 = 4)

2.FR se puede conmutar a un terminal de entrada de corriente (4 a
20mA) seleccionando el interruptor DIP interno y la constante No. 02
(seleccion de modo de operacion). Para mas informacioén, consultar
7-2 Referencia de frecuencia por entrada de corriente.

Terminales de salida (En el lateral izquierdo)

Simbolo del Nombre y descripcion Interfaz
terminal
MA Salida de contacto multifuncién (contacto a) (ver nota) ®
. N ., 1
MB Salida de contacto multifuncién (contacto b) (ver nota) T = MA
30 Ve.c. :
1A ' MB
MC Salida de contacto multifunciéon (comun) 250 Ve.a
Y MC
1A

Nota La constante No. 09 (n09) se utiliza para seleccionar esta funcion. La
seleccion inicial de esta constante es “operacién en progreso.”
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Terminales de salida (En el lateral derecho)

Simbolo del Nombre y descripcion Interfaz
terminal

PA Salida fotoacoplada multifuncion (ver nota)

— ) PA
_ ______ -
PC Salida fotoacoplada multifuncién (comun) f PC

50 mA a 48 VDC méx.

J—

Nota La constante No. 10 (n10) se utiliza para seleccionar esta funcion. La
seleccion inicial de esta constante es “reset de fallo.”

Terminales de salida (En el lateral derecho)

Simbolo del Nombre y descripcion Interfaz
terminal
AM Salida anal6gica multifuncion (ver nota) —T
%) AM
AC Salida anal6gica multifunciéon (comuin
g ( ) — AC
2mAde =
0 a+10 Vc.c. max. ]

Nota La constante No. 44 (n44) se utiliza para seleccionar esta funcion y la
constante No. 45 (n45) se utiliza para seleccionar el factor multiplicador,
cuyas selecciones iniciales son "frecuencia de salida” y "3V a frecuencia

maxima” respectivamente.
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Diagrama de conexidon modelo de alta funcionalidad:
3G3EV-ABOOOMCE

3G3EV-A2000CE

3G3EV-A4000MCE

Resistencia de freno (opcional)
r====-"

r- kA
| IS SRR R |
1 ]
Alimentacion: /o\ /é\
Trifasica, 200 a 230 Vc.a., 400Vc.a., = ~
50/60 Hz B1 B2
©) R
koY &
T
Disyuntor de caja
moldeada (MCCB)
Salida de contacto multifuncién
Marcha directa/Paro  —~ ~. (Contacto a)
—O © SF
Marcha inversa/Paro (ContaCtO b)
O O SR ’
JEntrada multifuncion 1575 O 51 Comun
Entrada multifuncién 2 PA
S2 © Salida fotoacoplada multifuncion
Entrada multifunciéon 3=
Comiin de entrada de secuencia PC A salida fotoacoplada multifuncion
sC comun
AM . .. . L
> FS (+12V) %__( Salida anal6gica multifuncion
Potenciémetro Voltimetro

; AC
de referencia <—O0O FR
de frecuencia —l-__{

Salida anal6gica multifuncion
Y FC comun

27l

Nota Sise utilizaun 3G3EV-AB[J[J[]en modo de entrada monofasica, aplicar
alosterminales Ry S unatension monofasicade 200 a 240 Vc.a. conuna
frecuencia de 50/60 Hz.
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Diagrama de conexién modelo basico:
3G3EV-ABOOOCE

3G3EV-A2000E

3G3EV-A4000CE

Resistencia de freno (opcional)

| |
- k=
1 | S | ]
i 1
Alimentacién: /6\ /5
Trifasica, 200 a 230 Vc.a., 400 Vc.a. = =
B1 B2
U@
V@
Disyuntor de caja
moldeada (MCCB) \".Y; é
Marcha directa/Paro
O O O SF
Marcha inversa/Paro MA
O O (P SR O——0 Salida de contacto multifuncién
. L, (Contacto a)
Entrada multifuncion MB
O O © S ) (Contacto b)
Comun de entrada de secuencig
MC
O SC > Comun
> FS  (4#12V)
Potenciémetro
de referencia <= 0 FR
de frecuencia
> FC D ©—

Nota Sise utilizaun 3G3EV-AB[J[J[]en modo de entrada monofasica, aplicar
alosterminales Ry S unatension monofasicade 200 a 240 Vc.a. conuna
frecuencia de 50/60 Hz.
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Cableado Seccion 3-2

Diagrama de conexidn version Sysmac Bus:
3G3EV-AOOORE

Resistencia de freno (opcional)

T--—-=3

rd Fa
Alimentacion: P
Monofasica/Trifasica,
200 a 230 Vc.a., 50/60 Hz @ @
B1 B2
L1 U@©
0
VvV (©
L3
Disyuntor de caja
moldeada (MCCB) W CO
Entrada multifuncion 1
¢ o S1

() Salida multifuncién 1

> SC
Comun de entrada multifuncién E[w g_]

O
Comdun de salida multifuncién
PC | 48vec.c., 50mA

E/S remotas (un canal de
Unidad Maestra de E/S remotas entrada y un canal de salida)

+ > 4R

Nota Si se utiliza un 3G3EV-ABLIIIR en modo de entrada monofésica, apli-
car alos terminales L1 y L2 una tension monofasica de 200 a 240 Vc.a.

con una frecuencia de 50/60 Hz.
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Cableado Seccion 3-2

Diagrama de conexién version ModBus:
3G3EV-AOOORME

Resistencia de freno (opcional)
r———""

r4 A

I Lo 1
Alimentacion: ' [
Monofasica/Trifasica, @ —f@
200 a 230 Vc.a., 50/60 Hz BI B2

© L1 (R U@©
N/L2 (S) .
V O.
W©

D ©

Disyuntor de caja
moldeada (MCCB)

Entrada multifuncion

O O
O ©
Comdn de entrada multifuncion v ! Salida multifuncién fotoacoplador
M e T : 48Vc.c., 50mA max.
' ¢
RS-232C | ————===-=-= PC
RS-422A0 | ~ T 1‘_‘%?4}1 . .
RS-485 Resistencia de
terminacion
?/

Nota Si se utiliza un 3G3EV-ABLIICIR en modo de entrada monofésica, apli-
car a los terminales L1 y L2 una tension monofasica de 200 a 240 Vc.a.
con una frecuencia de 50/60 Hz.

Seleccidén de entrada secuencial (Transistor NPN/PNP)
Cuando se conecte la entrada de secuencia con transistor PNP, colocar el inter-
ruptor rotativo SW2 situado en la placa de circuito impreso en la posicion “PNP”.

Para tener acceso al interruptor SW2, quitar el operador digital.

I Q

oo

Sw2

Seleccion SH2
inicial INTERRUPTOR
GIRATORIO

———
G
1
—

NEH
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Cableado Seccion 3-2

3-2-2 Cableado del circuito principal

La fiabilidad del sistemay la resistencia al ruido se ven afectadas por el método
de cableado utilizado. Por lo tanto, seguir siempre las instrucciones para conec-
tar el convertidor a periféricos u otros componentes.

Dimensiones de los cables y del interruptor de caja
moldeada a utilizar
Para el circuito principal y tierra utilizar siempre cables de PVC de 600 V.

Silalongitud del cable puede provocar caidas de tension, aumentar el diametro
de acuerdo con la longitud.

Modelo Terminales Tornillo de Dia. del cable Capacidad
terminal (mm?2) del MCCB
(A)
3G3EV-A2001 RSTB1B2 M3.5 0.75a2 5
3G3EV-AB001
uvw
3G3EV-A2002 RSTB1B2 M3.5 0.75a2 5

3G3EV-AB002
3G3EV-A4002 uvw

3G3EV-A2004 RSTB1B2 M3.5 0.75a2 5
3G3EV-AB004

3G3EV-A4004  [yyvw
3G3EV-A4007

3G3EV-A2007 |RSTB1B2 M3.5 075a2 10
3G3EV-AB007
uvw

3G3EV-A2015 RS TB1B2 M3.5 0.75a2 10
3G3EV-ABO15
3G3EV-A4015 uvw

3-2-3 Dimensionado de los cables

Determinar las dimensiones de los cables para el circuito principal para que la
caida de tension sea del 2% méximo de la tension nominal.
La caida de tension de linea Vp se calcula como sigue:

Vp (V) = g3 X resistencia del cable (2/km) x longitud del cable (m) x Intensidad
(A) x 10~

Cableado de la seccion de entrada del circuito principal

Instalar un interruptor automatico de estuche moldeado
Conectar siempre los terminales de entrada de potencia (R, Sy T) y lafuente de
alimentacion a través de un interruptor automatico de estuche moldeado.

Instalacion de un interruptor de fallo de tierra

Si se ha de conectar un interruptor de fallo de tierra al cable del primario (R, Sy
T) del circuito principal, utilizar uno de los siguientes interruptores para prevenir
malfuncionamientos:

* Interruptor de fallo de tierra con una sensibilidad de 200 mA o masy con un
tiempo de operacién de 0.1 segundo 0 mas

* Interruptor de fallo de tierra con medidas contra alta frecuencia (para conver-
tidor)
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Instalacidon de un contactor magnético
Este convertidor se puede utilizar sin contactor magnético (MC) en el lado de la
fuente de alimentacion.

Si se ha de cortar la fuente de alimentacion para el circuito principal debido a la
secuencia programada, se puede utilizar un contactor magnético en vez de un
interruptor automatico de estuche moldeado.

Tener en cuenta que cuando se instala un contactor magnético en el primario
del circuito principal para parar forzosamente la carga, no actia el freno regene-
rativo y que por lo tanto la carga para por parada libre.

* Una carga se puede arrancar y parar abriendo y cerrando el contactor mag-
nético en el primario. Sin embargo maniobrar frecuentemente el contactor mag-
nético puede provocar dafios en el convertidor.

* Cuando se opera el convertidor con el Terminal de Datos, no se puede efec-
tuar operacion automatica después de recuperarse de un corte de alimenta-
cion.

* Si se utiliza una resistencia de freno, programar la secuencia de tal forma
gue se desconecte el contactor magnético mediante el contacto del relé térmico
de la unidad.

Conexidn de la fuente de alimentaciéon de entrada al bloque
de terminales
Conectar la alimentacién monofasica a los terminales R, S.

Instalacion de una reactancia de c.a.

Si el convertidor esta conectado a un transformador de potencia de alta capaci-
dad (600 kW o mas) o se conmuta el condensador de avance de fase, puede
pasar un pico de corriente excesivo por el circuito de potencia de entrada provo-
cando dafos en el convertidor. Para prevenir esto, instalar una reactancia de
c.a. en el lado de entrada del convertidor. Esto también mejora el factor de
potencia de la alimentacion.

Instalacidon de un supresor de picos
Utilizar siempre un supresor de picos o diodo para las cargas inductivas, con-
tactores, solenoides, relés electromagnéticos conectadas al convertidor.

Instalacion de un filtro de ruido en la alimentacion
Instalar un filtro de ruido para eliminar el ruido transmitido entre la linea de
potencia y el convertidor.

Ejemplo de cableado 1

Fuente de MCCRB
Alimentacion 3G3EV

@-‘ Filro de SYSDRIVE 9@
etc.

MCCB

Otros controladores
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Nota Ultilizar un filtro de ruido especial para convertidores.

Ejemplo de cableado 2

Fuente de M
alimentagién CCB 3G3EV

@ SYSDRAJE BE@
‘m ngtreomd;ergido D< SI;.SMAC,

general
MCCB

Otros controladores

4

Fuente de MCCB
alimentacion 3G3EV

@:{ S cmpico SYSDRIVE BE@
general

pligcoco e il

4 etc.

MCCB

Otros controladores

Nota No utilizar un filtro de ruido de empleo general.

Cableado del lado de salida del circuito principal

Conexiodn del bloque de terminales a la carga
Conectar los terminales de salida U, V y W a los cables del motor U, Vy W,
respectivamente.

Nunca conectar la fuente de alimentacién a los terminales
de salida

Cuidado No conectar nunca una fuente de alimentacién a los terminales de
salida U, V y W. Aplicar tension a los terminales de salida, puede
dafiar los circuitos internos del convertidor.

Nunca cortocircuitar o conectar a tierra los terminales de
salida

Cuidado Se pueden producir descargas eléctricas si se tocan los terminales
de salida con las manos desnudas o si los cables de salida hacen
contacto con la carcasa del convertidor, con el extremo peligro que
implica. Tener mucho cuidado también para no cortocircuitar los
cables de salida.
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Ruido inducido:

Ruido radioeléctrico:

No utilizar un condensador de avance de fase o un filtro de
ruido de entrada

No conectar nunca un condensador de avance de fase o filtro LC/RC al circuito
de salida: puede dafiarse al convertidor o quemar otros componentes.

No utilizar un interruptor electromagnético

No conectar un interruptor electromagnético o un contactor magnético al cir-
cuito de salida. Si estd conectada una carga al convertidor durante la operacion,
un pico de corriente activara el circuito de proteccion contra sobrecorrientes del
convertidor.

Instalacion de un relé térmico

Este convertidor tiene una funcion de proteccién termoelectronica para pro-
teger el motor de sobrecalentamiento. Sin embargo, si se controla mas de un
motor con un convertidor o se utiliza un motor multipolar, instalar siempre un
relé térmico (THR) entre el convertidory el motor y seleccionar la constante No.
31 (indicador "THR") a “0.0” (sin proteccién térmica).

En este caso, programar la secuencia para que el contactor magnético de la
entrada del circuito principal se ponga a OFF mediante el contacto del relé tér-
mico.

Instalacion de un filtro de ruido, ferrita en la salida
Conectar un filtro de ruido, ferrita a la salida del convertidor para reducir el ruido
radioeléctrico y el ruido inducido.

Alimentacion 3G3EV 3G3IV-PFO

Ruido
radioeléctrico

Ruido inducid
Linea de sefial ] uido inducido

Controlador Radio AM

La induccién electromagnética genera ruido en la linea de sefial, provocando
funcionamiento incorrecto del controlador.

Las ondas electromagnéticas del convertidor y de los cables provocan interfe-
rencias en los receptores de radio.

Como prevenir el ruido de induccién

Como ya se indic6 anteriormente, se puede utilizar un filtro de ruido para preve-
nir el ruido de induccién generado en la seccién de salida. Alternativamente, los
cables se pueden llevar por un conducto metalico puesto a tierra para prevenir
ruido de induccidn. Los efectos del ruido de induccion se reducen considerable-
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Alimentacion

mente manteniendo el conducto metalico alejado al menos 30 cm de lalinea de
sefal.

MCCB  aosev - Conductometdico

0

.

@i SYSDRIVE [—

Linea de sefal

30 cm min.

Controlador

Como prevenir el ruido radioeléctrico

El ruido radioeléctrico se genera tanto en el convertidor como en las lineas de
entraday de salida. Para reducirlo, instalar filtros de ruido en ambas secciones,
entrada y salida, e instalar también el convertidor en un armario de acero total-
mente cerrado.

El cable entre el convertidor y el motor deberia ser lo méas corto posible.

Armario de acero

: i Conducto
§ { metalico
Alimentaciénlv| cCB 5 3G3EV i Jr—
i Filtro
Firo 1 1SYSoRIVE [ ge
ruido | | ruido

Longitud del cable entre el convertidor y el motor

Si el cable entre el convertidor y el motor es largo, aumentara la corriente de
fuga de alta frecuencia, haciendo aumentar también la corriente de salida del
convertidor. Esto puede afectar a los periféricos. Para prevenir esto, ajustar la
frecuencia de portadora (seleccionada en n37) como se indica en la siguiente
tabla.

Longitud del cable entre 50 m max. 100 m méx.
convertidor y motor
Frecuencia de portadora (n37) 10 kHz max. (1, 2, 3, 4) |5 kHz méx. (1, 2)
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Conexion a tierra

* Laresistencia de tierra ha de ser 100 Q 0 menos.

* No compartir el cable de tierra con otros dispositivos tales como equipos de
soldadura o maquinas de potencia.

» Utilizar siempre un cable de tierra que cumpla las normas técnicas sobre
equipos eléctricos. Conducir el cable de tal forma que sea lo mas corto posible.
* En configuraciones de varios convertidores, la puesta a tierra ideal seria
cada uno a su toma de tierra, pero pueden conectarse todos los terminales en
paralelo y poner uno solo de ellos a tierra.

D D D
N

D D @ 1.25 mm?2 min.

5 m max. e —

Nota Minimizar la longitud total (5 m o menor) entre tierray el terminal de tierra
del convertidor y también utilizar un cable de seccién minima 1.25 m2. La
corriente de fuga pasa por el convertidor. Por lo tanto, si la distancia ante-
riormente citada es larga, el potencial en el terminal de tierra del converti-
dor serd inestable.

&
®

@

3-2-4 Cableado de los terminales del circuito de control
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Lalinea de sefal de control debe ser de 50 m o menory debe estar separada de
la linea de potencia. Si las referencias de frecuencia se introducen externa-
mente, utilizar linea de par trenzado y apantallado.

Cableado de los terminales de entrada/salida de secuencia
Cablear los terminales de entrada de secuencia (SF, SR, Sla S3y SC) y los
terminales de salida de contacto multifuncion (MA, MB y MC) como se describe
a continuacion.
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Cables a utilizar

Tipo de cable Seccién Cable a utilizar
Unifilar 0.5 a 1.25 mm?2 Cable con funda de polietileno
Multifilar 0.5 a0.75 mm?2

Método de cableado
e Cablear cada terminal como se indica a continuacion:

a) Aflojar el tornillo de terminal.

b) Insertar el cable por debajo del bloque de terminales.

c) Apretar con fuerza el tornillo de terminal.
* Separar siempre la linea de sefial de control de los cables del circuito princi-
pal y de otros cables de potencia.

_-Destornillador

_ Bloque de
/" terminales del
circuito de control

Pelar aprox. 5,5 mm )
S0 D @
\ MA[MB]JMC
] I

1 5™~ No soldar esta parte.
(Puede provocar contacto defectuoso)

Cable

Cableado de los terminales de entrada de referencia de
frecuencia

Si las referencias de frecuencia se introducen utilizando una unidad D/A o una
fuente de alimentacién externa, cablear los terminales de entrada de referencia
de frecuencia (FR y FC) como se describe a continuacion.

Cables a utilizar
Utilizar siempre pares trenzados y apantallados para prevenir malfunciona-
mientos debido al ruido.

Tipo de cable Seccién Cable a utilizar
Unifilar 0.5 a 1.25 mm?2 Cable de polietileno para instrumentacion
Multifilar 0.5 a1.25 mm? (apantallado)

Método de cableado
* El procedimiento de cableado es el mismo que para los terminales de
entrada/salida de secuencia, ya descrito anteriormente.

* Separarlos siempre de los cables del circuito principal y de los de potencia.

e Conectar la malla al terminal de tierra del convertidor. No conectarlo al con-
trolador.

* Aislar la malla con cinta para prevenir el contacto con otras lineas de sefial o
dispositivos.
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4-1 Procedimiento de preparacion

1. Instalacién

Instalar el convertidor de acuerdo con las condiciones de instalacién. Consultar
pagina 14.

Comprobar que se cumplen todas las condiciones de instalacion.
2. Cableado:

Conectar el convertidor a la fuente de alimentaciony alos periféricos. Consultar
la pagina 16.

Seleccionar los periféricos que cumplan las especificaciones y cablearlos
correctamente.

3. Conectar la alimentacion:
Comprobar los conceptos necesarios cuando se conecte la alimentacion.

Comprobar siempre que la tension de alimentacion es la correcta 'y que los ter-
minales de entrada de alimentacion (R, S) estan cableados correctamente.

e Tensiodn de alimentaciéon

Cuando se utiliza un 3G3EV-AB[J[][] en modo de entrada monofésica, la ten-
sion de alimentacion debe ser como sigue: monofasica, 200 a 240 Vc.a., 50/60
Hz (utilizar los terminales Ry S)

Comprobar que los terminales de salida de motor (U, V y W) y el motor estan
conectados correctamente.

Comprobar que los terminales del circuito de control y el controlador estan
conectados correctamente.

4. Comprobacion del estado del display:
Comprobacion de errores del convertidor.

Sitodo es normal, los siguientes indicadores tendra los estados que se indican
al conectar la alimentacion:

¢ Indicador RUN: Intermitente
e Indicador ALARM: Apagado
¢ Indicadores de constantes: “FREF,” “FOUT,” o “IOUT” encendido.

¢ Datos visualizados: visualizados los datos correspondientes a los indi-
cadores de constantes.

Si existe un error, se enciende el indicador ALARM. En este caso, tomar las
medidas necesarias descritas en la Seccién 5 Operacion.

5. Seleccién de constantes:

Utilizar el Terminal de Datos para seleccionar las constantes necesarias parala
operacion. Ver las siguientes paginas.

Especificar cada constante como se describe en este manual.
6. Ejecucion de prueba:

Efectuar una operacion de prueba sin carga y una operacion de prueba con
carga para comprobar que el motor y los periféricos funcionan correctamente.
Consultar la pagina 64.

Chequear el sentido de rotacion del motor y que los finales de carrera funcionan
correctamente. Controlar el convertidor con el Terminal de datos primero, y
luego con el controlador.
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7. Marcha real:

El convertidor esta listo para funcionar. Si se ha producido algun error, consultar
Seccién 5 Operacion.

4-2 Utilizacion del Terminal de Datos

4-2-1

Nomenclatura

,//

4 P
4
0o )
Seccion ' ' ' , ' ' -
de display e @me wme p
{[Acc] [DEC] [F/R]
{[FMAX] [VMAX] [FBAS]
|[THR] [MODE] [PRGM ]
\\
N
Teclas d
operacion COl | J
. .
Tecla de Modo /A v \\\
fd L} )
L
STOP
Tecla Ma RUN —a
eclaMas o RESET,
& =)
Tecla RUN 4 \\

Nombre y funcién de los componentes

_~ Seccion de display de datos

AN

Indicadores de item visualizado

Indicadores de item en servicio (indicadores verdes)

Estos pardmetros se pueden monitorizar o seleccionar
incluso durante la operacion.

Indicadores de item parado (indicadores rojos)

Estos items se pueden seleccionar sélo cuando el
convertidor esta parado.

Indicadores de constantes

Tecla Enter

Tecla Menos

Tecla STOP/RESET

33



Utilizacion del Terminal de Datos Seccidén 4-2

Funciones de cada uno de los componentes

Secciones de visualizacion

Seccion de visualizacién | Se visualizan los valores de frecuencia de referencia, frecuencia

de datos de salida, corriente de salida, selecciones de constante y codigos
de error.

Indicadores de item a FOUT| Cuando este indicador esta encendido, se visualiza

visualizar en la seccion de display de datos un valor de

frecuencia de salida (Hz).

10UT Cuando este indicador esta encendido, se visualiza
en la seccion de display de datos un valor de
corriente de salida (corriente efectiva: A).

Indicadores de item de El valor seleccionado en la constante correspondiente al indicador
constante encendido se visualiza en la seccion de display de datos. Se
puede seleccionar un nuevo valor.

Nota Indicadores de item en servicio (indicadores verdes):
Estos items se pueden monitorizar o se pueden seleccionar los valo-
res incluso durante la operacion.
Indicadores de item parado (indicadores rojos):
Las constantes para estos items se pueden seleccionar sélo cuando
el convertidor esta parado.
En este display, se visualiza la direccion de rotacion del motor.

Teclas de operacion

Tecla de Modo | Pulsar esta tecla para conmutar entre indicadores de item
a visualizar e indicadores de constantes.

Tecla Enter Pulsar esta tecla para registrar el valor seleccionado en
una constante.

Tecla Mas Pulsar esta tecla para aumentar el no. de constante o el

Tecla Menos Pulsar esta tecla para reducir el No. de constante o el
valor de una constante.

A valor de una constante.
N

Tecla RUN Pulsar esta tecla para arrancar el convertidor. (Esta tecla
RUN es vélida solo cuando el terminal de datos esta en modo

run y estan apagados todos los indicadores de item
parado).

STOP Tecla Pulsar esta tecla para parar el convertidor. (Esta tecla es
- - STOP/RESET | vélida s6lo cuando el Terminal de Datos esta

RESET seleccionado a modo run). Pulsar también esta tecla para
restaurar el convertidor cuando se ha producido un error.
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4-2-2 Descripcion de la operacion

Conmutar los datos visualizados durante la operaciéon

Pulsar la tecla de Modo para cambiar los datos a visualizar.

Durante la operacion, sélo se pueden monitorizar los items enla seccion de indi-
cadores de item en servicio y solo se pueden seleccionar los valores para
dichos items.

Si se desconecta la alimentacion cuando esté encendido el indicador FOUT o
IOUT, el mismo indicador se encendera en la proxima conexion de la alimenta-
cién. En todo caso, el indicador FREF siempre se enciende.

Ejemplo de display Indicador Descripcion
de datos
60.0
— FREF Frecuencia de referencia (Hz)
60.0 o . .
EOUT Monitorizacién de frecuencia de salida (Hz)
02 10T Monitorizacion de corriente de salida
(corriente efectiva: A)
10.0 ) -
Tiempo de aceleracion (segundos)
10.0 ) -
Tiempo de desaceleracion (segundos)
For F /R Seleccion de marcha directa/inversa
For: Marcha directa
rEu: Marcha inversa
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Cambio de datos visualizados con el convertidor parado

Pulsar la tecla de Modo para cambiar los datos visualizados.
Con el convertidor parado se pueden monitorizar y seleccionar todos los

parametros y conceptos.

Los indicadores visualizados
cuando se conecta la alimentacion
son los mismos que los mostrados
en la seccion anterior “Cambio de
datos a visualizar durante la opera-

36

Ejemplode Indicador Descripcion
visualizacion
de datos
— 0.0 FOUT Monitorizar frecuencia de salida (Hz)
!
0.0 10UT Monitorizar corriente de salida
(corriente efectiva: A)
| 2
10.0 ACC Tiempo de aceleracion (segundos) cion.
'
Tiempo de desaceleracion (segundos)
!
For -F 7R Seleccion de marcha directa/inversa
- For: Marcha directa rEu: Marcha inversa
!
60.0 FNMAX Frecuencia maxima (Hz)
|
200 VMAX Tension méaxima (V)
Ej lod
Frecuencia de tension méaxima (Hz) jemplo de
600 FBAS display de
datos i
| Indicador
0.6 Corriente de referencia n02
termoelectronica (A) l PRGM
!
Seleccion de modo no4
! de operacion PRGM
} }
no1i PRGM Constante no. E
|
L 60.0 FREF Frecuencia de

referencia (Hz)
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Display de monitorizacion

Método de operacion

El 3G3EV permite al usuario monitorizar la frecuencia de referencia, frecuencia
de salida, corriente de salida y sentido de marcha o direccién de rotacion.

Tecla Indicador Ejemplo de Descripcion
display de
datos
60.0 Pulsar la tecla de Modo hasta que se
) FREF encienda el indicador FREF. Se visualiza la
frecuencia de referencia (Hz).
60.0 Pulsar la tecla de Modo. Se visualiza la
( ‘ ) FouT frecuencia de salida (Hz).
TOUT 0.2 Pulsar la tecla de Modo. Se visualiza el
( ‘ ) valor de corriente de salida (corriente
efectiva: A).

Nota 1.

Nota 2.

La direccién de rotacion siempre se puede monitorizar durante la ope-
racion. Los indicadores en las dos filas inferiores de la seccion del dis-
play destellan indicando la direccion de rotacion. El indicador destellaa
diferente velocidad dependiendo de la velocidad de rotacion.

Secuencia de destello del indicador
durante la marcha directa

IFMAX] IVMAXI IFBASI Los indicadores destellan en sentido contrario a

las agujas del reloj con el motor en marcha

ITHR I IMODEI |PRGM| directa.

La seccidn de indicadores de constante tiene el indicador F/R, pero se
utiliza paraindicar un comando cuando el convertidor se controla desde
el Terminal de Datos.

37



Utilizacion del Terminal de Datos Seccidén 4-2

4-2-3  Seleccion de constantes

El 3G3EV (Modelo multifuncion) permite al usuario seleccionar 60 constantes
diferentes. Las constantes para operaciones basicas se asignan a los indicado-
res, por lo que el usuario no necesita referirse alos nUmeros de constantes. Las
constantes asignadas a los indicadores dedicados también se pueden seleccio-
nar encendiendo el indicador PRGM.

Observar que los métodos de operacion utilizando indicadores dedicados y el
indicador PRGM son diferentes.

Seleccién de constantes

Seleccién de constantes utilizando un indicador dedicado

Ejemplo:
Cambio del tiempo de aceleracion de 10 a 50 segundos.
Tecla Indicador Ejemplo de Explicacion
datos
visualizados
10.0 Pulsar la tecla de Modo hasta que se
CD, encienda el indicador ACC.
Parpadea Pulsar la tecla Mas. La seccion de
AN r—l
= ACC 10.1 visualizacion de datos parpadea (indicando
que los datos todavia no se han registrado).
v ACC] | Poreee '50.0" n I section 6 vissalzacion de
50.0 : h
datos. Manteniendo pulsada la tecla
cambian los datos rapidamente.
50.0 Pulsar la tecla Enter para completar el
E ACC procedimiento de seleccion.
Parpadea
10.0 50.0 50.0
] ~ A~ -~
ACC ACC ACC

Nota Sino se han registrado los nuevos datos, pulsar la tecla de Modo en
lugar de latecla Enter. Se validaran los nuevos datos y se visualizara el
siguiente parametro.
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Seleccidn de constantes utilizando el indicador PRGM

n0l

(=)

Ejemplo:
Cambio de la constante no. 02 (seleccion de modo de operacién) a “2.”
Teclas Indicador Ejemplo de Explicacion
display de datos
PRGM no1 Pulsar la tecla de Modo hasta que se
C ‘ ) encienda el indicador PRGM.
no2 Pulsar la tecla Mas. Aparecera en la
//\ PRGM seccion de visualizacién de datos “n02”.
0 Pulsar la tecla Enter. Se visualiza el valor
) PRGM de la constante no. 02.
Parpadea Cambiar el valor a “2” pulsando la tecla
V PRGM Més. La seccion de visualizacion de datos
2 parpadea (indicando que el valor todavia no
ha sido registrado).
PRGM 2 Pulsar la tecla Enter. La seccién de
) visualizacion de datos deja de parpadear.
PRGM no2 Aproximadamente 0.5 segundos después,
la seccion de visualizacion de datos vuelve
al display de no. de constante (“n02").
Parpadea
n02 0 2 2 n02

(Tras 0.5
segundos)

Notas 1 Sielnuevo dato no ha de registrarse, pulsar la tecla de Modo en vez de

Lista de constantes

latecla Enter. El nuevo dato no seravdlido y el display volvera a visuali-
zar no. de constante (“n02").

2 Sise mantiene pulsada latecla Mas o la tecla Menos los datos cambian
rapidamente.

No. de Indicador Descripcion Rango de | Seleccién
constante seleccion inicial
no1 WA Inhibir escritura de constantefinicializacion |0,1,8,9 |1

de constante
no2 WA Seleccién de modo de operacion 0a5 0
no3 (2 Seleccion de modo de interrupcion 0,1 0
no4 WA F/R Seleccion de marcha directa/inversa Directa, Directa
Inversa
n05 Seleccion de inhibir marcha inversa 0,1 0
no6 (L) Seleccion de entrada multifuncion 1 (S1) O0al4 1
no7 2 Seleccion de entrada multifuncion 2 (S2) O0al4 2
nos (2 Seleccion de entrada multifuncion 3 (S3) 0ais 4
no9 (M) Seleccion de salida multifuncién 1 (MA y 0a10 1
MB)
n10 Seleccion de salida multifuncion 2 (PA) 0a10 0
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No. de Indicador Descripcion Rango de | Seleccion
constante seleccion inicial
n11 M@ - Referencia de frecuencia 1 0.0a400 |6.0(Hz)
FREF
n12 (M2 Referencia de frecuencia 2 0.0a400 |0.0(Hz)
FREF
n13 Referencia de frecuencia 3 0.0a400 |0.0(Hz)
FREF
ni4 - Referencia de frecuencia 4 0.0a400 |0.0(Hz)
FREF
n1s () - Referencia de frecuencia 5 0.0a400 |0.0(Hz)
FREF
nie (2 Referencia de frecuencia 6 0.0a400 |0.0 (Hz)
FREF
n17 @ Referencia de frecuencia 7 0.0a400 |0.0(Hz)
FREF
nig (2 - Referencia de frecuencia 8 0.0a400 |0.0(Hz)
FREF
ni9 Comando de frecuencia inchin 0.0a400 (6.0 (Hz
FREF ¢ )
n20 (L) Tiempo de aceleracion 1 0.0a999 |10.0 (seg)
n21 (M2 Tiempo de desaceleracion 1 0.0a999 |10.0(seg)
n22 () Tiempo de aceleracion 2 0.0a999 |10.0(seg)
n23 (2 DEC Tiempo de desaceleracion 2 0.0a999 |10.0 (seg)
n24 (M2 FMAX] | Frecuencia maxima 50.0a 60.0 (Hz)
400
n25 (L2 Tensi6n maxima 1a 255 200 (V)
VMAX
n26 (L2 FBAS] | Frecuencia de tensién méaxima 1.6a400 |60.0(Hz)
n27 Frecuencia de salida intermedia 0,5a399 |1,5(Hz)
n28 Tension de frecuencia de salida interme- 1a255 12 (V)
dia
n29 Frecuencia de salida minima 0,5a10,0 |1,5(Hz)
n30 Tension de frecuencia de salida minima 1a50 12 (V)
n31 WA THR | Coriente de referencia termoelectrénica 0.0 ver Ver nota 1
nota 1
n32 Proteccion termoelectronica la4d 0
n33 (L) Prevencién de bloqueo durante desacele- |0, 1 0
racion
n34 Nivel de prevencion de bloqueo durante 30 a 200 170 (%)
aceleracion
n35 Nivel de prevencion de bloqueo durante la | 30 a 200 160 (%)
marcha
n36 (L) Funcionamiento tras recuperacion de 0,1,2 0
corte de alimentacion
n37 (W@ Frecuencia portadora 1,2,3,4 |4
n38 Ganancia de mejora automética de par 0,0a3,0 1,0
n39 ) Ganancia de referencia de frecuencia 0.10a 1.00
2.00
n39 (ver- Unidades para referencia de frecuencia 0a3 1
sién Mod-
Bus)
n40 () Desviacién de referencia de frecuencia -99a99 |0 (%)
n40 (ver- Deteccién de comunicaciones interrumpi- 0,1 1
sién Mod- das
Bus)
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No. de Indicador Descripcion Rango de | Seleccion

constante seleccion inicial

n4l Limite superior de referencia de frecuen- 0allo 100(%)
cia

n42 Limite superior de referencia de frecuen- 0allo 100(%)
cia

n43 Terminal de entrada de referencia de fre- 0,1 0
cuencia

n44 Salida analdgica multifuncion 0,1 0

n45 Ganancia de salida analégica multifuncién | 0,00 a 0,30

2,00

n46 Control por inyeccién de c.c. 0alo0 50 (%)

n47 Tiempo de inyeccion de c.c. a la parada 0,0a5,0 0,5 (seq)

n48 Tiempo de inyeccion de c.c. al arranque 0,0a5,0 0,0 (seq)

n49 Caracteristicas de aceleracion y desacele- |0a3 0
racion de curva S

n50 (2) Deteccién de sobrepar a4 0

n51 (2 Nivel de deteccion de sobrepar 30a200 |160 (%)

n52 () Tiempo de deteccién de sobrepar 0,1a10,0 |0,1 (seg)

n53 (2) Nivel de deteccién de frecuencia 0,0a400 |0,0(Hz)

n54 Ganancia de compensacion de desliza- 0,0a9,9 0,0 (%)
miento

n55 Corriente de motor en vacio 0a99 40 (%)

n56 Salto de frecuencia 1 0,0a400 |0,0(Hz)

n57 Salto de frecuencia 2 0,0a400 |0,0(Hz)

n58 Salto de frecuencia 3 0,0a400 |0,0(Hz)

n59 Anchura del salto 0,0a255 |1,0(Hz)

n60 Numero de reintentos de fallo 0al0 0 (veces)

né3 (ver- Velocidad de comunicacion 0a3 2

sién Mod-

Bus)

né4 (ver- Seleccion de paridad 0a2 2

sién Mod-

Bus)

n67 @ NUmero de unidad (versién Sysmac Bus) |0a 15 0

(version Direccién de esclavo (versién ModBus) 1-31 1

ModBus)

n68 (L) Histérico de errores (Sélo visualizacién)

n6é9 Numero de PROM (referencia de fabri- (Sdlo visualizacion)
cante)

(1) Para la versioén basica sélo son aplicables los parametros marcados con (1).

(2) Para la versién Sysmac Bus so6lo son aplicables los parametros marcados con (2).

Notas 1 Elrango de selecciony la seleccion inicial para n31 (corriente de refe-
rencia termoelectronica) depende del modelo de convertidor. Paramas
informacion, consultar pagina 52.
Normalmente, la corriente nominal del motor se selecciona en n31.

2 Al visualizar el no. de constante corespondiente a un indicador en la
columna “Indicador dedicado” enciende el indicador.

3 La constante no. 02 (n02) y las siguientes se pueden seleccionar solo
cuando la constante no. 01 (n01) se selecciona a 1.
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Detalles de cada constante

n01 | Selecciodn de inhibir escritura de constante/lnicializaciéon de constante

Rango de seleccion | 0,1,8,9 | Seleccion inicial 1

Se puede seleccionar uno de los cuatro valores siguientes:

Valor Descripcion

Solo se puede seleccionar n01.

Se pueden seleccionar todas las constantes.

Todas las constantes vuelven a tomar las selecciones iniciales.

©Oolo|r]|O

El convertidor se inicializa en modo de secuencia de 3 hilos.

Notas 1 Poner siempre n01 a "1” si se han de seleccionar otras constantes.

2 Seleccionando “9” (modo de secuencia de 3 hilos) en n01 permite al
usuario arrancar y parar el convertidor con pulsadores.

Ejemplo de modo de secuencia de 3 hilos

Interruptor de Interruptor de
paro marcha
(contacto b) (contacto a)
-1
—a | 810 S F Comando marcha ("cerrado” arranca el convertidor)

S R Comando paro ("abierto” para el convertidor)

— 0 S1 Comando de marcha directa/inversa ("abierto” el motor en marcha
directa; "cerrado” el motor en marcha inversa)

S C Comdn

Ejemplo de operacién

Marcha directa

Operacioén del motor

Marcha inversa

Comando Marcha l

Comando Paro

directal/inversa

Comando de marcha l
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no2 Seleccion de modo de operacion

Rango de seleccion | 0ab | Seleccion inicial | 0

Esta constante se utiliza para especificar si el convertidor se va a controlar con
el Terminal de Datos o mediante sefiales externas.

Valor | Comando marcha Referencia de frecuencia Seleccion del
interruptor DIP

0 Terminal de datos Terminal de datos (n11) OFF

1 Terminal de control | Terminal de datos (n11) OFF

2 Terminal de datos Terminal de control (entrada de tension) OFF

3 Terminal de control | Terminal de control (entrada de tension) OFF

4 Terminal de datos Terminal de control (entrada de corriente) | ON

5 Terminal de control | Terminal de control (entrada de corriente) | ON

Notas 1 La operacion de seleccion anterior se puede efectuar cuando se ha
seleccionado la constante no. 02. Esta operacion también es posible
cuando esta encendido el indicador dedicado (“MODE").

2 Elinterruptor DIP esta ubicado dentro del convertidor. Utilizar este inte—
rruptor para cambiar la seleccion cuando las referencias de frecuencia
se han de definir en corriente (4 a 20 mA). Para mas informacion, con-
sultar la Seccién 7-2 Referencia de frecuencia por entrada de
corriente. Para entrada de tensién, nunca seleccionar el interruptor DIP
a ON. Hacerlo puede dafiar el dispositivo.

3 Silasreferencias de frecuencia (2, 3, 4 6 5) se seleccionan mediante los
terminales de control, la entrada de comando analégico se tratard como
referencia de frecuencia 1. Si la entrada multifuncion se utiliza para
comando de multivelocidad, estaran disponibles las referencias de fre-
cuencia 2 a 8.

n03 | Seleccion de modo de parada

Rango de seleccion | 0,1 | Seleccion inicial | 0

Esta constante se utiliza para especificar el modo de parada cuando se pulsa la
tecla STOP/RESET o cuando el comando de operacion es OFF.

Valor Descripcion

Parada por desaceleracion de frecuencia
1 Marcha libre

Ejemplo de parada por desaceleraciéon de frecuencia

Tiempo de desaceleracion 1
(n21)
. . Frecuencia de salida minima determinada con la
Frecuencia de salida constante seleccionada en n29: Seleccion inicial
1.5kHz

Tiempo

Tiempo de control de c.c. de interrupcion determinado
had : por la constante seleccionada en n47: Seleccion inicial
Marcha directa 0.5 segundos

(Marcha inversa) ON

Comando de marcha OFF
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Ejemplo de marcha libre
Inercia del motor
Frecuencia de salida
/x ........ Tiempo
Marcha directa
(Marcha inversa) ON
Comando de marcha QFF
n04 Selecciéon de marcha directa/inversa
Rango de seleccion For, Rev Seleccion inicial For

(marcha directa)

Esta constante se utiliza para especificar la direccion de marcha del motor
cuando el convertidor se controla mediante el Terminal de Datos.

Valor Descripcion

For Marcha directa

Rev Marcha inversa

Notas1l. Mientras el convertidor esta siendo operado con el Terminal de Datos,
la direccién de rotacion del motor se puede cambiar encendiendo pri-
mero el indicador F/R con la tecla de Modo, pulsando la tecla Mas o
Menos para cambiar la seleccion y luego pulsando la tecla Enter.

2. La direcciéon de rotacion del motor (directa/inversa) depende del
modelo de motor utilizado. Consultar el manual de operacion del motor.

n05 | Seleccioén de inhibir marcha inversa

Rango de seleccion | 0,1 | Seleccion inicial

[o

Esta constante se utiliza para especificar si se habilita o inhibe el comando de
marcha inversa enviado por el terminal de circuito de control o por el Terminal de
Datos. Si la constante se selecciona a "No aceptar”, el convertidor no aceptara

comandos de marcha inversa.

Valor Descripcion
Aceptar
No aceptar
n06 | Seleccion de entrada multifuncion 1
Rango de seleccion | Oal4 Seleccion inicial | 1 (Reset de fallo)
n07 | Seleccion de entrada multifuncion 2
Rango de seleccion Oal4 Seleccion inicial 2 (Fallo externo: Con-
tacto a)
n08 | Seleccion de entrada multifuncion 3
Rango de seleccion 0al5 Seleccion inicial 4 (Comando de multivelo-
cidad 1)

Se puede seleccionar uno de los siguientes valores para cada una de las
constantes de entrada multifuncion seleccionadas en n06, n07 y n08.
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Valor

Descripcion

Comando de marcha directa/inversa (secuencia de 3 hilos)

Fallo externo (reset de fallo cuando esta en ON)

Fallo externo (contacto a: fallo externo cuando esta en ON)

Fallo externo (contacto b: fallo externo cuando esta en OFF)

Comando de multivelocidad 1

Comando de multivelocidad 2

olal~lw|IN|RL]|O

Comando de multivelocidad 3 (también se utiliza como comando de cambio
de tiempo de aceleracion/desaceleracion)

Comando inching

Comando de cambio de tiempo de aceleracion/desaceleracion (tiempo de
aceleracion y desaceleracion: 2 cuando esta en ON)

Comando de blogueo externo (bloqueo cuando esta en ON)

10

Comando de blogueo externo (bloqueo cuando esta en OFF)

Comando de busqueda (la busqueda empieza desde la frecuencia max.)

12

Comando de busqueda (la busqueda empieza desde la frecuencia
preseleccionada)

13

Comando de inhibir aceleracion/desaceleracion (ON: mantiene la frecuencia
de salida sin aceleracion o desaceleracion)

14

Seleccion local o remota (ver nota 2)

15

Comando Méas/Menos (seleccionado sélo con n08) (ver nota 3)

Nota 1.

Cada uno de los valores anteriores se puede utilizar s6lo para una
entrada multifuncion.

Si la constante de entrada multifuncion se selecciona a 14 (seleccion
local o remota), se puede utilizar una sefial externa para seleccionar el
Terminal de Datos o los terminales de control para la operacion del con-
vertidor. Sin embargo, esto sélo es posible cuando la operacion del con-
vertidor esta interrumpida.

OFF: El convertidor opera segun el modo run seleccionado en n02.
ON: El convertidor es controlado por el Terminal de Datos.

Si en n08 se selecciona 15, la constante seleccionada en n07 no sera
vélida, en cuyo caso la entrada multifuncion 2 (S2) aceptara el
comando mas y la entrada multifuncion 3 (S3) aceptara el comando
menos.

Terminal S2 circuito de con- ON OFF OFF ON

trol

Terminal S3 circuito de con- OFF ON OFF ON

trol

Condicién de marcha Aceleracién Desacelera- Mantener Mantener
cién
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* Elrango de frecuencia variable con el comando mas o menos es el siguiente.
Frecuencia de limite inferior: Frecuencia de salida minima determinada con la
constante seleccionada en n29 o limite inferior de referencia de frecuencia
determinado con la constante seleccionada en n42, la que sea mayor.
Frecuencia de limite superior: Frecuencia maxima determinada con la
constante seleccionada en n24 x limite superior de referencia de frecuencia
determinada con la constante seleccionada en n41/100.

Sise designaunafrecuenciamenor que lafrecuenciade limite inferior, se dara
la frecuencia de limite inferior y si se designa una frecuencia mayor que el
limite superior de frecuencia, se dara la frecuencia de limite superior.

e La relacion de aceleraciéon o desaceleracion con el comando mas o menos
sera concordante con las constantes seleccionadas en n21 a n24 paratiempo
de aceleracion o desaceleracion.

* Ajustar la frecuencia de salida con el comando mas o menos. El convertidor
aceptael comando mas o menos como instruccion de frecuencia 1y el conver-
tidor empieza a cambiar su frecuencia de salida desde la frecuencia de limite
inferior.

* Siseintroduce el comando de frecuencia 2 a 8 o el comando inching mientras
el convertidor esta aumentando o disminuyendo su frecuencia de salida, el
convertidor dara prioridad al comando.

* Silasconstantes 4, 5y 6 se seleccionan enn06 a n08 respectivamente, el con-
vertidor efectuara la operacion de multivelocidad de 8 pasos.

* Comando de frecuencia seleccionada =
1 + (comando de multivelocidad 1) + (comando de multivelocidad 2) x 2 +
(comando de multivelocidad 3) x 4
Uno de los comandos de multivelocidad anteriores se fijard a 1 cuando el
comando de multivelocidad esté en ON y a 0 cuando el comando de multivelo-
cidad esté en OFF.

Ejemplo de operacién multivelocidad

46

Frecuencia de salida

Comando de operacion

Comando de multivelocidad 1

Comando de multivelocidad 2 l

<« Comando de frecuencia 1
.« Comando de frecuencia 2
\____ <« Comando de frecuencia 3

\ N~ Comando de frecuencia 4

Nota 1. Elcomando de multivelocidad 3 también se utiliza como comando para

cambiar el tiempo de aceleracién/desaceleracion. Cuando se pone a
ON un comando de frecuencia (comando de frecuencia 5 a 8) se utiliza
el comando de multivelocidad 3, el convertidor acelerari o desacele-
rard con las constantes seleccionadas en n22 y n23 (tiempo 2 de acele-
racion y desaceleracion).

n09 | Seleccion de salida multifuncion 1 (MA y MB)
Rango de seleccion 0al0 Seleccion inicial 1 (Operacion en pro-
greso)
n10 | Seleccion de salida multifuncion 2 (PA)
Rango de seleccion 0al0 | Seleccion inicial | 0 (Fallo)




Utilizacion del Terminal de Datos Seccidén 4-2

Para la funcion de salida de contacto multifuncion (MA y MB) y salida fotoaco-
plada multifuncion (PA) se puede especificar uno de los valores siguientes.

Valor Descripcion

Fallo

Operacion en progreso (se da en salida la referencia de frecuencia)

Coincidencia de frecuencia (ver nota 1)

Marcha en vacio

Alw|INn]|R]|O

Deteccion de frecuencia (la frecuencia de salida es igual o mayor que el nivel
de deteccién de frecuencia determinado con la constante seleccionada en
n53)

Deteccion de frecuencia (la frecuencia de salida es igual o menor que el nivel
de deteccién de frecuencia determinado con la constante seleccionada en
n53).

Se monitoriza sobrepar

Blogqueo en progreso

UV en progreso (se monitoriza bajatension)

Ol|lo|N|®

Buscar velocidad en progreso

Modo Run (ver nota 2)

Nota

Ejemplo de operacién

Frecuencia de
salida

Concordancia de
frecuencia (para MA)

1. Lasalida se pone en ON cuando la diferencia de frecuencia entre la fre-
cuencia de referencia y la frecuencia de salida es de 2 Hz maximo. La
salida se pone en OFF cuando la diferencia excede de +4 Hz.

2. Lasalida se pone en ON cuando se selecciona LOCAL en el Terminal

de Datos.

Frecuencia de referencia
Rango de deteccion =2 Hz ... «
t """"""""" / Rango de reposicion
,,,,,,,,,,,,,,,,,, +4 Hz

47




Utilizacion del Terminal de Datos Seccidén 4-2

48

nit FREF | Referencia de frecuencia 1
Rango de seleccion | 0.0 a 400 (Hz) | Seleccion inicial | 6.0 (Hz)
nizani8 FREF| Referencia de frecuencia2a8
Rango de seleccion | 0.0 a 400 (Hz) | Seleccion inicial | 0.0 (Hz)

* Estas constantes se utilizan para seleccionar los valores de frecuencia de
referencia.

* La unidad de seleccién es como sigue:
0.0a99.9 (Hz): 0.1 (Hz)
100 a 400 (Hz): 1 (Hz)

* El valor de frecuencia de referencia se puede cambiar incluso durante la ope-
racion. Para cambiar el valor de frecuencia de referencia cuando el converti-
dor esta siendo controlado mediante el Terminal de Datos, encender el indica-
dor FREF con latecla de Modo primero, pulsar latecla Mas o Menos paracam-
biar el valor y luego pulsar la tecla Enter.

* Para cambiar las selecciones de n12 a n18 durante la operacion, seleccionar
la frecuenciade referenciadeseada con el comando de multivelocidad y luego
efectuar la operacién anterior.

* Para utilizar n11 (frecuencia de referencia 1) y n12 (frecuencia de referencia
2), seleccionar “4” (comando de multivelocidad 1) en una de las constantes
n06 a n08 (seleccion de entrada multifuncién 1 a 3).

* Para utilizar n11 a nl14 (frecuencias de referencia 1 a 4), seleccionar “4”
(comando de multivelocidad 1) y "5” (comando de multivelocidad 2) en dos de
las constantes n06 a n08 (seleccién de entrada multifuncion 1 a 3).

* Para utilizar n11 a n18 (frecuencias de referencia 1 a 8), seleccionar “4”
(comando de multivelocidad 1), "5" (comando de multivelocidad 2) y "6”
(comando de multivelocidad 3) en n06 a n08 (seleccion de entrada multifun-
cién 1 a 3).

n19 | Comando de frecuencia inching

Rango de seleccion | 0.0 a 400 (Hz) | Seleccion inicial | 6.0 (Hz)

e Esta constante es efectiva cuando la entrada multifuncién se selecciona a
comando inching.

* Cuando se introduce el comando de operacion mientras estd en ON el
comando inching, el motor operara a la frecuencia de inching preseleccio-
nada.

n20 ACC Tiempo de aceleracion 1
Rango de selec- 0.0 a 999 Seleccion inicial 10.0 (segundos)
cion (segundos)

n21 DEC Tiempo de desaceleracion 1

Rango de selec- 0.0 a 999 Seleccion inicial 10.0 (segundos)
cion (segundos)

n22 ACC Tiempo de aceleracion 2
Rango de selec- 0.0 a 999 Seleccion inicial 10.0 (segundos)
cion (segundos)

n23 DEC Tiempo de desaceleracion 2

Rango de selec- 0.0 a 999 Seleccion inicial 10.0 (segundos)

cion (segundos)
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* Estas constantes se utilizan para seleccionar el tiempo de aceleracion (nece-
sario para aumentar la frecuencia de salida desde el estado parado hasta la
frecuencia maxima) y el tiempo de desaceleracién (necesario para reducir la
frecuencia de salida desde la frecuencia maxima hasta la parada).
(Seleccionar la frecuencia maxima en n24.)

* La unidad de seleccién es como sigue:
0.0 a 99.9 (segundos): 0.1 (segundo)
100 a 999 (segundos): 1 (segundo)

* Los tiempos de aceleracion y desaceleracién se pueden cambiar incluso

durante la operacion. Si, por ejemplo, se ha de cambiar el tiempo de acelera-
cién, encender el indicador ACC con la tecla de Modo primero, pulsar la tecla
Més o Menos para cambiar el valor y luego pulsar la tecla Enter.
De la misma forma también se puede cambiar el tiempo de desaceleracion.
(Encender el indicador DEC antes de cambiar el tiempo de desaceleracion).
Estas selecciones de constante son siempre validas independientemente de
si el convertidor es controlado con el Terminal de Datos o con entrada de con-
trol.

Explicaciéon de las selecciones de n20, n21, n22 y n23

Frecuencia de salida

o Tl Freno de c.c.
[ v (50% de seleccion de n31)

Frecuencia maxima ;
0.5 segundos /

/

1. 5Hz ; T
‘ - Tiempo
T oo
mc ,'_ ] [ B O B
D
Tiempo de aceleracion Tiempo de desaceleracion

n24 EMAX Frecuencia méaxima
Rango de selec- 50.0 a 400 (Hz) Seleccion inicial 60.0 (Hz)
cién
Unidad de selec- |50.0a99.9 (Hz) : 0.1 (Hz)
cion 100 a 400 (Hz) : 1 (Hz)

n25 VMAX] Tension maxima
Rango de selec- 1a 255 (V) Seleccion inicial 200 (V)
cion
Unidad de selec- |1 (V)
cién

n26 FBAS Frecuencia de tension méaxima (Frecuencia basica)
Rango de selec- 1.6 a 400 (Hz) Seleccion inicial 60.0 (Hz)
cion
Unidad de selec- |1.6a99.9 (Hz): 0.1 (Hz)
cion 100 a 400 (Hz) : 1 (Hz)
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* Estas tres constantes se utilizan para seleccionar la curva V/f.

» Comprobar las especificaciones del motor y seleccionar cada una de las
constantes como sigue:
n24: Frecuencia maxima o frecuencia nominal
n25: Tensién nominal
n26: Frecuencia nominal

* Elvalor seleccionado en n24 (frecuencia maxima) debe ser igual o mayor que
el valor seleccionado en n26 (frecuencia de tensién maxima). En caso contra-
rio se producird un error.

Explicacion de las selecciones de n24, n25y n26

[

(M

a
mnc
Tensién maxima

Tension de salida (V)

12V

50

i Frecuencia de salida
‘ po = (Hz)
e
1. 5Hz Ac D Y
Frecuencia de tension Frecuencia maxima
méxima (frecuencia
bésica)
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n27 | Frecuencia de salida intermedia
Rango de selec- 0.5a399 (Hz) Seleccion inicial 1,5 (Hz)
cién
Unidad de selec- |0,5a99,9 (Hz): 0,1 (Hz)
cion 100 a 399 (Hz): 1 (Hz)
n28 Tension de frecuencia de salida intermedia
Rango de selec- 1a 255 (V) Seleccion inicial 12 (V)
cién
Unidad de selec- |1 (V)
cién
n29 Frecuencia de salida minima
Rango de selec- 0,5a10,0 (Hz) Seleccion inicial 1,5 (Hz)
cién
Unidad de selec- | 0,1 (Hz)
cién
n30 Tension de frecuencia de salida minima
Rango de selec- 1a50 (V) Seleccion inicial 12 (V)
cioén
Unidad de selec- |1 (V)

cién

* Estas constantes son efectivas para el control de cualquier maquina cuya
caracteristica de carga cambia con el giro del motor incorporado por la
magquina, tales como ventiladores o bombas. Seleccionar la curva V/f de tal
forma que cumpla las caracteristiacs de par y frecuencia del motor.

* Estas constantes deben satisfacer la siguiente condicion para que no se pro-
duzca error: n29 < n27 < n26 < n24 .

* Sila constante seleccionada en n29 y la seleccionada en n27 son iguales, se
ignorara la constante seleccionada en n28.

Ejemplo de seleciones de n27, n28, n29 y n30

Tension de salida
V)

ncS
Tensién maxima

ncB

n30

n29 = n27 < n26 = n24

Y Acd"

(]
an

n

P C‘I L_; (Hz)

Frecuencia de salida

o1
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n31 Corriente de referencia termoelectrénica

Rango de selec- 0,0a Seleccion inicial Ver nota 2
cion (ver nota 1) (A)

Unidad de selec- | 0,1 (A)

cion

* Esta constante se utiliza para seleccionar un valor de referencia termoelectro-
nica para proteger el motor de sobrecalentamiento.
Seleccionar en esta constante la corriente nominal del motor.

* Sise selecciona 0,0 en esta constante, se asume "no proteccion térmica”, por
lo que no se detectara sobrecarga del motor.

* El rango de seleccion y la seleccion inicial de esta constante son las

siguientes:
3E3EV- Capacidad méaxima Rango de seleccion Seleccion inicial
aplicable del motor (limite superior)(ver (ver nota 2)
nota 1)
A2001/AB001 0.1 kW 0.9 (A) 0.6 (A)
A2002/AB002 0.2 kW 1.8 (A) 1.1(A)
A2004/AB004 0.55 kw 3.6 (A) 1.9 (A)
A2007/AB007 1.1 kw 6.0 (A) 3.3 (A)
A2015/AB015 1.5 kw 8.4 (A) 6.2 (A)
n32 | Proteccién termoelectrénica
Rango de selec- Oa4 Seleccion inicial 0
cion

* Esta constante se utiliza para seleccionar las caracteristicas termoelectroni-
cas.

* Sise selecciona 4 en esta constante, se asume "no proteccién térmica”, porlo
gue no se detectara sobrecarga del motor.

Valor Descripcion

Motor estandar con valores nominales estandar

Motor estandar con valores nominales de corto tiempo

Motor dedicado con valores nominales estandar

Motor dedicado con valores nominales de corto tiempo

Alw|INn]R]|O

Sin proteccion térmica

Nota Sise utiliza unsolo convertidor paramas de un motor, se debe seleccio-
nar4enn32,60,0 enn31yse debe conectar unrelé térmico a cadauno
de los motores.

n33 | Prevencion de bloqueo durante desaceleracion

Rango de selec- 0,1 Seleccion inicial 0
cién

Esta constante se utiliza para seleccionar la accion para prevenir sobretension
durante desaceleracion.

Valor Descripcion

Prevencion de bloqueo durante desaceleracion

Sin prevencién de bloqueo durante desaceleracion

Notas 1 Sise ha de conectar una resistencia de freno, seleccionar siempre en
esta constante “1” (sin prevencién de bloqueo durante desaceleracion).

2 Si en esta constante se selecciona “0” (prevencion de blogueo durante
la desaceleracion), se alargara automaticamente el tiempo de desace-
leracién para prevenir sobretension.
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Explicacion de prevencion de bloqgueo durante la desaceleracion

Frecuencia de
salida

., Para prevenir sobretension se controla el

,~  tiempo de desaceleracion

- Tiempo
(Seleccion)
Tiempo de desaceleracion
n34 Nivel de prevencion de bloqueo durante aceleracion
Rango de selec- 30 a 200 (%) Seleccion inicial 170 (%)
cion
Unidad de selec- |1 (%)
cion
n35 Nivel de prevencion de bloqueo durante la marcha
Rango de selec- 30 a 200 (%) Seleccion inicial 160 (%)
cion
Unidad de selec- |1 (%)
cion

* Estas constantes se utilizan paraaumentar la frecuencia de salida de tal forma
que el convertidor continuara funcionando sin bloqueo.

* Seleccionar estas constantes en porcentaje tomando como 100% la corriente
nominal del convertidor.

Ejemplo de prevencién de bloqueo durante la aceleracion

Corriente de salida

Frecuencia de salida

Se controla la frecuencia de salida de tal
forma que el convertidor no se bloqueara

Tiempo
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Ejemplo de prevencién de bloqueo durante la marcha

Corriente de salida

L
[y

[ -~

Tiempo

Frecuencia de salida

—

\Se controla la frecuencia de salida de tal
forma que el convertidor no se bloqueara

Tiempo

n36 | Operacion tras recuperacion de corte de alimentacion

Rango de selec- 0,1,2 Seleccion inicial 0
cion

Esta constante se utiliza para seleccionar el proceso a efectuar tras recupe-
rarse de un corte instantaneo de alimentacion.

Valor Descripcion

No continuar operacién

Continuar operacion sélo si el corte es de 0.5 segundos maximo.

Continuar operacion sin condicionantes (sin salida de error).

Nota Siseselecciona“l”6"2" paracontinuar operacion, el convertidor busca
automaticamente la velocidad de motor (incluso cuando el motor esta
en marcha libre) y continda la operacion suave. Esta funcion se deno-
mina funcion de buscar velocidad.

Explicacion de la funcién de buscar velocidad

Velocidad del Estado marcha libre
motor

El convertidor inicia la operacién

Tiempo
n37 | Frecuencia de portadora
Rango de selec- 1,2,3,4 Seleccion inicial 4 (10 kHz)
cion

Esta constante se utiliza para seleccionar una frecuencia de portadora de

PWM.
Valor Frecuencia de portadora
1 2.5 (kHz)
2 5 (kHz)
3 7.5 (kHz)
4 10 (kHz)

Nota Conforme aumenta la longitud del cable entre el convertidor y el motor,
aumenta una corriente de fuga de alta frecuencia del cable, provo-
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cando asimismo un aumento de la corriente de salida del convertidor.
Esto también puede afectar a dispositivos periféricos. Para prevenir
esto, ajustar la frecuencia de portadora a las siguientes normas:

e Longitud del cable 50 metros maximo: 10 kHz o menor

e Longitud del cable de 50 a 100 metros: 5 kHz o menor

n38 | Ganancia de mejora automéatica de par

cién

Rango de selec- 0.0a3.0 Seleccion inicial 1.0
cion
Unidad de selec- |[0.1

* No es necesario seleccionar esta constante durante el funcionamiento habi-
tual del convertidor.

* Seleccionar esta constante a un valor mayor si la distancia entre el motory el
convertidor es grande. Seleccionar esta constante a un valor menor sivibra el

motor.

n39 | Ganancia de referencia de frecuencia

Rango de selec-
cién

0.10 a 2.00
(veces)

Seleccion inicial

1.00 (veces)

Unidad de selec-
cién

0.01 (veces)

n39 Unidades para referencia de frecuencia (version ModBus)

cién

1 (No disponible)

Rango de selec- 0(0.1Hz), 1 Seleccion inicial 1
cion (0.01Hz),
2(30000/100%), 3
(0.01%)
n40 Desviacién de referencia de frecuencia
Rango de selec- -99 a 99 (%) Seleccion inicial 0 (%)
cion
Unidad de selec- |1 (%)
cion
n40 | Deteccion comunicaciones interrumpidas (version ModBus)
Rango de selec- 0 (Disponible), Seleccion inicial 1

* Estas constantes se utilizan para seleccionar la relacién entre tensién
analdgica y frecuencias de referencia cuando dichas referencias se introdu-

cen a través de los terminales de control FR y FC.

* Ganancia de referencia de frecuencia (n39): Especificar la tensién de entrada
correspondiente a la frecuencia maxima (n24) en mdltiplos de 10 V.

* Desviacion de referencia de frecuencia (n40): Especificar la frecuencia de
referencia correspondiente a tensién de entrada 0 V como porcentaje de la
frecuencia maxima (n24).
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Explicacion de ganancia y desviacion de referencia de frecuencia

Seleccion de ganancia = 10 V x (seleccién de n39)

Frecuencia de referencia Seleccion de desviaciéon = Frecuencia méaxima x (seleccion de n40)/100

N
AcH
Frecuencia maxima
(i
'] Ll L
Seleccién de Tensién de
desviacion “t i
0ov - j’ _,l' Seleccion de 10V entrada
ganancia

Ejemplo de seleccion:
Funcionamiento del convertidor de tal forma que alcance la frecuencia maxima

cuando la tensién aumentede O a5V

Frecuencia maxima

Frecuencia de referencia

Selecciones:
n39 = 0.50 (veces)
n40 = 0 (%)

Tension de entrada

ov 5V v
n4l | Limite superior de referencia de frecuencia
Rango de selec- 0a 110 (%) Seleccion inicial 100 (%)
cion
Unidad de selec- |1 (%)
cion

n42 Limite inferior de referencia de frecuencia

Rango de selec- 0a 110 (%) Seleccion inicial 100 (%)
cion

Unidad de selec- |1 (%)

cion

* Seleccionar estas constantes en porcentaje en n41y n42 tomando como valor
100 % la frecuencia maxima.

* Si se selecciona 0 en n41 6 n42, el convertidor continuard operando con la
constante seleccionadaenn42. Sila constante seleccionadaenn42 es menor
gue la seleccionada en n29 para la frecuencia de salidaminima, el convertidor

no funcionara.

Ejemplo de limites superior e inferior de referencia de frecuencia

Referencia de frecuencia interna

Limite superior de referencia
de frecuencia L{ p
n !

Limite inferior de referencia
de frecuencia

(]
X
y

[}

Referencia de frecuencia
preseleccionada
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n43 =0

Valor de referencia
de frecuencia

2

n43 | Terminal de entrada de referencia de frecuencia

Rango de selec- 0,1 Seleccion inicial 0
cion

Esta constante se puede utilizar para habilitar el terminal FR para la funcién de
reposicion de fallo si los terminales de entrada multifuncion estan ocupados con
comandos tales como comandos de multivelocidad 1y 2.

Valor Descripcion
0 Habilita el terminal FR para funcionar como terminal de referencia de
frecuencia
1 Habilita el terminal FR para funcionar como terminal de entrada de reset de
fallo
nd3=1
FS FS
FR FR
Reset de fallo
FC FC
n44 | Salida anal6gica multifuncion
Rango de seleccion | 0,1 | Seleccion inicial | 0

Esta constante se utiliza para seleccionar los contenidos de la salida analdgica
(AM) para monitorizacion.

Valor Descripcion

Frecuencia de salida

1 Corriente de salida

Nota Elnivel de salida se puede seleccionar con la constante n45, ganancia
de salida analdgica multifuncion.

n45 | Ganancia de salida analdgica multifuncion
Rango de seleccion 0.00 a 2.00 | Seleccion inicial | 0.30

Unidad de seleccion 0.01

Esta constante se utiliza para seleccionar la relacion entre la tension de salida
analdgica y la frecuencia de salida (o corriente de salida).

Relacion entre tension de salida analdgica y frecuencia de salida (corriente de

salida)

Frecuencia méaxima
(o corriente nominal) (n45 = 0.30)

Seleccion inicial

100 % ;
45 = 1.00

Tension de salida analégica

3V v
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n46 | Corriente de control por inyeccion de c.c.
Rango de seleccion 0 a 100 (%) Seleccion inicial | 50 (%)
Unidad de seleccion 1 (%)

n47 Tiempo inyeccion de c.c. a la parada
Rango de seleccion 0.0 a 5.0 (segundos) | Seleccion inicial | 0.5 (segundos)

Unidad de seleccion 0.1 (segundos)

* Estas constantes son efectivas cuando el modo de interrupcién se ha selec-
cionado a parada por desaceleracion de frecuencia (es decir se ha seleccio-
nado 0 en n03).

* La constante en n46 se debe seleccionar en porcentaje tomando como 100%
la corriente nominal del convertidor.

Frecuencia . . - .

de salida Frecuencia de salida minima determinada
con la constante seleccionada en n29

_t -
Tiempo de inyeccion de c.c. a la parada |
determinado por la constante seleccionada en n47
n48 | Tiempo de inyeccioén de c.c. al arranque
Rango de seleccion 0.0 a 5.0 (segundos) | Seleccion inicial | 0.0 (segundos)

Unidad de seleccion 0.1 (segundos)

* Esta constante se utiliza para parar el motor que gira por su inerciay hacer que
el motor empiece a girar de nuevo.

* En n46 se debe seleccionar la corriente de control para arrancar el motor por
inyeccioén de c.c..

* Si se selecciona 0 en n48, no esta disponible el control por inyeccién de c.c..

Frecuencia

de salida . . - . .
Frecuencia de salida minima determinada con la constante seleccionada en n29

[ e

L_.l Tiempo de inyeccion de c.c. al arranque determinado con la
constante seleccionada en n48

n49 | Caracteristicas de aceleracion y desaceleracion curva S
Rango de seleccion | 0a3 | Seleccion inicial | 0 (Sin curva S)

Esta constante se utiliza para la aceleracion y desaceleracion curva S del con-
vertidor a fin de reducir golpes sobre la maquina conectada al convertidor al
arrancar y parar la operacion.

Valor Descripcion

Sin curva S

Tiempo de caracteristicas de curva S seleccionado a 0,2 segundos
Tiempo de caracteristicas de curva S seleccionado a 0,5 segundos
Tiempo de caracteristicas de curva S seleccionado a 1,0 segundos

wlN]|+—]| O
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Nota Siesta constante se seleccionaa 1, 2 6 3, el tiempo de aceleraciéon o
desaceleracion aumentard en 0,2, 0,4 6 1,0 segundo respectivamente.

Sincurva S
Frecuencia
de salida
S: Tiempo de caracteristicas curva s
Tiempo
s |
I 1
n50 | Seleccion de funcidn de deteccidon de sobre par
Rango de seleccion Oa4 | Seleccion inicial | 0
n51 | Nivel de deteccion de sobrepar
Rango de seleccién | 30 a 200 (%) | Seleccion inicial | 160 (%)
Unidad de seleccion 1 (%)
n52 | Tiempo de deteccion de sobrepar
Rango de seleccion 0,1 a 10 (segundos) | Seleccion inicial | 0,1 (segundos)
Unidad de seleccion 0,1 (segundos)

* Cuando se aplica una carga excesiva, el convertidor detecta cualquier
aumento en la corriente de salida y visualiza el fallo de acuerdo con las selec-
ciones en n09 y n10 (seleccion de salida multifuncion).

* n50 se utiliza para especificar si se ha de monitorizar el sobrepar e indicar la
accioén a tomar cuando se detecta sobrepar.

Valor Descripcion

El convertidor no monitoriza sobrepar

1 El convertidor monitoriza sobrepar sélo cuando la velocidad coincide.
Continta la operacion (genera aviso) incluso después de detectar sobrepar

2 El convertidor monitoriza sobrepar sé6lo cuando la velocidad coincide. Para la
operacion (mediante la funcion de proteccion) cuando se detecta sobrepar.

3 El convertidor monitoriza siempre el sobrepar durante la operacion. Continta
la operacioén (genera aviso) incluso después de detectar sobrepar

4 El convertidor monitoriza siempre el sobrepar durante la operacion. Para la
operacion (mediante la funcion de proteccion) cuando se detecta sobrepar.
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* n51 se utiliza para seleccionar el nivel de deteccién de sobrepar. Especificar
este valor como porcentaje de la corriente de salida nominal.

* n52 se utiliza para seleccionar el tiempo de deteccidn de sobrepar (en segun-
dos).

n53 | Nivel de deteccion de frecuencia
Rango de seleccion 0,4 a 400 (Hz) | Seleccion inicial | 0,0 (Hz)
Unidad de seleccion 0,0a99,9 (Hz) : 0,1 (Hz)
100 a 400 (Hz) : 1 (Hz)

» Cuando la frecuencia de salida es inferior o superior al valor seleccionado en
n53, el convertidor visualiza el fallo de acuerdo con las selecciones de n09 y
n10 (seleccion de salida multifuncién).

* Para utilizar la funcién de deteccion de frecuencia, seleccionar siempre "4”
(frecuencia de salida o nivel de deteccion de frecuencia seleccionado en n53)

0"5" (frecuencia de salida o nivel de deteccion de frecuencia seleccionado en
n53) en n09 6 n10 (seleccion de salida multifuncion).

n54 | Ganancia de compensacion de deslizamiento

Rango de seleccion 0,0a9,9 (%) | Seleccion inicial | 0,0 (%)

Unidad de seleccion 0,1 (%)

n55 | Corriente del motor sin carga

Rango de seleccion 0a99 (%) | Seleccion inicial | 40 (%)

Unidad de seleccion 1 (%)

* La funcion de compensacion de deslizamiento mantiene constante la veloci-
dad de rotacion del motor sila carga es grande. Sin esta funcion, silacargaes
elevada, el motor tendra deslizamiento y se reducira la velocidad de rotacion
del motor.

Si la corriente de salida del convertidor es igual a la corriente de referencia
termoelectrdnica (es decir la corriente nominal del motor), afiade a la frecuen-
cia de salida la frecuencia de compensacion equivalente al valor de desliza-
miento del motor.

Utilizar las siguientes férmulas para obtener las constantes a seleccionar en
n54 y n55.

n54 = (velocidad de sincronizacén - revolucién nominal del motor)/velocidad
de sincronizacién x 100

Velocidad de sincronizacion = 120/P f

P: Numero de polos

f: frecuencia nominal

n55 = (corriente de salida sin carga/corriente nominal del motor) x 100

La frecuencia de compensacion (fc) se puede obtener como sigue.

Silafrecuencia de salida es menor que la constante seleccionada en n26 para
la frecuencia de tension maxima, utilizar la siguiente férmula para obtener la
frecuencia de compensacion (fc).

fc = n26 x n54 x [corriente de salida - (n31 x n55/100]/[n31 - (n31 x n55/100)]

Si la frecuencia de salida es igual 0 mayor que la constante seleccionada en
n26 para la frecuencia de tensidbn maxima, utilizar la siguiente férmula para
obtener la frecuencia de compensacion (fc).

fc = frecuencia de salida x n54 x [corriente de salida — (n31 x n55/100)/[n31 x
n55/100)

n26: Frecuencia de tension maxima (Hz)

n31: Corriente de referencia termoelectronica (A)
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Notasl. Lafuncionde compensacionde deslizamiento no operasilafrecuencia
de salida es inferior a la constante seleccionada en n29 para la frecuen-
cia de salida minima.

2. Lafuncion de compensacién de deslizamiento no opera si el converti-
dor esta en operacion regenerativa.

3. La funcion de compensacion de deslizamiento no opera si se selec-
ciona como corriente de referencia termoelectronica 0,0.

n56 a Saltar frecuencias 1 a 3

n58
Rango de seleccion 0,0 a 400 (Hz) | Seleccion inicial | 0,0 (Hz)
Unidad de seleccion 0,0a99,9 (Hz) 10,1 (Hz)

100 a 400 (Hz) 11 (Hz)

n59 | Ancho del salto
Rango de seleccién | 0,0 a 25,5 (Hz) | Seleccion inicial [ 1,0 (Hz)
Unidad de seleccion 0,1 (Hz)

* Estas constantes se utilizan para cambiar la frecuencia de salida a fin de evitar
gue el sistema mecénico conectado al convertidor entre en resonancia.

* Estas constantes se utilizan para crear una banda muerta de una referencia
de frecuencia.

* Seleccionar las constantes en n56 a n58 para los valores centrales de las fre-
cuencias a saltar. Estas constanets deben satisfacer la siguiente condicion
para que no se produzca error:
n56 = n57 = n58

* Laconstante seleccionada enn59 indica el ancho del salto de tal forma que los
valores medios de los anchos de salto seran los valores centrales de las fre-
cuencias de salto requeridas.

Ejemplo de funcion de salto de frecuencia

Frecuencia de salida ,-,5
53—
.—,59
Frecuencia de referencia
n58 n57 nS6
n60 | Numero de reintentos de arranque tras fallo
Rango de seleccion | 0 a 10 (veces) | Seleccion inicial | 0 (veces)

Cuidado Elconvertidor puede sufrir dafios si se utiliza la funcién de reintento
de fallo. Proteger el convertidor como se describe a continuacion
antes de utilizar esta funcion:
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Verificar la conexion de un disyuntor al convertidor.

Disefiar un circuito secuencial para el convertidor y las maquinas del
sistema conectado al convertidor de tal forma que pare las maqui-
nas cuando el convertidor tenga un error operacional.

* La funcién de reintentos de fallo permite al convertidor iniciar automatica-
mente la operacion después de haberla parado debido a errores externos.
Esta funcién se puede utilizar sélo si el usuario no desea interrumpir el sistema
mecdnico, incluso aunque pueda provocar dafios en el convertidor.

 Seleccionar el nimero de reintentos.

* La funcion de reintento de fallo detecta solo errores de sobrecorriente y de
sobretension. Si el convertidor tiene otro error, la funcion de reintento de fallo
no opera. En su lugar actuara instantdneamente el mecanismo de proteccion.

* El nmero de reintentos de fallo se puede poner a cero en los siguientes
casos.

1. Sielconvertidor funciona con normalidad durante 10 minutos después de
activarse la funcion de reintento de fallo.

2. Sielconvertidor se resetea después de tener un error, ha actuado el meca-
nismo de proteccion y ha desaparecido la causa del error.

3. Sise desconectay se vuelve a conectar el convertidor.

n63 | Velocidad de comunicacion (version ModBus)

Rango de selec- 0 (2400), Seleccion inicial 2
cion 1 (4800)
2 (9600)
3 (19200)
n64 Seleccion de paridad (version ModBus)
Rango de seleccion 0 (impar), Seleccion inicial 2
1 (par)
2 (ninguna)

n67 | Direccién de esclavo (version ModBus)

Rango de selec- 1-31 Seleccion inicial 1
cion
n68 | Historico de errores

Esta constante sélo se puede visualizar. No se puede seleccionar

e Esta constante contiene informacion del Gltimo error. Dicho contenido se
puede utilizar para localizar y corregir errores.

* El formato de visualizacion es como sigue:

4_[:_ Cédigo de error
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* Se registran errores del convertidor y otros errores que activan mecanismos
de proteccion. No se graban avisos (errores con recuperacion automatica).

* Si no se han producido errores, el indicador no se enciende.

* A continuacion se listan todos los codigos de error.

Cabdigo de error Descripcion Categoria del error
oC Sobrecorriente (OC) Errores que activan

ou Sobretension del circuito principal (OV) g,gf::;isggos de
Uul Baja tension del circuito principal (UV1)
Uu2 Fallo de la fuente de alimentacién de control

(UV2)

oH Sobrecalentamiento del disipador (OH)
oL1 Sobrecarga del motor (OL1)
oL2 Sobrecarga del convertidor (OL2)
oL3 Sobrepar (OL3)

EF1 Fallo externo (EF1)

FOO Error de memoria inicial Errores del convertidor
FO1 Error de ROM

FO4 Error de constante

FO5 Error de convertidor A/D

FO6 Error de opcion

n69 Numero de PROM (Referencia del fabricante)
Esta constante sélo se puede visualizar. No se puede seleccionar
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4-3 Operacion de prueba

4-3-1

4-3-2

4-3-3

4-3-4

4-3-5

4-3-6
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Después de completar el cableado, efectuar una operacion de prueba del con-
vertidor como se indica a continuacién. En primer lugar, arrancar el motor
mediante el Terminal de Datos sin conectar el motor al sistema mecéanico. A
continuacion, conectar el motor al sistema mecanico y efectuar la operacion de
prueba. Finalmente, operar el controlador para verificar que la secuencia de
operaciones es correcta.

Esta seccion solo describe cémo efectuar una operacion de prueba utilizando el
Terminal de Datos.

Comprobacion del cableado

* Comprobar que los terminales R, Sy T tienen tension.
Entrada trifsica: 200 a 230 Vc.a., 50/60 Hz
Entrada monofasica: 200 a 240 Vc.a., 50/60 Hz (terminal Ry S)
(La entrada monofésica solo es aplicable a 3G3EV-AB[JJ[].)

» Comprobar que los terminales U, V' y W estan correctamente conectados alos
cables de potencia del motor.

* No conectar el sistema mecénico al motor. (El motor debe estar sin carga).

* Si las lineas de sefial estan conectadas a los terminales de control, poner a
OFF los terminales SF y SR.

Conectar la alimentacion y comprobar el display de indicadores
» Comprobar que el indicador ALARM esta apagado.
* Comprobar que el indicador RUN esta parpadeando.

Inicializacidn de constantes FREF no01l

* Seleccionar “8" 6 “9” (modo de secuencia de 3 hilos) en constante no. 01 para
inicializar las constantes.

Seleccién de curva V/f [FMAX] [vMAX] [FBAS]

* Seleccionar la frecuencia maxima (“FMAX” o constante no. 24), tension
méaxima (“WMAX” o constante no. 25) y frecuencia de tension maxima (“FBAS”
0 constante no. 26) de acuerdo con las condiciones de operacion.

Seleccién de corriente nominal del motor THR

* Seleccionar la corriente de motor nominal en la constante no. 31 (corriente de
referencia termolectrénica) o con el indicador “THR” encendido.

Seleccioén de frecuencia de referencia FREF

* Seleccionar la frecuencia correspondiente a la velocidad del motor en
constante no. 11 (referencia de frecuencia 1) o con el indicador “FREF” encen-
dido.
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4-3-7

4-3-8

4-3-9

4-3-10

4-3-11

Operacion del convertidor con el Terminal de Datos

* Pulsar la tecla RUN para que el motor gire en marcha directa. (Si el indicador
PRGM esta encendido, pulsar la tecla de Modo una vez para encender el indi-
cador FREF. Si se enciende un indicador rojo en la seccién de indicadores de
item de parada, el comando de marcha no se puede aceptar).

* Comprobar que el motor gira suavemente sin hacer ruido.
» Comprobar que la direccion de rotacion es correcta.

Comprobacion de la frecuencia y corriente de salida FOUT | IouT

* Encender el indicador FOUT (monitorizacion de frecuencia de salida) y verifi-
car que el valor visualizado coincide con la referencia de frecuencia.

* Encender elindicador IOUT (monitorizacion de corriente de salida) y compro-
bar si hay sobrecorriente.

Comprobacion de la operacidn durante marcha inversa F/R

* Girar el motor en sentido inverso y comprobar los mismos parametros que
anteriormente.

Comprobacion de la operacion con el sistema mecanico conectado
* Pulsar la tecla STOP/RESET para parar el motor.

* Conectar el sistema mecanico al motor y comprobar los mismos parametros
gue anteriormente.

Comprobacion de la operacion efectuada por el controlador
* Encender el indicador de MODE y seleccionar el modo de operacion real.

* Operar el convertidor con el controlador, comprobar el ruido producido por
resonancia mecdanica y comprobar si la secuencia de operaciones es
correcta.
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Funciones de proteccién y diagndéstico Seccidn 5-1

5-1 Funciones de proteccion y diagnostico

EI 3G3EV tiene excelentes funciones de proteccion y diagnoéstico. Los indica-
dores RUN y ALARM del panel frontal indican el estado actual del convertidor y
la secci6on de visualizacion de datos también muestra informacion sobre
posibles errores producidos. Estas funciones permiten al usuario tomar las
medidas apropiadas para corregir la mayoria de errores.

m Listado de cédigos de error

Estado Indicador Datos Descripcion
convertidor RUN ALARM visualizados

Normal Parpadea Apagado Preparado para funcionar

Encendido Apagado Funcionando con normalidad

Aviso Parpadea Parpadea EF Entrada simultanea de comandos de marcha directa y de
marcha inversa

Encendido Parpadea Uu Baja tension del circuito principal (UV)
ou Sobretension del circuito principal (OV)
oH Sobrecalentamiento del disipador (OH)
StP Terminal de datos parado (STP)
oL3 Sobrepar (OL3)
bb Blogueo externo en accién (bb)
SEr Error de secuencia (SEr)

Mecanismo de | Apagado Encendido oC Sobrecorriente (OC)

\p/);czjtce)ccién acti- ou Sobretension del circuito principal (OV)
Uul Baja tension del circuito principal (UV1)
uu2 Fallo de fuente de alimentacién de control (UV2)
oH Sobrecalentamiento del disipador (OH)
oL1 Sobrecarga del motor (OL1)
oL2 Sobrecarga del convertidor (OL2)
oL3 Sobrepar (OL3)

EF1 Fallo externo (EF1)

Error de con- Apagado Encendido F00 Error de memoria inicial

vertidor Fo1 Error de ROM
Fo4 Error de constante
F05 Error de convertidor A/D
F06 Error de opcion

Apagado Apagado (Apagado) Error de circuito de control
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®m Visualizaciéon de datos y accidon a tomar cuando se alcanza un

estado de Aviso

El indicador ALARM parpadea cuando se da un estado de aviso o de atencion.
También parpadea la seccién de visualizacion de datos.

Cuando se trata de un estado de atencién o aviso, no se genera codigo de error.

Al eliminar la causa el sistema se recupera automaticamente.

Se ha activado una sefial de bloqueo externo.

Datos Descripcion Accidn
visualizados
EF Entrada simultanea de comandos de marcha *Revisar la secuencia.
parpadea directa y de marcha inversa
Entradas simultdneas durante 0,5 seg o mas de
los comandos de marcha directa y de marcha
inversa. El convertidor desacelera y para el motor.
Uu Baja tensidn del circuito principal (UV) *Comprobar la tension de alimentacion.
parpadea Cuando el convertidor estaba parado la tensién de | «Comprobar si estd desconectada la linea de
c.c. del circuito principal descendié por debajo del entrada de alimentacion.
nivel de deteccién de baja tension. o ) )
*Comprobar si estan flojos los tornillos del bloque de
terminales.
ou Sobretension de circuito principal (OV) *Comprobar la tension de alimentacion.
parpadea La tensidn c.c. del circuito principal excede el nivel
de deteccion de sobretension cuando el
convertidor estaba parado.
oH Sobrecalentamiento del disipador (OH) eComprobar la temperatura ambiente.
parpadea Sobrecalentamiento del disipador cuando el eInstalar un ventilador o un acondicionador de aire.
convertidor estaba parado.
StP Terminal de datos parado (STP) *Abrir SFy SR.
parpadea Se pulsé la tecla STOP/RESET del Terminal de
Datos mientras el convertidor estaba siendo
operado utilizando los terminales del circuito de
control SF y SR. El convertidor desacelera y para
el motor.
oL3 Sobrepar (OL3) *Verificar que las selecciones de n51 y n52 son
parpadea La corriente que circula excede el valor apropiadas.
determinado con la constante seleccionada en n51 | «Comprobar el estado de operacion del sistema
durante un penodo superior al determinado con la mecanico y eliminar la causa del error.
constante seleccionada en n52.
bb Bloqueo externo operativo (bb) *Verificar que el circuito secuencial es correcto.
parpadea Se ha activado una sefial de bloqueo externo.
SEr Error de secuencia (SEr) *Verificar que el circuito secuencial es correcto.
parpadea

Nota

El método de interrupcion del convertidor con error EF o STP sera de acuerdo

con la constante seleccionada en n03.

m Datos visualizados y accidn a tomar cuando esté activado el
mecanismo de proteccion

Elindicador ALARM se enciende cuando el mecanismo de proteccion esta acti-
vado. En tal caso, se corta la salida del convertidor y el motor para por motor
libre.

Comprobar la causa del error, tomar las medidas apropiadas y efectuar un reset
de fallo o desconectar la alimentacion y luego conectarlo de nuevo.
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(UV2)

Se ha producido un fallo de tensién en la
fuente de alimentacion de control.

Dato Descripcion Causay acciéon
visualizado
oC Sobrecorriente (OC) *El lado de salida del convertidor esté cortocircui-
La corriente instantanea de salida del tado o derivado a tierra.
COnV.ert:dOr supera el 250% de la corriente el a inercia de la carga es excesiva.
nominal.
*Los tiempos seleccionados de aceleracion y
desaceleracién son demasiado cortos.
*Se utiliza un motor especial.
*Se arrancé el motor durante marcha libre.
*Se abrid y cerr6 el contactor magnético del lado de
salida del convertidor.
eDeterminar la causa del error, tomar las acciones
necesarias y resetear el sistema.
ou Sobretensidn del circuito principal (OV) *Tiempo seleccionado de desaceleracion dema-
La tension c.c. del circuito principal ha siado corto.
excedido aprox. 410V debido a que la energia
regenerativa del motor es excesiva.
*Aumentar el tiempo de desaceleracion.
*Conectar una resistencia de freno (o unidad de
resistencia de freno).
Uul Baja tension del circuito principal (UV1) *Ha caido la tensién de alimentacién de entrada.
La tensién c.c. del circuito principal ha *Se ha abierto una fase.
descendido por debajo del nivel especificado . . 3 .
3G3EV-A2]JJM: Aproximadamente 200 V 0 *Se ha producido un corte instantaneo de alimenta-
menor cion.
3G3EV-ABLILILIM: Aproximadamente 160 V o
menor
*Chequear la tensién de alimentacion.
*Chequear la linea de entrada sobre posible desco-
nexion.
*Chequear si los tornillos del bloque de terminales
estan flojos
Uu2 Fallo de fuente de alimentacién de control *Desconectar la alimentacion y luego conectarla de

nuevo.

*Si el problema continta, sustituir la unidad.
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El convertidor ha recibido una entrada anormal
de circuitos externos.

Dato Descripcion Causa y accion
visualizado
oH Sobrecalentamiento del disipador (OH) *Carga excesiva.
El disipador se ha sobrecalentado debido a la Reducir la carga
temperatura ambiente o a un aumento de la )
temperatura del convertidor debido a *La curva V/f no es apropiada.
sobrecarga. Resetear ctes. Nos. 24 a 26.
*Tiempo de aceleracidon/desaceleracion o tiempo de
ciclo demasiado corto.
Aumentar dichos tiempos.
*Temperatura ambiente demasiado alta.
Instalar un ventilador o un acondiciona-
dor de aire.
oL1 Sobrecarga del motor (OL1) *Revisar la carga, curva V/f, tiempo de aceleracion/
El relé termoelectrénico ha activado la funcién desaceleracion y tiempo de ciclo.
de proteccion de sobrecarga del motor. *Seleccionar la corriente nominal de motor en la
constante No. 31 (corriente de referencia termo-
electrénica).
oL2 Sobrecarga del convertidor (OL2) *Revisar la carga, curva V/f, tiempo de aceleracion/
El relé termoelectrénico ha activado la funcién desaceleracion y tiempo de ciclo.
de proteccion de sobrecarga del convertidor. *Revisar la capacidad del convertidor.
oL3 Sobrepar (OL3) eComprobar si las selecciones de n51 y n52 son
Circula una corriente superior al valor adecuadas.
seleccionado en n51 durante mas tiempo del | «Comprobar el estado de la maquina y suprimir la
fijlado en n52. causa del problema.
EF1 Fallo externo (EF1) *Revisar los circuitos externos.

*Revisar la secuencia externa.

*Comprobar desconexiones de la linea de sefial de
entrada de contacto multifuncion.
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m Datos visualizados y acciones a tomar cuando se producen errores

del convertidor

Cuando se produce un error de convertidor, el primer caracter del cédigo de
error es siempre “F”. (Sin embargo, todos los indicadores se apagan cuando se
produce un error de circuito de control).

Si se produce un error de convertidor, desconectar la alimentacion y luego
conectarla de nuevo. Si el problema persiste, sustituir la unidad.

Datos
visualizados

Descripcion

Accion

F00

Error de memoria inicial

*Desconectar y volver a conectar la alimentacion.

Se ha producido un error en el hardware o en la
fuente de alimentacion de control.

FO1 Error de ROM *Si el problema persiste, sustituir la unidad.
Fo4 Error de constante eEscribir todas las selecciones de constantes,
inicializar las constantes y resetearlas.
*Desconectar y volver a conectar la alimentacion.
*Si el problema persiste, sustituir la unidad.
F05 Error del convertidor A/D *Desconectar y volver a conectar la alimentacion.
*Si el problema persiste, sustituir la unidad.
F06 Error de elemento opcional *Desconectar la alimentacion y reinstalar el Termi-
El terminal de datos tiene un error o un falso nal de Datos.
contacto. +Si el problema persiste, sustituir la unidad.
(Apagado) Error de circuito de control *Comprobar los cables de alimentacion.

eSustituir la unidad.
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5-2 Deteccidn y correccion de errores

Si el convertidor o el motor no funcionan correctamente con el sistema arran-
cado, puede gque las selecciones de las constantes o el cableado sean incorrec-
tos. En este caso, tomar las acciones apropiadas descritas a continuacion. (Si
se visualiza un cddigo de error, consultar 5-1 Funciones de diagnostico y de
proteccion).

5-2-1 Fallo al seleccionar constantes

m  Err se visualiza en la seccion de visualizacion de datos.

* Si seintenta seleccionar un valor fuera del rango permisible, se muestra en la
seccion de visualizacion de datos Err. El valor es cancelado y se vuelve a
visualizar el valor original. Por ejemplo, este error se produce cuando:

 Se intenta seleccionar un valor de frecuencia de referencia mayor que el valor
de frecuencia maxima.

« Se intenta seleccionar un valor de frecuencia de tensiobn maxima (frecuencia
béasica) mayor que el valor de frecuencia maxima.

Comprobar el rango de seleccion y luego seleccionar la constante correcta-
mente.

® No cambia el display al pulsar la tecla Mas o la tecla Menos.
* En n01 se ha seleccionado el valor “0” (inhibida la escritura de constante)

Seleccionar “1” en n01.
* El terminal de datos no esta conectado correctamente.

Desconectar la alimentacién. Una vez apagados todos los indicadores del
panel frontal, quitar el Terminal de Datos y luego instalarlo de nuevo.

5-2-2 Fallos de operaciéon del motor

®  E| motor no funciona cuando se pulsa la tecla RUN en el Terminal de
Datos.

* No se selecciond correctamente el modo de operacion.

Si se selecciona en n02 “1”, “3” 6 “5”, el motor no funciona cuando se pulsa la
tecla RUN del Terminal de Datos.

Seleccionar siempre “0”, “2” 6 “4” en n02.
* La frecuencia de referencia es demasiado baja.

Cuando la frecuencia de referencia es menor que la frecuencia de salida
minima determinada por la constante seleccionada en n29, el convertidor no
puede funcionar, por lo que se debe cambiar la referencia de frecuencia a un
valor igual o superior a la frecuencia de salida minima.

m  El motor no funciona cuando se activa una sefial de marcha externa.
* Modo de operacidn seleccionado incorrectamente.

Si se selecciona en n02 “0,” “2,” 6 “4”, el motor no funciona cuando se activa
una sefal de marcha externa.

Seleccionar siempre “1,” “3,” 6 “5” en n02.
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5-2-3

5-2-4
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* La frecuencia de referencia es demasiado baja.

Cuando la frecuencia de referencia es menor que la frecuencia de salida
minima determinada por la constante seleccionada en n29, el convertidor no
puede funcionar, por lo que se debe cambiar la referencia de frecuencia a un
valor igual o superior a la frecuencia de salida minima.

m El motor para durante aceleracion o cuando tiene una carga
conectada.

* La carga es demasiado elevada.

EI3G3EYV tiene unafuncién de prevencion de bloqueoy unafuncién de mejora
de par totalmente automatico. Sin embargo, si la aceleracion o la carga son
demasiado elevadas, se excedera el limite de respuesta del motor.

Para prevenir esto, aumentar el tiempo de aceleracion o reducir la carga. Tam-
bién se deberia aumentar la capacidad del motor.

m  El motor gira en una sola direccién
* Si se selecciona "1” en n05 para inhibir marcha inversa, no se aceptara el
comando de marcha inversa, en cuyo caso seleccionar 0 en n05.

El motor gira en sentido erroneo

Convertidor

e La linea de salida del motor esta conectada incorrectamente.

Si los terminales U, V y W del convertidor se conectan correctamente a los
terminales U, V y W del motor, el motor gira en sentido directo cuando se
introduce un comando de marcha directa. Dado que la direccién de rotacion
del motor depende del fabricante y del modelo, comprobar las especifica-
ciones del motor.

Para invertir el sentido de giro, cambiar los cables de fases U, Vy W como se
muestra a continuacion.

Motor
— ——0V Marcha directa
L 0 OW e Marcha inversa

Desaceleracion del motor demasiado lenta

® Tiempo de desaceleracion demasiado largo incluso con resistencia

de freno conectada.
* Se ha seleccionado en n33 el valor 0 (prevencién de bloqueo durante desace-
leracion).
Con unaresistencia de freno conectada, seleccionar siempre “1” (sin preven-

cién de bloqueo durante desaceleracion) en n33. Si se selecciona“0”, laresis-
tencia de freno no se utilizara.
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* El tiempo de desaceleracion seleccionado en n21 es demasiado largo.
Comprobar la seleccién de tiempo de desaceleracion.
* Par de motor insuficiente.

Silas selecciones de constantes son normalesy no se produce sobretension,
la capacidad del motor es insuficiente.

Debe aumentarse la capacidad del motor.

5-2-5 La carga del eje vertical cae cuando se aplica el freno

e La secuencia es incorrecta.

El convertidor permanece en estado de freno por inyeccion de c.c. (50% de la
seleccion de n31) durante 0.5 segundos después de haber completado la
desaceleracion. Modificar la secuencia de tal forma que el freno sea aplicado
cuando el convertidor entre en el estado de freno por inyeccion de c.c..

e Potencia de control DC insuficiente.

Si la potencia de control DC es insuficiente, aumentar la constante seleccio-
nada en n46.

* Freno no apropiado.
Utilizar siempre frenos de control, no frenos de retencion.

5-2-6 El motor se quema
* La rigidez dieléctrica del motor es insuficiente.

Cuando el motor se conecta a la salida del convertidor se producen sobreten-
siones. Normalmente, el pico de tension maximo es aproximadamente tres
veces latension de alimentacion. Por lo tanto, larigidez dieléctrica del motor a
utilizar debe ser mayor que el pico maximo de sobretension.

5-2-7 Cuando se arranca el convertidor el controlador recibe ruido

* El ruido se deriva de la conmutacion del convertidor.
Tomar las siguientes acciones para prevenir el ruido:
¢ Reducir la frecuencia portadora del convertidor.

Se reduce el nUmero de conmutaciones internas por lo que el ruido se
puede reducir a un cierto valor.

e Mejorar la tierra.

Una corriente generada por conmutacion interna normalmente deriva a
tierra. Por lo tanto conectar el terminal de tierra con un cable corto y de
suficiente seccion de 100 Q2 o menor.

e [nstalar un filtro de ruido de entrada.

Instalar un filtro de ruido en la entrada de la fuente de alimentacion del
convertidor.

¢ |nstalar un filtro de ruido de salida.
Instalar un filtro de ruido en la salida del convertidor.
« Disponer una fuente de alimentacion separada para el sensor.
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Si el sensor funciona incorrectamente, disponer una fuente de alimenta-
cién dedicada para el sensor e instalar un filtro de ruido en la fuente de
alimentacion. Para la linea de sefial utilizar cable apantallado.

5-2-8 La radio AM recibe ruido cuando se arranca el convertidor

* El ruido deriva de la conmutacion del convertidor.
Efectuar las siguientes acciones para prevenir el ruido:
¢ Reducir la frecuencia portadora del convertidor.

Se reduce el nUmero de conmutaciones internas por lo que el ruido se
puede reducir a un cierto valor.

e [nstalar un filtro de ruido de entrada.

Instalar un filtro de ruido en la entrada de la fuente de alimentacion del
convertidor.

¢ |nstalar un filtro de ruido de salida.
Instalar un filtro de ruido en la salida del convertidor.
e Utilizar armario y canalizaciones metdlicas.

El metal puede bloquear las ondas de radiofrecuencia. Por lo tanto, colo-
car el convertidor en un armario metdlico (acero) para prevenir la emision
de ondas radioeléctricas del convertidor.

5-2-9 Al arrancar el convertidor se activa el interruptor de fallo de
tierra

* La corriente de fuga pasa por el convertidor.

Dado que la conmutacion se efectla dentro del convertidor, a través de él
pasa una corriente de fuga. Esta corriente puede actuar el interruptor de fallo
de tierra, desconectando la alimentacion.

Utilizar un interruptor de fallo de tierra con un valor elevado de deteccion de
corriente de fuga (sensibilidad de 200 mA o superior, tiempo de operacion de
0.1 segundo o mas) o uno con medidas contra alta frecuencia (para converti-
dor).

Reducir el valor de frecuencia portadora también es relativamente efectivo.

Obervartambién que la corriente de fuga aumenta proporcionalmente alalon-
gitud del cable. Normalmente, se genera una corriente de fuga de 5 mA por
metro (longitud del cable) aproximadamente.

5-2-10 El sistema mecanico produce ruido

* La frecuencia portadora y la frecuencia natural del sistema mecéanico entran
en resonancia.

Ejecutar las siguientes acciones:
* Salto de frecuencia.

Utilizar la funcién de salto de frecuencia con las constantes selecciona-
das en n56 a n59 para cambiar la frecuencia de salida y prevenir que el
sistema mecanico entre en resonancia.

76



Deteccidn y correccion de errores Seccidn 5-2

e Ajustar la frecuencia de portadora.

Ajustando la frecuencia portadora (n37) se puede prevenir laresonancia.
* Instalar gomas antivibraciones.

Instalar gomas antivibraciones en la base del motor.

5-2-11 El motor gira una vez desactivada la salida del convertidor

* Inyecciodn de c.c. insuficiente

Después de que el convertidor esta en parada por desaceleracion, el motor
puede seguir girando a baja velocidad silainyeccion de c.c. del convertidor es
insuficiente.

En tales casos, ajustar la inyeccién de c.c. como se describe a continuacion.
* Aumentar la constante seleccionada en n46 para inyeccion de c.c.

* Seleccionar la constante del tiempo de inyeccién de c.c. ala parada en n47 a
un valor mayor.

5-2-12 Se detecta sobretension cuando se conecta un ventilador o
cuando disminuye la rotaciéon de un ventilador
* Inyeccidn de c.c. insuficiente.

Se puede detectar sobretension cuando se conecta un ventilador o cuando
disminuye la rotacion del ventilador si se conecta cuando esta girando.

Para prevenir esto, utilizar la funcién de inyeccion de c.c. y reducir la velocidad
de rotacion del ventilador antes de conectarlo o aumentar la constante selec-
cionada en n48 (tiempo de inyeccion de c.c. al arranque).

5-2-13 La frecuencia de salida no alcanza la frecuencia de referencia

* La frecuencia de referencia estd comprendida en la frecuencia de salto.

Si se utiliza la funcién de salto, la frecuencia de salida esta dentro de la fre-
cuencia de salto.

Verificar que las frecuencias de salto 1 a 3 determinadas con las constantes
seleccionadas en n56 a n58 y la constante seleccionada en n59 para el ancho
del salto son apropiadas.

* La frecuencia de salida preseleccionada excede la frecuencia de limite supe-
rior.

La frecuencia de limite superior se puede obtener de la siguiente férmula.

[Frecuencia maxima determinada por la constante seleccionada en n24] x
[limite superior de referencia de frecuencia determinada con la constante
seleccionada en n41)/[100(Hz)]

Verificar que las constantes seleccionadas en n24 y n41 son correctas.
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® Inspeccion diaria
Comprobar los siguientes puntos mientras el sistema esta en funcionamiento:

* Ruido del motor.
* Calentamientos anormales.
* Temperatura ambiente demasiado elevada.

* Indicacién de un valor mas alto del habitual en el display de monitorizacion de
corriente de salida.

®  Mantenimiento regular
Verificar los siguientes puntos durante mantenimiento regular.

Antes de iniciar la inspeccion, desconectar siempre la alimentacion y luego
esperar al menos un minuto después de haberse apagado todos los indica-
dores del panel frontal. Se pueden recibir descargas eléctricas si se tocan los
terminales inmediatamente después de desconectar la alimentacion.

* Comprobar si estan flojos los tornillos de terminales.

» Comprobar si se han adherido al bloque de terminales polvo o aceite conducti-
Vos eléctricamente.

» Comprobar si los tornillos del convertidor estan flojos.

* Comprobar si se ha adherido polvo o suciedad en el disipador de calor (ele-
mento de aluminio en la parte posterior de la unidad).

* Comprobar si hay polvo en los conductos de aire.
» Comprobar si la apariencia es normal.

» Comprobar si el ventilador de refrigeracion para el panel de control funciona
correctamente. (Comprobar si hay ruido o vibraciones anormales y también si
el nimero total de horas de funcionamiento ha excedido el valor indicado en
especificaciones).

®  Mantenimiento componentes regulares

Un convertidor consta de diferentes componentes. Solo funcionara a pleno ren-
dimiento cuando todos esos componentes funcionen bien. Algunos compo-
nentes electronicos necesitan mantenimiento dependiendo de las condiciones
de servicio. Para que el convertidor pueda funcionar correctamente durante un
largo periodo de tiempo, efectuar siempre inspecciones regulares y sustituir los
componentes de acuerdo con la vida Util de cada uno de ellos.

Los intervalos de inspeccién regular varian de acuerdo con las condiciones
ambientales de instalacién del convertidor y de servicio.

Utilizar esta informacidn como una guia de mantenimiento regular.
El intervalo estandar para mantenimiento regular es como sigue:

Condensadores electroliticos: Aproximadamente 5 afios (8 horas de funcio-
namiento diario).

Sobre condiciones de servicio, se supone que la temperatura ambiente del
convertidor es de 40°C, y que se utiliza bajo condiciones de operacién nomi-
nales (par nominal) y que esté instalado como se indica en el Manual.
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Para alargar los intervalos de mantenimiento, se deben reducir las temperatu-
ras y minimizar el tiempo de conexion.

Nota Sobre método de mantenimiento consulte con OMRON.
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6-1 Especificaciones de la unidad principal
m Valores nominales
m Modelos de 200V
Modelo 3G3EV Entrada trifasica A2001 A2002 A2004 A2007 A2015
Entrada monol/trifasica ABO001 AB002 AB004 ABO07 ABO015
Capacidad max. de motor aplicable (kW) 0.1 0.2 0.55 11 15
Salida Capacidad de salida nominal (kVA) 0.3 0.6 11 1.9 2.6
nominal ['corriente de salida nominal (A) 0.8 15 3.0 5.0 7.0
Tension de salida nominal (V) Trifasica 200 a 230 V (dependiendo de la tension de
entrada)
Frecuencia maxima (Hz) 400 Hz (seleccionado en constante No. 24)
Fuente |Frecuenciay tensién nominal 3G3EV-A2[1JIM (entrada trifasica):
de Tres fases, 200 a 230 Vc.a., 50/60 Hz
Alimen- 3G3EV-ABLILICIM (entrada trifasica):
tacion Tres fases, 200 a 230 Vc.a., 50/60 Hz
3G3EV-ABLILICIM (entrada monofésica):
Monofasica, 200 a 240 Vc.a., 50/60 Hz
Fluctuacion permisible de tensiéon -15% a +10%
Fluctuacion permisible de frecuencia +5%

Método de refrigeracion

Auto-refrigeracion

®m Modelos de 400V

Modelo 3G3EV | Entrada trifasica A4002 A4004 A4007 A4015
Capacidad max. de motor aplicable (kW) 0.37 0.55 11 15
Salida Capacidad de salida nominal (kVA) 0.9 14 2.6 3.7
nominal Corriente de salida nominal (A) 1.2 1.8 34 48

Tension de salida nominal (V) Trifasica 380 a 460 V (dependiendo de la tension de
entrada)
Frecuencia maxima (Hz) 400 Hz (seleccionado en constante No. 24)
Fuente de Frecuencia y tension nominal Trifasica, 380 a 460 Vc.a., 50/60 Hz
Q::?gin_ Fluctuacién permisible de tension -15% a +10%
Fluctuacion permisible de frecuencia +5%

m Especificaciones generales

Tipo de instalacion

Montaje en panel

Lugar de instalaciéon

Interior (libre de gases corrosivos y polvo)

motor

Temperatura ambiente de operacién -10° a50°C

Humedad 90% o menor (sin condensacion)

Temperatura ambiente de almacenaje -20° a 60°C

Altitud 1,000 m max.

Resistencia a vibraciones Menor de 20 Hz: 1G {9.8 m/s2} o menor
20 a 50 Hz: 0.2G {1.96 m/s2} o menor

Longitud del cable entre convertidor y 100 m méx.
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m Caracteristicas de control

Método de control

PWM de onda senoidal (mejora automatica de par)

Rango de control de frecuencia

1.5 a 400 Hz (0,5 a 400Hz)

Precision de frecuencia
(fluctuacioén de temperatura)

Comando digital:
+0.01% (-10°C a 50°C)
Comando analdgico:
+1% (25 £10°C)

Resolucion de seleccion de
frecuencia

Comando digital:

0.1 Hz (menor de 100 Hz), 1 Hz (100 Hz o mayor)
Comando analdgico:

0.06 Hz (60 Hz)

Resolucion de salida de
frecuencia

0.1 Hz (resolucién de operacion)

Resistencia de sobrecarga

1 minuto o menos con 150% de corriente de salida nominal

Senial de seleccion de
frecuencia

0a 10 Vc.c. (20 k2) 6 4 a 20 mA (250 Q)
Nota  Esta seleccién se puede conmutar mediante el interruptor DIP interno.

Tiempo de
aceleracién/desaceleracion

0.0 a 999 segundos (los tiempos de aceleracion y de desaceleracién se
seleccionan por separado)

Par de freno (freno
regenerativo continuo)

Aproximadamente 20%
Nota 125% a 220% con resistencia de freno instalada externamente.

Caracteristicas de
tension/frecuencia

Seleccion de curva V/f

® Funciones de proteccién

Proteccién del motor

Proteccién termoelectronica

Proteccion de sobrecorriente
instantanea

Cuando se excede el 250% de la corriente de salida nominal

Proteccidn contra sobrecargas

Cuando se excede el 150% de la corriente de salida nominal durante 1 minuto

Proteccion contra sobretension

200V: Para el sistema cuando la tensién c.c. del circuito principal excede
aproximadamente de 410 V
400V: Para el sistema cuando la tensioén c.c. del circuito principal excede
aproximadamente de 810 V

Proteccion contra caida de
tension

3G3EV-A2[1[I: para el sistema cuando la tensién cae por debajo de 200V aprox.
3G3EV-ABLILILI: para el sistema cuando la tensién cae por debajo de 160V aprox.
3G3EV-A4[1[LI: para el sistema cuando la tensién cae por debajo de 380V aprox.

Proteccién contra cortes
instantaneos de alimentacion

Para el sistema cuando se dan cortes de alimentacion de 15 ms o mas de

duracion.

El funcionamiento se puede continuar seleccionando la constante No. 36 como

sigue:

*La operacién contintia si el corte de alimentacion es de aproximadamente 0,5 segun-
dos maximo.

*La operacién continta incondicionalmente.

Proteccién contra
sobrecalentamiento de
disipador

Detecta una temperatura del disipador de 110 +10°C

Proteccion de tierra

Proteccién de nivel de sobrecorriente
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m Especificaciones de operacion

Entrada de control

Tres terminales de entrada de fotoacoplador (24 Vc.c., 8 mA)
*Marcha directa/paro [SF] *

*Marcha inversa/paro [SR] *

*Entrada multifuncion [S1] (seleccionado en constante No. 06) *
*Entrada multifuncién [S2] (seleccionado en constante No. 06)

*Entrada multifuncién [S3] (seleccionado en constante No. 06)
Seleccionar una entre “reset de fallo”, “fallo externo” y “comando de multivelocidad”.

Nota  Cuando se selecciona el modo de secuencia de 3 hilos (constante No. 01 =
“9"), las funciones de los terminales son las siguientes:

*Comando Marcha [SF] *
*Comando Paro [SR] *
*Comando de marcha directa/inversa [S1] *

Un terminal de entrada analdgica (0 a 10 Vc.c. 6 4 a 20 mA)
*Entrada de referencia de frecuencia [Entre FCy FR] *

Salida de control

Un terminal de salida de contacto SPDT [MA, MB] **
(30 Vc.c.y 1A; 250 Vc.a. y 1A)

*Salida de contacto multifuncién (seleccionada en constante No. 09)

Un terminal de salida fotoacoplador [PA] (48Vc.c., 50mA)
*Salida de fotoacoplador multifuncién (seleccionada en constante No. 10)

Salida analégica

Una salida analdgica de tension [AM] (0 a 10Vc.c., 2mA)

*Salida analégica multifuncion (La constante No. 44 se utiliza para seleccionar la fun-
cién y la No. 45 para seleccionar el factor multiplicador)
Se puede monitorizar la frecuencia o la corriente de salida. La seleccidn inicial es

monitorizar frecuencia de salida.

* Para la version béasica 3G3EV-_E s6lo son aplicables las entradas/salidas marcadas con asterisco.
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7-1

Notas sobre utilizacidon del convertidor en motores

m Utilizacidon de convertidor para motores estandar existentes

86

Un motor estandar operado mediante convertidor tiene unas pérdidas ligera-
mente superiores que cuando es operado por red convencional.

Ademas, los efectos de refrigeracion también declinan en el rango de baja velo-
cidad, resultando en un aumento de latemperatura del motor. Por lotanto, el par
del motor deberia reducirse en el rango a baja velocidad.

Lafigura muestra las caracteristicas de carga permisible de un motor estandar.

Sise necesita permanentemente el 100% de par a bajas velocidades, utilizar un
motor especial para utilizar con convertidores.

Caracteristicas de carga permisible de motor estandar

40% ED (o 20 minutos)

25% ED (o 15 minutos)
- 60% ED (o0 40 minutos)

100

Par (%)
fap)
=

50F Continuo

03 10 20 50

Frecuencia (Hz)

Funcionamiento a alta velocidad
Cuando se utilice el motor a alta velocidad (60 Hz 0 mas), observar que se pue-
den presentar problemas en balance dindmico, durabilidad del engranaje, etc.

Caracteristicas de par

Cuando el motor se controla mediante el convertidor, las caracteristicas de par
difieren de cuando es operado directamente por la red. Comprobar las carac-
teristicas de par de la carga de la maquina a utilizar con el motor.

Vibraciones

El 3G3EV emplea control PWM de alta portadora para reducir la vibracion del
motor. La vibracién del motor es practicamente la misma se alimente directa-
mente de la red o a través del convertidor.

Sin embargo, la vibracion del motor puede ser mayor en los siguientes casos:
Resonancia con la frecuencia natural del sistema mecanico

Prestar atencion cuando una maquina que ha estado funcionando a velocidad
constante tiene que trabajar a velocidad variable. Si se produce resonancia,
instalar en la base del motor amortiguadores de vibraciones de goma.
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Rotor no balanceado

Prestar especial atencién cuando el motor trabaje a velocidad alta (60 Hz o
mas).

Ruido

El ruido es casi el mismo que cuando trabaja directamente a partir de lared. Sin
embargo, el ruido es mas alto cuando el motor trabaja a una velocidad mas ele-
vada que la velocidad nominal (60 Hz).

m Utilizacién del convertidor para motores especiales

Motor con cambio de polos

La corriente nominal de los motores con cambio de polo difiere de la de los
motores estandar. Por lo tanto seleccionar un convertidor apropiado para la
corriente maxima del motor a utilizar. Antes de cambiar el nimero de polos, veri-
ficar que el motor esta parado. En caso contrario se activara el mecanismo de
proteccién contra sobretensién o contra sobrecorriente, provocando un error.

Motor Sumergible

La corriente nominal de los motores sumergibles es mayor que la de los
motores estandar. Por lo tanto, seleccionar siempre un convertidor compro-
bando su corriente nominal. Cuando la distancia entre el motor y el convertidor
es larga, utilizar cable de seccion suficiente para prevenir reduccion de par del
motor.

Motor a prueba de explosiones

Cuando se haya de utilizar un motor a prueba de explosién o de mayor seguri-
dad, debe pasar pruebas antiexplosion junto con el convertidor. Esto tambiénes
aplicable cuando se ha de operar un motor antiexplosién existente con el con-
vertidor. Sin embargo, dado que el convertidor no es antiexplosion, instalarlo
siempre en un lugar seguro.

Engranaje

El rango de velocidad para funcionamiento continuo varia de acuerdo con el
método de lubricacién y el fabricante del motor. En concreto, el funcionamiento
continuo de un motor lubricado con aceite en el rango de baja velocidad puede
provocar que se qgueme el motor. Si el motor ha de funcionar a velocidad supe-
rior a 60 Hz, consultar con el fabricante.

Motor sincrono

Este motor no es adecuado para ser controlado por un convertidor. Si se conec-
tan y desconectan individualmente un grupo de motores sincronos, se puede
perder el sincronismo.

Motor monofasico
No es muy conveniente controlar este tipo de motor con un convertidor. Deberia
sustituirse con un motor trifasico.

m Mecanismo de transmisién (Reductores de velocidad, Correas, Cadenas, etc.)
Sise utiliza en el mecanismo de transmision un engranaje lubricado con aceite o
un reductor de velocidad, observar que la lubricacion se vera afectada cuando
el motor funcione so6lo en el rango de velocidad baja. Observar también que el
mecanismo de transmisién hara ruido y experimentard problemas de vida Gtil y
durabilidad si el motor funciona a velocidades superiores a 60 Hz.
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7-2 Referencia de frecuencia por entrada de corriente

Las referencias de frecuencia se puedenintroducir en términos de corriente (4 a
20 mA) cambiando la seleccion del interruptor DIP ubicado en el interior del con-
vertidor.

m Utilizacion del interruptor DIP

1. Cambiar las selecciones de constantes

Antes de utilizar el interruptor DIP, seleccionar “4” ¢ “5” en la constante no. 02
(seleccion de modo de operacion).

Nota n02 = 4: Los comandos de marcha se introducen mediante el Terminal
de Datos y las referencias de frecuencia a través de los terminales de
control.
n02 = 5: Tanto los comandos de marcha como las referencias de fre-
cuencia se introducen a través de los terminales de control.

2. Desconectar la alimentacion

Desconectar la alimentacién, una vez apagados todos los indicadores del panel
frontal, esperar al menos 1 minuto y realizar las siguientes operaciones.

2. Quitar el Terminal de Datos

« Insertar un dedo en el rebaje de la parte inferior del Terminal de Datos, empu-
jar hacia arriba.
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¢ Unavez soltado el conector, deslizar el Terminal hacia abajo hasta que quede
suelto.

3. Comprobacion de la seleccion del interruptor DIP

El interruptor DIP esta ubicado en la parte inferior de la ventana donde estaba
instalado el Terminal de Datos.

Junto al interruptor aparece marcado “SW1".
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4. Cambio de la seleccion del interruptor DIP

Para utilizar entrada de corriente, colocar este interruptor a ON desplazandolo
hacia la derecha.

Bl | . ON
(i : O F F (seleccion inicial)

5. Reinstalar el Terminal de Datos

Después de cambiar la seleccion, instalar el Terminal de Datos siguiendo el
orden inverso a la desinstalacion. Verificar que el Terminal encaja en el conec-
tor.

Atencion Si las referencias de frecuencia se dan en tensiéon, no cambiar
nunca la seleccién del interruptor DIP (OFF). Si se aplica tension
cuando el interruptor DIP estd en ON, se puede quemar la resisten-
cia dafiando el equipo.
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7-3 Modelos disponibles
m Convertidor
® Modelos de 200Vc.a.
Especificaciones Modelo
Modelos basicos Entrada trifasica 200 Vc.a. 0.1 kW 3G3EV-A2001CE
0.2 kW 3G3EV-A2002CE
0.55 kW 3G3EV-A2004CE
1.1 kw 3G3EV-A2007CE
1.5 kw 3G3EV-A2015CE
Entrada mono/trifasica 200 Vc.a. 0.1 kW 3G3EV-ABO01CE
0.2 kW 3G3EV-AB002CE
0.55 kW 3G3EV-AB004CE
1.1 kw 3G3EV-ABO07CE
1.5 kw 3G3EV-ABO15CE
Modelos de alta Entrada trifasica 200 Vc.a. 0.1 kW 3G3EV-A2001MCE
funcionalidad 0.2 kW 3G3EV-A2002MCE
0.55 kW 3G3EV-A2004MCE
1.1 kw 3G3EV-A2007MCE
1.5 kw 3G3EV-A2015MCE
Entrada mono/trifasica 200 Vc.a. 0.1 kW 3G3EV-ABO0O1MCE
0.2 kW 3G3EV-AB002MCE
0.55 kW 3G3EV-AB004MCE
1.1 kw 3G3EV-ABO07MCE
1.5 kw 3G3EV-AB015MCE
® Modelos de 400Vc.a.
Especificaciones Modelo
Modelos 400V Entrada trifasica 400 Vc.a. 0.37 kW 3G3EV-A4002
0.55 kW 3G3EV-A4004
1.1 kw 3G3EV-A4007
1.5 kw 3G3EV-A4015

® Filtros EMC e Instalacién

Filtros de entrada

Todos los filtros se han disefiado especificamente para el convertidor de frecuencia 3G3EV. Filtros de instalacion posterior

(Footprint) que ahorran el maximo espacio en el cuadro.

(-
w ’
Y
L ,LjI
a 1
X 1
L
Referencia Convertidor Corriente Ancho (W) Largo (L) Alto (H) Dimensiones de montaje
nominal
H X
3G3EV-PFI 1010-E 3G3EV-AB001 10A 72mm 162mm 41mm 51mm 149mm
3G3EV-AB002
3G3EV-PFI 1015-E 3G3EV-AB004 15A 111mm 162mm 41mm 91mm 149mm
3G3EV-AB007

91




Modelos disponibles Seccion 7-3

3G3EV-PFI 1020-E 3G3EV-AB015 20A 134mm 162mm 42mm 91mm 148mm

3G3EV-PFI 3006-E 3G3EV-A4002 6 A 112mm 162mm 42mm 91mm 148mm
3G3EV-A4004
3G3EV-A4007

3G3EV-PFI 3008-E 3G3EV-A4015 8A 134mm 162mm 42mm 91mm 148mm

Ferritas de salida

Los conductores de salida del motor (NO los cables de tierray las mallas) se pasan por estas ferritas que contribuyen significa-
tivamente a reducir las interferencias de radiofrecuencia (RFI) radiadas y conducidas provocadas por la longitud de los cables
de salida.

Referencia D W L H X Y Dia. taladros de montaje
3G3IV-PF0O OC/1 21mm 85mm 22mm 46mm 70mm - 5mm

Procedimiento de instalacion
A continuacion se detalla la informacién necesaria para que el usuario pueda efectuar una instalacién que cumpla las normas
EMC pertinentes. Consultar con OMRON si hubiera alguna duda.

- El panel del fondo del cuadro se debe preparar conforme a la dimensiones del filtro indicadas anteriormente.

- Montar adecuadamente elfiltro con los terminales arriba y el SYSDRIVE montado en el frontal del filtro con los tornillos
suministrados.

- Conectar los terminales del filtro marcados como “INVERTER” a la entrada de alimentacion del SYSDRIVE utilizando
longitudes cortas de cable con la seccién adecuada. Conectar los cables de alimentacion a los terminales del filtro
marcados como “MAINS” y los cables de tierra al contacto de tierra suministrado.

— Conectar el motor y colocar las ferritas de salida lo mas cerca posible del convertidor. S6lo deberia utilizarse cable
blindado o apantallado con conductores trifasicos pasandolo dos veces por el centro de la ferrita. El conductor de tierra
y la malla deberian conectarse a tierra tanto en el convertidor como en el motor.

— Conectar los cables de control como se indica en el Manual de Operacién del convertidor.

Ferrita

Cable apantallado

| SYSDRIVE

(3

® Unidades opcionales

3G3EV-PJVOP122 Adaptador RS-232
Se puede quitar el operador digital del convertidor 3G3EV y utilizar este adaptador para efectuar un control 1:1 desde un PC,
PLC, Unidad de copia o software de programacion.

Cable de conexion a PC: 3G3EV-RS232C9

3G3EV-PJVOP125 Unidad de copia

Unidad que puede almacenar informacién de hasta 3 grupos de selecciones de parametros y que se utiliza para cargarlas
en otros drives. Simplifica y reduce el tiempo necesario para configurar varios drives.
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3G3EV-PJVOP120 Operador digital
Si el operador digital que viene de serie se dafia o estropea, se puede pedir uno como repuesto.

3G3EV-PJVOP100 Operador digital remoto

3G3EV-PCN122N/-PCN322N Cables de extension de operador digital

Estos cables permiten utilizar el Operador Digital de modo remoto hasta una distancia de 3 metros. Se dispone de dos mode-
los: 3G3EV-PCN122N hasta 1 metro y 3G3EV-PCN322N hasta 3 metros.

® Resistencias y unidades de freno

Todos los SYSDRIVE 3G3EV incluyen de serie la unidad de freno necesaria para aplicaciones en las que se produce regene-
racion por accionar cargas de gran inercia o cuando se desean rampas rapidas de desaceleracion.

Las resistencias son necesarias para disipar la energia regenerada y prevenir el disparo del convertidor debido a sobreten-
sion. Se conectan a los terminales B1y B2.

200V
Referencia Especificaciones Convertidor aplicable

3G3IV-PERF150WJ101 150W, 1002 1.5kW
3G3IV-PERF150WJ201 150W, 2002 0.75kW e inferior

400V

Convertidor Resistencia de frenado
Modelo Referencia Especificaciones Par de frenado (3% Resistencia min.
ED)

3G3EV-A4002 3G3IV-PERF150WJ751 150W, 7502 230% 96Q
3G3EV-A4004 3G3IV-PERF150WJ751 150W, 7502 230% 96Q
3G3EV-A4007 3G3IV-PERF150WJ751 150W, 750Q2 130% 96Q
3G3EV-A4015 3G3IV-PERF150WJ401 150W, 400Q 125% 64Q

m Placas para carril DIN

Estas placas se utilizan para poder montar en carril DIN el convertidor 3G3EV. (Nota: estas placas no se pueden utilizar con
los filtros EMC de montaje posterior). ' :

Referencia Convertidores aplicables
3G3EV-PSPAT-3 Modelos de 0,1 a 0,2 kW (y modelo A2004)
3G3EV-PSPAT-4 Modelos de 0,4 a2 0,7 kW (y A2007 a A2015)

3G3EV-PSPAT3 3G3EV-PSPAT4

m DRIVEWIN-EV Software de programacion

Este software permite programar desde Windows todos los pardmetros del SYSDRIVE 3G3EV y volcarlos al equipo posterior-
mente, pudiendo guardar los archivos de cada aplicacion de una forma muy sencilla.

m Carril DIN

Especificaciones Modelo
3G3EV-AB001 y 3G3EV-AB002 3G3EV-PSPAT3
3G3EV-AB004 y 3G3EV-AB007 3G3EV-PSPAT4
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Modelos disponibles

Secciébn 7-3

Listado de constantes utilizadas con el modelo basico 3G3EV-_CE

recuperacion de corte
de alimentacion

1: La operacidn continta sélo si la interrupcion esta
dentro de 0,5 segundos.

Constante Indica- Descripcion Rango de seleccién Seleccidn
no. dores
n01 Seleccioén inhibir 0: So6lo se puede seleccionar n01.
escritura de constante | 3. ge pueden seleccionar todas las constantes
finicializacién de ) T -
constante 8: Se inicializan las selecciones de constante.
9: El convertidor se inicializa en modo de secuencia
de 3 hilos.
n02 Seleccion de modo de Comando Marcha Referencia de
operacién frecuencia
Terminal de Datos Terminal de Datos
1 Terminales de control | Terminal de Datos
Terminal de Datos Terminales de control
(entrada de tensién)
3 Terminales de control | Terminales de control
(entrada de tensién)
4 Terminal de Datos Terminales de control
(entrada de corriente)
5 Terminales de control | Terminales de control
(entrada de corriente)
no4 E/R Seleccion de marcha | For: marcha directa
directa/inversa rEu: marcha inversa
n06 Seleccion de entrada | 0: comando de marcha directa/inversa
multifuncion 1: Reset de fallo
2: Fallo externo (fallo externo cuando esta en ON)
3: Fallo externo (fallo externo cuando esta en OFF)
4: Comando de multivelocidad
n09 Seleccion de salida 0: Presencia de fallo
multifuncion 1: Operacion en progreso
2: Frecuencia concordante
nll Referencia de 0.0 a 400 (Hz) [6.0]
FREF frecuencia 1
nl2 Referencia de 0.0 a 400 (Hz) [0.0]
FREF frecuencia 2
n20 ACC Tiempo de 0.0 a 999 (segundos) [10.0]
aceleracion
n21 Tiempo de 0.0 a 999 (segundos) [10.0]
desaceleracion
n24 EMAX Frecuencia maxima 50.0 a 400 (Hz) [60.0]
n25 VMAX Tensidn maxima 1a 255 (V) [200]
n26 Frecuencia de tension | 1.6 a 400 (Hz) [60.0]
FBAS méaxima (frecuencia
basica)
n31 THR Corriente de 0.0 a 120% de la corriente nominal del convertidor
referencia Especificar la corriente nominal del motor.
termoelectronica
n33 Desaceleracion 0: Prevencién de bloqueo
durante prevencion de - »
bloqueo 1: Sin prevencion de bloqueo
n36 Operacion tras 0: Operacidn discontinua
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Modelos disponibles

Secciébn 7-3

Constante Indica- Descripcion Rango de seleccién Seleccidn
no. dores
2: La operacioén contintia incondicionalmente.
n37 Frecuencia portadora | 1: 2.5 (kHz)
2:5 (kHz)
3:7.5 (kHz)
4: 10 (kHz)
n39 Ganancia de 0.10 a 2.00 (veces) [1.00]
referencia de
frecuencia
n40 Desviacion de -99 a 99 (%) [0]
referencia de
frecuencia
n68 Historico de errores Solo visualizacion

Nota Los valores en las secciones sombreadas o entre paréntesis son las
selecciones iniciales.
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Modelos disponibles Seccion 7-3

Listado de constantes utilizadas con el modelo alta funcionalidad
3G3EV-_MCE

Constante Indica- Descripcion Rango de seleccién Seleccidn
no. dores
n01l Seleccion inhibir 0: So6lo se puede seleccionar n01.
escritura de constante | 1. 5o pyeden seleccionar todas las constantes
finicializacién de T -
constante 8: Se inicializan las selecciones de constante.
9: El convertidor se inicializa en modo de secuencia
de 3 hilos.
n02 Seleccion de modo de Comando Marcha Referencia de
operacién frecuencia
0 Terminal de Datos Terminal de Datos
1 Terminales de control | Terminal de Datos
2 Terminal de Datos Terminales de control
(entrada de tensién)
3 Terminales de control | Terminales de control
(entrada de tensién)
4 Terminal de Datos Terminales de control
(entrada de corriente)
5 Terminales de control | Terminales de control
(entrada de corriente)
n03 Seleccion de modo de [ 0: Parada por desaceleracion
parada 1: Marcha libre
n04 E/R Seleccion de marcha | For: marcha directa
directa/inversa .
rEu: marcha inversa
n05 Seleccion de inhibir 0: Aceptar
marcha inversa 1: No aceptar
n06 Seleccidon de entrada | 0: Comando de marcha directa/inversa
multifuncion 1 1: Reset de fallo
2: Fallo externo (fallo externo cuando esta en ON)
3: Fallo externo (fallo externo cuando esta en OFF)
4: Comando de multivelocidad 1
5: Comando de multivelocidad 2
6: Comando de multivelocidad 3
7: Comando inching
8: Comando de cambio de tiempo de
aceleracion/desaceleracion
9: Comando de bloqueo externo (bloqueo externo
cuando esta en ON)
10: Comando de bloqueo externo (bloqueo externo
cuando esta en OFF)
11: Comando buscar desde frecuencia maxima
12: Comando buscar desde frecuencia
preseleccionada
13: Comando inhibir aceleracién/desaceleracion
14: Comando de cambio Local/Remoto
n07 Seleccion de entrada | 1 a 14: Igual que para n06 2]
multifuncion 2 No vélido cuando n08 = 15
n08 Seleccion de entrada | 1 a 14: Igual que para n06 [4]
multifuncion 3 15: Comando Mas/Menos
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Constante Indica- Descripcion Rango de seleccién Seleccidn
no. dores
n09 Seleccion de salida 0: Presencia de fallo
multifuncion 1 (MA, 1: Operacién en progreso
MB) 2: Frecuencia concordante
3: Motor libre
4: Deteccion de frecuencia
Frecuencia de salida = nivel de deteccion de
frecuencia determinado con la constante seleccionada
en n53
5: Deteccién de frecuencia
Frecuencia de salida < nivel de deteccion de
frecuencia determinado con la constante seleccionada
en n53
6: Sobrepar
7: Bloqueo en progreso
8: Bajatensioén (UV)
9: Buscar velocidad
10: Modo run
nl0 Seleccion de entrada | 0 a 10: Igual que para n09 [0]
multifuncién 2 (PA)
nll Referencia de 0.0 a 400 (Hz) [6.0]
FREF frecuencia 1
nl2 Referencia de 0.0 a 400 (Hz) [0.0]
FREF frecuencia 2
nl3 Referencia de 0.0 a 400 (Hz) [0.0]
FREF frecuencia 3
nl4 Referencia de 0.0 a 400 (Hz) [0.0]
FREF frecuencia 4
nl5 Referencia de 0.0 a 400 (Hz) [0.0]
FREF frecuencia 5
nle6 Referencia de 0.0 a 400 (Hz) [0.0]
FREF frecuencia 6
nl7 Referencia de 0.0 a 400 (Hz) [0.0]
FREF frecuencia 7
nls Referencia de 0.0 a 400 (Hz) [0.0]
FREF frecuencia 8
n19 Comando de 0.0 a 400 (Hz) [6.0]
frecuencia inching
n20 ACC Tiempo de 0.0 a 999 (segundos) [10.0]
aceleracion 1
n21 DEC Tiempo de 0.0 a 999 (segundos) [10.0]
desaceleracion 1
n22 ACC Tiempo de 0.0 a 999 (segundos) [10.0]
aceleracion 2
n23 Tiempo de 0.0 a 999 (segundos) [10.0]
desaceleracion 2
n24 EMAX Frecuencia maxima 50.0 a 400 (Hz) [60.0]
n25 VMAX Tensidn maxima 1a 255 (V) [200]
n26 FBAS Frecuencia de tension | 0.6 a 400 (Hz) [60.0]

maéaxima (frecuencia
basica)
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Constante Indica- Descripcion Rango de seleccién Seleccidn
no. dores

n27 Frecuencia de salida | 0.5 a 399 (Hz) [1.5]
intermedia

n28 Tension de frecuencia |1 a 255 (V) [12]
de salida intermedia

n29 Frecuencia de salida |0.5a 10.0 (Hz) [1.5]
minima

n30 Tension de frecuencia |1 a 50 (V) [12]
de salida minima

n31 THR Corriente de 0.0 a 120% de la corriente nominal del convertidor
referencia Especifica la corriente nominal del motor

termoelectronica

n32 Proteccidn 0: Motor estandar con valores estandar
termoelectronica 1: Motor estandar con valores transitorios
2: Motor dedicado con valores estandar
3: Motor dedicado con valores transitorios
4: Sin proteccién térmica
n33 Prevencién de 0: Prevencién de bloqueo
bloqueo durante . —
desaceleracion 1: Sin prevencion de bloqueo
n34 Nivel de prevencion 30 a 200 (%) [170]
de bloqueo durante (Tomando como 100% la corriente nominal del
aceleracion convertidor)
n35 Nivel de prevencion 30 a 200 (%) [160]
de bloqueo durante la | (Tomando como 100% la corriente nominal del
marcha convertidor)
n36 Operacion tras 0: No continuar operacién
recuperacion de corte | 1: La operacion continta sélo si la interrupcion esta
de alimentacién dentro de 0,5 segundos.
2: La operacioén contintia incondicionalmente.
n37 Frecuencia portadora | 1: 2.5 (kHz)
2:5 (kHz)
3:7.5 (kHz)
4: 10 (kHz)
n38 Ganancia de mejora 0.0a3.0 [1.0]
automatica de par
n39 Ganancia de 0.10 a 2.00 (veces) [1.00]
referencia de
frecuencia
n40 Desviacion de -99 a 99 (%) [0]
referencia de
frecuencia
n41 Limite superior de 0 a 110 (%) [100]
referencia de
frecuencia
n42 Limite inferior de 0 a 110 (%) [0]
referencia de
frecuencia
n43 Terminal de entrada 0: Referencia de frecuencia
de referencia de
frecuencia 1: Reset de fallo
n44 Salida analégica 0: Frecuencia de salida
multifuncién

1: Corriente de salida

98



Modelos disponibles Seccion 7-3

Constante Indica- Descripcion Rango de seleccién Seleccidn
no. dores
n45 Ganancia de salida 0.00 a 2.00 [0.30]
analdgica multifuncién
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Constante Indica- Descripcion Rango de seleccién Seleccidn
no. dores
n46 Inyeccién de c.c. 0a 100 (%) [50]
n47 Tiempo de inyeccién 0.0 a 5.0 (segundos) [0.5]
de c.c. a la parada
n48 Tiempo de inyeccién 0.0 a 5.0 (segundos) [0.0]
de c.c. al arranque
n49 Curva S 0: Sincuerva S

1: Curva S: 0.2 segundos

2: Curva S: 0.5 segundos

3: Curva S: 1.0 segundos

n50 Seleccion de funcion [ 0: El convertidor no detecta sobrepar.
de deteccion de 1: El convertidor detecta sobrepar sélo cuando se ha
sobrepar alcanzado la velocidad. Contintia la operacion
incluso cuando se ha detectado sobrepar.

2: El convertidor detecta sobrepar sé6lo cuando se ha
alcanzado la velocidad. Para la operacion cuando
se ha detectado sobrepar.

3: El convertidor siempre detecta sobrepar durante la
operacién. Continda la operacion incluso cuando
se ha detectado sobrepar.

4: El convertidor siempre detecta sobrepar durante la
operacion. Para la operacion cuando se ha
detectado sobrepar.

n51 Nivel de deteccién de |30 a 200 (%) [160]
sobrepar

n52 Tiempo de deteccién | 0.1 a 10.0 (segundos) [0.1]
de sobrepar

n53 Nivel de deteccion de | 0.0 a 400 (Hz) [0.0]
frecuencia

n54 Ganancia de 0.0a9.9 (%) [0.0]

compensacion de
deslizamiento

n55 Corriente del motor 0a 99 (%) [40]
sin carga

n56 Frecuencia de salto 1 | 0.0 a 400 (Hz) [0.0]

n57 Frecuencia de salto 2 | 0.0 a 400 (Hz) [0.0]

n58 Frecuencia de salto 3 | 0.0 a 400 (Hz) [0.0]

n59 Anchura del salto 0.0 a 25.5 (Hz)[1.0]

n60 Numero de reintentos |0 a 10 (veces) [0]
de arranque tras fallo

n68 Historico de errores Sélo visualizacion

n69 Numero de EPROM Solo visualizacion

Nota Los valores en las secciones sombreadas o entre paréntesis son las
selecciones iniciales.
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Secciébn 7-3

Listado de constantes utilizadas con el modelo Sysmac Bus 3G3EV-_RE

multifuncion 1 (MA,
MB)

1: Operacién en progreso
2: Frecuencia concordante
3: Motor libre

Constante Indica- Descripcion Rango de seleccién Seleccidn
no. dores
n01l Seleccion inhibir 0: So6lo se puede seleccionar n01.
escritura de constante | 1. g pueden seleccionar todas las constantes
finicializacién de T -
constante 8: Se inicializan las selecciones de constante.
9: El convertidor se inicializa en modo de secuencia
de 3 hilos.
n02 Seleccion de modo de Comando Marcha Referencia de
operacién frecuencia
0 Terminal de Datos Terminal de Datos
1 Terminales de control | Terminal de Datos
2 Terminal de Datos Terminales de control
(entrada de tensién)
3 Terminales de control | Terminales de control
(entrada de tensién)
4 Terminal de Datos Terminales de control
(entrada de corriente)
5 Terminales de control | Terminales de control
(entrada de corriente)
n03 Seleccion de modo de [ 0: Parada por desaceleracion
parada 1: Marcha libre
n04 E/R Seleccion de marcha | For: marcha directa
directa/inversa .
rEu: marcha inversa
n06 Seleccion de entrada | 0: Comando de marcha directa/inversa
multifuncion 1 1: Reset de fallo
2: Fallo externo (fallo externo cuando esta en ON)
3: Fallo externo (fallo externo cuando esta en OFF)
4: Comando de multivelocidad 1
5: Comando de multivelocidad 2
6: Comando de multivelocidad 3
7: Comando inching
8: Comando de cambio de tiempo de
aceleracion/desaceleracion
9: Comando de bloqueo externo (bloqueo externo
cuando esta en ON)
10: Comando de bloqueo externo (bloqueo externo
cuando esta en OFF)
11: Comando buscar desde frecuencia maxima
12: Comando buscar desde frecuencia
preseleccionada
13: Comando inhibir aceleracién/desaceleracion
14: Comando de cambio Local/Remoto
n07 Seleccion de entrada | 1 a 14: Igual que para n06 2]
multifuncion 2 No vélido cuando n08 = 15
n08 Seleccion de entrada | 1 a 14: Igual que para n06 [4]
multifuncion 3 15: Comando Mas/Menos
no9 Seleccion de salida 0: Presencia de fallo

101
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Constante Indica- Descripcion Rango de seleccién Seleccidn
no. dores
4: Deteccion de frecuencia
Frecuencia de salida = nivel de deteccion de
frecuencia determinado con la constante seleccionada
en n53
5: Deteccién de frecuencia
Frecuencia de salida < nivel de deteccion de
frecuencia determinado con la constante seleccionada
en n53
6: Sobrepar
7: Bloqueo en progreso
8: Bajatensién (UV)
9: Buscar velocidad
10: Modo run
nl0 Seleccion de entrada | 0 a 10: Igual que para n09 [0]
multifuncién 2 (PA)
nll Referencia de 0.0 a 400 (Hz) [6.0]
FREF frecuencia 1
nl2 Referencia de 0.0 a 400 (Hz) [0.0]
FREF frecuencia 2
nl3 Referencia de 0.0 a 400 (Hz) [0.0]
FREF frecuencia 3
nl4 Referencia de 0.0 a 400 (Hz) [0.0]
FREF frecuencia 4
nl5 Referencia de 0.0 a 400 (Hz) [0.0]
FREF frecuencia 5
nle6 Referencia de 0.0 a 400 (Hz) [0.0]
FREF frecuencia 6
nl7 Referencia de 0.0 a 400 (Hz) [0.0]
FREF frecuencia 7
nls Referencia de 0.0 a 400 (Hz) [0.0]
FREF frecuencia 8
n20 ACC Tiempo de 0.0 a 999 (segundos) [10.0]
aceleracion 1
n21 Tiempo de 0.0 a 999 (segundos) [10.0]
desaceleracion 1
n22 ACC Tiempo de 0.0 a 999 (segundos) [10.0]
ACC | aceleracion 2
n23 Tiempo de 0.0 a 999 (segundos) [10.0]
desaceleracion 2
n24 EMAX Frecuencia maxima 50.0 a 400 (Hz) [60.0]
n25 VMAX Tensidn maxima 1a 255 (V) [200]
n26 FBAS Frecuencia de tension | 0.6 a 400 (Hz) [60.0]
maxima (frecuencia
basica)
n31 THR Corriente de 0.0 a 120% de la corriente nominal del convertidor
referencia Especifica la corriente nominal del motor
termoelectrénica
n33 Desaceleracion 0: Prevencién de bloqueo

durante prevencion de
bloqueo

1: Sin prevencion de blogueo
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Constante Indica- Descripcion Rango de seleccién Seleccidn
no. dores
n36 Operacion tras 0: No continuar operacion
recuperacion de corte | 1: La operacién continta sélo si la interrupcion esta
de alimentacion dentro de 0,5 segundos.
2: La operacioén contintia incondicionalmente.
n37 Frecuencia portadora | 1: 2.5 (kHz)

2:5 (kHz)

3:7.5 (kHz)

4: 10 (kHz)

n50 Seleccion de funcion [ 0: El convertidor no detecta sobrepar.
de deteccion de 1: El convertidor detecta sobrepar sélo cuando se ha
sobrepar alcanzado la velocidad. Contintia la operacion
incluso cuando se ha detectado sobrepar.

2: El convertidor detecta sobrepar s6lo cuando se ha
alcanzado la velocidad. Para la operacion cuando
se ha detectado sobrepar.

3: El convertidor siempre detecta sobrepar durante la
operacién. Continda la operacion incluso cuando
se ha detectado sobrepar.

4: El convertidor siempre detecta sobrepar durante la
operacion. Para la operacion cuando se ha
detectado sobrepar.

n51 Nivel de deteccién de |30 a 200 (%) [160]
sobrepar

n52 Tiempo de deteccién | 0.1 a 10.0 (segundos) [0.1]
de sobrepar

n53 Nivel de deteccion de | 0.0 a 400 (Hz) [0.0]
frecuencia

n67 Numero de unidad 0ail5

n68 Historico de errores Solo visualizacion

Nota Los valores en las secciones sombreadas o entre paréntesis son las
selecciones iniciales.
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Secciébn 7-3

Listado de constantes utilizadas con el modelo ModBus 3G3EV-_ RME

La version ModBus tiene los mismos pardmetros que el modelo de Alta Funcionalidad con excepcion de los
Numeros 39, 40, 43, 44y 45. Ademas, parael correcto funcionamiento del convertidor sera necesario seleccionar
los siguientes parametros.

Constante Indica- Descripcion Rango de seleccién Seleccidn
no. dores
n39 Unidades para 0=0,1Hz 1
referencia de 1=0.01Hz
frecuencia 2 =30000/100%
3=0.01%
n40 Deteccion de 0 = Disponible 1
comunicaciones 1 = No disponible
interrumpidas
n63 Velocidad de 0 = 2400 2
comunicacién 1=4800
2 =9600
3=19200
n64 Seleccion de paridad | 0 = Impar 2
1="Par
2 = Ninguna
n67 Direccion de esclavo |1 -31 1
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