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Introducción al manual

Contenido de este capítulo
Este capítulo describe el contenido del manual. También contiene información sobre
compatibilidad, seguridad y destinatarios previstos.

Alcance
Este manual corresponde al programa de control primario ACS880, versión 3.4x o
posterior.

La versión de firmware del Programa de control es visible en el parámetro 7.5 Version
Firmware (página 179), o bien en Info Sistema en el menú principal del panel de control
del convertidor.

Instrucciones de seguridad
Siga todas las instrucciones de seguridad entregadas con el convertidor.

• Lea las instrucciones de seguridad completas antes de instalar, poner en marcha
o emplear el convertidor. Las instrucciones de seguridad completas se entregan
junto con el convertidor como parte del Manual de hardware o, en el caso de las
instalaciones con convertidores de frecuencia múltiples ACS880, como un docu-
mento separado.

• Lea las notas y avisos específicos para la función de firmware antes de cambiar
los valores de los parámetros. Estas notas y avisos se incluyen en las descripciones
de los parámetros que aparecen en el capítulo Parámetros.
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Destinatarios previstos
Este manual está destinado a las personas encargadas de diseñar, poner en marcha o
usar el sistema de convertidor.

Manuales relacionados
Nota: Encontrará una secuencia de puesta en marcha rápida para una aplicación de
control de velocidad en la Guía rápida de puesta en marcha para los convertidores
ACS880 con programa de control primario (3AUA0000098062), suministrada con el
convertidor.

CódigoNombre

Listas de hipervínculos a manuales de productos 1)

9AKK105408A7004Convertidores ACS880-01

9AKK105713A4819Módulos de los convertidores ACS880-04 (de 200 a 710 kW, de 300 a 700
CV)

9AKK105408A8149Convertidores ACS880-07 (de 45 a 710 kW, de 50 a 700 CV)

9AKK105713A6663Convertidores ACS880-07 (560 a 2800 kW)

9AKK107046A0239Manual de hardware de los convertidores ACS880-07CLC

9AKK107680A9275Manual de hardware de los convertidores ACS880-07LC

9AKK106930A9565Convertidores ACS880-11

9AKK107045A8023Módulos del convertidor de frecuencia ACS880-14 (132 a 400 kW, 200 a
450 CV)

9AKK106930A3466Convertidores ACS880-17 (de 45 a 400 kW, de 60 a 450 CV)

9AKK106354A1499Convertidores ACS880-17 (160 a 3200 kW)

9AKK107492A4721Convertidores ACS880-17LC

9AKK106930A9564Convertidores ACS880-31

9AKK107045A8025Módulos del convertidor de frecuencia ACS880-34 (132 a 400 kW, 200 a
450 CV)

9AKK106930A3467Convertidores ACS880-37 (de 45 a 400 kW, de 60 a 450 CV)

9AKK106354A1500Convertidores ACS880-37 (160 a 3200 kW)

9AKK107492A4722Convertidores ACS880-37LC

Otros manuales de hardware del convertidor

3AXD50000025169Manual de hardware de los paquetes de módulos de convertidores
ACS880-04XT (de 500 a 1200 kW)

3AUA0000138495Manual dehardwarede lospaquetesdemódulosde convertidoresúnicos
ACS880-04

3AXD50000022021Manual de hardware de los paquetes de convertidores únicos ACS880-
14 y -34
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CódigoNombre

3AUA0000104271ACS880-104 inverter modules hardware manual

3AXD50000045610Manual de hardware de los módulos de inversores ACS880-104LC

3AUA0000127692Manual de Hardware de las unidades inversoras ACS880-107

3AXD50000196111Manual de hardware de las unidades inversoras ACS880-107LC

Manuales de firmware y guías del convertidor de frecuencia

3AUA0000111130Manual de Firmware del Programa de control primario del ACS880

3AUA0000098062
(multilingüe)

Guía rápidadepuesta enmarchapara convertidoresACS880 conprogra-
ma de control primario

3AXD50000028574Guía de aplicaciones de programación adaptativa

3AUA0000127808Manual de programación de aplicaciones del convertidor (IEC 61131-3)

3AUA0000123869Manual deFirmwaredel Programadecontrol de la alimentacióndediodos
del ACS880

3AUA0000131562ACS880 IGBT supply control program firmware manual

3AXD50000126880Manual del usuario del módulo de E/S CIO-01 para control de bus de E/S
distribuidas

Manuales y guías de opcionales

3AUA0000085685Manual del usuario de los paneles de control auxiliares ACS-AP-I, -S, -W
y ACH-AP-H, -W

3AUA0000094606Manual del usuario de puesta en marcha y mantenimiento de la herra-
mienta de PC Drive Composer

Manuales yguías rápidasparamódulosdeampliacióndeE/S, adaptado-
res de bus de campo, interfaces de encoder, etc.

1) Disponible en la Biblioteca de documentos.

En Internet podrá encontrarmanuales yotrosdocumentos sobreproductos en formato
PDF. Véase el apartadoBibliotecadedocumentos en Internet en el reversode la contra-
portada. Para obtener manuales no disponibles en la Biblioteca de documentos, con-
tacte con su representante de Servicio de ABB.
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Términos y abreviaturas

DescripciónTérmino

Panel de control asistente industrial sin BluetoothACS-AP-I

Panel de control asistente industrial con interfaz BluetoothACS-AP-W

Entrada analógicaAI

Salida analógicaAO

Tipo de unidad de controlBCU

Circuito de CC entre el rectificador y el inversorBus de CC

Módulo de E/S para controlar los ventiladores de refrigeraciónCIO

Con los protocolos de bus de campo basados en el protocolo Common
Industrial Protocol (CIP™), como en el caso de DeviceNet y Ethernet/IP,
se refiere al control del convertidor mediante los objetos Control Super-
visor y AC/DC del perfil de convertidor de frecuencia de CA/CC ODVA.
Para más información, visite el sitio web www.odva.org.

Control de Red

Convertidor de frecuencia para el control de motores de CAConvertidor

Convierte la corriente del bus de CC intermedio en corriente de CA para
el motor

Convertidor del ladode
motor

Convierte la tensión alterna en tensión continua para el bus de CC inter-
medio del convertidor

Convertidor del ladode
red

Protocolodel sistema de comunicación para convertidores distribuidos
Distributed drives communication system

DDCS

Entrada digitalDI

SalidaDO

Direct torque control, un método de control del motorDTC

Bus de campo integradoEFB

Módulo de ampliación de E/S analógicasFAIO-01

Adaptador de bus de campoFBA

Módulo adaptador CANopen® opcionalFCAN

Módulo adaptador ControlNet™ opcionalFCNA-01

Módulo de comunicación DDCS con dos pares de canales DDCS de
10 Mbit/s

FDCO-01

Módulo opcional de ampliación de E/S digitalesFDIO-01

Módulo adaptador DeviceNet™ opcionalFDNA-01

Adaptador opcional de ampliación de E/SFEA-03

Módulo adaptador EtherCAT® opcionalFECA-01

Módulo opcional de interfaz de encoder incremental TTLFEN-01

Módulo opcional de interfaz de encoder absolutoFEN-11

Módulo opcional de interfaz de resolverFEN-21

Módulo opcional de interfaz de encoder incremental HTLFEN-31

Módulo adaptador Ethernet opcional para los protocolos EtherNet/IP™,
Modbus TCP® y PROFINET IO®

FENA-11

Módulo adaptador Ethernet opcional para los protocolos EtherNet/IP™,
Modbus TCP y PROFINET IO, 2 puertos

FENA-21

Módulo adaptador Ethernet POWERLINK opcionalFEPL-02
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DescripciónTérmino

Módulo opcional de ampliación de E/S digitalesFIO-01

Módulo opcional de ampliación de E/S analógicasFIO-11

Módulo adaptador PROFIBUS DP® opcionalFPBA-01

Módulo de protección para termistor opcionalFPTC-01

Módulodeprotecciónpara termistor con certificadoATEXopcional para
atmósferas potencialmente explosivas

FPTC-02

Adaptador RS-485 (Modbus/RTU) opcionalFSCA-01

Módulos opcionales de seguridad funcionalFSO-12, FSO-21

Lógica de alto umbralHTL

Marcha de identificación delmotor. Durante lamarcha de identificación,
el convertidor identifica las características del motor para un óptimo
control del mismo.

ID run

Transistor bipolar de puerta aisladaIGBT

Unidad inversoraINU

Unidad de alimentación IGBTISU

Enlace de comunicación que usan, por ejemplo, los controladores ABB.
Los convertidoresACS880puedenconectarseal enlaceópticoModuleBus
del controlador.

ModuleBus

Enel programade control del convertidor, instrucciónde funcionamiento
para el convertidor ajustable por el usuario, o bien señal medida o calcu-
lada por el convertidor.
En algunos contextos (por ejemplo, bus de campo), un valor al que se
puede acceder como objeto. Por ejemplo ej. variable, constante o señal.

Parámetro

Controlador lógico programablePLC

Protocolo utilizado en la comunicación dentro de los inversores ABB.PSL2

Coeficiente de temperatura positivoPTC

Módulo de comunicación óptica DDCSRDCO

Salida de reléRO

Sistema de alimentación ininterrumpidaSAI

Safe Torque Off (IEC/EN 61800-5-2)STO

Lógica transistor a transistorTTL

Módulo(s) de alimentación controlado(s)medianteunaunidadde control
y otros componentes relacionados.

Unidaddealimentación

Contiene la electrónica de potencia y las conexiones de alimentación del
módulo de convertidor. La unidad de control está conectada a la unidad
de potencia.

Unidad de potencia

Módulo(s) inversor(es) controlados mediante una unidad de control y
otros componentes relacionados. Normalmente, una unidad inversora
controla un motor.

Unidad inversora

Tipo de unidad de controlZCU
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Exención de responsabilidad sobre seguridad cibernética
Este producto está diseñado para la conexión y comunicación de información y datos
a través de una interfaz de red. Es responsabilidad exclusiva del Cliente proporcionar
y garantizar continuamente una conexión segura entre el producto y la red del Cliente
o cualquier otra red (si fuera el caso). El Cliente establecerá ymantendrá unasmedidas
adecuadas (tales como—perosin limitarseaello—instalacióndecortafuegos, aplicación
demedidasdeautenticación, encriptacióndedatos, instalacióndeprogramasantivirus,
etc.) para proteger el producto, la red, su sistema y la interfaz contra cualquier tipo de
fallo de seguridad, acceso no autorizado, interferencia, intrusión, fugas y/o robo de
datos o información.

ABB y sus asociados no asumen responsabilidad por daños y/o pérdidas relacionadas
con fallos de seguridad, accesos no autorizados, interferencias, intrusiones, fugas y/o
robos de datos o información.
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Uso del panel de control

Véase el Manual del usuario de los paneles de control auxiliares ACS-AP-I, -S, -W y ACH-
AP-H, -W (3AUA0000085685 [inglés]).

2
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Lugaresdecontrol ymodosde
manejo

Contenido de este capítulo
Este capítulo describe los lugares de control y losmodosde funcionamiento admitidos
por el programa de control.

Control local frente a control externo
El ACS880 tiene dos lugares de control principales: externo y local. El lugar de control
se selecciona con la tecla Loc/Rem del panel de control o con la herramienta de PC.

ACS880

Control local

Control externo

M
3~

Panel de control3) o herramienta
de PC Drive Composer

(opcional)

Encoder

Interfaz de bus de
campo integrado
(EFB o BCI en
español) o enlace
maestro/esclavo

Adaptador de bus de campo
(Fxxx) o módulo de
comunicación DDCS

Panel de
control

PLC
E/S1)

2)

3
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1) Es posible agregar E/S adicionales instalandomódulos de ampliación opcionales de
E/S (FIO-xx) en las ranuras del convertidor.
2)Módulo(s) de interfaz de ‘encoder’ o ‘resolver’ (FEN-xx) instalado(s) en las ranuras
del convertidor.

￭ Control local

Cuando el convertidor está en control local, las órdenes de control se dan desde el te-
clado del panel de control o desde un PC equipado con Drive Composer. Losmodos de
control de velocidad ypar estándisponibles para el control local; elmodode frecuencia
está disponible cuando se utiliza el modo de control escalar del motor (véase el pará-
metro 19.16).

El control local seutilizaprincipalmentedurante lapuesta enmarcha yelmantenimiento.
El panel de control siempre tiene preferencia sobre las fuentes de la señal de control
externo cuando se emplea en modo local. El cambio del lugar de control a local puede
evitarse con el parámetro 19.17.

El usuariopuedeutilizar unparámetro (49.5) para seleccionar la reaccióndel convertidor
ante una interrupción de la comunicación con el panel de control o la herramienta de
PC (el parámetro no tiene ningún efecto en control externo).
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￭ Control externo

Cuando el convertidor está en modo de control externo, las órdenes de control se dan
a través de:

• los terminales de E/S (entradas digital y analógica) o de módulos de extensión de
E/S opcionales

• la interfaz de bus de campo integrado o un módulo adaptador de bus de campo
opcional

• la interfaz del controlador externo (DDCS)

• el enlace maestro/esclavo, y/o

• el panel de control.

Existen dos lugares de control externos disponibles: EXT1 y EXT2. El usuario puede se-
leccionar independientemente las fuentes de las órdenes de marcha y paro para cada
lugarmediante losparámetros 20.1...20.10. Elmodode funcionamiento sepuede selec-
cionar separadamente para cada lugar (grupo de parámetros 19), lo que permite una
conmutación rápida entre diferentes modos de funcionamiento, como por ejemplo
entre control de velocidad y control de par. La selección de EXT1 o EXT2 se efectúa a
través de cualquier fuente binaria, por ejemplo, una entrada digital o el código de
control de bus de campo (véase el parámetro 19.11). La fuente de la referencia se puede
seleccionar separadamente para cada modo de funcionamiento.

La selección del lugar de control se comprueba con un tiempo de ejecución de 2 ms.

Uso del panel de control como fuente de control externa

El panel de control también puede usarse como fuente de órdenes de marcha/paro
y/o referencia en el control externo.Haydisponibles seleccionespara el panel de control
en la fuente de órdenes de marcha/paro y los parámetros de selección de la fuente de
referencia.

Los parámetros de selección de la fuente de referencia (excepto los selectores del
puntode ajuste PID) tienendos seleccionespara el panel de control. La diferencia entre
ambas selecciones está en el valor de referencia inicial después de que la fuente de re-
ferencia conmute al panel de control.

La referencia del panel se guarda siempre que se selecciona otra fuente de referencia.
Si el parámetro de selección de la fuente de referencia se ajusta a Panel de control (ref
guardada), el valor guardado se usa como referencia inicial cuando el control retorna
al panel. Nótese que solo puede guardarse un tipo de referencia cada vez: por ejemplo,
intentar usar la misma referencia guardada con diferentes modos de funcionamiento
(velocidad, par, etc.) provoca el fallo del convertidor por 7083. La referencia del panel
puede limitarse por separado mediante los parámetros del grupo 49.

Con el parámetro de selección de la fuente de referencia ajustado a Panel de control
(ref copiada), el valor de referencia inicial del panel depende de si el modo de funciona-
miento cambia con la fuente de referencia. Si la fuente conmuta al panel de control y
el modo de funcionamiento no cambia, se adopta la última referencia de la fuente an-
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terior. Si elmodode funcionamiento cambia, se adopta comovalor inicial el valor actual
del convertidor correspondiente al nuevo modo.

Los selectores del punto de ajuste PID de proceso en los grupos de parámetros 40 y
41 solo tienen un ajuste para el panel de control. Siempre que se selecciona el panel de
control como fuente del punto de ajuste, se reanuda el funcionamiento usando el
punto de ajuste anterior.

Modos de funcionamiento del convertidor
El convertidor puede funcionar en variosmodosde funcionamiento condistintos tipos
de referencias. El modo puede seleccionarse en cada lugar de control (Local, EXT1 y
EXT2) con el grupo de parámetros 19.

A continuación, aparece una representación general de los tipos de referencias y las
cadenas de control.

Puedeconsultar losdiagramasdetalladosenel capítuloDiagramasdecadenadecontrol.

Referencia de velocidad,
selección de fuente I

Referencia de velocidad,
selección de fuente II

Rampa y forma de
referencia de velocidad

Cálculo de error de
velocidad

Configuración de la
realimentación de motor

Selección y modificación
de la fuente de
referencia de par

Selección y modificación
de la fuente de

referencia de tensión de
CC

Selección de la fuente de
realimentación y la
consigna del PID de

proceso

Regulador PID de
proceso

Selección y modificación
de la fuente de

referencia de frecuencia.

Modificación de la
referencia de frecuencia

Modificación de la
referencia de tensión

de CC

Regulador de velocidad

Configuración de la
realimentación de la

carga y del contador de
posición

Selección de referencia
del regulador de par

Selección del modo de
funcionamiento

Limitación
de par

Regulador de par

Modo de control de motor
DTC

Modo de control de motor
escalar
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￭ Modo de control de velocidad

El motor sigue una referencia de velocidad indicada al convertidor. Este modo puede
utilizarse bien con la velocidad estimada empleada como realimentación o con un en-
coder o resolver para un control de velocidad más preciso.

El modo de control de velocidad está disponible tanto en control local como externo.
También está disponible en los modos de control de motor DTC (control directo de
par) y escalar.

￭ Modo de control de par

El motor sigue una referencia de par indicada al convertidor. El control de par puede
funcionar sin realimentación, pero es mucho más dinámico y exacto cuando se utiliza
junto con un dispositivo de realimentación, por ejemplo un encoder o un resolver. Se
recomienda utilizar un dispositivo de realimentación en situaciones de control tales
como una grúa, un cabrestante o un elevador.

El modo de control de par está disponible en el modo de control de motor DTC tanto
con lugar de control local como externo.

￭ Modo de control de frecuencia

El motor sigue una referencia de frecuencia indicada al convertidor. El control de fre-
cuencia sólo está disponible en el modo de control de motor escalar.

￭ Modo de control de tensión CC

Estemodo está destinado especialmente a aplicaciones sin conexión a la red eléctrica
donde la unidad inversora está conectada a un generador y la unidad de alimentación
crea una red de alimentación de CA.

Launidad inversora ajusta la tensióndeCCcontrolandoel par del generador. Basándose
en la capacitanciadel circuitodeCC tomadadeunabasededatos internaode la entrada
de usuario a un parámetro, además de la tensión de CCmedida, el regulador PI genera
una referencia de potencia. Después la referencia de potencia se convierte en una refe-
rencia de par.

Los ajustes de la cadena de control de tensión de CC están disponibles en el grupo de
parámetros 29 Cadena de referencia de tensión (página 332).

El modo de control de tensión CC solamente está disponible con convertidores que
tienen una unidad de control BCU.

￭ Modos de control especiales

Además de losmodos de control antesmencionados, existen los siguientesmodos de
control especiales:

• Control PID de proceso. Para obtenermás información, consulte la secciónControl
PID de proceso (página 72).
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• Modos de paro de emergencia OFF1 y OFF3: El convertidor se detiene siguiendo la
rampa de deceleración definida y cesa la modulación del convertidor.

• Mododeavance lento: El convertidor sepone enmarcha y acelera hasta la velocidad
definida cuando se activa la señal de avance lento. Para obtener más información,
consulte la sección Avance lento (página 60).
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Funciones del programa

Contenido de este capítulo
Este capítulo contiene unadescripciónde las características y funcionesdel programa.

4
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Configuración y programación del convertidor
El programa de control del convertidor está dividido en dos partes:

• programa del firmware

• programa de aplicación

Programa de aplicación Firmware

Programa de bloques
de funciones

Biblioteca de
bloques estándar

Interfaz de
parámetros

Control de velocidad
Control de par
Control de frecuencia
Lógica del
convertidor
Interfaz de E/S
Interfaz de bus de
campo
Protecciones
Realimentación

M

Programa de control del
convertidor

El programa del firmware se ocupa de las funciones de control principales e incluye las
funciones de control de velocidad y par, lógica del convertidor (marcha/paro), E/S,
realimentación, comunicación y protección. Las funciones del firmware se configuran
y programan empleando parámetros y pueden ampliarse mediante programación de
aplicaciones.

￭ Programación mediante parámetros

Losparámetros configuran todas las operaciones estándar del convertidor y sepueden
ajustar a través de:

• el panel de control, como se describe en el capítulo Uso del panel de control

• la herramienta dePCDriveComposer, tal comosedescribe en elManual del usuario
de puesta en marcha y mantenimiento de la herramienta de PC Drive Composer
(3AUA0000094606 [inglés]), o

• la interfaz de bus de campo, como se describe en los capítulos Control del bus de
campo a través de la interfaz de bus de campo integrada (EFB o BCI en español) y
Control de bus de campo a través de un adaptador de bus de campo.

Todos los ajustes de los parámetros se guardan automáticamente en la memoria per-
manentedel convertidor. Sin embargo, si se emplea una fuentede alimentación externa
de +24 V CC para la unidad de control del convertidor, es muy recomendable forzar un
guardadomedianteelparámetro96.7antesdedesconectar launidaddecontroldespués
de realizar cualquier cambio de parámetros.

Si fuera necesario, los valores por defecto de los parámetros se pueden restaurar con
el parámetro 96.6.
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￭ Programación adaptativa

De forma convencional, el usuario puede controlar el funcionamiento del convertidor
mediante parámetros. Sin embargo, los parámetros estándar tienen un conjunto fijo
de selecciones o un rango de ajuste. Para personalizar aún más el funcionamiento del
convertidor, esposible crear unprogramaadaptativo apartir deun conjuntodebloques
de funciones.

La herramienta de PC Drive Composer tiene una función de programación adaptativa
con una interfaz de usuario gráfica para crear el programa personalizado. Los bloques
de funciones incluyen las funciones aritméticas y lógicas habituales, además de, por
ejemplo, bloques de selección, comparación y temporización. El programa puede con-
tener un máximo de 20 bloques. El programa adaptativo tiene un tiempo de ejecución
de 10 ms.

Para seleccionar la entradaal programa, la interfazdeusuario cuenta conpreselecciones
para las entradas físicas, valores actuales comunes y otra información de estado del
convertidor. Los valoresdeparámetros y las constantes tambiénpuedendefinirse como
entradas. La salida del programa puede usarse, por ejemplo, como señal de arranque,
evento externo o referencia, o conectarse a las salidas del convertidor. Nótese que la
conexión de la salida del programa adaptativo a un parámetro de selección protegerá
el parámetro contra escritura.

El estadodel programaadaptativo semuestramediante el parámetro 7.30. El programa
adaptativo puede deshabilitarse mediante 96.70.

Tenga en cuenta que no hay soporte para programación secuencial.

Para más información, véase Adaptive programming application guide
(3AXD50000028574 [Inglés]).

Ajustes y diagnósticos

Parámetros: 7.30 Estado del programa adaptativo (página 181) y 96.70 Deshabilita el
programa adaptativo (página 553).

Eventos: 64A6 Programa adaptativo (página 590).

￭ Programación de aplicaciones

Las funciones del programadel firmware pueden ampliarse pormedio de la programa-
ción de aplicaciones. La programabilidad de aplicaciones está disponible como el op-
cional +N8010.

Se pueden crear programas de aplicación a partir de bloques de funciones basados en
la norma IEC 61131-3 usando una herramienta de PC disponible por separado.

Paramás información, véase elManual deprogramación:Programaciónde aplicaciones
del convertidor (IEC 61131-3) (3AUA0000127808 [inglés]).
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Interfaces de control

￭ Entradas analógicas programables

La unidad de control dispone de dos entradas analógicas programables. Cada una de
las entradas puede ajustarse de forma independiente como entrada de tensión
(0/2…10Vo -10…10V) o intensidad (0/4…20mA)mediante unpuenteoun interruptor
en la unidad de control. Todas las entradas pueden filtrarse, invertirse y escalarse.

Las entradas analógicas de la unidad de control se leen con un tiempo de ejecución de
0,5 ms.

El número de entradas analógicas puede incrementarse utilizando las ampliaciones de
E/S FIO-11 o FAIO-01 (véase Ampliaciones de E/S programables a continuación). Las
entradas analógicas de los módulos de extensión se leen con un tiempo de ejecución
de 2 ms.

El convertidor puede ajustarse para llevar a cabo una acción (por ejemplo, generar una
alarma o fallo) si el valor de una entrada analógica se sale de un rango predefinido.

Ajustes y diagnósticos

Grupo de parámetros: 12 AI Estándar (página 199).

Eventos: 80A0 Supervisión de AI (página 597) y A8A0 Alarma de AI supervisada (pági-
na 616).

￭ Salidas analógicas programables

La unidad de control dispone de dos salidas analógicas de intensidad (0 … 20 mA).
Todas las salidas pueden filtrarse, invertirse y escalarse.

Las salidas analógicas de la unidadde control se actualizan con un tiempode ejecución
de 0,5 ms.

El número de salidas analógicas puede incrementarse utilizando las ampliaciones de
E/S FIO-11 o FAIO-01 (véase Ampliaciones de E/S programables a continuación). Las
salidasanalógicasde losmódulosdeextensión seactualizan conun tiempodeejecución
de 2 ms.

Ajustes y diagnósticos

Grupo de parámetros: 13 AO Estandar (página 205).

￭ Entradas y salidas digitales programables

La unidad de control posee seis entradas digitales, una entrada digital de bloqueo de
marcha y dos entradas/salidas digitales (E/S que pueden configurarse como entradas
o como salidas). Las entradas digitales de la unidad de control se leen con un tiempo
de ejecución de 0,5 ms.

Una entrada digital (DI6) funciona también como entrada de termistor PTC. Véase el
apartado Protección térmica del motor (página 91).
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Laentrada/salidadigitalDIO1puedeutilizarse comoentradade frecuencia;DIO2 como
salida de frecuencia.

El númerodeentradas/salidasdigitalespuede incrementarseutilizando lasampliaciones
de E/S FIO-01, FIO-11 o FDIO-01 (véase Ampliaciones de E/S programables a continua-
ción). Las entradas digitales de los módulos de extensión se leen con un tiempo de
ejecución de 2 ms.

Ajustes y diagnósticos

Grupos de parámetros: 10 DI, RO Estándar (página 183) y 11 DIO, FI, FO Estándar (pági-
na 191).

￭ Salidas de relé programables

La unidadde control posee tres relé. La señal asociada a las salidas puede seleccionarse
mediante parámetros.

Las salidas de relé de la unidad de control se actualizan con un tiempo de ejecución de
0,5 ms.

Pueden agregarse salidas de relé instalando las ampliaciones de E/S FIO-01 o FDIO-01.
Las salidasde relé de losmódulosdeextensión seactualizan conun tiempodeejecución
de 2 ms.

Ajustes y diagnósticos

Grupos de parámetros: 10 DI, RO Estándar (página 183).

￭ Ampliaciones de E/S programables

Pueden agregarse entradas y salidas empleando módulos de ampliación de E/S. Es
posiblemontar deunoa tresmódulos en las ranurasde la unidadde control. Las ranuras
pueden agregarse conectando un adaptador de ampliación de E/S FEA-03.

La tabla siguiente muestra el número de E/S de la unidad de control así como los mó-
dulos opcionales de ampliación de E/S.

Salidas de relé
(RO)

Salidasanalógi-
cas (AO)

Entradasanaló-
gicas (AI)

E/S digitales
(DIO)

Entradas digi-
tales (DI)

Ubicación

32226 + DIILUnidadde con-
trol

2--4-FIO-01

-132-FIO-11

-22--FAIO-01

2---3FDIO-01

Es posible activar y configurar tresmódulos de ampliación de E/Smediante los grupos
de parámetros 14…16.
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Nota:Cadagrupodeparámetros de configuración contiene parámetros quemuestran
los valores de las entradas en ese módulo de ampliación específico. Estos parámetros
son la únicamanera de utilizar las entradas en losmódulos de ampliación de E/S como
fuentes de señales. Para conectar con una entrada, elija el ajuste Other (Otra) en el
parámetro selector de la fuente y, a continuación, especifique el valor de parámetro
apropiado (y el bit, para señales digitales) en los grupos 14, 15 o 16.

Ajustes y diagnósticos

Gruposdeparámetros: 14Módulo 1 exten I/O (página 211), 15Módulo 2 exten I/O (pági-
na 239) y 16 Módulo 3 exten I/O (página 245).

Parámetro: 60.41 Puerto com adaptador extensión (página 480).

Eventos: 7082 Pérdida de comunicación E/S ext. (página 593) y A799 Pérdida de com.
I/O ampl (página 610).

￭ Control por bus de campo

El convertidor puede conectarse a diversos sistemas distintos de automatización a
través de sus interfaces de bus de campo. Véanse los capítulos Control del bus de
campo a través de la interfaz de bus de campo integrada (EFB o BCI en español) y
Control de bus de campo a través de un adaptador de bus de campo.

Ajustes y diagnósticos

Gruposdeparámetros: 50BusdeCampoAdap. (FBA) (página441), 51 FBAAAjustes (pá-
gina 451), 52 FBAAData In (página 453), 53 FBAADataOut (página 454), 54 FBABAjus-
tes (página455), 55 FBABData In (página457), 56 FBABDataOut (página458) y 58Bus
de campo integrado (página 459).

Eventos: 7510ComunicaciónFBAA (página596), 7520ComunicaciónFBAB (página596),
A7C1 Comunicación FBA A (página 613), A7C2 Comunicación FBA B (página 613) y A7CE
Pérdida com. EFB (página 614).

￭ Funcionalidad maestro/esclavo

General

La funcionalidad maestro/esclavo puede usarse para vincular varios convertidores de
frecuencia con el fin de distribuir uniformemente la carga entre los convertidores. Este
concepto resulta ideal en las aplicaciones cuyosmotores están acoplados unos a otros
mediante engranajes, cadenas, correas, etc.

Las señales de control externas se conectan habitualmente en un solo convertidor, que
actúa comomaestro. El maestro controla hasta 10 esclavos enviándoles mensajes de
difusión a través de un enlace de comunicación de fibra óptica. El maestro puede leer
las señales de realimentación de hasta 3 esclavos seleccionados.
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M
~

Maestro controlado por velocidad

Esclavo controlado por
par o velocidad

Maestro de proceso

Esclavo de
proceso

Maestro

DDCS

(Por ejemplo)
Palabra de control

Referencia de velocidad
Referencia de par

Enlace maestro /esclavo

(Por ejemplo)
Palabra de estado
01.01, 01.10

Control por bus de campo

Sistema de control externo (por
ejemplo, PLC)

DDCS

Esclavo

El convertidor maestro normalmente se controla por velocidad y el resto de converti-
dores sigue su referencia de par o velocidad. En general, un esclavo debe ser:

• controlado por par si los ejes de motor del maestro y del esclavo están acoplados
entre sí de forma rígida mediante engranajes, cadenas, etc., de forma que no es
posible ninguna diferencia de velocidad entre los convertidores.

• controlado por velocidad si los ejes de motor del maestro y del esclavo están aco-
plados de forma flexible, haciendo posible una leve diferencia de velocidad. Si
tanto el maestro como el esclavo se controlan por velocidad, también se utiliza
normalmente la disminución de tensión (véase el parámetro 25.8). La distribución
de carga entre el maestro y el esclavo puede ajustarse alternativamente según se
describe en Función de reparto de carga con esclavo controlado por velocidad a
continuación.

Nota: Con un esclavo controlado por velocidad (sin distribución de cargas), preste
atención a los tiempos de rampa de aceleración y deceleración del esclavo. Si los
tiempos de rampa son más largos que los del maestro, el esclavo seguirá sus propios
tiemposde rampade aceleración/deceleración en lugar de los delmaestro. En general,
se recomienda ajustar los tiempos de rampa de manera idéntica en el maestro y los
esclavos. Todo ajuste en la formade la rampa (véanse 23.16…23.19) debe aplicarse solo
en el maestro.
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En algunas aplicaciones, se requiere tanto el control de velocidad como el control de
par del esclavo. En estos casos, es posible realizar un cambio del modo de funciona-
mientomediante parámetros (19.12 o 19.14). Otrométodo consiste en ajustar un lugar
de control externo al modo de control de velocidad y el otro al modo de control de par.
Así, puede usarse una entrada del esclavo para cambiar entre lugares de control. Véase
el capítulo Lugares de control y modos de funcionamiento.

Con el control de par, el parámetro 26.15 del esclavo puede usarse para escalar la refe-
rencia de par entrante para un reparto óptimo de la carga entre elmaestro y el esclavo.
Algunas aplicaciones con esclavo controladopor par, por ejemplodonde el par seamuy
bajo o sea necesario un funcionamiento a velocidad muy baja, pueden requerir una
realimentación de encoder.

Si es necesario que un convertidor cambie rápidamente entre los estados de maestro
y esclavo, es posible guardar una serie de parámetros de usuario (véase la página 104)
con los ajustes demaestro y otra con los ajustes de esclavo. A partir de ese momento,
es posible activar los ajustes adecuados, por ejemplo mediante entradas digitales.

Función de reparto de carga con esclavo controlado por velocidad

La distribución de carga entre el maestro y un esclavo controlado por velocidad se
puede utilizar en diversas aplicaciones. La función de reparto de carga se implementa
con el ajuste de precisión de la referencia de velocidad del esclavo con una señal de
recorte adicional que sebasa enuna referencia depar. La referencia depar se selecciona
con el parámetro 23.42 (por defecto, referencia 2 recibida del maestro). La carga se
ajusta con el parámetro 26.15 y se activa mediante la fuente seleccionada por 23.40. El
parámetro 23.41 proporciona un ajuste de ganancia para la corrección de velocidad. La
señal de corrección final añadida a la referencia de velocidad se muestra en 23.39.
Véase el diagrama de bloques en la página 679.

Nota:

• La función puede habilitarse sólo cuando el convertidor sea un esclavo controlado
por velocidad en el modo de control remoto.

• La disminución (25.8) se ignora cuando la función de reparto de carga está activa.

• El maestro y el esclavo deben tener los mismos valores de ajuste de control de ve-
locidad.

• El término de corrección de velocidad está limitado por los parámetros de la ven-
tana de error de velocidad 24.44 y 24.43. Una limitación activa se indica con 6.19.

• Para un paro en rampa fiable de un esclavo,
• ambos parámetros 24.43 y 24.44 deben configurarse en valores menores que

el parámetro 21.6 (o el control de la ventana de error de velocidad se debe
deshabilitar por completo con 24.41), y

• el parámetro 24.11 debe configurarse en un valormenor que el parámetro 21.6.

Comunicación

Se puede crear un enlace maestro/esclavo conectando los convertidores entre sí me-
diante cables de fibra óptica (puede requerir equipamiento adicional según el hardware
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deconvertidor existente) o cableandoentre sí los conectoresXD2Dde los convertidores.
El medio se selecciona con el parámetro 60.1.

El parámetro 60.3 define si el convertidor es el maestro o un esclavo en el enlace de
comunicación. Normalmente, un convertidor maestro de un proceso controlado por
velocidad también se configura como el maestro de la comunicación.

La comunicacióndel enlacemaestro/esclavosebasaenel protocoloDDCS,queemplea
series de datos (específicamente, la serie de datos 41). Cada serie de datos contiene
trespalabrasde 16bits. El contenidode la serie dedatospuede configurarse libremente
con los parámetros 61.1…61.3. La serie de datos difundida por el maestro contiene
habitualmente la palabra de control, la referencia de velocidad y la referencia de par,
mientras que los esclavos devuelven una palabra de estado con dos valores actuales.

El ajuste por defecto del parámetro 61.1 es CW esclavo. Con este ajuste en el maestro,
se difunde a los esclavos una palabra que consta de los bits 0…11 de 6.1 y cuatro bits
seleccionados con los parámetros 6.45…6.48. Sin embargo, el bit 3 de la palabra de
control del esclavo se modifica de manera que se mantiene siempre que el maestro
esté modulando, y cuando cambia a 0, el esclavo se para por sí sólo. El objetivo es sin-
cronizar el paro del maestro y del esclavo.

Nota: Cuando el maestro está en una rampa de paro, el esclavo observa la referencia
decreciente pero no recibe ninguna orden de paro hasta que el maestro detiene la
modulación y desactiva el bit 3 de la palabra de control del esclavo. Por este motivo,
los límites de velocidad máximo y mínimo del convertidor esclavo no deben tener el
mismo signo, de lo contrario el esclavo estaría trabajando contra el límite hasta que el
maestro finalmente pare.

Es posible leer opcionalmente tres palabras de datos adicionales de cada esclavo. Los
esclavos de los cuales se leen los datos se seleccionanmediante el parámetro 60.14 en
el maestro. En cada convertidor esclavo, los datos que se deben enviar se seleccionan
mediante losparámetros61.1…61.3. Losdatos se transfieren en formatoenteroa través
del enlace y semuestranmediante los parámetros 62.28…62.36delmaestro. Los datos
pueden reenviarse a otros parámetros usando 62.4…62.12.

Para indicar fallos en los esclavos, cada esclavo debe configurarse para transmitir su
palabradeestadocomounade laspalabrasdedatosmencionadasantes. Enelmaestro,
el parámetro de destino correspondiente debe configurarse a SW esclavo. La acción a
tomar cuando un esclavo está en fallo se selecciona mediante el parámetro 60.17. Los
eventosexternos (véaseel grupodeparámetros 31 FuncionesdeFallo) puedenutilizarse
para indicar el estado de otros bits de la palabra de estado.

Los diagramas de bloques de la comunicación maestro/esclavo se muestran en las
páginas 692 y 693.
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Construcción del enlace maestro/esclavo

El enlace maestro/esclavo se crea mediante la interconexión de los convertidores a
través de:

• cabledepar trenzadoapantalladoentre los terminalesXD2Dde los convertidores*,
o

• cables de fibra óptica. Los convertidores dotados de una unidad de control ZCU
requieren un módulo de comunicación FDCO DDCS adicional; los convertidores
dotados de una unidad de control BCU requieren un módulo RDCO.

*Esta conexión no puede coexistir con—y no debe confundirse con ella— la comunica-
ción de convertidor a convertidor (D2D) implementada mediante el programa de apli-
cación (detallado en el Manual de programación de aplicaciones de convertidor (IEC
61131-3), 3AUA0000127808 [inglés]).

A continuación se muestran ejemplos de conexión. Tenga en cuenta que una configu-
ración en estrella con cables de fibra óptica requiere una unidad de distribuciónNDBU-
95C DDCS.

Cableado maestro/esclavo con cable eléctrico

X
D

2D

X
D

2D

X
D

2D1 2 3 4

B A

BG
N

D

S
H

IE
LD

1 2 3 4

B A

BG
N

D

S
H

IE
LD

1 2 3 4

B A

BG
N

D

S
H

IE
LD

Terminación ON Terminación ONTerminación OFF

Véase el Manual de hardware del convertidor para obtener más información de termi-
nación y cableado.

Configuración en anillo con cables de fibra óptica
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RTRTRT

RDCO
CH2

FDCO

Unidad de control (ZCU)

FDCO

Unidad de control (BCU) Unidad de control (ZCU)

Maestro Esclavo 1 Esclavo 2

Donde T = Transmisor; R = Receptor

Configuración en estrella con cables de fibra óptica (1)

R T R T R T R T

R
T

RTRTRT

FDCO FDCO RDCO
CH2

Esclavo 2Esclavo 1Maestro

Unidad de control (ZCU) Unidad de control (ZCU) Unidad de control (BCU)

Unidad de control (ZCU)

Esclavo 3

FDCO

MSTR CH0 CH1 CH2

NDBU

Donde T = Transmisor; R = Receptor
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Configuración en estrella con cables de fibra óptica (2)

R T R T

R
T

RTRTRT

R T R T

Maestro Esclavo 1 Esclavo 2

Unidad de control (ZCU) Unidad de control (ZCU) Unidad de control (BCU)

FDCO FDCO RDCO
CH2

Esclavo 3

Unidad de control (ZCU)

FDCO

CHx CHx CHx CHx

NDBU
X13 = REGEN

Donde T = Transmisor; R = Receptor

Ejemplos de ajustes de parámetros

A continuación se muestra una lista de comprobación con los parámetros que deben
ajustarse al configurar el enlacemaestro/esclavo. En este ejemplo, el maestro difunde
la palabra de control del esclavo, una referencia de velocidad y una referencia de par.
El esclavo devuelve una palabra de estado y dos valores actuales (no es obligatorio,
pero se muestra para una mayor claridad).

Ajustes del maestro

• Activación del enlace maestro/esclavo
• 60.1 M/F Puerto de comunicación (selección del canal de fibra óptica o XD2D)
• (60.2 M/F Nodo = 1)
• 60.3M/FModo =Maestro DDCS (para la conexión de fibra óptica y la conexión

con cable)
• 60.5 M/F Conexión HW (Anillo o Estrella para fibra óptica, Estrella para cable)

• Datos para difusión a los esclavos
• 61.1 M/F Selección dato 1 = CW Esclavo (palabra de control del esclavo)
• 61.2 M/F Selección dato 2 = Ref. velocidad utilizada
• 61.3 M/F Selección dato 3 = Ref. de par act. 5

• Datos de lectura de los esclavos (opcionales)
• 60.14M/FSelecciónseguidor (seleccióndeesclavosde losquese leen losdatos)
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• 62.4 Esclavo sel nodo 2 dato 1 … 62.12 Esclavo sel nodo 4 dato 3 (asignación
de datos recibidos de los esclavos)

Ajustes del esclavo

• Activación del enlace maestro/esclavo
• 60.1 M/F Puerto de comunicación (selección del canal de fibra óptica o XD2D)
• 60.2 M/F Nodo = 2…60
• 60.3M/FModo =Maestro DDCS (para la conexión de fibra óptica y la conexión

con cable)
• 60.5 M/F Conexión HW (Anillo o Estrella para fibra óptica, Estrella para cable)

• Mapeo de datos recibidos desde el maestro
• 62.1 M/F Selección dato 1 = CW 16 bits
• 62.2 M/F Selección dato 2 = Ref1 16 bits
• 62.3 M/F Selección dato 3 = Ref2 16 bits

• Selección del modo de funcionamiento y el lugar de control
• 19.12 Modo de control Ext1 = Velocidad o Par
• 20.1 Comandos Ext1 = Enlace M/F
• 20.2 Tipo Ext1 Mar-Flanco/Nivel = Nivel

• Selección de las fuentes de referencia
• 22.11 Fuente ref veloc 1 = M/F referencia 1
• 26.11 Ref de par 1 Fuente = M/F referencia 2

• Selección de datos para enviar al maestro (opcionales)
• 61.1 M/F Selección dato 1 = SW 16 bits
• 61.2 M/F Selección dato 2 = Act1 16 bits
• 61.3 M/F Selección dato 3 = Act2 16 bits

Especificaciones del enlace maestro/esclavo de fibra óptica

• Longitud máxima del cable de fibra óptica:
• FDCO-01/02 o RDCO-04 con POF (fibra óptica de plástico): 30 m
• Para distancias hasta 1000 m, utilice dos convertidores/repetidores ópticos

NOCR-01 con cable de fibra óptica de vidrio (GOF, de 62,5 micras, multimodo)

• Longitud máxima del cable de par trenzado apantallado: 50 m

• Velocidad de transmisión: 4 Mbit/s

• Rendimiento total del enlace: < 5 ms para transferir referencias entre el maestro y
los esclavos.

• Protocolo: Sistema de comunicación distribuida para convertidores (DDCS)

Ajustes y diagnósticos

Grupos de parámetros: 60 Comunicación DDCS (página 469), 61 Datos transm D2D y
DDCS (página 487) y 62 Datos recep D2D y DDCS (página 493).

Eventos: 7582 Pér comM/F (página 597) y A7CB Pér comM/F (página 613).
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￭ Interfaz de controlador externo

General

El convertidor puede conectarse a un controlador externo (como el AC 800M de ABB)
mediante cables de fibra óptica o cables de par trenzado. El ACS880 es compatible con
las conexiones ModuleBus y DriveBus. Tenga en cuenta que algunas características de
DriveBus, como BusManager, no son compatibles.

Topología

A continuación semuestra una conexión de ejemplo con un convertidor basado enZCU
o BCU que usa cables de fibra óptica.

Los convertidores dotados de una unidad de control ZCU requieren un módulo de co-
municación FDCODDCS adicional; los convertidores dotados de una unidad de control
BCU requieren un módulo RDCO o FDCO. La unidad BCU tiene una ranura dedicada
paraelmóduloRDCO; tambiénpuedeusarseunmóduloFDCOconunaunidaddecontrol
BCU, pero se reserva una de las tres ranuras para módulos de opcionales universales.
También sonposibles las configuraciones en estrella y anillo, engranmedidadelmismo
modoque conel enlacemaestro/esclavo (véase el apartadoFuncionalidadmaestro/es-
clavo (página 34)); la diferencia notable es que el controlador externo se conecta al
canal CH0 del módulo RDCO en lugar de al CH2. El canal del módulo de comunicación
FDCO puede seleccionarse libremente.

RT RTRT

Controlador

ACS880 ACS880

Unidad de control (ZCU) Unidad de control (BCU)

FDCO RDCO
CH0

T = Transmisor, R = Receptor

El controlador externo también puede cablearse al conector D2D (RS-485) con un cable
de par trenzado apantallado. La selección de la conexión se realiza con el parámetro
60.51.

Se puede seleccionar la velocidad de transferencia mediante el parámetro 60.56.
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Comunicación

La comunicación entre el controlador y el convertidor consta de series de datos de tres
palabras de 16 bits cada una. El regulador envía una serie de datos al convertidor, que
a su vez devuelve la siguiente serie de datos al controlador.

La comunicación utiliza las series de datos 10…33. El contenido de las series de datos
puede configurarse libremente, pero la serie de datos 10 contiene habitualmente la
palabra de control y una o dos referencias, mientras que la serie de datos 11 devuelve
la palabra de estado y los valores actuales seleccionados. Para la comunicación Modu-
leBus, el ACS880 puede ajustarse como un "convertidor estándar" o un "convertidor
personalizado" con el parámetro 60.50. La comunicación ModuleBus usa las series de
datos 1...4 conun "convertidor estándar" y las series dedatos 10...33 conun "convertidor
personalizado".

El código definido como palabra de control está conectado internamente a la lógica
del convertidor; la codificación de los bits es la que se presenta en el apartado Conte-
nidode la palabra de control debusde campo (perfil ABBDrives) (página 665). Demodo
similar, la codificaciónde la palabrade estadoes lamostrada en el apartadoContenido
de la palabra de estado de bus de campo (perfil ABB Drives) (página 667).

Por defecto, las series de datos 32 y 33 están dedicadas al servicio de buzón, que per-
mite ajustar o consultar los valores de los parámetros de la siguiente forma:

Escritura de parámetros al 
convertidor

Dirección de
transmisión
Valor = 4865*Datos de
transmisión
Valor = 1234Realimentación de
la dirección de
transmisión
Valor = 4865*Lectura de parámetros del
convertidorDirección de
interrogación
Valor = 6147**
Datos interrogados
Valor = 4300
Realimentación de
la dirección de
interrogación
Valor = 6147**

Serie de
datos 32.1

Serie de
datos 32.2

Serie de
datos 33.1

Serie de
datos 32.3

Serie de
datos 33.2

Serie de
datos 33.3

Par. Valor

19.01 1234

1

24.03 4300

.

.
.
.

.

.
.
.

Controlador ACS880

*19.01 → 13h.01h → 1301h = 4865

**24.03 → 18h.03h → 1803h = 6147
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Con el parámetro 60.64, es posible seleccionar las series de datos 24 y 25 en lugar de
las series de datos 32 y 33.

Los intervalos de actualización de las series de datos son los siguientes:

• Series de datos 10…11: 2 ms

• Series de datos 12…13: 4 ms

• Series de datos 14…17: 10 ms

• Series de datos 18…25, 32, 33: 100 ms.

Ajustes y diagnósticos

Grupos de parámetros: 60 Comunicación DDCS (página 469), 61 Datos transm D2D y
DDCS (página 487) y 62 Datos recep D2D y DDCS (página 493).

Eventos: 7581 Pérd com contr DDCS (página 597) y A7CA Pérd com contr DDCS (pági-
na 613).

￭ Control de una unidad de alimentación (LSU)

General

Si el convertidor tiene unidades de suministro e inversora controladas por separado
(también conocidos como convertidores del lado de red y del lado demotor), la unidad
de alimentación se puede controlar a través de la unidad inversora. Por ejemplo, la
unidad inversora puede enviar una palabra de control y referencias a la unidad de ali-
mentación, de manera que habilite el control de ambas unidades desde las interfaces
de un programa de control.

Conconvertidoresde frecuenciaACS880únicos, lasdosunidadesdecontrol se conectan
en la fábrica. En convertidoresde frecuenciaACS880múltiples (sistemasde convertidor
con una unidad de alimentación y varias unidades inversoras), normalmente no se usa
esta función.

Comunicación

La comunicación entre los convertidores y el convertidor consta de series de datos de
tres palabras de 16 bits cada una. La unidad inversora envía una serie de datos a la
unidad de alimentación, que a su vez devuelve la siguiente serie de datos a la unidad
inversora.

La comunicación usa las series de datos 10 y 11 actualizadas en intervalos de 2 ms. La
serie de datos 10 es enviada por el inversor a la unidad de alimentación, mientras que
la serie de datos 11 es enviada por la unidad de alimentación al inversor. El contenido
de las series dedatospuede configurarse libremente, pero la serie dedatos 10 contiene
habitualmente lapalabrade control,mientrasque la seriededatos 11devuelve lapalabra
de estado.

La comunicación básica se inicializa con el parámetro 95.20. Esto hará que varios pará-
metros sean visibles (véase a continuación).
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Si la unidad de alimentación es regenerativa (como una unidad de alimentación IGBT),
es posible enviar una referencia de tensión de CC o de potencia reactiva a dicha unidad
desde el grupodeparámetros del inversor 94Control LSU. Una unidadde alimentación
regenerativa también enviará señales actuales a la unidad inversora que son visibles
en el grupo de parámetros 1 Valores actuales.

Ajustes y diagnósticos

Parámetros: 1.102 Intensidad de línea (página 144)…1.164 Potencia nominal LSU, 5.111
Temp convert de línea…5.121 Contador cierre MCB, 6.36 Código de estado LSU…6.43
Selección bit 3 usuario CW LSU, 6.116 Palabra estado LSU 1…6.118 Palabra est inhib
LSU, 7.106Nombrepaquete cargaLSU…7.107Versiónpaquete cargaLSU, 30.101Código
límite LSU 1…30.149 Límite pot.máx LSU, 31.120 Fallo a tierra LSU…31.121 Pérdida fase
alimLSU, 95.20Código 1 opcionesHW (página 540) y 96.108Reinicio tarj ctrl LSU (pági-
na 554).

Grupos de parámetros: 60 Comunicación DDCS (página 469), 61 Datos transm D2D y
DDCS(página487),62DatosrecepD2DyDDCS(página493)y94ControlLSU(página529).

Eventos: 7580 Pér. com. INU-LSU (página 597), 7584 Fallo de carga de LSU (página 597),
AF80Pér com INU-LSU (página617) yAF85Alarmadeunidaddel ladode red (página618).

Control de Motor

￭ Control directo de par (DTC)

El control delmotor del ACS880 sebasa en el control directodepar (DTC), la plataforma
decontrol demotor superior deABB. La conmutaciónde los semiconductoresdesalida
se controla para conseguir el flujo de estátor y el par motor necesarios. El valor de re-
ferencia para el regulador de par proviene del regulador de velocidad, del regulador de
tensión de CC o directamente de una fuente externa de referencia de par.

El control del motor requiere la medición de la tensión de CC y de la intensidad de dos
fases de motor. El flujo del estátor se calcula mediante la integración de la tensión del
motor en el espacio vectorial. El par del motor se calcula a partir del producto vectorial
del flujo del estátor y la corriente del rotor. Al utilizar el modelo de motor identificado
se mejora la estimación del flujo del estátor. La velocidad actual del eje del motor no
es necesaria para el control del motor.

La diferencia principal entre el control tradicional y el control DTC es que el control de
par opera conelmismo tiempodeejecuciónque el control de conmutacióndepotencia.
No hay ningún modulador PWM separado controlado por tensión y frecuencia; la con-
mutación de la etapa de salida se basa plenamente en el estado electromagnético del
motor.

El control de motor más preciso se consigue activando una marcha de identificación
con el motor desacoplado (marcha de ID).

Véase también el apartado Control de motor escalar (página 63).
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Ajustes y diagnósticos

Parámetros: 99.4 Modo Control Motor (página 564) y 99.13 Marcha ID solicitada (pági-
na 567).

￭ Rampas de referencia

Es posible ajustar individualmente los tiempos de rampa de aceleración y deceleración
para la referencia de velocidad, frecuencia y par.

Con una referencia de velocidad o frecuencia, las rampas se definen como el tiempo
que el convertidor tarda en acelerar o desacelerar entre la velocidad o frecuencia cero
y el valor definido por el parámetro 46.1 o 46.2. El usuario puede conmutar entre dos
conjuntos de rampas preestablecidos con ayuda de una fuente binaria, por ejemplo,
unaentradadigital. En el casode la referenciade velocidad, tambiénesposible controlar
la forma de la rampa.

En el caso de una referencia de par, las rampas se definen como el tiempo que tarda
en cambiar la referencia entre cero y el par nominal del motor (parámetro 1.30).

Rampas de aceleración/deceleración especiales

Los tiempos de aceleración/deceleración para la función de avance lento pueden defi-
nirse por separado; véase el apartado Avance lento (página 60).

La velocidad de cambio de la función del potenciómetro del motor (página 75) es
ajustable. Se aplica la misma tasa en ambos sentidos.

Se puede definir una rampa de deceleración para el paro de emergencia (modo “Off3”).

Ajustes y diagnósticos

Parámetros:

• Rampas de referencia de velocidad: 23.11 Seleccion Rampa…23.19 Tiempo curva
decel 2 y 46.1 Escalado Velocidad (página 429).

• Rampa de referencia de par: 1.30 Escala Par Nominal (página 142), 26.18 Tiempo
Aumento Rampa Par (página 315) y 26.19 Tiempo Dismin Rampa Par (página 315).

• Rampa de referencia de frecuencia: 28.71 Selección conj rampa frec…28.75 Frec
tiempo deceleración 2 y 46.2 Escalado Frecuencia (página 429).

• Avance lento: 23.20 Tiempo Acel Jogging (página 290) y 23.21 Tiempo Decel Jog-
ging (página 290).

• Potenciómetro del motor: 22.75 Tiempo ramp potenc motor (página 284).

• Paro de emergencia (modo “Off3”): 23.23 Paro Emergencia Tiempo (página 290).
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￭ Velocidades/frecuencias constantes

Las velocidades y frecuencias constantes son referencias predefinidas que se pueden
activar rápidamente, por ejemplo, a través de entradas digitales. Es posible definir
hasta 7 velocidades constantes para el control de velocidad y 7 frecuencias constantes
para el control de frecuencia.

ADVERTENCIA:
Las velocidades y frecuencias constantes tienen prioridad sobre la referencia
normal independientemente de dónde provenga la referencia.

La función de velocidades/frecuencias constantes opera con un tiempo de ejecución
de 2 ms.

Ajustes y diagnósticos

Gruposdeparámetros: 22SeleccionReferenciaVeloc (página277) y28FrecuenciaCadena
de Ref (página 322).

￭ Velocidades/frecuencias críticas

Sepuedenpredefinir velocidades críticas (a vecesdenominadas “velocidadesde salto”)
para aplicaciones en las cuales resulta necesario evitar determinadas velocidades o
rangos de velocidades de motor debido, por ejemplo, a problemas de resonancia me-
cánica.

La función de velocidades críticas impide a la referencia permanecer dentro de una
banda crítica durante un tiempoprolongado. Cuando una referencia cambiante (22.87)
entra en un rango crítico, la salida de la función (22.1) se congela hasta que la referencia
sale de ese rango. Cualquier cambio instantáneo en la salida lo suaviza la función de
rampeado más adelante en la cadena de referencias.

Esta función tambiénestádisponiblepara el control demotor escalar conuna referencia
de frecuencia. La entrada de la función se muestra en el parámetro 28.96 Ref de Frec
Actual 7 y la salida en el parámetro 28.97 Ref de Frec Sin Limitar.

Ejemplo

Un ventilador tiene vibraciones en el rango de 540 a 690 rpm y de 1380 a 1560 rpm.
Para hacer que el convertidor evite estos intervalos de velocidad:

• habilite la función de velocidades críticas activando el bit 0 del parámetro 22.51 y

• ajuste los rangos de velocidades críticas como se muestra en la figura siguiente.
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1560

1380

690

540

1 2 3 4 22.87 (rpm)
(entrada de función)

22.01 (rpm)
(salida de función)

Parámetro 22.52 = 540 rpm1

Parámetro 22.53 = 690 rpm2

Parámetro 22.54 = 1380 rpm3

Parámetro 22.55 = 1560 rpm4

Ajustes y diagnósticos

Parámetros:

• Velocidades críticas: 22.51 Vel Criticas Funcion…22.57 Vel Critica 3 Alta (página 283)

• Frecuencias críticas: 28.51 Funcion Frecuencia Critica…28.57 Frecuencia critica 3
Alta.

￭ Ajuste automático del regulador de velocidad

El regulador de velocidad del convertidor puede ajustarse automáticamentemediante
la función de ajuste automático. El ajuste automático se basa en una estimación de la
constante de tiempo mecánica (inercia) del motor y la máquina.

La rutina de ajuste automático hará funcionar el motor en una serie de ciclos de acele-
ración/deceleración, cuyo númeropuede ajustarse con el parámetro 25.40. Los valores
más altos generarán resultados más precisos, especialmente si la diferencia entre las
velocidades inicial y final es pequeña.

La referencia de par máximo usada durante el ajuste automático será el par inicial (es
decir, el par cuando se activa la rutina)más 25.38, a no ser que esté limitadopor el límite
de parmáximo (grupo de parámetros 30 Limites) o el par nominal del motor (grupo de
parámetros 99 Datos Motor). La velocidad máxima calculada durante la rutina es la
velocidad inicial (es decir, la velocidad cuando se activa la rutina) más 25.39, a no ser
que esté limitada por el parámetro 30.12 o 99.9.

El siguiente diagrama muestra el comportamiento de la velocidad y el par durante la
rutina de ajuste automático. En este ejemplo, 25.40 está ajustado a 2.
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Par inicial + [25.38]

Par inicial

Velocidad inicial +
[25.39]

Velocidad inicial

t

Nota:

• Si el convertidor no puede generar la potencia de frenado solicitada durante la ru-
tina, los resultados se basarán únicamente en las etapas de aceleración y no serán
tan precisos como con una potencia de frenado completa.

• Elmotor superará ligeramente la velocidadmáxima calculada al final de cada etapa
de aceleración.

Antes de activar la rutina de ajuste automático

Los requisitos previos para la realización de la rutina de ajuste automático son:

• Lamarchade identificacióndelmotor (marchade ID) se ha completado satisfacto-
riamente.

• Se han ajustado los límites de velocidad y par (grupo de parámetros 30 Limites).

• Se ha monitorizado la realimentación de velocidad para ruido, vibraciones y otras
perturbaciones causadas por la mecánica del sistema, y
• el filtro de realimentación de velocidad (grupo de parámetros 90 Seleccion

Realimentacion)
• el filtrodeerroresde velocidad (grupodeparámetros 24Acondic. ref. velocidad)

y
• la velocidad cero (parámetros 21.6 y 21.7) se han ajustado para eliminar estas

perturbaciones.
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• El convertidor se ha arrancado y está funcionandoenmodode control de velocidad.

Una vez se cumplan estas condiciones, el ajuste automático puede activarse con el
parámetro 25.33 (o la fuente de señal seleccionada por este).

Modos de ajuste automático

En función del ajuste del parámetro 25.34, se puede realizar el ajuste automático de
tres maneras distintas. Las selecciones Suave, Normal e Enérgico definen cómo debe
reaccionar la referencia de par del convertidor a un escalón de referencia de velocidad
después del ajuste. La selección Suave producirá una respuesta lenta pero robusta;
Enérgico producirá una respuesta rápida pero posiblemente con valores de ganancia
demasiado altos para algunas aplicaciones. La siguiente figuramuestra respuestas de
velocidad en un escalón de referencia de velocidad (típicamente, del 1 al 20%).

[n/nN] %

t

A B C D

SubcompensadoA

Ajustado normalmente (ajuste automático)B

Ajustado normalmente (manualmente). Mejor rendimiento dinámico que con BC

Regulador de velocidad sobrecompensadoD

Resultados del ajuste automático

Al finalizar una rutina de ajuste automático con éxito, sus resultados se transferirán
automáticamente a los parámetros:

• 25.2 (ganancia proporcional del regulador de velocidad)

• 25.3 (tiempo de integración del regulador de velocidad)

• 25.37 (constante de tiempo mecánica del motor y la máquina).
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Sin embargo, también es posible ajustar manualmente la ganancia, el tiempo de inte-
gración y el tiempo de derivación del regulador.

La figura siguiente es un diagramade bloques simplificado del regulador de velocidad.
La salida del regulador es la referencia para el regulador de par.

-
+ ++

+

Compensación
de aceleración
derivada

Proporcional,
integral

Derivativo

Referencia
de par

Velocidad
actual

Referencia
de
velocidad

Valor de
error

Indicaciones de alarma

Se generará un mensaje de alarma, AF90, si la rutina de ajuste automático no se com-
pleta con éxito.

Para obtener más información, véase el capítulo Análisis de fallos.

Ajustes y diagnósticos

Parámetros: 25.33 Autoajuste del controlador de velocidad (página 309)…25.40Autoa-
juste de repeticiones (página 310).

Eventos: AF90 Autoajuste regulador velocidad (página 618).

￭ Amortiguación de las oscilaciones

La función de amortiguación de oscilaciones puede usarse para eliminar oscilaciones
causadas por la mecánica o una tensión de CC oscilante. La entrada, una señal que re-
fleja la oscilación, se seleccionamediante el parámetro 26.53. La funciónde amortigua-
cióndeoscilacionesgeneraunaondasenoidal (26.58) quepuede sumarse a la referencia
de par con una ganancia (26.57) y desfase (26.56) adecuados.

El algoritmo de amortiguación de oscilaciones puede activarse sin conectar la salida a
la cadena de referencia, lo cual hace posible la comparación de la entrada y la salida de
la función y efectuar más ajustes antes de aplicar el resultado.
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Proceso de ajuste de la amortiguación de oscilaciones

Seleccione la entrada con 26.53 
Activar el algoritmo con 26.51 
Ajustar 26.57 a 0

Calcule la frecuencia de oscilación con la señal (use la 
herramienta de PC Drive Composer) y ajuste 26.55
Ajustar26.561)

Aumente26.57 gradualmente de manera que el algoritmo
empiece a tener efecto

La amplitud de las oscilaciones
disminuye

La amplitud de las oscilaciones
aumenta

Aumente26.57 y ajuste26.56 si es necesario Pruebe otros valores para 26.56

Aumente26.57 para eliminar las oscilaciones
por completo

1)Si no puede determinarse la fase de una oscilación de CC efectuando mediciones,
suele ser adecuado aplicar un valor inicial de 0 grados.

Nota: Cambiar la constante de tiempo de filtro pasa bajos del error de velocidad o el
tiempo de integración del regulador de velocidad puede afectar al ajuste del algoritmo
de amortiguación de oscilaciones. Se recomienda ajustar el regulador de velocidad
antesdeajustar el algoritmodeamortiguacióndeoscilaciones (lagananciadel regulador
de velocidad puede ajustarse tras el ajuste de este algoritmo).

Ajustes y diagnósticos

Parámetros: 26.51 Amortiguación de oscilaciones (página 318)…26.58 Salida amort.
oscilaciones (página 320).

￭ Eliminación de la frecuencia de resonancia

El programa de control contiene una función de filtro de escalón para eliminar las fre-
cuencias de resonancia de la señal de error de velocidad.

Ajustes y diagnósticos

Parámetros: 24.13Filtro velocidadRFE (página295)…24.17Amortig. depolo (página297).
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￭ Control de embalamiento

En el control de par, el motor podría embalarse si se perdiera la carga de forma repen-
tina. El programa de control tiene una función de control de embalamiento que reduce
la referencia depar siempreque la velocidaddelmotor (90.1) supere el parámetro 30.11
o 30.12.

Velocidad del
motor

Nivel de fallo por
sobrevelocidad

Control de
embalamiento activo

Nivel de fallo por
sobrevelocidad

30.12

30.11

0

31.30

31.30

Tiempo

La función se basa en un regulador PI. La ganancia proporcional y el tiempo de integra-
ción pueden definirse mediante parámetros. Si estos parámetros se ajustan a cero, el
control de embalamiento queda deshabilitado.

Ajustes y diagnósticos

Grupos deparámetros: 30 Limites (página 337), 31 Funciones de Fallo (página 348) y 90
Seleccion Realimentacion (página 504).

Parámetros: 26.81 Ganancia ctrl sobrecarg (página 321) y 26.82 Tiempo de integración
control sobrecarga (página 321).

￭ Compatibilidad con encoder

El programa admite dos encodersmonovuelta omultivuelta (o resolvers). Están dispo-
nibles los siguientes módulos de interfaz opcionales:

• Interfaz de encoder TTL FEN-01: dos entradas TTL, salida TTL (para emulación y
reflejo del encoder) y dos entradas digitales
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• Interfaz de encoder absoluto FEN-11: entrada de encoder absoluto, entrada TTL,
salida TTL (para emulación y reflejo del encoder) y dos entradas digitales

• Interfaz de resolver FEN-21: entrada de resolver, entrada TTL, salida TTL (para
emulación y reflejo del encoder) y dos entradas digitales

• InterfazdeencoderHTLFEN-31: EntradadeencoderHTL, salidaTTL (paraemulación
y reflejo del encoder) y dos entradas digitales

• Interfaz de encoder HTL/TTL FSE-31 (para su uso con un módulo de funciones de
seguridad FSO-xx): dos entradas de encoder HTL/TTL (una entrada HTL admitida
en el momento de la publicación de este manual).

El módulo de interfaz se instala en una ranura para opcionales de la unidad de control
del convertidor. Elmódulo (exceptoel FSE-31) tambiénpuede instalarse enunadaptador
de ampliación FEA-03.

Emulación y reflejo del encoder

Las interfaces FEN-xxmencionadas antes admiten la emulación y el reflejo del encoder.

El reflejo del encoder estádisponible con los encoders TTL, TTL+ yHTL. La señal recibida
desde el encoder se transmite a la salida TTL sinmodificarse. Esto permite la conexión
de un encoder a diversos convertidores.

La emulación del encoder también transmite la señal del encoder a la salida, pero la
señal está escalada o los datos de posición se han convertido en pulsos. La emulación
puede utilizarse cuando la posición de un encoder absoluto o un resolver debe conver-
tirse a pulsos TTL, o cuando la señal debe convertirse en unnúmerodepulsos diferente
del original.

Realimentación del motor y la carga

Se pueden usar tres fuentes diferentes como realimentación de velocidad y posición:
encoder 1, encoder 2 o una estimación de la posición del motor. Cualquiera de estas
fuentes puede usarse para calcular la posición de la carga o el control del motor. El
cálculo de la posición de la carga permite, por ejemplo, determinar la posición de una
cinta transportadora o la altura de la carga en una grúa. Las fuentes de realimentación
se seleccionan con los parámetros 90.41 y 90.51.

Para información detallada sobre las conexiones de los parámetros del motor y las
funcionesde realimentaciónde la carga, véanse losdiagramasdebloquesen laspáginas
677 y 678. Para más información sobre el cálculo de la posición de la carga, véase el
apartado Contador de posición (página 55).

Cualquier relación de engranaje mecánico entre los componentes (motor, encoder del
motor, carga, encoder de la carga) se especifica usando los parámetros de engranaje
mostrados en el siguiente diagrama.
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Escalado entre el
encoder de la carga y

la carga

Escalado
entre el motor

y la carga

Escalado entre el 
encoder del motor y el 

motor

Encoder de la
carga

Encoder
del
motor

Carga

90.53

90.54

90.61

90.62

90.43

90.44

X

Y YY Y

X XX
e eM

1

Cualquier relacióndeengranaje entre el encoderde la carga y la carga sedefinemediante
90.53 y 90.54. De modo similar, cualquier relación de engranaje entre el encoder del
motor y el motor se define mediante 90.43 y 90.44. Si se elige la estimación interna de
la posición como realimentación de la carga, la relación de engranaje entre el motor y
la carga puede definirse mediante 90.61 y 90.62. Por defecto, todas las relaciones
mencionadas son 1:1. Las relaciones solopuedenmodificarse conel convertidor parado;
los nuevos ajustes deben validarse con 91.10.

Contador de posición

El programade control contiene un contador deposiciónquepuedeusarsepara indicar
la posición de la carga. La salida de la función del contador, parámetro 90.7, indica el
número de revoluciones escaladas que se leen de una fuente seleccionada (véase el
apartado Realimentación del motor y la carga (página 54)).

La relación entre las revoluciones del eje del motor y el movimiento de desplazamiento
de la carga (en cualquier unidad de distancia) está definida por los parámetros 90.63
y 90.64. Esta función de transmisión se puede cambiar sin necesidad de actualizar pa-
rámetros o reinicializar contadores de posición. No obstante, la salida del contador
sólo se actualiza después de recibir nuevos datos de entrada de posición.

Para información detallada sobre las conexiones de los parámetros de la función de
realimentación de la carga, véase el diagrama de bloques en la página 678.
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(Sensor de proximidad) fuente ajustada por 90.67 1 0 
(Inhibir inicialización) fuente ajustada por 90.68 1 0

90.35 1

bit 4, Contador posición ini. listo 0

90.35 1

bit 5, Contador posición re-ini. deshabilitado 0

(Solicitud de reinicialización), fuente ajustada por 90.69 0

Fallo del convertidor 1

0

+2147483647

90.07

0

(valor inicial) fuente ajustada por 90.59 
(por defecto, 90.58

-2147483648

El contador de posición se inicializa ajustando una posición física conocida de la carga
en el programa de control. La posición inicial (por ejemplo, la posición cero/de inicio,
o la distancia desde este) puede introducirse manualmente en un parámetro (90.58) o
tomarse de otro parámetro. Esta posición se ajusta como el valor del contador de po-
sición (90.7) cuando se activa la fuente seleccionada por 90.67, como en el caso de un
sensor de proximidad conectado a una entrada digital. Una inicialización con éxito se
indica en el bit 4 de 90.35.

Cualquier inicializaciónposterior del contadordebehabilitarseprimeromediante90.69.
Para definir una ventana de tiempo para inicializaciones, puede utilizarse 90.68 para
inhibir la señal del sensor de proximidad. Un fallo activo en el convertidor también im-
pedirá la inicialización del contador.

Tratamiento de los errores del encoder

Cuando se utiliza un encoder para realimentar la carga, la acción que se lleva a cabo si
se produce un error del encoder se especifica con 90.55. Si el parámetro está ajustado
como Alarma, el cálculo continuará usando sin interrupciones la posición estimada del
motor. Si el encoder se recupera del error, el cálculo volverá sin interrupciones a la
realimentación del encoder. Las señales de posición de carga (90.4, 90.5 y 90.7) conti-
nuarán actualizándose en todomomento, pero el bit 6 de 90.35 se ajustará para indicar
datos de posición que puedan ser imprecisos. Además, el bit 4 de 90.35 se borra hasta
la próxima parada como recomendación para reinicializar el contador de posición.

El parámetro 90.60 define si el cálculo de la posición se reanuda desde el valor anterior
cuando se produce un error del encoder o una reinicialización de la unidad de control.
Por defecto, el bit 4 de 90.35 se borra después de un error, indicando que es necesario
llevar a cabouna reinicialización. Con90.60 ajustadoaContinuar desde el valor anterior,
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los valores de posición se conservan cuando se produce un error o una reinicialización;
sin embargo, el bit 6 de 90.35 se ajusta para indicar que se ha producido un error.

Nota: Con un encoder absoluto multivuelta, el bit 6 de 90.35 se borra en la siguiente
parada del convertidor si el encoder se ha recuperado del error; el bit 4 no se borra. El
estadodel contador deposición semantiene durante el reinicio de la unidadde control,
tras el cual se reanuda el cálculo de posición a partir de la posición absoluta proporcio-
nada por el encoder, teniendo en cuenta la posición especificada por 90.58.

ADVERTENCIA:
Si el convertidor está parado cuando se produce un error de encoder, o si el
convertidor no está alimentado, los parámetros 90.4, 90.5, 90.7 y 90.35 no se
actualizan porque no se detectamovimiento de la carga. Al usar valores de posi-
ción previos (90.60 se ajusta a Continuar desde el valor anterior), tenga en
cuenta que los datos de posición no son fiables si la carga puede desplazarse.

Lectura/escritura de los valores del contador de posición a través del bus de
campo

Puede accederse a los parámetros de la función del contador de posición, como 90.7
y 90.58, desde un sistema de control de nivel superior en los formatos siguientes:

• Valor entero de 16 bits (si 16 bits son suficientes para la aplicación).

• Valor enterode32bits (puedeaccederse comodoscódigosde 16bits consecutivos).

Por ejemplo, para leer el parámetro 90.7 a través del bus de campo, ajuste el parámetro
de selección de la serie de datos deseada (en el grupo 52) a Otro – 90.7 y seleccione el
formato. Si selecciona un formato de 32 bits, la palabra de datos posterior también
queda reservada automáticamente.

Configuración de la realimentación de motor del encoder HTL

1. Especifique el tipo de módulo de interfaz de encoder (parámetro 91.11 = FEN-31) y
la ranura en la que está instalado el módulo (91.12).

2. Especifique el tipo de encoder (92.1 = HTL). La lista de parámetros se leerá del
convertidor una vez cambiado el valor.

3. Especifique el módulo de interfaz al que está conectado el encoder (92.2 = Módulo
1).

4. Ajuste el número de pulsos conforme a la placa de características del encoder
(92.10).

5. Si el encoder gira a una velocidaddistinta de la delmotor (es decir, no estámontado
directamente en el eje delmotor), indique la relaciónde engranaje en90.43 y 90.44.

6. Ajuste el parámetro 91.10 a Actualizar con el fin de aplicar los nuevos ajustes de los
parámetros. El parámetro vuelve automáticamente a Hecho.
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7. Compruebe que 91.2 indica el tipo correcto del módulo de interfaz (FEN-31). Com-
pruebe también el estadodelmódulo; los dos LEDsdebenpermanecer encendidos
con el color verde.

8. Arranque el motor con una referencia de, por ejemplo, 400 rpm.

9. Compare la velocidad estimada (1.2) con la velocidad medida (1.4). Si los valores
son los mismos, seleccione el encoder como origen de la realimentación (90.41 =
Encoder 1).

10. Especifique la acción quedebe tomarse en casodepérdida de la señal de realimen-
tación (90.45).

Ejemplo 1: Uso del mismo encoder para la realimentación de la carga y el motor

El convertidor controla un motor usado para izar una carga en una grúa. Un encoder
fijado al eje del motor se usa como realimentación para controlar el motor. El mismo
encoder también se usa para calcular la altura de la carga en la unidad deseada. Hay
un engranaje entre el eje delmotor y el tambor para cable. El encoder está configurado
como Encoder 1 como se muestra en Configuración de la realimentación de motor del
encoder HTL arriba. Además, se llevan a cabo los ajustes siguientes:

• 90.43 = 1

• 90.44 = 1
(No se requiere engranaje, ya que el encoder está montado directamente sobre el
eje del motor)

• 90.51 = Encoder 1

• 90.53 = 1

• 90.54 = 50
El tambor para cable gira una revoluciónpor cada 50 revoluciones del eje delmotor.

• 90.61 = 1

• 90.62 = 1
(No es necesario modificar estos parámetros, ya que la estimación de la posición
no se utiliza para la realimentación)

• 90.63 = 7

• 90.64 = 10
La carga sedesplaza 70 centímetros, es decir, 7/10deunmetropor cada revolución
del tambor para cable.

La altura de carga indicada en metros puede leerse desde 90.7, mientras que 90.3
muestra la velocidad de rotación del tambor para cable.

Ejemplo 2: Uso de dos encoders

Un encoder (encoder 1) se usa para la realimentación delmotor. El encoder está conec-
tadoal eje delmotormediante unengranaje.Otro encoder (encoder 2)mide la velocidad
de la línea en cualquier punto de la máquina. Cada encoder está configurado como se
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muestra en Configuración de la realimentación de motor del encoder HTL arriba. Ade-
más, se llevan a cabo los ajustes siguientes:

• 90.41 = Encoder 1

• 90.43 = 1

• 90.44 = 3
El encoder gira tres revoluciones por cada revolución del eje del motor.

• 90.51 = Encoder 2

La velocidad de la línea medida por el encoder 2 puede leerse desde 90.3. Este valor se
indica en rpm, y puede convertirse a otra unidad con 90.53 y 90.54. Nótese que el en-
granaje constante proporcionado no puede usarse en esta conversión porque no
afecta a 90.3.

Ejemplo 3: Compatibilidad ACS 600/ACS800

En los convertidores ACS 600 y ACS800, los flancos ascendentes y descendentes de
los canales A y B del encoder normalmente se cuentan para lograr la máxima precisión
posible. De ese modo, el número de pulsos recibidos por revolución es igual a cuatro
veces el número nominal de pulsos del encoder.

En este ejemplo se monta un encoder de 2048 pulsos de tipo HTL directamente sobre
el eje del motor. La posición inicial deseada para que se corresponda con el sensor de
proximidad es 66770.

En el ACS880 se llevan a cabo los ajustes siguientes:

• 92.1 = HTL

• 92.2 = Módulo 1

• 92.10 = 2048

• 92.13 = Habilitar

• 90.51 = Encoder 1

• 90.63 =8192 (es decir, 4 veces el valor de 92.10, comoel númerodepulsos recibidos
es 4 veces el valor nominal. Véase también el parámetro 92.12)

• El parámetro de “salida de datos” deseado se ajusta a Otro – 90.58 (formato de 32
bits). Solo es necesario especificar el código alto; la palabra de datos posterior se
reserva automáticamente para el código bajo.

• Las fuentesdeseadas (como las entradasdigitaleso losbitsdeusuariode lapalabra
de control) se seleccionan en 90.67 y 90.69.

En la plataforma de automatización, si el valor inicial se ajusta con un formato de 32
bitsmediante los códigos bajo y alto (que corresponden a los parámetros POSCOUNT
INIT LO y POS COUNT INIT HI del ACS800), introduzca el valor 66770 en estos códigos
de la siguiente manera:

• P. ej. PROFIBUS:
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• Salida de datos FBA x = POS COUNT INIT HI = 1 (de manera que el bit 16 sea
igual a 65536)

• Salida de datos FBA (x + 1) = POS COUNT INIT LO = 1234.

• ABB Automation usando comunicación DDCS, p. ej.:
• Serie de datos 12.1 = POS COUNT INIT HI
• Serie de datos 12.2 = POS COUNT INIT LO

Para probar la configuración de la plataforma de automatización, inicie la posición del
contador con el encoder conectado. El valor inicial enviado por la plataforma de auto-
matización (PLC) debe quedar reflejado inmediatamente por 90.7 en el convertidor. El
mismo valor debe aparecer a continuación en la plataforma de automatización una vez
leído del convertidor.

Ajustes y diagnósticos

Gruposdeparámetros 90SeleccionRealimentacion (página 504), 91 Ajustes demódulo
encoder (página516), 92Encoder 1Configuracion (página520) y93Encoder 2Configura-
cion (página 527).

￭ Avance lento

La función de avance lento permite usar un interruptor momentáneo para girar breve-
mente el motor. La función de avance lento se utiliza generalmente para controlar la
maquinaria localmente durante el mantenimiento o la puesta en marcha.

Existen dos funciones de avance lento (1 y 2), cada una con sus propias fuentes de ac-
tivación y referencias. Las fuentes de señal se seleccionan con los parámetros 20.26 y
20.27. Cuandoseactiva el avance lento, el convertidor arranca yacelerahasta la velocidad
de avance lento definida (22.42 o 22.43) siguiendo la rampa de aceleración establecida
(23.20). Después de desactivarse la señal, el convertidor decelera hasta detenerse si-
guiendo la rampa de deceleración de avance lento establecida (23.21).

La figura y la tabla siguientes ofrecen un ejemplo del funcionamiento del convertidor
durante el avance lento. En el ejemplo, se utiliza el modo de paro por rampa (véase el
parámetro 21.3).

• Ord. Av. Lento = Estado de la fuente definido usando el parámetro 20.26 o 20.27

• Habil. Av. Lento = Estado de la fuente definido usando el parámetro 20.25

• Ord. marcha = Estado de la orden de marcha del convertidor.
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Ord. Av.
Lento

Habil. Av.
Lento

Ord.
marcha

Velocidad

1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16 17 18 19 t

DescripciónOrd.
marcha

Habil.
Av.

Lento

Ord. Av.
Lento

Fase

El convertidor acelera hasta la velocidad de avance lento a
lo largo de la rampa de aceleración de la función de avance
lento.

0111-2

El convertidor sigue la referencia de avance lento.0112-3

El convertidor decelera hasta velocidad cero a lo largo de la
rampa de deceleración de la función de avance lento.

0103-4

El convertidor está parado.0104-5

El convertidor acelera hasta la velocidad de avance lento a
lo largo de la rampa de aceleración de la función de avance
lento.

0115-6

El convertidor sigue la referencia de avance lento.0116-7

El convertidor decelera hasta velocidad cero a lo largo de la
rampa de deceleración de la función de avance lento.

0107-8

El convertidor está parado. Mientras esté activada la señal
de habilitar avance lento, se ignoran las órdenes demarcha.
Tras la desactivación de la habilitación de avance lento, se
requiere una nueva orden de marcha.

01→008-9

El convertidor acelera hasta la velocidad de referencia a lo
largo de la rampa de aceleración seleccionada (parámetros
23.11…23.19 ).

10x9-10

El convertidor sigue la referencia de velocidad.10x10-11

El convertidor decelera hasta velocidad cero a lo largo de la
rampa de deceleración seleccionada (parámetros
23.11…23.19 ).

00x11-12

El convertidor está parado.00x12-13
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El convertidor acelera hasta la velocidad de referencia a lo
largo de la rampa de aceleración seleccionada (parámetros
23.11…23.19 ).

10x13-14

El convertidor sigue la referencia de velocidad.Mientras está
activada la orden de marcha, se ignora la señal de habilitar
avance lento. Si la señal de habilitación de avance lento está
activada cuando la orden demarcha se desactiva, el avance
lento se habilita inmediatamente.

10→1x14-15

La orden de marcha se desactiva. El comienza a decelerar a
lo largo de la rampa de deceleración seleccionada (paráme-
tros 23.11…23.19 ).

010→115-16

Cuando se activa la orden de avance lento, la deceleración
del convertidor se adapta a la rampa de deceleración de la
función de avance lento.

El convertidor sigue la referencia de avance lento.01116-17

El convertidordecelera a lo largode la rampadedeceleración
de la función de avance lento.

01→0017-18

El convertidor decelera hasta velocidad cero a lo largo de la
rampa de deceleración seleccionada (parámetros 23.11

00018-19

Véase también el diagrama de bloques en la página 676.

La función de avance lento opera con un tiempo de ejecución de 2 ms.

Nota:

• El avance lento no está disponible cuando el convertidor se encuentra en control
local.

• No es posible activar el avance lento si la orden de marcha del convertidor está
activada ni poner enmarcha el convertidor mientras el avance lento esté activado.
La puesta enmarcha del convertidor después de la desactivación de la habilitación
de avance lento requiere una nueva orden de marcha.

ADVERTENCIA:
Si el avance lento se habilita y activa mientras la orden de marcha está acti-
vada, el avance lento se activará en cuanto se desactive la orden de marcha.

• Si las dos funciones de avance lento están activadas, tiene prioridad la que se haya
activado primero.

• El avance lento utiliza el modo de control de velocidad.

• Los tiempos de forma de rampa (parámetros 23.16…23.19) no se aplican a las
rampas de aceleración/deceleración de avance lento.

• Las funciones de avance lento activadas a través del bus de campo (véase el pará-
metro 6.1, bits 8…9) usan las referencias y tiempos de rampa definidos para el
avance lento, pero no requieren la señal de habilitar avance lento.
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Ajustes y diagnósticos

Parámetros: 20.25HabilitarAvanceLento (página263), 20.26Fuenteav lento1marcha (pá-
gina 264), 20.27 Fuente av lento 2marcha (página 264), 22.42 Ref. avance lento 1 (pági-
na 282), 22.43 Ref. avance lento 2 (página 282), 23.20TiempoAcel Jogging (página 290) y
23.21 Tiempo Decel Jogging (página 290).

￭ Control de motor escalar

Es posible seleccionar el control escalar como el método de control del motor en lugar
del DTC (control directo de par). En el modo de control escalar, el convertidor se con-
trola conuna referenciade velocidado frecuencia.Noobstante, el excelente rendimiento
del DTC no se logra en control escalar.

Se recomienda activar el modo de control de motor escalar:

• si la intensidadnominal delmotor es inferior a 1/6de la intensidadde salidanominal
del convertidor

• si el convertidor se emplea sin un motor conectado (por ejemplo, con fines de
comprobación)

• si el convertidor acciona unmotor demedia tensión a través de un transformador
elevador, o

• en convertidores multimotor, si
• la carga no se distribuye equitativamente entre los motores,
• los motores tienen tamaños distintos, o
• los motores se van a cambiar tras la identificación del motor (marcha de ID).

En el modo de control escalar, algunas funciones estándar no están disponibles.

Véase también el apartado Modos de funcionamiento del convertidor (página 26).

Compensación IR para control de motor escalar

La compensación IR (también conocida como refuerzode tensión) sólo está disponible
en el modo de control de motor escalar. Cuando se activa la compensación IR, el con-
vertidor aporta un refuerzo de tensión al motor a bajas velocidades. La compensación
IR es útil en aplicaciones que requieren un elevado par de arranque. En las aplicaciones
de elevación, el transformador no puede recibir tensión a 0Hz y por tanto hay un punto
de interrupción adicional disponible para definir la compensación en frecuencias pró-
ximas a cero.

En control directo de par (DTC) no se admite ni se requiere compensación IR, ya que
se aplica automáticamente.
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Tensión del
motor

f(Hz)

Compensación IR

Sin
compensación

Ajustes y diagnósticos

Parámetros: 19.20 Unidad de Ref en Ctrl Escalar (página 253), 97.12 Frecuencia de com-
pensación IR step-up (página 558), 97.13 Compensacion IR (página 559) y 99.4 Modo
Control Motor (página 564).

Grupo de parámetros: 28 Frecuencia Cadena de Ref (página 322).

￭ Autophasing

El ajuste automático de fases es una rutina de medición automática para determinar
la posición angular del flujo magnético de un motor síncrono de imanes permanentes
o del eje magnético de unmotor síncrono de reluctancia. El control del motor requiere
la posición absoluta del flujo del rotor para controlar el par del motor con precisión.

Sensores del tipo encoder absoluto y resolver indican la posición del rotor en todo
momentouna vez sehaestablecido ladesviación entre el ángulodel rotor y el del sensor.
Por otro lado, un encoder estándar determina la posición del rotor cuando éste gira
pero la posición inicial no es conocida. Sin embargo, se puede usar un encoder como
encoder absoluto si está equipado con sensores de efectoHall, si bien la posición inicial
tendrá un valor aproximado. Los sensores de efecto Hall generan los llamados pulsos
de conmutación, que cambian de estado seis veces en una revolución, de manera que
sólo se puede saber en cuál de los seis sectores de 60º de una revolución completa se
encuentra la posición inicial.

Muchos encoders proporcionan un pulso cero (también llamado pulso Z) una vez cada
giro. La posición del pulso cero es fija. Si se conoce esta posición respecto a la posición
cero usada por el control de motor, también se conoce la posición del rotor en el ins-
tante del pulso cero.

El uso del pulso cero mejora la robustez de la medición de la posición del rotor. La po-
sición del rotor debe determinarse durante el arranque, puesto que el valor inicial pro-
porcionado por el encoder es cero. La rutina de ajuste automático de fases determina
la posición, pero existe el riesgo de cierto error en esta. Si se conoce la posición del
pulso cero de antemano, la posición determinada por el ajuste automático de fases
puede corregirse en cuanto se detecte el pulso cero por primera vez tras el arranque.
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Encoder absoluto/resolver

Rotor

N

S

La rutina de ajuste automático de fases se realiza con motores síncronos de imanes
permanentes y motores síncronos de reluctancia en los casos siguientes:

1. Una medición única de la diferencia de posición entre el rotor y el encoder cuando
se usa un encoder absoluto, un resolver o un encoder con señales de conmutación.

2. En cada conexión a la alimentación cuando se usa un encoder incremental.

3. Con el control demotor en bucle abierto, mediciones repetitivas de la posición del
rotor en cada arranque.

4. Cuando la posición del pulso cero deba medirse antes del primer arranque tras la
conexión a la alimentación.

Nota: En el control en bucle cerrado, el ajuste automático de fases se efectúa automá-
ticamente tras lamarcha de identificación del motor (marcha de ID). El ajuste automá-
ticode fases tambiénseefectúaautomáticamenteantesdel arranquesi fueranecesario.

En el control en bucle abierto, el ángulo cero del rotor se determina antes del arranque.
En el control en bucle cerrado, el ángulo actual del rotor se determina con el ajuste au-
tomático de fases cuando el sensor indica un ángulo cero. La desviación del ángulo
debe determinarse porque los ángulos cero actuales del sensor y el rotor normalmente
no coinciden. El modo de ajuste automático de fases determina cómo se efectúa esta
operación en el control en bucle abierto y en bucle cerrado.

El usuario también puede definir la desviación de la posición del rotor usada para el
control del motor (véase el parámetro 98.15. Tenga en cuenta que la rutina de ajuste
automático de fases también escribe su resultado en este parámetro. Los resultados
se actualizan incluso si los ajustes del usuario no están habilitados por 98.1.

Nota: En el control en bucle abierto, el motor siempre gira cuando se arranca debido
a que el eje está girado hacia el flujo remanente.

El bit 4 de 6.21 indica si ya se ha determinado la posición del rotor.
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Modos de ajuste automático de fases

Haydisponibles variosmodosdeajuste automáticode fases (véase el parámetro 21.13).

Se recomienda utilizar el modo rotatorio (Girando) especialmente en el caso 1 (véase
la lista anterior), ya que es el método más robusto y preciso. En el modo rotatorio, el
eje del motor gira hacia delante y hacia atrás (±360°/pares de polos) para determinar
la posición del rotor. En el caso 3 (control en bucle abierto), el eje gira sólo en una direc-
ción y el ángulo es más reducido.

Puede usarse otro modo rotatorio, Giro con pulso Z, si hay dificultades en el uso del
modo rotatorio normal, por ejemplo, debidoauna fricción significativa. Conestemodo,
el rotor gira lentamente hasta que el encoder detecta un pulso cero. Cuando se detecta
el pulso cero por primera vez, su posición se guarda en el parámetro 98.15, el cual
puede editarse para realizar un ajuste de precisión. Tenga en cuenta que no es obliga-
torio usar este modo con un encoder de pulso cero. En el control en bucle abierto, los
dos modos rotatorios son idénticos.

Losmodos en reposo (En reposo 1, En reposo 2) pueden utilizarse si el motor no puede
girar (por ejemplo, cuando se conecta la carga). Debido a que las características de los
motores y las cargas difieren, es necesario realizar pruebas para encontrar el modo en
reposo más apropiado.

El convertidor puede determinar la posición del rotor cuando arranca con unmotor en
marcha en bucle abierto o cerrado. En esta situación, el ajuste de 21.13 no tiene efecto.

La rutinade autofase (ajuste automáticode fases) puede fallar y por tanto se recomien-
da ejecutar la rutina varias veces y comprobar el valor del parámetro 98.15.

Un fallo del ajuste automático de fases (3385) puede producirse con un motor en fun-
cionamiento si el ángulo estimado del motor difiere demasiado del ángulo medido.
Esto podría deberse, por ejemplo, a una de las siguientes causas:

• Existe deslizamiento del encoder en el eje del motor.

• Se ha introducido un valor incorrecto en 98.15.

• Elmotor ya está girando antes de iniciarse la rutina de ajuste automático de fases.

• Se ha seleccionado elmododeGirando en 21.13, pero el eje delmotor está bloquea-
do.

• Se ha seleccionado el modo de Giro con pulso Z en 21.13, pero no se detecta un
pulso cero en una revolución del motor.

• Se ha seleccionado un tipo de motor incorrecto en 99.3.

• La marcha de ID del motor ha fallado.

Ajustes y diagnósticos

Parámetros: 6.21Palabraestadoconvertidor 3 (página 167), 21.13ModoAutophasing (pá-
gina272), 98.15OffsetPosiUsuario (página563) y99.13Marcha IDsolicitada (página567).
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￭ Frenado por flujo

ADVERTENCIA:
El motor debe estar dimensionado para absorber la energía térmica generada
por el frenado por flujo.

El convertidor puede proporcionar una mayor deceleración aumentando el nivel de
magnetización en el motor. Al incrementar el flujo del motor, la energía generada por
éste durante el frenado puede convertirse en energía térmica en el motor.

Velocidad del
motor TBr/TN (%)

Sin frenado por flujo

Frenado por flujo

t(s) f (Hz)

Frenado por flujo

Sin frenado por flujo

60

40

20

TBr = Par de frenado
TN = 100 Nm

El convertidor supervisa el estado del motor de forma continua, también durante el
frenadopor flujo. Por lo tanto, el frenadopor flujo puede emplearse tanto para detener
el motor como para cambiar la velocidad. Otras ventajas del frenado por flujo son:

• El frenado empieza inmediatamente después de facilitar una orden de paro. La
función no tiene que esperar a la reducción de flujo antes de que pueda iniciar el
frenado.

• La refrigeración del motor de inducción es eficiente. La intensidad del estátor del
motor aumenta durante el frenado por flujo, pero no la intensidad del rotor. El es-
tátor se refrigera de forma mucho más eficaz que el rotor.

• El frenadopor flujopuedeemplearse conmotoresde inducción ymotores síncronos
de imanes permanentes.

Hay dos niveles de potencia de frenado disponibles:

• El frenadomoderadoproporcionaunadeceleraciónmás rápidaque laqueseobtiene
en situaciones donde se ha inhabilitado el frenado por flujo. El nivel de flujo del
motor se limita para evitar un sobrecalentamiento del motor.

• El frenado por flujo a la potencia máxima utiliza casi toda la intensidad disponible
para transformar la energía de frenado mecánica en energía térmica del motor. El
tiempo de deceleración es más corto que con el frenado por flujo moderado. En
uso cíclico, el calentamiento del motor puede ser significativo.

Ajustes y diagnósticos

Parámetro: 97.5 Frenado por Flujo (página 556).
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￭ Magnetización por CC

La magnetización por CC puede aplicarse al motor para

• calentar el motor y así eliminar o prevenir la condensación, o

• bloquear el rotor con velocidades próximas a cero o velocidad cero.

Precalentamiento

Hay disponible una función de precalentamiento para evitar la condensación en un
motor parado o para eliminar la condensación del motor antes de arrancarlo. El preca-
lentamiento implica alimentar el motor con intensidad de CC para calentar los devana-
dos.

El precalentamiento sedesactiva en el arranqueo cuando se activa unade las funciones
demagnetizaciónporCC. Conel convertidor parado, el precalentamiento sedeshabilita
con la función Safe Torque Off, un estado de fallo del convertidor o la función dormir
PID de proceso. El precalentamiento sólo puede arrancar una vez ha pasado unminuto
desde que paró el convertidor.

Con el parámetro 21.14 se selecciona una fuente digital para controlar el precalenta-
miento. La intensidad de calentamiento se ajusta con el parámetro 21.16.

Premagnetización

La premagnetización se refiere a una magnetización por CC del motor antes del
arranque.Dependiendodelmododemarcha seleccionado (21.1 o 21.19), puedeaplicarse
premagnetización para garantizar elmayor par de arranque posible, hasta el 200%del
par nominal del motor. Al ajustar el tiempo de premagnetización (21.2), es posible sin-
cronizar el arranque del motor y, por ejemplo, la liberación de un freno mecánico.

Retención por CC

Esta función permite bloquear el rotor a velocidad cero (cercana a cero) durante la
operación normal. La retención por CC se activa con el parámetro 21.8. Cuando la velo-
cidad de referencia y la del motor caen ambas por debajo de un determinado nivel
(parámetro 21.9), el convertidor dejará de generar una intensidad senoidal y empezará
a suministrar CC al motor. La intensidad se ajusta con el parámetro 21.10. Cuando la
referencia supera el valor del parámetro 21.9, el convertidor continúa funcionando de
la forma normal.
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Velocidad del
motor

Referencia

21.09

Retención
por CC

t

t

Nota:

• La retención por CC solo está disponible en el control de velocidad en el modo de
control de motor DTC (véase la página 26).

• La función aplica la intensidad de CC sólo a una fase, según la posición del rotor.
La intensidad de retorno se comparte entre otras fases.

Posmagnetización

Esta característica mantiene magnetizado el motor durante un determinado periodo
(parámetro 21.11) tras la parada. La finalidad es impedir que la máquina se mueva en
presencia de carga, por ejemplo antes de que se pueda aplicar un freno mecánico. La
posmagnetización se activa con el parámetro 21.8. La intensidad y el tiempodemagne-
tización se ajustan con los parámetros 21.10 y 21.11.

Nota: La posmagnetización solo está disponible está disponible si la función de paro
seleccionada es una rampa (véase el parámetro 21.3).

Magnetización continua

Puede seleccionarse una señal digital, como un bit de usuario en la palabra de control
del busdecampo,para activar lamagnetización continua. Estopuedeser especialmente
útil en procesos que requieran parar los motores (por ejemplo, hasta el reposo hasta
que se procese nuevo material), y arrancarlos rápidamente sin magnetizarlos antes.
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Nota:

• La magnetización continua solo está disponible en el modo de control de motor
DTC (véase la página 26). Si el parámetro 21.12 está activado, elmotor semantendrá
magnetizado después de un paro por rampa. Para habilitar la magnetización con-
tinua después de un paro libre, la orden (21.12) debe activarse y desactivarse en
ciclo (on, off, on). Además, si la señal de "Permisodemarcha" haestadodesactivada,
se requiere un nuevo flanco ascendente antes de que comience la magnetización
continua.

• La magnetización continua no debe habilitarse mientras el motor esté girando.

ADVERTENCIA:
Elmotor debediseñarse para absorber o disipar la energía térmica generada por
la magnetización continua, por ejemplo mediante ventilación forzada.

Ajustes y diagnósticos

Parámetros: 6.21 Palabra estado convertidor 3 (página 167), 21.1 FunciondeMarcha (pá-
gina 266), 21.2 Tiempo Magnetizacion CC (página 267), 21.8 Retencion CC Selec…21.12
Ordendemagnetización continua (página272), 21.14Fuentedeentradaprecalentamien-
to (página 273) y 21.16 Intensidad de precalentamiento (página 273).

￭ Estimación de la temperatura del motor

La funcióndeestimaciónde la temperaturadelmotor identifica la resistenciadel estátor
y estima la temperatura inicial delmotor. La temperatura estimadadelmotor se puede
utilizar cuando la temperatura ambiente baja de cero grados Celsius.

La temperatura se estima introduciendo una corriente de CC (25 % de la intensidad
nominal del motor) en el motor durante un período de 4 segundos (por defecto). La
función utiliza el valor de la resistencia a temperatura ambiente obtenido durante una
marcha de ID.

La función se puede activar con el parámetro 21.37. El tiempo de estimación se puede
definir con el parámetro 21.38. La función sepuedeactivar dedosmaneras: Con la orden
de marcha del convertidor o en el encendido del convertidor (después del inicio de la
tarjeta de control).

Ajustes y diagnósticos

Parámetros: 21.37 Estimación de la temperatura delmotor (página 275) y 21.38 Tiempo
de estimación de la temperatura del motor (página 276).

￭ Patrón de flujo del motor hexagonal

Nota: Esta función solo está disponible en el modo de control de motor escalar (véase
la página 26).

Normalmente, el convertidor controla el flujo delmotor para que el vector de flujo gira-
torio siga un patrón circular. Esa configuración es idónea para lamayoría de las aplica-
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ciones. No obstante, cuando se opera por encima del punto de inicio de debilitamiento
del campo (FWP), no es posible alcanzar el 100% de la tensión de salida. Esto reduce
la capacidad de carga máxima del convertidor.

Con un patrón de flujo hexagonal se puede alcanzar la tensión de salida máxima por
encima del punto de debilitamiento de campo. Esto aumenta la capacidad de carga
máxima si se compara con el patrón circular, pero la carga útil continua en la gama del
FWP… 1,6 × FWP se reduce debido a lasmayores pérdidas. Con el flujo demotor hexa-
gonal activo, el patrón cambia gradualmente de circular a hexagonal al elevarse la fre-
cuencia del 100% al 120% del FWP.

Ajustes y diagnósticos

Parámetros: 97.18 Debilitamiento de campo hexagonal (página 559) y 97.19 Punto de
debilitamiento de campo hexagonal (página 560).
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Control de aplicaciones

￭ Macros de aplicación

Lasmacrosdeaplicaciónsonajustesdeparámetrosparaaplicaciones y configuraciones
de E/S predefinidos. Véase el capítulo Macros de aplicación.

￭ Control PID de proceso

El convertidor disponedeun regulador PIDdeproceso integrado. El regulador se puede
utilizar para controlar variables de proceso, como la presión, el caudal o el nivel de
fluido.

Cuando se activa el control PID de proceso, se conecta una referencia de proceso
(punto de ajuste) al convertidor en lugar de una referencia de velocidad. También se
transmite un valor actual (realimentación de proceso) al convertidor. El control PID de
proceso ajusta la velocidad del convertidor para mantener la cantidad de procesome-
dida (valor actual) en el nivel requerido (referencia).

El control PID de proceso opera con un tiempo de ejecución de 2 ms.

El siguiente diagramadebloques ilustra el control PIDdeproceso. Para ver undiagrama
de bloques más detallado, véase la página 690.

Punto de
ajuste

AI1

AI2

D2D

FBA

Valores
actuales
del

proceso

Filtro

Limitación

PID de
proceso

. . .

Cadena de
referencia de
velocidad, par o
frecuencia

El programa de control contiene dos conjuntos completos de ajustes de regulador PID
de proceso que pueden alternarse en caso necesario; véase el parámetro 40.57.

Nota: El control PID de proceso solo está disponible en el control externo; véase el
apartado Control local frente a control externo (página 23).

Configuración rápida del regulador PID de proceso

1. Active el regulador PID de proceso (parámetro 40.7).

2. Seleccione una fuente de realimentación (parámetros 40.8…40.11).
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3. Seleccione una fuente para un punto de ajuste (parámetros 40.16…40.25).

4. Configure la ganancia, el tiempode integración, el tiempodederivación y los niveles
de salida PID (40.32, 40.33, 40.34, 40.36 y 40.37).

5. La salida del regulador PID está representada por el parámetro 40.1. Selecciónelo
como fuente de, por ejemplo, 22.11.

Función dormir para el control PID de proceso

La función dormir se puede usar en aplicaciones de control PID con periodos de baja
demanda relativamente prolongados (por ejemplo, un depósito que semantiene en su
nivel). Durante estos periodos, la función dormir ahorra energía deteniendo el motor
completamente, en lugar de hacer funcionar el motor lentamente por debajo del inter-
valo de operación eficiente del sistema. Cuando la realimentación cambia, el regulador
PID despierta al convertidor.

Nota: La función dormir se deshabilita cuando el control de freno mecánico (véase la
página 76) está activo.

Ejemplo: El convertidor controla la presión de una bomba. El consumo de agua dismi-
nuye por la noche. Como resultado, el regulador de proceso PID reduce la velocidad del
motor. Sin embargo, debido a las pérdidas naturales en las tuberías y al reducido ren-
dimiento de la bomba centrífuga a bajas velocidades, el motor no se detiene y sigue
girando. La función dormir detecta el giro lento y detiene el bombeo innecesario tras
haber superado el retardo para dormir. El convertidor pasa a modo dormir y sigue su-
pervisando la presión. El bombeo se reanuda cuando la presión cae por debajo del nivel
dedespertar (ajuste - desviación al despertar) y ha transcurrido la demora al despertar.
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Punto de
ajuste

Tiempo

Tiempo

Tiempo

Tiempo

Valor actual

Valor actual

Salida del regulador PID

Tiempo refuerzo dormir (40.45)

Incremento de refuerzo
dormir (40.46)

Demora despertar
(40.48)

Sin inversión

Nivel despertar

Nivel despertar
Punto de ajuste +
40.47

Punto de ajuste -
40-47

(40.31 = Sin inversión (Ref. fáb.))

40.31 = Invertido (Ref. fáb.)

Dormir Nivel

40.43

tsd = Demora dormir (40.44)

t< tsd tdd

Modo dormir

PARO MARCHA

Seguimiento

En el modo de seguimiento, la salida del bloque PID se ajusta directamente al valor del
parámetro 40.50 (o 41.50). El término I interno del regulador PID se ajusta de modo
que no permita el paso de ningún transitorio hacia la salida; así, cuando se abandona
el modo de seguimiento, se puede proseguir con el funcionamiento del control de
proceso normal sin ningún salto significativo.

Ajustes y diagnósticos

Parámetro 96.4 Selección de macro (página 545) (selección de la macro).

Grupos de parámetros 40 Conj. PID proceso 1 (página 398) y 41 Conj. PID proceso
2 (página 413).
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￭ Potenciómetro del motor

El potenciómetro del motor es, en realidad, un contador cuyo valor se puede ajustar
arriba y abajo usando dos señales digitales seleccionadas por los parámetros 22.73 y
22.74. Tenga en cuenta que estas señales no tienen efecto con el convertidor parado.

Cuandoestá habilitadopor 22.71, el potenciómetrodelmotor tomael valor establecido
por 22.72. En función del modo seleccionado en 22.71, el valor del potenciómetro del
motor es retenido o restablecido durante un apagado y encendido.

La tasade cambio sedefine en 22.75 comoel tiemponecesario para que el valor cambie
delmínimo (22.76) almáximo (22.77) o viceversa. Si las señales arriba y abajo se activan
simultáneamente, el valor del potenciómetro del motor no cambia.

La salidade la función semuestramediante 22.80, quepuedeestablecersedirectamente
como la fuente de cualquier parámetro selector como 22.11.

El siguiente ejemplomuestra el comportamientodel valor del potenciómetrodelmotor.

22.73

22.74

22.77

22.80

22.76

22.75

1

1

0

0

0

Ajustes y diagnósticos

Parámetros 22.71 Func potenciómetromotor (página 283)…22.80 Ref actl pontencióm
motor (página 285).
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￭ Control del freno mecánico

El frenomecánico puede emplearse paramantener el motor y lamaquinaria accionada
a velocidad cero cuando se detiene el convertidor o está sin alimentación. La lógica de
control del freno observa los ajustes del grupo de parámetros 44 Control Freno Meca-
nico, así como diversas señales externas, y semueve entre los estados presentados en
el diagrama de estado del freno en la página 77. En las tablas que aparecen a continua-
ción del diagrama de estado se detallan los estados y transiciones. El cronograma de
la página79muestra un ejemplo de una secuencia de cerrar-abrir-cerrar.

La lógica del control de freno mecánico opera con un tiempo de ejecución de 10 ms.

Entradas de la lógica de control de freno

La orden de marcha del convertidor (bit 5 de 6.16) es la fuente de control principal de
la lógica de control de freno. Es posible seleccionar una señal externa opcional para
abrir/cerrar con 44.12. Las dos señales interactúan de la siguiente forma:

• Orden demarcha = 1 Y señal seleccionada por el parámetro 44.12 = 0→ Petición de
apertura del freno

• Orden de marcha = 0 O señal seleccionada por el parámetro 44.12 = 1 → Petición
de cierre del freno

Es posible conectar otra señal externa (por ejemplo, desde un sistemade control supe-
rior) a través del parámetro 44.11 para impedir la apertura del freno.

Otras señales que afectan al estado de la lógica de control son:

• confirmación de estado de freno (opcional, definido por 44.7),

• bit 2 de 6.11 (indica si el convertidor está preparado o no para seguir la referencia
indicada),

• bit 6 de 6.16 (indica si el convertidor está modulando o no),

• módulo opcional de funciones de seguridad FSO-xx.

Salidas de la lógica de control de freno

El frenomecánico debe controlarsemediante el bit 0 del parámetro 44.1. Este bit debe
seleccionarse como fuente de una salida de relé (o de una entrada/salida digital en el
modo de salida) que a su vez se cablea al actuador del freno a través de un relé. Véase
el ejemplo de cableado en la página 80.

La lógica de control de freno, en distintos estados, solicitará a la lógica de control del
convertidor la retención del motor, el incremento de par o la reducción de la velocidad
en rampa. Estas peticiones son visibles en el parámetro 44.1.
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Diagrama de estado del freno

FRENO
DESHABILITADO

APERTURA DE
FRENO

FRENO CERRADO
ESPERA DE APERTURA

DE FRENO

DEMORA EN
APERTURA DE FRENO

CIERRE DE FRENO

DEMORA EN CIERRE
DE FRENO

ESPERA DE CIERRE DE
FRENO

FRENO ABIERTO

(desde cualquier
estado)

(desde cualquier
estado)

1 2

10

3
6

4

5

3

6

8

7

6

9

Control de freno deshabilitado (parámetro 44.6 = 0, y 44.1 b4 = 0).
El freno está cerrado (44.1 b0 = 0).

FRENO DESHABILITADO

APERTURA DE FRENO:

Se ha solicitado la apertura del freno. Se solicita a la lógica del con-
vertidor el incrementodel par hastael pardeaperturaparamantener
sujeta la carga (44.1 b1 = 1 y b2 = 1). Se comprueba el estadode44.11;
si no es 0 dentro de un tiempo razonable, el convertidor salta por
un fallo de 71A5 1) .

ESPERA DE APERTURA DE
FRENO

Las condiciones de apertura se cumplen y se activa la señal de
apertura (se establece 44.1 b0). Se elimina la petición de par de
apertura (44.1 b1 → 0). La carga es retenida por el control de veloci-
dad del convertidor hasta que transcurra 44.8.

DEMORA EN APERTURA DE
FRENO

En este momento, si 44.7 se ajusta a Sin reconocimiento, la lógica
continúahasta el estadoFRENOABIERTO. Si seha seleccionadouna
fuente de señal de confirmación, se comprueba su estado; si el es-
tado no es "freno abierto", el convertidor salta por un fallo de 71A3

1)

.

El freno está abierto (44.1 b0= 1). Se elimina la peticiónde retención
(44.1 b2 = 0), y se permite que el convertidor siga la referencia.

FRENO ABIERTO

CIERRE DE FRENO:
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Se emite la petición de cierre del freno. Se emite la petición de que
la lógica del convertidor reduzca la velocidad hasta parar (44.1 b3 =
1). La señal de apertura se mantiene activa (44.1, b0 = 1). La lógica
de frenado permanecerá en este estado hasta que la velocidad del
motor haya permanecido por debajo de 44.14 durante el tiempo
definido en 44.15.

ESPERA DE CIERRE DE FRE-
NO

Se cumplen las condicionesde cierre. La señal de apertura sedesac-
tiva (44.1 b0 → 0) y el par de cierre se escribe en 44.2. La petición de
rampadedeceleración semantiene (44.1 b3= 1). La lógicade frenado
permanecerá en este estado hasta que haya transcurrido 44.13.

DEMORAENCIERREDEFRE-
NO

En este momento, si 44.7 se ajusta a Sin reconocimiento, la lógica
continúa hasta el estado FRENO CERRADO. Si se ha seleccionado
una fuente de señal de confirmación, se comprueba su estado; si el
estado no es “freno cerrado”, el convertidor genera un aviso A7A1.
Si 44.17 = Fallo, el convertidor saltará por un fallo de 71A2 después
de 44.18.

El frenoestá cerrado (44.1, b0=0). El convertidor noestámodulando
necesariamente.

FRENO CERRADO

Nota relativa a las aplicaciones en bucle abierto (sin encoder): Si
el freno se mantiene cerrado mediante una petición de cierre de
freno (del parámetro 44.12 o del módulo de funciones de seguridad
FSO-xx) contra un convertidor quemodula durantemásde 5 segun-
dos, se fuerza el cierre del freno y el convertidor salta por un fallo
de 71A5.

1) Es posible seleccionar alternativamente una alarmamediante 44.17; en ese caso, el convertidor seguirámodu-
lando y permanecerá en este estado.

Condiciones de cambio de estado:

Control del freno deshabilitado (parámetro 44.6 → 0).1

6.11, bit 2 = 0 o se fuerza el cierre del freno mediante el módulo de funciones de seguridad
FSO-xx opcional.

2

Se ha solicitado la apertura del freno y 44.16 ha expirado.3

Se cumplen las condiciones de apertura del freno (tales como 44.10) y 44.11 = 0.4

44.8 ha transcurrido y se ha recibido la confirmación de apertura del freno (si así se decide
mediante 44.7).

5

Se emite la petición de cierre del freno.6

La velocidad del motor ha permanecido por debajo de la velocidad de cierre 44.14 durante
44.15.

7

44.13 ha transcurrido y se ha recibido la confirmación de cierre del freno (si así se decide
mediante 44.7).

8

Se ha solicitado la apertura del freno.9

Control de freno habilitado (parámetro 44.6 → 1).10

78 Funciones del programa



Cronograma

El siguiente cronograma ilustra de forma simplificada el funcionamiento de la función
de control de freno. Véase el diagrama de estado que aparece arriba.

BOW

APERTURA DE FRENO

BOD
FRENO

CERRADO
FRENO ABIERTO

BCW BCD

CIERRE DE FRENO

FRENO
CERRADO

Estado

Petición de rampa a detenido (44.01
b3)

Petición de mantener detenido (44.01
b2)

Petición de par de apertura (44.01
b1)

Señal de control de freno (44.01 b0)

Referencia de velocidad

Referencia de par

Ref. listo (06.11 b2)

Modulando (06.16 b6)

Orden de marcha (06.16 b5)

tmd

Ts Tmem

ncs

tod tccd

tcd tcfd

trod

1 2 3 4 5 6 7 8 9

Par de arranque al abrir el freno (parámetro 44.3)Ts

Valor de par guardado al cerrar el freno (44.2)Tmem

Demora de magnetización del motortmd

Demora de apertura del freno (parámetro 44.8)tod

Velocidad de cierre del freno (parámetro 44.14)ncs

Demora de la orden de cierre del freno (parámetro 44.15)tccd

Demora de cierre del freno (parámetro 44.13)tcd

Demora en el fallo de cierre del freno (parámetro 44.18)tcfd

Demora en la reapertura del freno (parámetro 44.16)trod

ESPERA DE APERTURA DE FRENOBOW

DEMORA EN APERTURA DE FRENOBOD

ESPERA DE CIERRE DE FRENOBCW

DEMORA EN CIERRE DE FRENOBCD
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Ejemplo de cableado

ADVERTENCIA:
Asegúrese de que lamaquinaria en la que se integra el convertidor con la función
de control de freno cumpla las normas relativas a la seguridad del personal.
Tenga en cuenta que el convertidor de frecuencia (un módulo completo o un
módulo básico, como se define en IEC 61800-2), no se considera un dispositivo
de seguridad mencionado en la Directiva Europea sobre Máquinas y las normas
armonizadas relacionadas. Por ello, la seguridad del personal respecto a toda la
maquinaria nodebebasarse enuna función específicadel convertidor de frecuen-
cia (como la funciónde control de freno), sinoque tieneque implementarse como
se define en las normas específicas para la aplicación.

La figura que aparece a continuación muestra un ejemplo de cableado del control de
freno. El hardware de control del freno y su cableado deben ser obtenidos e instalados
por el cliente.

El freno se controla mediante el bit 0 del parámetro 44.1. La fuente de la confirmación
de freno (supervisión de estado) se selecciona con el parámetro 44.7. En este ejemplo:

• el parámetro 10.24 se ajusta a Orden de apertura del freno (es decir, bit 0 de 44.1),
y

• el parámetro 44.7 se ajusta a DI5.

COM

NC

NO

+24 VD

DI5

1

2

3

4

5

XRO1

XD24

XDIO

115/230 V CA

Hardware de
control de
freno

Freno de
emergencia

Motor Freno mecánico

M

Unidad de control
del convertidor
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Ajustes y diagnósticos

Grupo de parámetros: 44 Control Freno Mecanico (página 419).

Eventos:71A2Fallocierre frenomec. (página594), 71A3Falloapert. frenomec. (página594),
71A5 Apert. frenom. invál. (página 594) y A7A1 Fallo de cierre de frenomecánico (pági-
na 611).

Control de tensión CC

￭ Control de sobretensión

El control de sobretensión del bus de CC intermedio suele ser necesario cuando el
motor se halla en modo generador. El motor puede generar tensión cuando decelera
o cuando la carga arrastra el eje de motor, haciendo que el eje gire más rápido que la
velocidad o la frecuencia aplicadas. Para prevenir que la tensión de CC supere el límite
de control de sobretensión, el regulador de sobretensión reduce automáticamente el
par enmodogenerador cuando se alcanza dicho límite. El controlador de sobretensión
también incrementa todos los tiempos de deceleración programada si se alcanza el lí-
mite; para conseguir tiempos de deceleraciónmás breves, es posible que se requieran
un chopper y una resistencia de frenado.

￭ Control de subtensión (funcionamiento con cortes de la red)

Si se interrumpe la tensión de alimentación entrante, el convertidor permanecerá fun-
cionando empleando la energía cinética del motor en giro. El convertidor seguirá ple-
namente operativo mientras el motor gire y genere energía para el convertidor. El
convertidor puede seguir funcionando tras la interrupción si el contactor principal (si
está presente) permaneció cerrado.

Nota: Las unidades equipadas con un contactor principal deben contar con un circuito
de retención (p. ej., un SAI) para mantener el circuito de control del contactor cerrado
en caso de interrupción breve de la alimentación.
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1,6 4,8 8 11,2 14,4

UDC

fsal

TM

UDC

(V CC)
fout
(Hz)

TM
(Nm)

160 80 520

120 60 390

80 40 260

40 20 130

t(s)

Ured

UDC= tensión del circuito intermedio del convertidor, fout = frecuencia de salida del
convertidor, TM = par motor. Pérdida de la tensión de alimentación con carga nominal
(fout = 40 Hz). La tensión de CC del circuito intermedio cae hasta el límite mínimo. El
reguladormantiene la tensión establemientras la red estádesconectada. El convertidor
acciona elmotor enmodogenerador. La velocidad delmotor se reduce, pero el conver-
tidor se mantendrá en funcionamiento mientras el motor tenga la suficiente energía
cinética.

Rearranque automático

ADVERTENCIA:
Antes de activar la función, asegúrese de que no se pueden producir situaciones
peligrosas. La función rearranca el convertidor automáticamente y reanuda el
funcionamiento tras un corte de suministro.

Es posible rearrancar automáticamente el convertidor tras un corte breve de la alimen-
tación utilizando la función de rearranque automático siempre y cuando el convertidor
pueda funcionar durante un tiempo definido por el parámetro 21.18 hasta el tiempo de
arranque sin que los ventiladores de refrigeración estén en marcha.

Cuando esta función está activada, se efectúan las acciones siguientes tras un corte
de alimentación para permitir un rearranque correcto:

• Se suprime el fallo por subtensión (pero se genera una alarma).

• Se detienen lamodulación y la refrigeración para conservar la eventual energía que
quede.

• Se activa la precarga del circuito de CC.
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Si se restaura la tensión de CC antes de que haya transcurrido el periodo definido por
el parámetro 21.18 y la señal de arranque sigue activada, el funcionamiento normal
proseguirá. Sin embargo, si la tensióndeCCsigue siendodemasiadobaja en esepunto,
el convertidor salta por un fallo, 3280.

Ajustes y diagnósticos

Parámetro: 21.18 Tiempo reinicio auto (página 274).

Evento: 3280 Tiempo espera exced (página 582).
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￭ Control de tensión y límites de disparo (fallo)

El control y los límites de disparo del regulador de tensión CC intermedio se refieren a
la tensión de alimentación y al tipo de convertidor/inversor. La tensión de CC es apro-
ximadamente 1,35 veces la tensióndealimentación entre líneas, y semuestramediante
el parámetro 1.11.

Todos losnivelesguardan relación conel rangode tensióndealimentación seleccionado
en el parámetro 95.1. La tabla siguiente muestra los valores de los niveles de tensión
deCCseleccionados en voltios y enporcentaje deUCCmax (la tensióndeCCenel extremo
superior del rango de tensión de alimentación).

Rango de tensión de alimentación [V CA] (véase 95.1)

660...690525...600500440...480380...415208...240Nivel [V CC (% de UCCmax)]

12181113880878800489/4401)Límite de fallo por sobretensión

1167
(125)

1013
(125)

810
(120)

810
(125)

700
(125)

405
(125)

Límite de control por sobretensión

1159
(124)

1008
(124)

806
(119)

806
(124)

697
(124)

403
(124)

Chopperde frenado internoconancho
de pulso del 100%

1077
(116)

936
(116)

780
(116)

749
(116)

648
(116)

375 (116)Chopperde frenado internoconancho
de pulso del 0%

1071
(115)

932 (115)776 (115)745 (115)644
(115)

373 (115)Límite de aviso por sobretensión

932
(100)

810
(100)

675
(100)

648
(100)

560
(100)

324
(100)

UCCmax = Tensión de CC en el límite
superior del rango de tensión de ali-
mentación

891709675594513281Tensión de CC en el límite inferior del
rango de tensión de alimentación

757 (85)602 (85)574 (85)505 (85)436 (85)239 (85)Límitedeavisoy control desubtensión

713 (80)567 (80)540 (80)475 (80)410 (80)225 (80)Límite de activación de carga/espera

535 (60)425 (60)405 (60)356 (60)308 (60)168 (60)Límite de fallo por subtensión

1) 489 V con bastidores R1…R3, 440 V con bastidores R4…R8.

Ajustes y diagnósticos

Parámetros: 1.11 TensionBusCC (página 141), 30.30Control Sobretension (página 344),
30.31 Control Subtension (página 345), 95.1 TensionAlimentacion (página 533) y 95.2 Li-
mites Tension Adaptativos (página 533).
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￭ Chopper de frenado

Para gestionar la energía generada por un motor en deceleración, se puede usar un
chopper de frenado. Cuando la tensióndeCCaumenta lo suficiente, el chopper conecta
el circuito de CC a una resistencia de frenado externa. El funcionamiento del chopper
se basa en el principio de modulación por ancho de pulsos.

El chopper de frenado (43.6) se puede habilitar con el controlador de sobretensión
(30.30) todavía activo. En tal caso, asegúrese de que los límites del controlador de so-
bretensión estén configurados lo suficientemente altos como para no limitar antes de
alcanzar la potencia de frenado total. Esta función en ciertas aplicaciones evita fallos
innecesarios por sobretensión e implementa una lógica de control más simple si la re-
sistencia no puede absorber suficiente energía o si la resistencia se rompe durante el
frenado.

Algunos convertidores ACS880 tienen un chopper de frenado interno de serie, otros
tienen un chopper de frenado disponible como opcional interno o externo. Véase el
manual de hardware apropiado o el catálogo de venta.

Los choppers de frenado internos de los convertidores ACS880 empiezan a conducir
cuando la tensión del bus de CC alcanza 1,156 × UCCmax. El ancho de pulso del 100 % se
alcanza aproximadamente a 1,2 × UCCmax, en función del rango de tensión de alimenta-
ción; véase la tabla en Control de tensión y límites de disparo (fallo)más arriba (UCCmax
es la tensión de CC correspondiente almáximodel rango de tensiones de alimentación
de CA). Para obtener información sobre los choppers de frenado externos, consulte su
documentación.

Nota:Para el tiempode funcionamiento de frenado es necesario deshabilitar el control
de sobretensión (parámetro 30.30) para que funcione el chopper.

Ajustes y diagnósticos

Parámetros: 1.11 TensionBusCC (página 141) y 30.30Control Sobretension (página 344).

Grupo de parámetros: 43 Chopper de Frenado (página 416).

￭ Refuerzo de tensión CC

Este apartado describe el uso de la función de refuerzo de tensión CC para los conver-
tidores que tienen un control independiente de la unidad de alimentación IGBT.

El refuerzo de tensión CC requiere un derrateo del convertidor. Véase el manual de
hardware del convertidor para consultar los factores de derrateo.

Descripción de la función de refuerzo de tensión CC

Los convertidores regenerativos y los convertidores de armónicos ultrabajos pueden
reforzar la tensión de su bus de CC. En otras palabras, pueden aumentar la tensión de
funcionamiento del bus de CC desde su valor predeterminado.

El usuario puede utilizar la función de refuerzo de tensión CC del siguiente modo:

1. ajuste el valor de referencia de la tensión CC definido por el usuario (94.22) y
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2. seleccione la referencia de tensióndefinidapor el usuario (94.22) como fuentepara
la referencia de tensión CC del convertidor (94.21).

Las ventajas de la función de refuerzo de tensión CC son:

• La posibilidad de suministrar la tensión nominal al motor incluso si la tensión de
suministro del convertidor es inferior a la tensión nominal del motor. Ejemplo: Un
convertidor que está conectado a 415 V puede suministrar 460 V a un motor de
460 V.

• La compensación de una caída de tensión debido a un filtro de salida, al cable del
motor o a los cables de potencia de entrada.

• Mayor par motor en el área de debilitamiento del campo (es decir, cuando el con-
vertidor opera elmotor enun rangode velocidadpor encimade la velocidadnominal
del motor).

Ejemplos de casos de uso

Ejemplo 1: Tensión total del motor independientemente de las fluctuaciones de la
tensión de alimentación

La tensión de alimentación es de 380 V, la tensión nominal del motor es de 400 V. Para
obtener la tensión nominal del motor a la velocidad nominal independientemente de
las fluctuaciones de la tensión de alimentación:

1. Calcule la referencia de tensión CC del usuario requerida: 400 V × √2 = 567 V CC.

2. Ajuste el valor del parámetro 94.22 a 567 V.

3. Asegúrese de que el valor del parámetro 99.7 esté ajustado a 400 V.

Ejemplo 2: Filtro senoidal en la salida del convertidor.

El convertidor está equipado con un filtro senoidal en la salida. La longitud del cable
del motor es de 300 m (984 ft). La pérdida de tensión estimada a través del filtro y el
cable es de 40 V. La tensión nominal del motor es de 400 V.

Para compensar la pérdida de tensión de 40 V a la velocidad nominal:

1. Calcule la tensión requerida en la salida del convertidor antes del filtro senoidal
para compensar la caída de tensión: 400 V + 40 V = 440 V.

2. Calcule la referencia de tensión CC del usuario requerida: 440 V × √2 = 622 V.

3. Ajuste el valor del parámetro 94.22 a 622 V.

Si el convertidor está configurado para operar en el modo de control del motor DTC y
la marcha de ID se realiza con el filtro de salida y el cable del motor conectados, no se
necesita ninguna otra configuración. El control del motor DTC se encargará de las
pérdidas estimadas y reforzará la tensión de salida del convertidor sin verse limitado
por el parámetro 99.7.

Si el convertidor está configurado para operar en elmodode control delmotor escalar,
cambie el valor del parámetro 99.7 a 440 V para permitir que el control del motor suba
a 440 V en la salida del convertidor a velocidad nominal.
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Nota: En el modo de control del motor escalar, la tensión de salida también se puede
aumentar ajustando la curva U/f: estableciendo el parámetro 97.7. El valor de 97.7 se
puede calcular como la relación entre la tensión deseada y la tensión nominal. En este
ejemplo, la relación es 440 V / 400 V = 110%. Establezca el valor de 97.7 en 110% y deje
la tensión nominal del motor como 400 V.

Límites

Hay dos tipos de limitaciones que debe tener en cuenta cuando utiliza la función de
refuerzo de tensión CC: limitaciones en la referencia de tensión de CC y limitación en
la tensión de salida del convertidor.

El convertidor calcula los límitesmínimo ymáximo para la referencia de tensión CC del
usuario (94.22). El cálculo se basa en la tensión de alimentación real y el límite superior
de la selección del rango de tensión de alimentación más grande disponible para el
convertidor (95.1). Los límites son:

1. Límite mínimo: Referencia de tensión de CC interna (Udc,int).

2. Límite máximo: Referencia de tensión de CC máxima (Udc,max).

Para obtener más información, consulte la tabla siguiente y los apartados Referencia
de tensión de CC interna (Udc,int) y Referencia de tensión de CC máxima (Udc,max).

Esta tabla resume los límites de la referencia de tensión de CC definida por el usuario
y de la tensión de salida del convertidor.

Tensión máxima de
salida del converti-
dor con el valor por
defectodel paráme-
tro 97.4

Referencia de ten-
sión de CC máxima
(Udc,max)

Referenciadetensión
de CC interna
(Udc,int) 1)

Selección 95.1Tipo de
conver-
tidor

479 V663 V553 V380…415 VxxxA-3

576 V799 V553 V380…415 VxxxA-5

641 V440…480 V

728 V500 V

795 V1102 V764 V525…600 VxxxA-7

981 V660…690 V

1) Véase el apartado Referencia de tensión de CC interna (Udc,int).
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Referencia de tensión de CC interna (Udc,int)

Udc,int = Uac,rms × √2 × 1.03

donde

Referencia de tensión de CC internaUdc,int

Tensión de alimentación de entrada real.Uac,rms

Si la referencia definida por el usuario (94.22) es menor que el valor de la referencia in-
terna (Udc,int), el programa de control utiliza la referencia interna como referencia de
tensión de CC del convertidor.

Referencia de tensión de CC máxima (Udc,max)

Udc,max = Ucat,hi × √2 × 1.13

donde

Referencia de tensión de CC máximaUdc,max

Límite superior de la selección del rango de tensiones de alimentación
más grande disponible para el convertidor (95.1)

Ucat,hi

Si la referencia definida por el usuario (94.22) es mayor que la referencia de tensión de
CC máxima (Udc,max), el programa de control utiliza el valor máximo como referencia
de tensión de CC del convertidor.

Tensión máxima de salida del convertidor

Uac,out = (Udc /√2) × (1 - Ures)

donde

Tensión máxima de salida del convertidorUac,out

Tensión de CC actualUdc

Valor del parámetro 97.4Ures

El ajustede reservade tensión (97.4) limita la tensiónmáximade salidadel convertidor.

Ejemplos de cálculo de límites

Ejemplo 1: Calcule la referencia de tensión de CC interna y la referencia de tensión
de CC máxima

La categoría de tensión es 380…415 V y la tensión de la línea de alimentación es 400 V.
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Referencia de tensión de CC interna Udc,int = 400 V × √2 × 1,03 = 583 V.

Referencia de tensión de CC máxima Udc,max = 415 V × √2 × 1,13 = 663 V.

Ejemplo 2: Calcule la tensión máxima de salida del convertidor

La tensión de CC es 650 V CC, y el ajuste de la reserva de tensión (97.04) es -2 %.

La tensión máxima de salida del convertidor es Uac,out = (650 / √2) × (1 + 0,02) = 469 V.

Ajustes y diagnósticos

Parámetros: 97.7 Referencia flujo usuario, 94.20Referencia de tensiónCC (página 530),
94.21 Fuente de referencia tensión CC (página 530), 94.22 Referencia de tensión CC de
usuario (página 531) y 99.7 Tension Nominal Motor.

￭ Modo de control de tensión CC

Un modo especial para controlar la tensión de un bus de CC común está disponible
especialmente para aplicaciones sin conexión a la red eléctrica donde la unidad inver-
sora está conectadoaungenerador y la unidaddealimentación creauna reddealimen-
tación de CA. Véase el apartado Modo de control de tensión CC.

Ajustes y diagnósticos

Grupo de parámetros: 29 Cadena de referencia de tensión (página 332).

Funciones del programa 89



Seguridad y protecciones

￭ Paro de emergencia

La señal de paro de emergencia está conectada a la entrada seleccionada por el pará-
metro 21.5. También es posible generar un paro de emergencia a través del bus de
campo (parámetro 6.1, bits 0…2).

El modo de paro de emergencia se selecciona con el parámetro 21.4. Están disponibles
los siguientes modos:

• Off1: Paro normal siguiendo la rampadedeceleración estándar definidapara el tipo
de referencia particular en uso.

• Off2: Paro por sí solo.

• Off3: Paro por la rampa de paro de emergencia definida por el parámetro 23.23.

Con losmodos de paro de emergencia Off1 u Off3, la rampa de deceleración de la velo-
cidad del motor se puede supervisar usando los parámetros 31.32 y 31.33.

Nota:

• En el casode las funcionesdeparodeemergencia denivel SIL 3/PL e, el convertidor
puede dotarse de un módulo de opciones de seguridad FSO-xx con certificación
TÜV. El módulo puede incorporarse a continuación a los sistemas de seguridad
certificados.

• El instalador del equipo es responsable de instalar los dispositivos de paro de
emergencia y todos los demás dispositivos adicionales necesarios para que la
función de paro de emergencia cumpla la categoría de paro de emergencia reque-
rida. Para obtenermás información, póngase en contacto con su representante de
Servicio de ABB.

• Tras detectarse una señal deparode emergencia, la funcióndeparode emergencia
no puede cancelarse aunque se cancele la señal.

• Si el límite de parmínimo (omáximo) está ajustado al 0%, es posible que la función
de paro de emergencia no sea capaz de detener el convertidor.

• Los aditivos de referencia de velocidad y par (parámetros 22.15, 22.17, 26.16, 26.25
y 26.41) y las formas de las rampas de referencia (23.16…23.19) se ignoran en caso
de paros de emergencia por rampa.

Ajustes y diagnósticos

Parámetros: 6.17 Palabra estado convertidor 2 (página 164), 6.18 Palabrade estadoStart
inhibit (página 165), 21.4 Paro Emergencia Modo (página 267), 21.5 Paro Emergencia
Fuente (página 268), 23.23 Paro Emergencia Tiempo (página 290), 25.13 Paro emctrl vel
parmín (página306), 25.14Paroemctrl vel parmáx (página306), 25.15EMStopGanancia
Prop (página306), 31.32Supervisiónde rampadeemergencia (página356) y31.33Demora
superv. rampa emergencia (página 357).
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￭ Protección térmica del motor

El programa de control dispone de dos funciones independientes de monitorización
de temperatura del motor. Las fuentes de datos de temperatura y los límites de avi-
so/disparo se pueden ajustar independientemente para cada función.

La temperatura del motor se puede monitorizar mediante:

• el modelo de protección térmica de motor (temperatura estimada derivada inter-
namente dentro del convertidor) o

• Sensores conectadosa travésdemódulosopcionalesqueproporcionanaislamiento
reforzado/doble.

Ademásde lamonitorizaciónde temperatura, haydisponible una funcióndeprotección
para motores Ex instalados en una atmósfera potencialmente explosiva.

Modelo de protección térmica del motor

El convertidor calcula la temperaturadelmotorpartiendode las siguientes suposiciones:

1. Cuando se conecta la alimentación al convertidor por primera vez, se presupone
que el motor está a temperatura ambiente (definida por el parámetro 35.50). Pos-
teriormente, cuando se conecta la alimentación del convertidor, se presupone que
el motor está a la temperatura estimada.

2. La temperatura delmotor se calcula utilizando el tiempo térmico y la curva de carga
del motor, ajustables por el usuario. La curva de carga debería ajustarse en caso
de que la temperatura ambiente supere los 30 °C.

El modelo de protección térmica del motor cumple los requisitos de la norma IEC/EN
61800-5-1 ed. 2.1 en cuanto al registro dememoria térmica y sensibilidad a la velocidad.
La temperatura estimada se mantiene después de apagar. La dependencia de la velo-
cidad se configura mediante los parámetros 35.51, 35.52 y 35.53.

Nota: El modelo térmico del motor puede utilizarse cuando solamente hay un motor
conectado al convertidor.
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Supervisión de la temperatura mediante sensores PTC

ADVERTENCIA:
Se requiere un aislamiento doble o reforzado entre las piezas con tensión del
motor y la unidad de control del convertidor. Los sensores sin aislamiento refor-
zado o doble deben conectarse al módulo opcional FPTC-xx o FAIO-01. Con sen-
sores de temperatura del motor con aislamiento básico, FAIO-01 forma un aisla-
miento doble. FPTC-xx forma por sí mismo un aislamiento doble. Consulte el
manual de hardware para obtener más información.

Un sensor PTC sólo puede estar conectado a la entrada digital DI6.

+24 VD

DI6

T

La resistencia del sensor PTC aumenta a medida que sube la temperatura. El aumento
de resistencia del sensor hace disminuir la tensión a la entrada y, finalmente, su estado
pasa de 1 a 0, lo que indica un sobrecalentamiento.

Se pueden conectar de 1 a 3 sensores PTC en serie a una entrada analógica y una salida
analógica. La salida analógica proporciona una intensidad de excitación constante de
1,6 mA a través del sensor. La resistencia del sensor crece a medida que aumenta la
temperatura del motor, al igual que la tensión en el sensor. La función de medición de
temperatura calcula la resistencia del sensor y genera una indicación si detecta sobre-
calentamiento.

Para llevar a cabo el cableado del sensor de temperatura, véase el Manual de hardware
del convertidor.

La figura siguientemuestra los valores de resistencia típicos del sensor PTC en función
de la temperatura.
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Además de lo indicado más arriba, las interfaces de encoder FEN-xx opcional y los
módulosFPTC-xx tienenconexionespara los sensoresPTC.Consulte ladocumentación
específica del módulo parta obtener más información.
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Monitorización de la temperatura mediante sensores Pt100 o Pt1000

ADVERTENCIA:
Se requiere un aislamiento doble o reforzado entre las piezas con tensión del
motor y la unidad de control del convertidor. Los sensores sin aislamiento refor-
zado o doble deben conectarse al módulo opcional FAIO-01. Con sensores de
temperatura del motor con aislamiento básico, FAIO-01 forma un aislamiento
doble. Consulte el manual de hardware para obtener más información.

Se pueden conectar de 1 a 3 sensores Pt100 o Pt1000 en serie a una entrada analógica
y una salida analógica.

La salida analógica proporciona una intensidad de excitación constante de 9,1 mA
(Pt100) o 1 mA (Pt1000) a través del sensor. La resistencia del sensor crece a medida
que aumenta la temperatura del motor, al igual que la tensión en el sensor. La función
demediciónde temperatura lee la tensión a través de la entrada analógica y la convierte
a grados Celsius.

Es posible ajustar los límites de aviso y fallo mediante los parámetros.

Para llevar a cabo el cableado del sensor de temperatura, véase el Manual de hardware
del convertidor.

Nota: Si la corriente de excitación es demasiado alta para el sensor, utilice otro medio
para medir la temperatura.

Supervisión de la temperatura mediante sensores KTY84

ADVERTENCIA:
Se requiere un aislamiento doble o reforzado entre las piezas con tensión del
motor y la unidad de control del convertidor. Los sensores sin aislamiento refor-
zado o doble deben conectarse al módulo opcional FAIO-01. Con sensores de
temperatura del motor con aislamiento básico, FAIO-01 forma un aislamiento
doble. Consulte el manual de hardware para obtener más información.

Se puede conectar un sensor KTY84 a una entrada analógica y a una salida analógica
en la unidad de control.

La salida analógica proporciona una intensidad de excitación constante de 2,0 mA a
través del sensor. La resistencia del sensor crece amedidaque aumenta la temperatura
del motor, al igual que la tensión en el sensor. La función de medición de temperatura
lee la tensión a través de la entrada analógica y la convierte a grados Celsius.

Las interfaces del encoder FEN-xx (opcional) también tienen una conexión para un
sensor KTY84.

La figura y la tabla siguientes muestran los valores de resistencia típicos del sensor
KTY84 como una función de la temperatura de funcionamiento del motor.
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Escalado de KTY84
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90 °C = 936 ohmios

110 °C = 1063 ohmios

130 °C = 1197 ohmios

150 °C = 1340 ohmios

Es posible ajustar los límites de aviso y fallo mediante los parámetros.

Para llevar a cabo el cableado del sensor de temperatura, véase el Manual de hardware
del convertidor.

Lógica de control del ventilador del motor (parámetros 35.100…35.106)

Si el motor cuenta con un ventilador de refrigeración externa, puede utilizar una señal
del convertidor (por ejemplo, en marcha/parado) para controlar la puesta en marcha
del ventilador a través de un relé o una salida digital. Puede seleccionar una entrada
digital para la realimentación del ventilador. La pérdida de la señal de realimentación
provocará opcionalmente una alarma o un fallo.

Puede definir retardos de puesta en marcha y paro para el ventilador. Asimismo, es
posible configurar un retardode realimentaciónparadefinir el intervalo dentrodel cual
se debe recibir la realimentación tras el arranque del ventilador.

Compatibilidad de los motores Ex (parámetro 95.15, bit 0)

El programa de control cuenta con una función de protección de temperatura para
motores Ex ubicados en una atmósfera potencialmente explosiva. La protección se
habilita ajustando el bit 0 del parámetro 95.15.

Relé PTC/Pt100 (parámetro 95.20, bit 8)

Al activar el parámetro 95.20, el bit 8 cambia la fuente del evento externo 1 a DI6. Tam-
bién cambia el tipo de evento externo 1 a fallo.
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Ajustes y diagnósticos

Gruposdeparámetros: 35ProteccionTermicaMotor (página373) y91Ajustesdemódulo
encoder (página 516).

Parámetros: 95.15 Ajustes HW especiales (página 538) y 95.20 Código 1 opciones
HW (página 540).

￭ Protección frente a sobrecarga del motor

Este apartado describe la protección frente a sobrecarga del motor sin utilizar el mo-
delo de protección térmica del motor, con temperatura estimada o medida. Para la
protección conelmodelodeprotección térmicadelmotor, véase el apartadoProtección
térmica del motor (página 91).

Diversas normas requieren y especifican la protección frente a sobrecarga del motor,
incluyendoelCódigoeléctriconacional estadounidense (NEC),UL508Cy lanormacomún
UL\IEC 61800-5-1 junto a IEC 60947-4-1. Las normas permiten la protección frente a
sobrecarga del motor sin sensores de temperatura externos.

El modelo de protección de sobrecarga del motor cumple los requisitos de la norma
IEC/EN 61800-5-1 ed. 2.1 en cuanto al registro de memoria térmica y sensibilidad a la
velocidad. La temperatura estimada se mantiene después de apagar. La dependencia
de la velocidad se configura mediante parámetros.

La función de protección permite al usuario especificar la clase de funcionamiento de
la misma manera que se especifican los relés de sobrecarga en las normas IEC 60947-
4-1 y NEMA ICS 2.

La protección frente a sobrecarga del motor requiere especificar un nivel de disparo
de intensidad de motor. Esto se define con una curva usando los parámetros 35.51,
35.52 y 35.53. El nivel de disparo es la intensidad de motor a la cual se disparará final-
mente la protección contra sobrecargas si la intensidad del motor permanece en ese
nivel de modo continuo.

La clase de sobrecarga de motor (clase de funcionamiento), parámetro 35.57, se da
como el tiempo requerido para que se dispare el relé de sobrecarga cuando funciona
a 7,2 veces el nivel de disparo para IEC 60947-4-1 y a 6 veces el nivel de disparo para
NEMA ICS2. Lasnormas tambiénespecificanel tiempoparadesconexiónpara losniveles
de intensidad entre el nivel de disparo y 6 veces el nivel de disparo. El convertidor
cumple los tiempos de desconexión de la norma IEC y la norma NEMA.

Al utilizar la clase 20 se cumplen los requisitos UL 508C.

El algoritmo de sobrecarga demotormonitoriza la relación al cuadrado (intensidad de
motor / nivel de disparo)2 y la acumula a lo largo del tiempo. En ocasiones esto se de-
nomina protección I2t. El valor acumulado se muestra en el parámetro 35.5.

Puede definir con el parámetro 35.56 que, cuando 35.5 alcance el 88 %, se genere un
aviso de sobrecarga demotor y, cuando alcance el 100%, el convertidor se dispare por
un fallo por sobrecarga del motor. La velocidad a la cual aumenta este valor interno
depende de la intensidad actual, la intensidad del nivel de disparo y la clase de sobre-
carga seleccionada.
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Los parámetros 35.51, 35.52 y 35.53 tienen un doble propósito. Ellos determinan la
curva de carga para la estimación de temperatura y también especifican el nivel de
disparo de sobrecarga.

Ajustes y diagnósticos

Parámetroscomunesparaprotección térmicademotor yproteccióncontra sobrecargas
de motor: 35.51 Curva de Carga del Motor … 35.53 Punto de Ruptura (página 382).

Parámetros específicos para protección contra sobrecargas de motor: 35.5 Nivel de
sobrecargadelmotor (página 374), 35.56Acción frente a sobrecargadelmotor…35.57
Clase de sobrecarga del motor (página 384).

￭ Protección térmica del cable de motor

El programa de control dispone de una función de protección térmica para el cable de
motor. Esta función debe usarse, por ejemplo, cuando la intensidad nominal del con-
vertidor supere la capacidad de transporte de intensidad del cable de motor.

El programa calcula la temperatura del cable según los datos siguientes:

• intensidad de salida medida (parámetro 1.7)

• especificación de intensidad nominal continua del cable, especificada con 35.61, y

• constante de tiempo térmica del cable, especificada con 35.62.

Cuando la temperatura calculada del cable alcanza el 102 % del máximo nominal, se
genera un aviso (A480). El convertidor salta por un fallo (4000) cuando se alcanza el
106 %.

Ajustes y diagnósticos

Parámetros: 35.60Temperaturadel cable...35.62Constante térmicadel cable (página385).

Eventos: A480 Sobrecarga cable de motor (página 599) y 4000 Sobrecarga cable de
motor (página 583).

￭ Curva de carga del usuario

La curva de carga del usuario proporciona una función que monitoriza una señal de
entrada (p. ej., el par del motor o la intensidad delmotor) como función de la velocidad
o la frecuencia de salida del convertidor. La función incluye lamonitorización del límite
superior (sobrecarga) y el límite inferior (baja carga). Lamonitorización de sobrecarga
puede, por ejemplo, usarse para detectar el inicio de un atasco en una bomba o una
hoja de sierra que encuentra un nudo. Lamonitorización de baja carga puede detectar
la pérdida de la carga, por ejemplo debido a la rotura de una correa de transmisión.

La monitorización es eficaz dentro del rango de velocidad y/o frecuencia del motor. El
rango de frecuencia se usa con una referencia de frecuencia en el modo de control de
motor escalar; en caso contrario se usa el rango de velocidad. El rango se define con
cinco valores de velocidad (parámetros 37.11…37.15) o frecuencia (37.16…37.20). Los
valores son positivos, pero la monitorización es simétricamente activa en la dirección
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negativa ya que se ignora el signo de la señal monitorizada. Fuera del rango de veloci-
dad/frecuencia, la monitorización se deshabilita.

Se ajusta un límite debaja carga (37.21…37.25) y de sobrecarga (37.31…37.35) para cada
uno de los cinco puntos de velocidad o frecuencia. Entre estos puntos, los límites se
interpolan linealmente para formar curvas de baja carga y de sobrecarga.

37.21 (%)

37.31 (%)

37.35 (%)

37.25 (%)

SOBRECARGA

BAJA CARGA
37.11 (rpm)
37.16 (Hz)

37.12
37.17

37.13
37.18

37.14
37.19

37.15
37.20

FUNCIONAMIENTO
PERMITIDO

Velocidad
Frecuencia

Señal supervisada (37.02)

La acción (ninguna, aviso o fallo) realizada cuando la señal sale del área de funciona-
mientopermitidopuedeseleccionarsepor separadopara las condicionesdesobrecarga
y baja carga (parámetros 37.3 y 37.4 respectivamente). Asimismo, cada condición tiene
un temporizador adicional para retrasar la acción seleccionada (37.41 y 37.42).

Ajustes y diagnósticos

Grupo de parámetros: 37 Curva de carga del usuario (página 394).

Eventos: A6E6ConfiguraciónULC (página607), A8BESobrecargaULC (página617), A8BF
Baja carga ULC (página 617), 8001 Baja carga ULC (página 597) y 8002 Sobrecarga
ULC (página 597).

￭ Restauraciones automáticas de fallos

ADVERTENCIA:
Antes de activar la función, asegúrese de que no se pueden producir situaciones
peligrosas. La función restaura el convertidor automáticamente y reanuda su
funcionamiento tras un fallo.
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El convertidor puede restaurarse automáticamente por sí mismo tras un fallo por so-
brecarga, sobretensión, subtensión o externo. El usuario también puede especificar
un fallo (excluyendo los fallos relacionados con la función Safe Torque Off) para su
restauración automática.

Por defecto, las restauraciones automáticas se encuentran desactivadas y el usuario
puede activarlas específicamente.

Ajustes y diagnósticos

Parámetros: 31.12 Sel Auto Reset…31.16 Tiempo de Demora (página 351).

￭ Otras funciones de protección programables

Eventos externos (parámetros 31.01…31.10)

Sepuedenconectar cinco señalesdedistintos eventosdel procesoaentradas seleccio-
nables para generar disparos y avisos para el equipo accionado. Cuando se pierde la
señal, se genera un evento externo (fallo, aviso o simplemente una entradade registro).
El contenidode losmensajespuedeeditarse en el panel de control seleccionandoMenú
- Ajustes - Editar textos.

Detección de pérdida de fase del motor (parámetro 31.19)

Este parámetro selecciona cómo reacciona el convertidor al detectar una pérdida de
fase del motor.

Detección de fallo a tierra (parámetro 31.20)

La función de detección de fallo a tierra se basa en la medición de la suma de intensi-
dades. Tenga en cuenta que:

• un fallo a tierra en el cable de red no activa la protección

• en una red conectada a tierra, la protección se activa en 2 milisegundos

• en una red no conectada a tierra, la capacitancia de alimentación debe ser de
1 microfaradio o más

• las intensidades capacitivas debidas a los cables de motor apantallados de hasta
300 metros no activan la protección

• la protección contra fallos a tierra se desactiva al detener el convertidor.

Detección de Safe Torque Off (parámetro 31.22)

El convertidor monitoriza el estado de la entrada Safe Torque Off y este parámetro
selecciona qué indicaciones se generan cuando se pierden las señales (este parámetro
no afecta al propio funcionamiento de la función Safe Torque Off). Para obtener más
información sobre la función Safe Torque Off, véase el Manual de hardware.

Cables de alimentación y de motor intercambiados (parámetro 31.23)

El convertidor puede detectar si los cables de alimentación y de motor han sido inter-
cambiadosaccidentalmente (porejemplo, si la alimentaciónestáconectadaa la conexión
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del motor con el convertidor). Este parámetro selecciona si se genera o no un fallo.
Tenga en cuenta que la protección debe deshabilitarse en el hardware del converti-
dor/inversor alimentado por un bus de CC común.

Protección de bloqueo (parámetros 31.24…31.28)

El convertidor protege el motor en una situación de bloqueo. Es posible ajustar los lí-
mites de supervisión (intensidad, frecuencia y tiempo) y elegir cómo reacciona el con-
vertidor en una situación de bloqueo del motor.

Protección contra sobrevelocidad (parámetro 31.30)

El usuario puede establecer límites de sobrevelocidad especificando un margen que
se suma a los límites máximo y mínimo de velocidad en uso.

Supervisión de paro en rampa (parámetros 31.32, 31.33, 31.37 y 31.38)

El programade control tieneuna funciónde supervisiónpara las rampasdeparonormal
y de emergencia. El usuario puede definir el tiempo máximo de paro o la desviación
máxima con respecto a la tasadedeceleración esperada. Si el convertidor falla de forma
imprevista durante el paro, se genera un fallo y se para por sí solo.

Supervisión del ventilador de refrigeración principal (parámetro 31.35)

El parámetro selecciona la forma en que reacciona el convertidor a una pérdida del
ventilador de refrigeración principal.

Con una unidad inversora formada por módulos inversores de bastidor R8i, es posible
continuar en funcionamiento incluso si se detiene un ventilador de refrigeración de un
módulo inversor. Véase la descripción del parámetro.

Límite de fallo de intensidad del motor personalizado (parámetro 31.42)

El programa de control ajusta un límite de intensidad delmotor basado en el hardware
del convertidor. En lamayoría de casos, el valor por defecto es adecuado. Sin embargo,
el usuario puede ajustar manualmente un límite inferior, por ejemplo, para proteger
un motor de imanes permanentes de la desmagnetización.

Detección de pérdida de control local (parámetro 49.05)

El parámetro selecciona cómo reaccionael convertidor en casode fallo de comunicación
con el panel de control o la herramienta de PC.
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Diagnósticos

￭ Mensajes de fallo y aviso, registro de datos

Véase el capítulo Análisis de fallos.

￭ Supervisión de señal

Pueden seleccionarse tres señales para su supervisión por medio de esta función.
Siempre que una señal supervisada supere o caiga por debajo de unos límites predefi-
nidos, se activa un bit en 32.1 y se genera un aviso o un fallo. El contenido del mensaje
puede editarse en el panel de control seleccionandoMenú - Ajustes - Editar textos.

La señal supervisada se filtra con un filtro pasa bajos. La supervisión opera con un
tiempodeejecuciónde 2ms. Losparámetrosde configuración se escaneanparabuscar
cambios con un tiempo de ejecución de 10 ms.

Ajustes y diagnósticos

Grupo de parámetros: 32 Supervisión (página 360).

Eventos:A8B0Supervisióndeseñal (página616),A8B1Supervisióndeseñal 2 (página616),
A8B2 Supervisión de señal 3 (página 617), 80B0Supervisión de señal (página 598), 80B1
Supervisión de señal 2 (página 598) y 80B2 Supervisión de señal 3 (página 598).

￭ Temporizadores y contadores de mantenimiento

El programa tiene seis temporizadores o contadores de mantenimiento distintos que
pueden configurarse para generar un aviso cuando se alcanza un límite predefinido. El
contenido del mensaje puede editarse en el panel de control seleccionandoMenú -
Ajustes - Editar textos.

El temporizador/contador puede ajustarse para supervisar cualquier parámetro. Esta
función es especialmente útil como recordatorio de servicio.

Existen tres tipos de contadores:

• Temporizadoresde tiempoactivo.Mide el tiempodurante el cual una fuentebinaria
(un bit en una palabra de estado, por ejemplo) está conectada.

• Contadores de flanco de señal. El contador aumenta cada vez que la fuente binaria
supervisada cambia de estado.

• Contadoresde valor. El contadormide, por integración, el parámetromonitorizado.
Se genera una alarma cuando el área calculada por debajo del pico de la señal so-
brepasa un límite definido por el usuario.

Ajustes y diagnósticos

Grupo de parámetros: 33 Temporiz. y cont. genéricos (página 364).
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￭ Calculadoras de ahorro de energía

Esta función consta de las siguientes funcionalidades:

• un optimizador de energía que ajusta el flujo delmotor demanera que semaximiza
la eficiencia total del sistema,

• un contador que controla la energía usada y la ahorrada por el motor y lasmuestra
en pantalla expresadas en kWh, moneda o en volumen de emisiones de CO2, y

• un analizador de carga que muestra el perfil de carga del convertidor (véase el
apartado independiente en la página 102.

Nota:Laexactituddel cálculodeahorrodeenergíadependedirectamentede la exactitud
de la potencia de referencia del motor indicada en el parámetro 45.19 Potencia de
comparación.

Ajustes y diagnósticos

Grupo de parámetros: 45 Eficiencia energética (página 425).

￭ Analizador de carga

Registrador de valores pico

El usuario puede seleccionar una señal para supervisarla con el registrador de valores
pico. El registrador registra el valor pico de la señal junto con el momento en el que
tuvo lugar el pico, así como la intensidad, tensión de CC y velocidad del motor en ese
instante. El valor pico se muestrea a intervalos de 2 ms.
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Registradores de amplitud

El programa de control tiene dos registradores de amplitud. En función del ajuste del
parámetro 36.8, los registradores están activos de modo continuo o solo cuando el
convertidor está modulando.

Para el registrador de amplitud 2, el usuario puede seleccionar una señal, de la que se
obtendrán muestras a intervalos de 200 ms, y especificar un valor que equivalga al
100%. Lasmuestras recogidas se clasifican en 10parámetros sólo de lectura en función
desuamplitud.Cadaparámetro representaun rangodeamplitudde 10puntosporcen-
tuales y muestra el porcentaje de las muestras recogidas que corresponden a cada
rango. Tenga en cuenta que el rangomás bajo también contiene los valores negativos
(si lo hubiese),mientras que el rangomás alto también contiene los valores por encima
del 100%.
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El registrador de amplitud 1 está destinado a supervisar la intensidad del motor y no
puede restaurarse. En el registrador de amplitud 1, 100% corresponde a la tensión
máxima de salida del convertidor (Imax, valor indicado en el Manual de hardware). La
distribución de muestras recogidas se consulta con los parámetros 36.20…36.29.

Ajustes y diagnósticos

Grupo de parámetros: 36 Analizador de Carga (página 388).
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Otros aspectos

￭ Juegos de parámetros de usuario

El convertidor admite cuatro juegos de parámetros de usuario que pueden guardarse
en la memoria permanente para ser recuperadasmediante los parámetros del conver-
tidor. También se pueden utilizar entradas digitales para cambiar entre juegos de pa-
rámetros de usuario.

Una serie de parámetros de usuario contiene todos los valores editables de los grupos
de parámetros 10…99, excepto:

• valores de E/S forzados como los parámetros 10.3 y 10.4

• ajustes del módulo de ampliación de E/S (grupos 14…16)

• parámetros para habilitar la comunicación de bus de campo (50.1 y 50.31)

• otros ajustes de comunicaciones del bus de campo (grupos 51…56 y 58)

• ajustes de configuración de encoder (grupos 92…93),

• algunos ajustes de hardware en el grupo de parámetros 95, y

• parámetros de selección de juegos de usuario 96.11…96.13

Como los ajustes de configuración del motor se encuentran dentro de los juegos de
parámetros de usuario, es necesario asegurarse de que los ajustes de un juego corres-
ponden al motor usado en la aplicación antes de recuperar un juego de usuario. En una
aplicación en la que se usan varios motores con el convertidor, la marcha de ID del
motor debe realizarse para cadamotor y los resultadosdebenguardarse para distintos
juegos de usuario. De esta manera, el juego adecuado puede recuperarse cuando se
activa el motor.

Si no se haguardadoningún juegodeparámetros, al intentar cargar un juego se crearán
todos los juegos a partir de los ajustes de parámetros activos actualmente.

El cambio entre juegos de parámetros de usuario solo es posible con el convertidor
parado.

Ajustes y diagnósticos

Parámetros: 10.3DI Forzar Seleccion (página 183), 10.4DI ForzarDatos (página 183), 50.1
FBA A habilitar (página 441), 50.31 FBA B habilitar (página 446) y 96.10 Estado serie
usuario (página 547)…96.13 Modo I/O serie usuario en 2 (página 548).

Grupo de parámetros: 95 Configuracion Hardware (página 533).

Eventos: 64B2 Fallo serie usuario (página 591).

￭ Cálculo de la suma de comprobación de parámetros

La sumade comprobacióndeparámetros puede calcularse desde un conjuntodepará-
metros definidos por el usuario para monitorizar los cambios en la configuración del
convertidor. La suma de comprobación calculada se compara con las sumas de com-
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probación de referencia 1...4. Si no coinciden se genera un evento (evento puro, alarma
o fallo).

Por defecto, el conjunto de parámetros incluidos en el cálculo contiene la mayoría de
parámetros con la excepción de

• las señales actuales

• el grupo de parámetros 47

• los parámetros que se activan para validar nuevos ajustes (como los parámetros
51.27 y 96.7)

• los parámetros que no se guardan en la memoria flash (como los parámetros
96.24…96.26)

• los parámetros calculados internamente a partir de otros (como los parámetros
98.9…98.14).

• los parámetros dinámicos (p. ej., los parámetros que varían según el hardware), y

• los parámetros del programa de aplicación.

El ajuste por defecto puede editarse usando la herramienta de PC Drive customizer.

Ajustes y diagnósticos

Parámetros: 96.53Sumadecomprobación real (página551)…96.59Sumadecomproba-
ción aprobada 4 (página 552).

Eventos: 6200 La suma de comprobación no coincide (página 589) y A686 La suma de
comprobación no coincide (página 605).
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￭ Bloqueo de usuario

ADVERTENCIA:
ABB no asume responsabilidad por daños y/o pérdidas derivados de no activar
el bloqueo de usuario utilizando un código de acceso nuevo. Véase Exención de
responsabilidad sobre seguridad cibernética (página 20).

Para una seguridad cibernética mejorada, es muy recomendable establecer un código
de accesomaestro para evitar, por ejemplo, la modificación de los valores de los pará-
metros y/o la carga de firmware y de otros archivos.

Si hay varios convertidores, establezcauncódigodeaccesoúnicopara cadaconvertidor.

Para activar el bloqueo de usuario por primera vez:

• Introduzca el código de acceso por defecto, 10000000, en 96.2. Esto hará visibles
los parámetros 96.100…96.102.

• Introduzca un nuevo código de acceso en 96.100. Use siempre ocho dígitos; si usa
Drive Composer, termine con Entrar.

• Confirme el nuevo código de acceso en 96.101.

ADVERTENCIA:
Guarde el código de acceso en un lugar seguro; ni siquiera ABB puede abrir
el bloqueo de usuario si se pierde el código de acceso.

• En96.102, defina las accionesquequiera evitar (le recomendamosseleccionar todas
las acciones a no ser que la aplicación requiera otra cosa).

• Introduzca un código de acceso no válido (aleatorio) en 96.2.

• Active 96.8, odesconecte y vuelva a conectar la alimentaciónde la unidadde control.

• Compruebeque los parámetros 96.100…96.102 esténocultos. Si no lo están, intro-
duzca otro código de acceso aleatorio en 96.2.

Para abrir denuevoel bloqueo, introduzca su códigodeaccesoen96.2. Estohará visibles
de nuevo los parámetros 96.100…96.102.

Ajustes y diagnósticos

Parámetros: 96.2 Código de acceso (página 544) y 96.100 Cambiar cód acc usua-
rio…96.102 Bloqueo funciones usuario (página 553).

Eventos: A6B0 Bloqueo usuario abierto (página 606).
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￭ Parámetros de almacenamiento de datos

Existen veinticuatroparámetros (dieciséis de 32bits y ochode 16bits) reservadospara
el almacenamiento de datos. Estos parámetros no están conectados por defecto y
puede utilizarse, por ejemplo, con fines de enlace, de prueba y de puesta en marcha.
Además, pueden ser escritos o leídos mediante las selecciones de origen o destino de
otros parámetros.

Tenga en cuenta que solo los parámetros de coma flotante de 32 bits (tipo real32) se
pueden seleccionar como fuente de otro valor de parámetro. En otras palabras, los
parámetros 47.1…47.8 se pueden usar como fuentes de valores de otros parámetros,
mientras que 47.11…47.28 no se pueden usar.

Para usar un entero de 16 bits (recibido en la serie de datosDDCS) como fuente de otro
parámetro, escriba el valor en unode los parámetros de almacenamientode tipo real32
(47.1…47.8). Seleccione el parámetro de almacenamiento como fuente y defina el mé-
todo de escalado adecuado entre los valores de 16 y 32 bits en los parámetros
47.31…47.38.

Ajustes y diagnósticos

Grupo de parámetros: 47 Datos Guardados (página 434).

￭ Función de marcha reducida

Haydisponible una funciónde "marcha reducida" paraunidades inversoras compuestas
por módulos inversores conectados en paralelo. La función permite continuar en fun-
cionamiento con intensidad limitada incluso si uno omásmódulos están fuera de ser-
vicio, por ejemplo, debidoa trabajosdemantenimiento. Enprincipio, lamarcha reducida
es posible sólo con un módulo, pero siguen aplicándose los requisitos físicos del fun-
cionamiento del motor; por ejemplo, losmódulos que sigan en uso han de poder sumi-
nistrar suficiente intensidad de magnetización al motor.

Lamáscarademarcha reducida sepuedeutilizar en lugardelmododemarcha reducida
en caso de que no sea necesario retirar físicamente el módulo de alimentación del sis-
tema. El enmascaramiento de un módulo o varios módulos impide que la BCU envíe
órdenes de control al canal o canales PSL2 seleccionados.

Nota:

• El circuito STO debe permanecer como estaba.

• No utilice una máscara para sortear fallos del circuito STO.

• No retire los cables de fibra óptica del sistema.

• El módulo debe desconectarse del lado de CA para evitar el flujo de corriente a
través de los diodos de marcha libre.
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Activación de la función de marcha reducida

Nota: Para convertidores integrados en armarios, los accesorios de cableado y el de-
flectordeaire necesariodurante el procedimientoestándisponibles enABByse incluyen
en la entrega.

ADVERTENCIA:
Siga las instrucciones de seguridad proporcionadas con el convertidor o
la unidad inversora en cuestión.

1. Desconecte la tensión de alimentación y todas las tensiones auxiliares del conver-
tidor/unidad inversora.

2. Si la unidad de control del inversor se alimenta desde el módulo en fallo, instale
una ampliación para el cableado y conéctela a uno de los módulos restantes.

3. Extraiga de su compartimento el módulo en el que va a trabajar. Véase el Manual
de hardware apropiado para obtener instrucciones.

4. Si la función Safe Torque Off (STO) está en uso, instale un puente en el cableado
STO en el lugar del módulo que falta (a no ser que el módulo sea el último de la ca-
dena).

5. Instale un deflector de aire en la guía superior del módulo para bloquear el paso
de aire a través del compartimento de módulos vacío.

6. Si la unidad inversora dispone de un interruptor de CC con un circuito de carga,
deshabilite el canal correspondiente en el controlador de carga xSFC-xx.

7. Encienda la alimentación del convertidor/inversor.

8. Ajuste el parámetro 95.12 para definir qué módulos se han eliminado.

9. Introduzca el número de módulos inversores presentes en el parámetro 95.13.

10. Restaure todos los fallos y arranque el convertidor/inversor. Ahora la intensidad
máxima se limita automáticamente según la configuración del nuevo inversor. Si
existe una diferencia entre el número de módulos detectados (95.14) y el valor
ajustado en 95.13, se generará un fallo.

Una vez reinstalados todos losmódulos, los parámetros 95.12 y 95.13 deben restaurarse
a 0 para deshabilitar la función de marcha reducida. Si el inversor está equipado con
uncircuitodecarga, deberá reactivarse lamonitorizacióndecargade todos losmódulos.
Si la función Safe Torque Off (STO) está en uso, es necesario llevar a cabo una prueba
de aceptación (paramás información, véase elManual de hardware del convertidor/in-
versor).

Ajustes y diagnósticos

Parámetros: 6.17 Palabra estado convertidor 2 (página 164) y 95.13Mododemarcha re-
ducida…95.14 Módulos conectados (página 537).

Eventos: 5695 Marcha reducida (página 588).
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￭ Soporte del filtro du/dt

Si hay un filtro du/dt externo conectado a la salida del convertidor, debe activarse el
bit 13 de 95.20. Este ajuste limita la frecuencia de conmutación de salida. En los inver-
sores con tamañodebastidor R5i…R7i, este ajuste también fuerza la velocidadmáxima
del ventilador del convertidor/inversor. Nótese que el ajuste no debe activarse con
módulos inversores que tengan filtros du/dt internos.

Ajustes y diagnósticos

Parámetro: 95.20 Código 1 opciones HW (página 540).

￭ Soporte del filtro senoidal

El programa de control tiene un ajuste que permite el uso de filtros senoidales (dispo-
nibles por separado a través de ABB y de otros fabricantes).

Si hay un filtro senoidal de ABB conectado a la salida del convertidor, debe activarse el
bit 1 de 95.15. Este ajuste limita las frecuencias de conmutación y salida para:

• evitar el funcionamiento del convertidor en las frecuencias de resonancia del filtro
y

• proteger el filtro frente al sobrecalentamiento.

Con un filtro senoidal personalizado, debe activarse el bit 3 de 95.15. (este ajuste no li-
mita la frecuencia de salida). Los parámetros adicionales deben configurarse conforme
a las propiedades del filtro como se indica a continuación.

Ajustes y diagnósticos

Parámetros: 95.15 Ajustes HW especiales (página 538), 97.1 Frec. Portadora Referen-
cia (página555), 97.2Frec. PortadoraMínima (página555), 99.18 Induct filtrosenoidal (pá-
gina 571) y 99.19 Capacit filtro senoidal (página 572).
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￭ Modo enrutador para unidad de control BCU

La unidad de control BCU de un inversor se puede configurar con un “modo enrutador”
para permitir el control de unidades de potencia conectadas localmente (por ejemplo,
módulos inversores) por parte de otra BCU. Utilizando el modo enrutador y algún
hardware de conmutación es posible hacer que los mismos módulos alternen su uso
entre inversor y, por ejemplo, alimentación IGBT.

El modo enrutador implica conectar las dos BCU por sus canales PSL2. Cuando está
activo elmodoenrutador, los canales que vienende la otra BCUse envían a losmódulos
locales.

Los siguientes diagramas muestran cómo se puede conmutar el control de cuatro
módulos convertidores entre dos BCU.

Nota: Para ver un ejemplo de cómo conmutar los módulos convertidores entre el uso
de inversor y de alimentación IGBT, consulte el Manual de firmware del programa de
control de alimentación IGBT ACS880 (3AUA0000131562 [inglés]).

BCU 1 controla todos los módulos, BCU 2 en modo enrutador

BCU 1
95.14 = 000Fh (1111b)
95.16 = Off

BCU 2
95.16 = On
95.17 = 1100b

CH1 CH2 CH3 CH4 CH1 CH2 CH3 CH4

Módulo 1 Módulo 2 Módulo 3 Módulo 4

BCU 2 controla todos los módulos, BCU 1 en modo enrutador
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CH1 CH2 CH3 CH4 CH1 CH2 CH3 CH4

Módulo 1 Módulo 2 Módulo 3 Módulo 4

BCU 1
95.16 = On
95.17 = 1100b

BCU 2
95.14 = 000Fh (1111b)
95.16 = Off

Nota:

• Los módulos locales se deben conectar a canales sucesivos a partir de CH1. Los
canales que siguen justo después están conectado a la otra BCU y se enrutan a los
módulos locales. Debe haber al menos tantosmódulos locales como canales enru-
tados.

• Con control mediante PLC, cualquier cambio de conexión se debe hacer en estado
paradoydemodoquealmenosunaBCUestéenmodoenrutadoren todomomento.

• Es posible que se apliquen reglas o restricciones adicionales al utilizar el modo
enrutador conotrosprogramasde control. Véase elManual de firmware correspon-
diente.

Ajustes y diagnósticos

Parámetros: 95.16 Modo enrutador (página 538) y 95.17 Config canal enrutador (pági-
na 539).

￭ Rangos de parámetros con opcional +N8200 (licencia para alta veloci-
dad)

Con el opcional +N8200 (licencia para alta velocidad), los siguientes parámetros de
velocidad y frecuencia tienen un rango ampliado:
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ParámetrosRango

1.2-90000… 90000 rpm

22.1

22.26…22,32

22.41…22,43

22.52…22,57

22.81…22,87

23.1

23.2

23.27

23.39

24.1…24.4

30.11

30.12

36.15

49.15

49.16

90.1

1.610…90000 rpm

21.6

25.18

25.19

29.70

29.72

29.74

29.76

29.78

37.11…37.15

46.1

46.6

46.21

46.31

99.9
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ParámetrosRango

1.6-1500 … 1500 Hz

28.1

28.2

28.26…28.32

28.52…28.57

28.78

28.90…28.92

28.96

28.97

30.13

30.14

49.17

49.18

1.630…1500 Hz

46.2

99.8
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Macros de aplicación

Contenido de este capítulo
Este capítulo describe el uso previsto, el manejo y las conexiones de control de fábrica
de las macros de aplicación estándar.

Puede encontrarse más información sobre las conexiones de la unidad de control en
el Manual de hardware del convertidor.

General
Las macros de aplicación son conjuntos de valores de parámetros predeterminados
para la aplicación en cuestión. Al poner enmarcha el convertidor, el usuario suele selec-
cionar la macro de aplicación más adecuada como punto de partida y, a continuación,
realiza los cambios necesarios para adaptar los ajustes a la aplicación. Esto exige un
número mucho menor de cambios realizados por el usuario, en comparación con la
forma tradicional de programar un convertidor.

Lasmacros de aplicación se pueden seleccionar mediante el parámetro 96.4 Selección
demacro. Los conjuntosdeparámetrosdel usuario sonadministradospor losparáme-
tros del grupo 96 Sistema (página 543).

Nota: Las conexiones de control por defecto descritas en este capítulo se basan en la
unidad de control ZCU.

5
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Macro Fábrica
La macro Fábrica es adecuada para aplicaciones de control de velocidad, como cintas
transportadoras, bombas y ventiladores y bancos de pruebas.

El convertidor se controla mediante velocidad con la señal de referencia conectada a
la entradaanalógicaAI1. Lasórdenesdemarcha/paro sedanmediante la entradadigital
DI1; la dirección de giro se determina mediante la DI2. Esta macro utiliza el lugar de
control EXT1.

Los fallos se restauran mediante la entrada digital DI3.

La DI4 cambia entre los conjuntos de tiempo de aceleración/deceleración 1 y 2. Los
tiempos de aceleración y deceleración, así como las formas de las rampas, se definen
con los parámetros 23.12…23.19.

La DI5 activa la velocidad constante 1.

￭ Ajustes de parámetros predefinidos para la macro Fábrica

Los ajustes de parámetros predefinidos para la macro Fábrica se enumeran en el capí-
tulo Listado de parámetros.

￭ Conexiones de control predefinidas para la macro Fábrica

DescripciónTérminoConexión

XPOW Entrada de alimentación externa

24 V CC, 2 A

+24 VI

1
2

 +24VI
  GND

GND

XAI Tensión de referencia y entradas analógicas

10 V CC, RL 1…10 kilohmios+VREF
+VREF
-VREF
AGND

AI1+
AI1-
AI2+
AI2-

1
2
3
4
5
6
7

-10 V CC, RL 1…10 kilohmios-VREF

TierraAGND

Referencia de velocidad

0(2)…10 V, Rin > 200 kohm

AI1+

AI1-

Por defecto no se usa.AI2+

0(4)…20 mA, Rin = 100 ohmAI2-

XAO Salidas analógicas

Velocidad del motor (rpm)AO1
AO1

AGND
AO2

AGND

1
2
3
4

0…20 mA, RL < 500 ohmiosAGND

Intensidad del motor

0…20 mA, RL < 500 ohmios

AO2

AGND
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DescripciónTérminoConexión

XD2D Enlace de convertidor a convertidor

Conexión maestro/esclavo, convertidor a
convertidor o interfaz de bus de campo inte-
grada

B
1
2
3

B
A

BGND
A

BGND

XRO1, XRO2, XRO3 Salidas de relé

Listo para marchaNC

21
22
23
31
32
33

11
12
13

NC
COM
NO
NC

COM
NO
NC

COM
NO

Fault

+24VD
DIOGND

2
5 XD

24

250 V CA / 30 V CC

2 A

COM

NO

En marcha

250 V CA / 30 V CC

2 A

NC

COM

NO

Fallo (-1)

250 V CA / 30 V CC

2 A

NC

COM

NO

XD24 Enclavamiento digital

Permiso de marchaDIIL
DIIL1

+24VD
DICOM
+24VD
DIOGND

2
3
4
5

+24 V CC 200 mA+24 VD

Tierra de entrada digitalDICOM

+24 V CC 200 mA+24 VD

Tierra de entrada/salida digitalDIOGND

XDIO Entradas/salidas digitales

Salida: Listo para marchaDIO1
1 DIO1
2 DIO2 Salida: En marchaDIO2
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DescripciónTérminoConexión

XDI Entradas digitales

Paro (0) / Marcha (1)DI1

1 DI1
DI2
DI3
DI4
DI5
DI6

2
3
4
5
6

+24VD
DIOGND

2
5 XD

24 Avance (0) / Retroceso (1)DI2

RestaurarDI3

Conjuntos Tiempo Ace./Dec. 1 (0) / 2 (1)DI4

Velocidad constante 1 (1 = activado)DI5

Por defecto no se usa.DI6

Los circuitos de Safe Torque Off deben cerrarse para que
el convertidor arranque. Véase el Manual de hardware del
convertidor.

XSTO

Conexión de las opciones de seguridadX12

Conexión del panel de controlX13

Conexión de la unidad de memoriaX205
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Macro Manual/Auto
La macro Manual/Auto es adecuada para aplicaciones de control de velocidad en las
que se utilicen dos dispositivos de control externos.

El convertidor se controla mediante velocidad desde los lugares de control externos
EXT1 (controlmanual) y EXT2 (control automático). La selecciónde los lugaresde control
se efectúa mediante la entrada digital DI3.

La señal de marcha/paro de EXT1 se conecta a DI1, mientras que la dirección de giro
se determina mediante DI2. Para EXT2, las órdenes de marcha/paro se dictan a través
de DI6 y la dirección mediante DI5.

Las señales de referencia de EXT1 y EXT2 se conectan a las entradas analógicas AI1 y
AI2, respectivamente.

Puede activarse una velocidad constante (por defecto 300 rpm) a través de DI4.

￭ Ajustes de parámetros predeterminados de la macro Manual/Auto

A continuación se presenta una lista de valores de parámetros predeterminados que
difierende losmostradospara lamacro Fábrica en Listadodeparámetros (página 140).

Valores predefinidos macro Manual/AutoParámetro

1500.00012.30 AI2 Escala en AI2 Max

DI319.11 Ext1/Ext2 Seleccion

In1 Marcha; In2 Dir20.6 Comandos Ext2 (Ext2 Marcha/Paro/Dir)

DI620.8 Ext2 in1 fuente

DI520.9 Ext2 in2 fuente

DIIL20.12 Fuente permiso de marcha 1

AI2 Escalada22.12 Fuente ref veloc 2

Seguir selección Ext1/Ext222.14 Selección ref. velocidad 1/2

DI422.22 Vel Constante Sel1

Tiempo Ace/Dec 123.11 Seleccion Rampa

No seleccionado31.11 Restauracion Fallo Seleccion
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￭ Conexiones de control predefinidas para la macro Manual/Auto

DescripciónTérminoConexión

XPOW Entrada de alimentación externa

24 V CC, 2 A

+24 VI

1
2

 +24VI
  GND

GND

XAI Tensión de referencia y entradas analógicas

10 V CC, RL 1…10 kilohmios+VREF

+VREF
-VREF
AGND

AI1+
AI1-
AI2+
AI2-

1
2
3
4
5
6
7

-10 V CC, RL 1…10 kilohmios-VREF

TierraAGND

Referencia de velocidad (manual)

0(2)…10 V, Rin > 200 kohm

AI1+

AI1-

Referencia de velocidad (automático)

0(4)…20 mA, Rin = 100 ohm

AI2+

AI2-

XAO Salidas analógicas

Velocidad del motor (rpm)AO1
AO1

AGND
AO2

AGND

1
2
3
4

0…20 mA, RL < 500 ohmiosAGND

Intensidad del motor

0…20 mA, RL < 500 ohmios

AO2

AGND

XD2D Enlace de convertidor a convertidor

Conexión maestro/esclavo, convertidor a
convertidor o interfaz de bus de campo inte-
grada

B
1
2
3

B
A

BGND
A

BGND

XRO1, XRO2, XRO3 Salidas de relé

Listo para marchaNC

21
22
23
31
32
33

11
12
13

NC
COM
NO
NC

COM
NO
NC

COM
NO

Fault

+24VD
DIOGND

2
5 XD

24

250 V CA / 30 V CC

2 A

COM

NO

En marcha

250 V CA / 30 V CC

2 A

NC

COM

NO

Fallo (-1)

250 V CA / 30 V CC

2 A

NC

COM

NO
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DescripciónTérminoConexión

XD24 Enclavamiento digital

Permiso de marchaDIIL
DIIL1

+24VD
DICOM
+24VD
DIOGND

2
3
4
5

+24 V CC 200 mA+24 VD

Tierra de entrada digitalDICOM

+24 V CC 200 mA+24 VD

Tierra de entrada/salida digitalDIOGND

XDIO Entradas/salidas digitales

Salida: Listo para marchaDIO1
1 DIO1
2 DIO2 Salida: En marchaDIO2

XDI Entradas digitales

Paro (0) / Marcha (1) – ManualDI1

1 DI1
DI2
DI3
DI4
DI5
DI6

2
3
4
5
6

+24VD
DIOGND

2
5 XD

24

Avance (0) / Retroceso (1) – ManualDI2

Manual (0) / Automático (1)DI3

Velocidad constante 1 (1 = activado)DI4

Avance (0) / Retroceso (1) – AutomáticoDI5

Paro (0) / Marcha (1) – AutomáticoDI6

Los circuitos de Safe Torque Off deben cerrarse para que
el convertidor arranque. Véase el Manual de hardware del
convertidor.

XSTO

Conexión de las opciones de seguridadX12

Conexión del panel de controlX13

Conexión de la unidad de memoriaX205
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Macro de Control PID
La macro de Control PID es adecuada para aplicaciones de control de proceso como,
por ejemplo, sistemas de control de presión, nivel y flujo en bucle cerrado:

• bombasdecargadepresiónde los sistemasdeabastecimientodeaguamunicipales

• bombas para el control del nivel de los depósitos de agua

• bombas de carga de presión de sistemas de calefacción de distrito

• control del flujo de material de una cinta transportadora.

La señal de referencia del proceso se conecta a la entrada analógica AI1 y la señal de
realimentacióndel proceso aAI2. De formaalternativa, puede facilitarse una referencia
de velocidaddirecta al convertidor a travésdeAI1. Seguidamente, se ignora el regulador
PID y el convertidor ya no controla la variable de proceso.

La selección entre el control de velocidad directo (lugar de control EXT1) y el control de
variable de proceso (EXT2) se efectúa a través de la entrada digital DI3.

Las señales demarcha/paro para EXT1 y EXT2 se conectan aDI1 yDI6 respectivamente.

Puede activarse una velocidad constante (por defecto 300 rpm) a través de DI4.

Nota:Al poner enmarcha el bucle PID, resulta útil hacer funcionar elmotor primero con
control de velocidad utilizandoEXT1; esto permite comprobar la polaridad y el escalado
de la realimentación del PID. Una vez probada la realimentación, es posible “cerrar” el
bucle PID conmutando a EXT2.

￭ Ajustes de parámetros predeterminados de la macro Control PID

A continuación se presenta una lista de valores de parámetros predeterminados que
difierende losmostradospara lamacro Fábrica en Listadodeparámetros (página 140).

Valores predefinidos macro Manual/AutoParámetro

4.00012.27 AI2 Min

DI319.11 Ext1/Ext2 Seleccion

In1 Marcha20.1 Comandos Ext1

No seleccionado20.4 Ext1 in2 fuente

In1 Marcha20.6 Comandos Ext2 (Ext2 Marcha/Paro/Dir)

DI620.8 Ext2 in1 fuente

DI520.12 Fuente permiso de marcha 1

PID22.12 Fuente ref veloc 2

DI422.22 Vel Constante Sel1

Tiempo Ace/Dec 123.11 Seleccion Rampa

No seleccionado31.11 Restauracion Fallo Seleccion

On Cuando Drive en Marcha40.7 Set 1 PID modo operación
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Valores predefinidos macro Manual/AutoParámetro

AI2 Escalada40.8 Set 1 realiment 1 fuente

0,040 s40.11 Set 1 realim tiempo filtr

1,0 s40.35 Set 1 tiempo filtro deriv

Seguir selección Ext1/Ext240.60 Configurar fuente de activación PID 1

Nota: La selección de la macro no afecta al grupo de parámetros 41 Conj. PID proceso
2.
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￭ Conexiones de control predefinidas para la macro Control PID

DescripciónTérminoConexión

XPOW Entrada de alimentación externa

24 V CC, 2 A

+24 VI

1
2

 +24VI
  GND

GND

XAI Tensión de referencia y entradas analógicas

10 V CC, RL 1…10 kilohmios+VREF

+VREF
-VREF
AGND

AI1+
AI1-
AI2+
AI2-

1
2
3
4
5
6
7

P
I

-10 V CC, RL 1…10 kilohmios-VREF

TierraAGND

Referencia de velocidad

0(2)…10 V, Rin > 200 kohm

AI1+

AI1-

Realimentación de proceso 1)

0(4)…20 mA, Rin = 100 ohm

AI2+

AI2-

XAO Salidas analógicas

Velocidad del motor (rpm)AO1
AO1

AGND
AO2

AGND

1
2
3
4

0…20 mA, RL < 500 ohmiosAGND

Intensidad del motor

0…20 mA, RL < 500 ohmios

AO2

AGND

XD2D Enlace de convertidor a convertidor

Conexión maestro/esclavo, convertidor a
convertidor o interfaz de bus de campo inte-
grada

B
1
2
3

B
A

BGND
A

BGND

XRO1, XRO2, XRO3 Salidas de relé

Listo para marchaNC

21
22
23
31
32
33

11
12
13

NC
COM
NO
NC

COM
NO
NC

COM
NO

Fault

+24VD
DIOGND

2
5 XD

24

250 V CA / 30 V CC

2 A

COM

NO

En marcha

250 V CA / 30 V CC

2 A

NC

COM

NO

Fallo (-1)

250 V CA / 30 V CC

2 A

NC

COM

NO
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DescripciónTérminoConexión

XD24 Enclavamiento digital

Enclavamiento digital. Por defecto no se usa.DIIL
DIIL1

+24VD
DICOM
+24VD
DIOGND

2
3
4
5

+24 V CC 200 mA+24 VD

Tierra de entrada digitalDICOM

+24 V CC 200 mA+24 VD

Tierra de entrada/salida digitalDIOGND

XDIO Entradas/salidas digitales

Salida: Listo para marchaDIO1
1 DIO1
2 DIO2 Salida: En marchaDIO2

XDI Entradas digitales

Paro (0) / Marcha (1) – Control de velocidadDI1

1 DI1
DI2
DI3
DI4
DI5
DI6

2
3
4
5
6

+24VD
DIOGND

2
5 XD

24 Por defecto no se usa.DI2

Control de velocidad (0) / Control de proceso
(1)

DI3

Velocidad constante 1 (1 = activado)DI4

Permiso de marcha (1 = activado)DI5

Paro (0) / Marcha (1) – Control de procesoDI6

Los circuitos de Safe Torque Off deben cerrarse para que
el convertidor arranque. Véase el Manual de hardware del
convertidor.

XSTO

Conexión de las opciones de seguridadX12

Conexión del panel de controlX13

Conexión de la unidad de memoriaX205

1) Para ejemplos de conexión de sensores, véase la página 126.
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￭ Ejemplos de conexión de sensores para la macro Control PID

AI2+

AI2-

DIOGND

+24
VD Salida de tensión auxiliar (máx. 200 mA).

Tierra

Medición del valor actual
-20...20 mA. Rin = 100 ohm

-20...20 mA. Rin = 100 ohm
Medición del valor actual

Medición del valor actual
-20...20 mA. Rin = 100 ohm

AI2+

AI2-

Medición del valor actual
-20...20 mA. Rin = 100 ohm

AI2+

AI2-

Medición del valor actual
-20...20 mA. Rin = 100 ohm

AI2+

AI2-

Medición del valor actual
-20...20 mA. Rin = 100 ohm

AI2+

AI2-

AI2+

AI2-

DIOGND

+24
VD Salida de tensión auxiliar (máx. 200 mA).

Tierra

P

I

P

I

P

I

P

I

Alimentación

+

-

+
-

0/4...20 mA

0/4...20 mA

0/4...20 mA

0/4...20 mA

OUT

+

-

-

+

+24 V

-

Convertidor 3

Convertidor 2

Convertidor 1

Nota:El sensor debe alimentarse externamente.
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Macro de control de par
Esta macro se utiliza en aplicaciones en las que se requiere controlar el par del motor.
Se trata habitualmente de aplicaciones de tensión, en las cuales es necesariomantener
una tensión determinada en el sistema mecánico.

La referencia de par se dicta a través de la entrada analógica AI2, generalmente como
señal de intensidad conun rangode0…20mA (equivalentes al 0…100%del par nominal
del motor).

La señal demarcha/paro se conecta a la entrada digital DI1. La dirección se determina
mediante DI2. A través de la entrada digital DI3, es posible seleccionar el control de
velocidad (EXT1) en lugar del control de par (EXT2). Al igual que con la macro Control
PID, el control de velocidad puede usarse para la puesta en marcha del sistema y la
comprobación del sentido de giro del motor.

También es posible cambiar el control a local (panel de control o herramienta de PC)
pulsando la tecla Loc/Rem. Por defecto, la referencia local es la velocidad; si se necesita
una referencia depar, el valor del parámetro 19.16 LocalModoControl deberá cambiarse
a Par.

Puede activarse una velocidad constante (por defecto 300 rpm) a través de DI4. La DI5
cambia entre los conjuntos de tiempo de aceleración/deceleración 1 y 2. Los tiempos
de aceleración y deceleración, así como las formas de las rampas, se definen con los
parámetros 23.12…23.19.

￭ Ajustes de parámetros predeterminados de la macro Control de par

A continuación se presenta una lista de valores de parámetros predeterminados que
difierende losmostradospara lamacro Fábrica en Listadodeparámetros (página 140).

Valores predefinidos macro Control de parParámetro

DI319.11 Ext1/Ext2 Seleccion

Par19.14 Modo de control Ext2

Nivel20.2 Tipo Ext1 Mar-Flanco/Nivel

In1 Marcha; In2 Dir20.6 Comandos Ext2 (Ext2 Marcha/Paro/Dir)

Nivel20.7 Tipo Ext2 Mar-Flanco/Nivel

DI120.8 Ext2 in1 fuente

DI220.9 Ext2 in2 fuente

DI620.12 Fuente permiso de marcha 1

DI422.22 Vel Constante Sel1

DI523.11 Seleccion Rampa

AI2 Escalada26.11 Ref de par 1 Fuente

No seleccionado31.11 Restauracion Fallo Seleccion
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￭ Conexiones de control predefinidas para la macro Control de par

DescripciónTérminoConexión

XPOW Entrada de alimentación externa

24 V CC, 2 A

+24 VI

1
2

 +24VI
  GND

GND

XAI Tensión de referencia y entradas analógicas

10 V CC, RL 1…10 kilohmios+VREF

+VREF
-VREF
AGND

AI1+
AI1-
AI2+
AI2-

1
2
3
4
5
6
7

-10 V CC, RL 1…10 kilohmios-VREF

TierraAGND

Referencia de velocidad

0(2)…10 V, Rin > 200 kohm

AI1+

AI1-

Referencia de par

0(4)…20 mA, Rin = 100 ohm

AI2+

AI2-

XAO Salidas analógicas

Velocidad del motor (rpm)AO1
AO1

AGND
AO2

AGND

1
2
3
4

0…20 mA, RL < 500 ohmiosAGND

Intensidad del motor

0…20 mA, RL < 500 ohmios

AO2

AGND

XD2D Enlace de convertidor a convertidor

Conexión maestro/esclavo, convertidor a
convertidor o interfaz de bus de campo inte-
grada

B
1
2
3

B
A

BGND
A

BGND

XRO1, XRO2, XRO3 Salidas de relé

Listo para marchaNC

21
22
23
31
32
33

11
12
13

NC
COM
NO
NC

COM
NO
NC

COM
NO

Fault

+24VD
DIOGND

2
5 XD

24

250 V CA / 30 V CC

2 A

COM

NO

En marcha

250 V CA / 30 V CC

2 A

NC

COM

NO

Fallo (-1)

250 V CA / 30 V CC

2 A

NC

COM

NO
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DescripciónTérminoConexión

XD24 Enclavamiento digital

Enclavamiento digital. Por defecto no se usa.DIIL
DIIL1

+24VD
DICOM
+24VD
DIOGND

2
3
4
5

+24 V CC 200 mA+24 VD

Tierra de entrada digitalDICOM

+24 V CC 200 mA+24 VD

Tierra de entrada/salida digitalDIOGND

XDIO Entradas/salidas digitales

Salida: Listo para marchaDIO1
1 DIO1
2 DIO2 Salida: En marchaDIO2

XDI Entradas digitales

Paro (0) / Marcha (1)DI1

1 DI1
DI2
DI3
DI4
DI5
DI6

2
3
4
5
6

+24VD
DIOGND

2
5 XD

24

Avance (0) / Retroceso (1)DI2

Control de velocidad (0) / Control de par (1)DI3

Velocidad constante 1 (1 = activado)DI4

Conjuntos Tiempo Ace./Dec. 1 (0) / 2 (1)DI5

Permiso de marcha (1 = activado)DI6

Los circuitos de Safe Torque Off deben cerrarse para que
el convertidor arranque. Véase el Manual de hardware del
convertidor.

XSTO

Conexión de las opciones de seguridadX12

Conexión del panel de controlX13

Conexión de la unidad de memoriaX205
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Macro Control secuencial
Lamacro Control secuencial es adecuada para aplicaciones de control de velocidad en
las quepuedenutilizarse una referencia de velocidad,múltiples velocidades constantes
y dos rampas de aceleración y deceleración.

En esta macro sólo se usa EXT1.

Esta macro ofrece siete velocidades constantes preajustadas que pueden activarse
con las entradas digitales DI4 a DI6 (véase el parámetro 22.21 Vel Constante Funcion).
La referencia de velocidad externa puede proporcionarse a través de la entrada analó-
gica AI1. Esta referencia únicamente se activa cuando no hay ninguna velocidad cons-
tanteactivada (las entradasdigitalesDI4aDI6 estándesconectadas). Tambiénpueden
emitirse órdenes de funcionamiento desde el panel de control.

Las órdenesdemarcha/paro sedanmediante la entradadigital DI1; la direccióndegiro
se determina mediante la DI2.

Pueden seleccionarse dos rampas de aceleración/deceleración mediante DI3. Los
tiempos de aceleración y deceleración, así como las formas de las rampas, se definen
con los parámetros 23.12…23.19.

￭ Diagrama de funcionamiento

La siguiente figura muestra un ejemplo del uso de la macro.

Velocidad

Tiempo

Paro siguiendo la rampa de
deceleración

Velocidad
3

Velocidad
2

Velocidad
1

Acel1 Acel1 Acel2 Decel2

Marcha/Paro

Acel1/Decel1

Velocidad 1

Velocidad 2

Acel2/Decel2

Velocidad 3
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￭ Selección de velocidades constantes

Por defecto, las velocidades constantes 1...7 se seleccionanmediante las entradasdigi-
tales DI4...DI6 de la manera siguiente:

Velocidad constante activaDI6DI5DI4

Ninguna (se usa una referencia de velocidad externa)000

Velocidad constante 1001

Velocidad constante 2010

Velocidad constante 3011

Velocidad constante 4100

Velocidad constante 5101

Velocidad constante 6110

Velocidad constante 7111

￭ Ajustes de parámetros predefinidos de la macro Control secuencial

A continuación se presenta una lista de valores de parámetros predeterminados que
difierende losmostradospara lamacro Fábrica en Listadodeparámetros (página 140).

ValorespredefinidosmacroControl secuencialParámetro

DIIL20.12 Fuente permiso de marcha 1

Rampa21.3 Funcion Paro

01b (Bit 0 = Paquete)22.21 Vel Constante Funcion

DI422.22 Vel Constante Sel1

DI522.23 Vel Constante Sel2

DI622.24 Vel Constante Sel3

600,00 rpm22.27 Vel Constante 2

900,00 rpm22.28 Vel Constante 3

1200,00 rpm22.29 Vel Constante 4

1500,00 rpm22.30 Vel Constante 5

2400,00 rpm22.31 Vel Constante 6

3000,00 rpm22.32 Vel Constante 7

DI323.11 Seleccion Rampa

0,12 s25.6 Comp Acel Tiempo Derivac

No seleccionado31.11 Restauracion Fallo Seleccion
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￭ Conexiones de control predefinidas para la macro Control secuencial

DescripciónTérminoConexión

XPOW Entrada de alimentación externa

24 V CC, 2 A

+24 VI

1
2

 +24VI
  GND

GND

XAI Tensión de referencia y entradas analógicas

10 V CC, RL 1…10 kilohmios+VREF

+VREF
-VREF
AGND

AI1+
AI1-
AI2+
AI2-

1
2
3
4
5
6
7

-10 V CC, RL 1…10 kilohmios-VREF

TierraAGND

Referencia de velocidad

0(2)…10 V, Rin > 200 kohm

AI1+

AI1-

Por defecto no se usa.

0(4)…20 mA, Rin = 100 ohm

AI2+

AI2-

XAO Salidas analógicas

Velocidad del motor (rpm)AO1
AO1

AGND
AO2

AGND

1
2
3
4

0…20 mA, RL < 500 ohmiosAGND

Intensidad del motor

0…20 mA, RL < 500 ohmios

AO2

AGND

XD2D Enlace de convertidor a convertidor

Conexión maestro/esclavo, convertidor a
convertidor o interfaz de bus de campo inte-
grada

B
1
2
3

B
A

BGND
A

BGND

XRO1, XRO2, XRO3 Salidas de relé

Listo para marchaNC

21
22
23
31
32
33

11
12
13

NC
COM
NO
NC

COM
NO
NC

COM
NO

Fault

+24VD
DIOGND

2
5 XD

24

250 V CA / 30 V CC

2 A

COM

NO

En marcha

250 V CA / 30 V CC

2 A

NC

COM

NO

Fallo (-1)

250 V CA / 30 V CC

2 A

NC

COM

NO
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DescripciónTérminoConexión

XD24 Enclavamiento digital

Permiso de marchaDIIL
DIIL1

+24VD
DICOM
+24VD
DIOGND

2
3
4
5

+24 V CC 200 mA+24 VD

Tierra de entrada digitalDICOM

+24 V CC 200 mA+24 VD

Tierra de entrada/salida digitalDIOGND

XDIO Entradas/salidas digitales

Salida: Listo para marchaDIO1
1 DIO1
2 DIO2 Salida: En marchaDIO2

XDI Entradas digitales

Paro (0) / Marcha (1)DI1

1 DI1
DI2
DI3
DI4
DI5
DI6

2
3
4
5
6

+24VD
DIOGND

2
5 XD

24

Avance (0) / Retroceso (1)DI2

Conjuntos Tiempo Ace./Dec. 1 (0) / 2 (1)DI3

Selección de velocidad constante (véase la
página 131)

DI4

DI5

DI6

Los circuitos de Safe Torque Off deben cerrarse para que
el convertidor arranque. Véase el Manual de hardware del
convertidor.

XSTO

Conexión de las opciones de seguridadX12

Conexión del panel de controlX13

Conexión de la unidad de memoriaX205
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Macro Control por bus de campo
La versión de firmware actual no admite esta macro de aplicación.

134 Macros de aplicación



Parámetros

Contenido de este capítulo
Este capítulo describe los parámetros del programa de control, incluidas las señales
actuales.

6
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Términos y abreviaturas

DefiniciónTérmino

El tipo de parámetro que resulta de unamedición o cálculo realizado por el conver-
tidor o que contiene información de estado. La mayoría de las señales actuales
son del tipo solo lectura, pero algunas (especialmente las señales actuales de
conteo) pueden restaurarse.

Señal actual

(En la siguiente tabla, se muestra en la misma fila que el nombre del parámetro)
El valor por defecto de un parámetro cuando se utiliza en la macro Fábrica. Para
obtener información sobre otros valores de parámetros específicos de macros,
véase el capítulo Macros de aplicación.

Def

Nota:Determinadas configuracionesoequiposopcionalespueden requerir valores
por defecto específicos.

Estos están etiquetados de las siguiente forma:

(95.20 bx) = Valor por defecto modificado o protegido contra escritura con el pa-
rámetro 95.20, bit x.

(En la siguiente tabla, se muestra en la misma fila que el intervalo del parámetro
o junto a cada selección)

FbEq
16b / 32b

El escalado entre el entero usado en la comunicación y el valor que se muestra en
el panel cuando se selecciona un valor de 16 bits para la transmisión a un sistema
externo. El escalado se indica tanto para valores de 16 bits como de 32 bits.

El valor se toma de otro parámetro.Otro

Al seleccionar “Otro” semuestra una lista deparámetros en la cual el usuario puede
especificar el parámetro de origen.

Nota: El parámetro de origen debe ser del tipo real32 (coma flotante de 32 bits).
Para usar un entero de 16 bits (por ejemplo, recibido de un dispositivo externo de
series de datos) como fuente, pueden usarse los parámetros de almacenamiento
de datos 47.01 … 47.08.

El valor se toma de un bit determinado de otro valor de parámetro.Otro [bit]

Al seleccionar “Otro” semuestra una lista deparámetros en la cual el usuario puede
especificar el parámetro y el bit de origen.

O bien una instrucción de funcionamiento ajustable por el usuario para el conver-
tidor, o bien una señal actual.

Parámetro

Por unidadp.u.

El valor del parámetro.[número de
parámetro
entre corche-
tes]
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Resumen del grupo de parámetros
PáginaContenidoGrupo

140Señales básicas para monitorizar el convertidor.1 Valores actuales

146Valores de referencias recibidas de distintas fuentes.3 Entradas de Referencia

148Información acerca de los últimos avisos y fallos que se han pro-
ducido.

4 Alarmas y Fallos

160Diversos contadores del tipo de tiempo de funcionamiento y me-
diciones relacionadas con el mantenimiento del convertidor.

5 Diagnósticos

162Palabras de control y estado del convertidor.6 Palabras de Control y Estado

179Información sobre el hardware, el firmware y el programa de apli-
cación del convertidor.

7 Info Sistema

183Configuración de las entradas digitales y de las salidas de relé.10 DI, RO Estándar

191Configuraciónde las entradas/salidas digitales y las entradas/sa-
lidas de frecuencia.

11 DIO, FI, FO Estándar

199Configuración de las entradas analógicas estándar.12 AI Estándar

205Configuración de las salidas analógicas estándar.13 AO Estandar

211Configuración del módulo de ampliación de E/S 1.14 Módulo 1 exten I/O

239Configuración del módulo de ampliación de E/S 2.15 Módulo 2 exten I/O

245Configuración del módulo de ampliación de E/S 3.16 Módulo 3 exten I/O

251Selección de las fuentes de lugar de control local y externo y los
modos de operación.

19 Modo Operacion

254Selecciónde fuentede señal demarcha/paro/dirección yhabilita-
ción de ejecución/marcha/avance lento; selección de fuente de
señal de habilitación de referencia positiva/negativa.

20 Marcha/Paro/Dirección

266Modosdemarcha yparo;mododeparodeemergencia y selección
de fuente de señal; ajustes de magnetización CC; selección de
modo Autophasing.

21 Modo Marcha/Paro

277Selección de referencia de velocidad: ajustes del potenciómetro
del motor.

22 Seleccion Referencia Veloc

287Ajustes de la rampa de referencia de velocidad (programación de
las tasas de aceleración y deceleración para el convertidor).

23 Rampas de Acel / Decel

294Cálculo de error de velocidad; configuración de control de la ven-
tana de error de velocidad; paso de error de velocidad.

24 Acondic. ref. velocidad

301Ajustes del regulador de velocidad.25 Control Velocidad

313Ajustes de la cadena de referencia de par.26 Cadena Referencia de Par

322Ajustes para la cadena de referencia de frecuencia.28 Frecuencia Cadena de Ref

332Ajustes de la cadena de referencias de tensión CC.29 Cadena de referencia de ten-
sión
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PáginaContenidoGrupo

337Límites de funcionamiento del convertidor.30 Limites

348Configuracióndeeventos externos; seleccióndel comportamiento
del convertidor tras situaciones de fallo.

31 Funciones de Fallo

360Configuración de las funciones de supervisión de señales 1...3.32 Supervisión

364Configuraciónde los temporizadores/contadoresdemantenimien-
to.

33 Temporiz. y cont. genéricos

373Ajustes de protección térmica delmotor, tales como la configura-
ción de la medición de temperatura, la definición de la curva de
carga y la configuración del control del ventilador del motor.

35 Proteccion Termica Motor

388Ajustes del registro de amplitud y de valores pico.36 Analizador de Carga

394Ajustes para la curva de carga del usuario.37 Curva de carga del usuario

398Valores de parámetros para el control PID de proceso.40 Conj. PID proceso 1

413Una segunda serie de valores de parámetros para el control PID
de proceso.

41 Conj. PID proceso 2

416Ajustes para el chopper de frenado interno.43 Chopper de Frenado

419Configuración del control del freno mecánico.44 Control Freno Mecanico

425Ajustes para los calculadores de ahorro de energía.45 Eficiencia energética

429Ajustes de supervisión de velocidad; filtro de señal actual; ajustes
de escalado general.

46 Ajustes monitor./escalado

434Parámetros de almacenamiento de datos que pueden escribirse
y leerse a través de los ajustes de fuente y destino de otros pará-
metros.

47 Datos Guardados

438Ajustes de comunicación para el puerto del panel de control en el
convertidor.

49 Comunic Puerto Panel

441Configuración de la comunicación de bus de campo.50 Bus de Campo Adap. (FBA)

451Configuración de adaptador de bus de campo A.51 FBA A Ajustes

453Selección de los datos para transferir desde el convertidor al con-
trolador debusde campoa travésdel adaptador debusde campo
A.

52 FBA A Data In

454Selección de los datos para transferir desde el controlador de bus
de campo al convertidor a través del adaptador de bus de campo
A.

53 FBA A Data Out

455Configuración del adaptador de bus de campo B.54 FBA B Ajustes

457Selección de los datos para transferir desde el convertidor al con-
trolador debusde campoa travésdel adaptador debusde campo
B.

55 FBA B Data In

458Selección de los datos para transferir desde el controlador de bus
de campo al convertidor a través del adaptador de bus de campo
B.

56 FBA B Data Out
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PáginaContenidoGrupo

459Configuración de la interfaz de bus de campo integrado (BCI).58 Bus de campo integrado

469Configuración de la comunicación DDCS.60 Comunicación DDCS

487Define los datos enviados al enlace DDCS.61 Datos transm D2D y DDCS

493Asignación de los datos recibidos a través del enlace DDCS.62 Datos recep D2D y DDCS

504Configuración de la realimentación del motor y la carga.90 Seleccion Realimentacion

516Configuración de los módulos de interfaz de encoder.91 Ajustes de módulo encoder

520Ajustes para el encoder 1.92 Encoder 1 Configuracion

527Ajustes para el encoder 2.93 Encoder 2 Configuracion

529Control de la unidad de alimentación del convertidor, como la
tensión CC y la referencia de potencia reactiva.

94 Control LSU

533Ajustes varios relativos al hardware.95 Configuracion Hardware

543Selección de idioma; niveles de acceso; selección de macros;
guardar y restablecer parámetros; reinicio de la unidadde control;
series de parámetros de usuario; selección de unidad; activación
del registrador de datos; cálculo de la suma de comprobación de
parámetros; bloqueo de usuario.

96 Sistema

555Ajustes del modelo motor.97 Control de Motor

561Valores delmotor facilitados por el usuario que son utilizados por
el modelo motor.

98 Motor Usuario Parametros

564Ajustes de configuración del motor.99 Datos Motor

572Ajustes de FSO-xx.200 Seguridad

572Ajustes del bus de E/S distribuido.206ConfiguracióndebusdeE/S

573Ajustes del bus de E/S distribuido.207 Servicio de bus de E/S

573Ajustes del bus de E/S distribuido.208 Diagnóstico de bus de E/S

573Ajustes del bus de E/S distribuido.209 Identificación de ventilador
de bus de E/S
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Listado de parámetros
Predet / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

Señales básicas para monitorizar el convertidor.Valores actuales1

Todos los parámetros de este grupo son de solo lectura
mientras no se indique lo contrario.

- / real32Velocidaddemotormedidao estimada en funcióndel tipo
de realimentación utilizado (véase el parámetro 90.41

VelocidadMotorUsa-
da

1.1

Motor SeleccionRealiment. Sepuededefinir una constante
de tiempo de filtro para esta señalmediante el parámetro
46.11 Tiempo Filtro Veloc Motor.

- / 100 = 1 rpmVelocidad de motor medida o estimada. Para el escalado
de 16 bits, véase el parámetro 46.1.

-30000.00 ...
30000.00 rpm

- / real32Velocidad estimada del motor, en rpm. Se puede definir
una constantede tiempode filtropara esta señalmediante
el parámetro 46.11 Tiempo Filtro Veloc Motor.

Velocidad Motor Es-
tim

1.2

- / 100 = 1 rpmVelocidad estimada delmotor. Para el escalado de 16 bits,
véase el parámetro 46.1.

-30000.00 ...
30000.00 rpm

- / real32Muestra el valor de 1.1 Velocidad Motor Usada como por-
centaje de la velocidad síncrona del motor.

Velocidad del motor
en %

1.3

- / 100 = 1 porcentajeVelocidad de motor medida o estimada. Para el escalado
de 16 bits, véase el parámetro 46.1.

-1000.00 ... 1000.00
porcentaje

- / real32Velocidad del encoder 1 en rpm. Se puede definir una
constante de tiempo de filtro para esta señal mediante el
parámetro 46.11 Tiempo Filtro Veloc Motor.

Encoder 1 veloc. filtra-
da

1.4

- / 100 = 1 rpmVelocidad del encoder 1. Para el escalado de 16 bits, véase
el parámetro 46.1.

-30000.00 ...
30000.00 rpm

- / real32Velocidad del encoder 2 en rpm. Se puede definir una
constante de tiempo de filtro para esta señal mediante el
parámetro 46.11 Tiempo Filtro Veloc Motor.

Encoder2veloc. filtra-
da

1.5

- / 100 = 1 rpmVelocidad del encoder 2. Para el escalado de 16 bits, véase
el parámetro 46.1.

-30000.00 ...
30000.00 rpm

- / real32Frecuencia de salida estimada del convertidor, en Hz. Se
puede definir una constante de tiempo de filtro para esta

Frecuencia Salida1.6

señal mediante el parámetro 46.12 Tiempo Filtro Frecuen
Salida.

- / 100 = 1 HzFrecuencia de salida estimada. Para el escalado de 16 bits,
véase el parámetro 46.2.

-600.00 ... 600.00 Hz

- / real32Intensidad de motor medida (absoluta) en A.Intensidad Motor1.7

- / 100 = 1 AIntensidad del motor. Para el escalado de 16 bits, véase el
parámetro 46.5.

0.00 ... 30000.00 A

- / real32Intensidaddelmotor (intensidadde salidadel convertidor)
como porcentaje de la intensidad nominal de motor.

Intensidad de motor
% de nom. de motor

1.8

1 = 1 porcentaje / 10 =
1 porcentaje

Intensidad del motor.0.0 ... 1000.0 porcen-
taje
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- / real32Par del motor en porcentaje del par nominal del motor.
Véase también el parámetro 1.30 Escala Par Nominal.

Par motor1.10

Se puede definir una constante de tiempo de filtro para
esta señal mediante el parámetro 46.13 Tiempo Filtro Par
Motor.

- / 10 = 1 porcentajePar delmotor. Para el escaladode 16bits, véase el paráme-
tro 46.3.

-1600.0 ... 1600.0
porcentaje

- / real32Tensión del bus de CC medida.Tension Bus CC1.11

10 = 1 V / 100 = 1 VTensión del bus de CC.0.00 ... 2000.00 V

- / real32Tensión calculada del motor, en V CA.Voltaje salida1.13

1 = 1 V / 1 = 1 VTensión de motor.0...2000 V

- / real32Potencia de salida del convertidor. La unidad se selecciona
con el parámetro 96.16 Selección de unidad. Se puede de-
finir una constante de tiempo de filtro para esta señal
mediante el parámetro 46.14 Tiempo Filtro Potenc Salida.

Potencia Salida1.14

- / 100 = 1 kWPotencia de salida. Para el escalado de 16 bits, véase el
parámetro 46.4.

-32768.00 ... 32767.00
kW

- / real32Muestra el valor de 1.14 Potencia Salida en porcentaje de
la potencia nominal del motor.

Potencia salida en %
nominal motor

1.15

10= 1porcentaje / 100
= 1 porcentaje

Potencia de salida.-300.00 ... 300.00
porcentaje

- / real32Potenciamecánica estimadaenel ejedelmotor. Launidad
se selecciona con el parámetro 96.16 Selección de unidad.
Se puede definir una constante de tiempo de filtro para
esta señal mediante el parámetro 46.14 Tiempo Filtro Po-
tenc Salida.

Potencia eje motor1.17

1 = 1 kW o CV / 100 = 1
kW o CV

Potencia del eje del motor.-32768.00 ... 32767.00
kW o CV

- / int16La cantidad de energía que ha pasado a través del conver-
tidor (hacia el motor) en gigavatios/hora completos. El
valor mínimo es 0.

MotorizaciónGWh in-
versor

1.18

1 = 1 GWh / 1 = 1 GWhMotorización de energía en GWh.0...32767 GWh

- / int16La cantidad de energía que ha pasado a través del conver-
tidor (hacia el motor) en megavatios/hora completos.
Siempre que el contador se desplaza, se incrementa 1.18
Motorización GWh inversor. El valor mínimo es 0.

Motorización MWh
inversor

1.19

1 = 1 MWh / 1 = 1 MWhMotorización de energía en MWh.0...1000 MWh

- / real32La cantidad de energía que ha pasado a través del conver-
tidor (hacia el motor) en kilovatios/hora completos.
Siempre que el contador se desplaza, se incrementa 1.19
Motorización MWh inversor. El valor mínimo es 0.

Motorización kWh in-
versor

1.20

10 = 1 kWh / 1 = 1 kWhMotorización de energía en kWh.0...1000 kWh

- / real32Intensidad de fase U medida.Intensidad de fase U1.21

- / 100 = 1 AIntensidad de fase U. Para el escalado de 16 bits, véase el
parámetro 46.5.

-30000.00 ...
30000.00 A

- / real32Intensidad de fase V medida.Intensidad de fase V1.22
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- / 100 = 1 AIntensidad de fase V. Para el escalado de 16 bits, véase el
parámetro 46.5.

-30000.00 ...
30000.00 A

- / real32Intensidad de fase Wmedida.Intensidad de fase W1.23

- / 100 = 1 AIntensidad de fase W. Para el escalado de 16 bits, véase el
parámetro 46.5.

-30000.00 ...
30000.00 A

- / real32Referenciade flujoutilizada, enporcentajedel flujonominal
del motor.

% de flujo actual1.24

1 = 1 porcentaje / 1 = 1
porcentaje

Referencia de flujo.0...200 porcentaje

0.00 Sin unidad /
real32

Coseno de fi momentáneo del convertidor.Cos φ momentáneo
INU

1.25

100 = 1 Sin unidad /
100 = 1 Sin unidad

Coseno de fi.-1.00 ... 1.00 Sin uni-
dad

- / real32Tasa de cambio de velocidad actual. Los valores positivos
indican aceleración y los negativos deceleración.

Tasa de cambio de
velocidad

1.29

Véanse también los parámetros 31.32 Supervisión de
rampa de emergencia, 31.33 Demora superv. rampa emer-
gencia, 31.37 Supervisión de paro rampa y 31.38 Demora
de supervisión paro rampa.

1 = 1 rpm/s / 1 = 1
rpm/s

Tasa de cambio de velocidad.-15000...15000rpm/s

0.000 Nm o lb·ft /
uint32

El par que corresponde al 100%del par nominal delmotor.
La unidad se selecciona con el parámetro 96.16 Selección
de unidad.

Escala Par Nominal1.30

Nota: Este valor se copia del parámetro 99.12 Par Nominal
Motor, si se ha introducido. En caso contrario, se calcula su
valor a partir de otros datos del motor.

1 = 1 Nm o lb·ft / 1000
= 1 Nm o lb·ft

Par nominal.0.000 ...
4000000.000 Nm o
lb·ft

- / real32Temperaturamedidadel airede refrigeraciónentrante. La
unidad (°Co °F) se seleccionamediante el parámetro 96.16
Selección de unidad.

Temperaturaambien-
te

1.31

1 = 1 ° / 10 = 1 °Temperatura de aire de refrigeración.-40.0 ... 200.0 °

- / int16La cantidad de energía que ha pasado a través del conver-
tidor (hacia la alimentación) engigavatios/horacompletos.
El valor mínimo es 0.

Regeneración GWh
inversor

1.32

1 = 1 GWh / 1 = 1 GWhEnergía regenerativa en GWh.0...32767 GWh

- / int16La cantidad de energía que ha pasado a través del conver-
tidor (hacia la alimentación) enmegavatios/hora comple-
tos. Siempre que el contador se desplaza, se incrementa
1.32 Regeneración GWh inversor. El valor mínimo es 0.

Regeneración MWh
inversor

1.33

1 = 1 MWh / 1 = 1 MWhEnergía regenerativa en MWh.0...1000 MWh

- / real32La cantidad de energía que ha pasado a través del conver-
tidor (hacia la alimentación) en kilovatios/hora completos.
Siempre que el contador se desplaza, se incrementa 1.33
Regeneración MWh inversor. El valor mínimo es 0.

RegeneraciónkWh in-
versor

1.34

10 = 1 kWh / 1 = 1 kWhEnergía regenerativa en kWh.0...1000 kWh
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0 GWh / int16La cantidad de energía neta (energía de motorización -
energía de regeneración) que ha pasado a través del con-
vertidor en gigavatios hora completos.

Mot - energía regen
GWh

1.35

Para restaurar el valor, ajústelo a cero. Al restaurar cualquie-
ra de los parámetros 1.35 a 1.37, se restauran todos.

1 = 1 GWh / 1 = 1 GWhSaldo de energía en GWh.-32768...32767 GWh

0 MWh / int16La cantidad de energía neta (energía de motorización -
energía de regeneración) que ha pasado a través del con-
vertidor en megavatios hora completos. Siempre que el
contador se desplaza, se incrementa, se incrementa o se
reduce 1.35 Mot - energía regen GWh.

Mot - energía regen
MWh

1.36

Para restaurar el valor, ajústelo a cero. Al restaurar cualquie-
ra de los parámetros 1.35 a 1.37, se restauran todos.

1 = 1 MWh / 1 = 1 MWhSaldo de energía en MWh.-1000...1000 MWh

0 kWh / real32La cantidad de energía (energía demotorización - energía
de regeneración) que ha pasado a través del convertidor
en kilovatios hora completos.

Mot - energía regen
kWh

1.37

Siempre que el contador se desplaza, se incrementa, se
incrementa o se reduce 1.36 Mot - energía regen MWh.

Para restaurar el valor, ajústelo a cero. Al restaurar cualquie-
ra de los parámetros 1.35 a 1.37, se restauran todos.

10 = 1 kWh / 1 = 1 kWhSaldo de energía en kWh.-1000...1000 kWh

- / real32Valor absoluto de 1.1 Velocidad Motor Usada.Velocidad de motor
Abs utilizada

1.61

- / 100 = 1 rpmVelocidad de motor medida o estimada. Para el escalado
de 16 bits, véase el parámetro 46.1.

0.00 ... 30000.00 rpm

- / real32Valor absoluto de 1.3 Velocidad del motor en %.Velocidad de motor
Abs en %

1.62

10= 1porcentaje / 100
= 1 porcentaje

Velocidad de motor medida o estimada.0.00 ... 1000.00 por-
centaje

- / real32Valor absoluto de 1.6 Frecuencia Salida.Frecuencia de Salida
Abs

1.63

- / 100 = 1 HzFrecuencia de salida estimada. Para el escalado de 16 bits,
véase el parámetro 46.2.

0.00 ... 600.00 Hz

- / real32Valor absoluto de 1.10 Par motor.Par motor Abs1.64

- / 10 = 1 porcentajePar delmotor. Para el escaladode 16bits, véase el paráme-
tro 46.3.

0.0 ... 1600.0 porcen-
taje

- / real32Valor absoluto de 1.14 Potencia Salida.Potencia de salida
Abs

1.65

1 = 1 kW o CV / 100 = 1
kW o CV

Potencia de salida.0.00 ... 32767.00 kWo
CV

- / real32Valor absolutode 1.15 Potencia salida en%nominalmotor.Potencia salida Abs
% nominal motor

1.66

10= 1porcentaje / 100
= 1 porcentaje

Potencia de salida.0.00 ... 300.00porcen-
taje

- / real32Valor absoluto de 1.17 Potencia eje motor.Potencia eje motor
Abs

1.68
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1 = 1 kW o CV / 100 = 1
kW o CV

Potencia del eje del motor.0.00 ... 32767.00 kWo
CV

0.00 porcentaje /
real32

Temperatura medida del aire de refrigeración entrante.

El rango de amplitud de 0…100%corresponde a 0…60 °C
o 32…140 °F.

Temp.ambienteen%1.70

Véase también 1.31 Temperatura ambiente.

1 = 1 porcentaje / 100
= 1 porcentaje

Temperatura de aire de refrigeración.-200.00 ... 200.00
porcentaje

- / real32Intensidad estimada del motor en A cuando está en uso
un transformador elevador. El valor se calcula a partir del
parámetro 1.7 utilizando la relación del transformador
elevador (95.40) y los valores del filtro senoidal 99.18 y
99.19.

Intensidad delmotor
elevador

1.71

- / 100 = 1 AIntensidad estimadadelmotor. Para el escaladode 16bits,
véase el parámetro 46.5.

0.00 ... 30000.00 A

- / real32Intensidad rms de fase U.Intensidad rmsde fa-
se U

1.72

- / 100 = 1 AIntensidad rmsde faseU. Para el escaladode 16bits, véase
el parámetro 46.5.

0.00 ... 30000.00 A

- / real32Intensidad rms de fase V.Intensidad rmsde fa-
se V

1.73

- / 100 = 1 AIntensidad rmsde fase V. Para el escaladode 16bits, véase
el parámetro 46.5.

0.00 ... 30000.00 A

- / real32Intensidad rms de fase W.Intensidad rmsde fa-
se W

1.74

- / 100 = 1 AIntensidad rms de fase W. Para el escalado de 16 bits,
véase el parámetro 46.5.

0.00 ... 30000.00 A

- / real32(Solo es visible cuando el control de la unidadde alimenta-
ción IGBT está activado mediante 95.20)

Intensidad de línea1.102

Intensidad de red estimada que fluye a través de la unidad
de alimentación.

- / 100 = 1 AIntensidad de red estimada. Para el escalado de 16 bits,
véase el parámetro 46.5.

0.00 ... 30000.00 A

- / real32(Solo es visible cuando el control de la unidadde alimenta-
ción IGBT está activado mediante 95.20)

Intensidad activa1.104

Intensidad activa estimada que fluye a través de la unidad
de alimentación.

- / 100 = 1 AIntensidad activa estimada. Para el escalado de 16 bits,
véase el parámetro 46.5.

-30000.00 ...
30000.00 A

- / real32(Solo es visible cuando el control de la unidadde alimenta-
ción IGBT está activado mediante 95.20)

Intensidad reactiva1.106

Intensidad reactiva estimada que fluye a través de la uni-
dad de alimentación.

- / 100 = 1 AIntensidad reactiva estimada. Para el escalado de 16 bits,
véase el parámetro 46.5.

-30000.00 ...
30000.00 A
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- / real32(Solo es visible cuando el control de la unidadde alimenta-
ción IGBT está activado mediante 95.20)

Frecuencia de red1.108

Frecuencia estimada de la red de suministro eléctrico.

- / 100 = 1 HzFrecuencia de alimentación estimada. Para el escalado de
16 bits, véase el parámetro 46.2.

0.00 ... 100.00 Hz

- / real32(Solo es visible cuando el control de la unidadde alimenta-
ción IGBT está activado mediante 95.20)

Tensión de red1.109

Tensión estimada de la red de suministro eléctrico.

10 = 1 V / 100 = 1 VTensión de alimentación estimada.0.00 ... 2000.00 V

- / real32(Solo es visible cuando el control de la unidadde alimenta-
ción IGBT está activado mediante 95.20)

Potencia aparente
red

1.110

Potencia aparente estimada que se está transfiriendo a
través de la unidad de alimentación.

- / 100 = 1 kVAPotencia aparente estimada. Para el escalado de 16 bits,
véase el parámetro 46.4.

-30000.00 ...
30000.00 kVA

- / real32(Solo es visible cuando el control de la unidadde alimenta-
ción IGBT está activado mediante 95.20)

Potencia de la red1.112

Potencia estimada que se está transfiriendo a través de
la unidad de alimentación.

- / 100 = 1 kWPotencia estimadade alimentación. Para el escaladode 16
bits, véase el parámetro 46.4.

-30000.00 ...
30000.00 kW

- / real32(Solo es visible cuando el control de la unidadde alimenta-
ción IGBT está activado mediante 95.20)

Potencia reactiva red1.114

Potencia reactiva estimada transferida a través de la uni-
dad de alimentación.

10 = 1 kVAr / 100 = 1
kVAr

Potencia reactiva estimada.-30000.00 ...
30000.00 kVAr

- / real32(Solo es visible cuando el control de la unidadde alimenta-
ción IGBT está activado mediante 95.20)

LSU cos φ1.116

Factor de potencia de la unidad de alimentación.

100 = 1 Sin unidad /
100 = 1 Sin unidad

Factor de potencia.-1.00 ... 1.00 Sin uni-
dad

- / real32(Solo es visible cuando el control de la unidadde alimenta-
ción IGBT está activado mediante 95.20)

Potencianominal LSU1.164

Potencia nominal de la unidad de alimentación.

1 = 1 kW / 1 = 1 kWPotencia nominal.0...30000 kW
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Valores de referencias recibidas de distintas fuentes.Entradas de Referen-
cia

3

Todos los parámetros de este grupo son de solo lectura
mientras no se indique lo contrario.

0.00 Sin unidad /
real32

Referencia local dadapor el panel de control o herramienta
de PC.

Referencia Panel3.1

10 = 1 Sin unidad / 100
= 1 Sin unidad

Referencia del panel de control local o herramienta de PC.-100000.00 ...
100000.00 Sin uni-
dad

- / real32Referencia remotadadaporelpaneldecontroloherramien-
ta de PC.

Referencia depanel 23.2

10 = 1 Sin unidad / 100
= 1 Sin unidad

Referencia del panel de control remoto o herramienta de
PC.

-30000.00 ...
30000.00 Sin unidad

0.00 Sin unidad /
real32

Referencia 1 recibida a través del adaptador de bus de
campo A.

FB A Referencia 13.5

Véase tambiénel capítuloControl debusdecampoa través
de un adaptador de bus de campo.

10 = 1 Sin unidad / 100
= 1 Sin unidad

Referencia 1 del adaptador de bus de campo A.-100000.00 ...
100000.00 Sin uni-
dad

0.00 Sin unidad /
real32

Referencia 2 recibida a través del adaptador de bus de
campo A.

FB A Referencia 23.6

10 = 1 Sin unidad / 100
= 1 Sin unidad

Referencia 2 del adaptador de bus de campo A.-100000.00 ...
100000.00 Sin uni-
dad

0.00 Sin unidad /
real32

Referencia 1 recibida a través del adaptador de bus de
campo B.

FB B Referencia 13.7

10 = 1 Sin unidad / 100
= 1 Sin unidad

Referencia 1 del adaptador de bus de campo B.-100000.00 ...
100000.00 Sin uni-
dad

0.00 Sin unidad /
real32

Referencia 2 recibida a través del adaptador de bus de
campo B.

FB B Referencia 23.8

10 = 1 Sin unidad / 100
= 1 Sin unidad

Referencia 2 del adaptador de bus de campo B.-100000.00 ...
100000.00 Sin uni-
dad

- / real32Referencia escalada 1 recibida a través de la interfaz de
bus de campo integrado. El escalado se define mediante
58.26 BCI Tipo Ref1.

EFB Referencia 13.9

10 = 1 Sin unidad / 100
= 1 Sin unidad

Referencia 1 recibida a través de la interfaz de bus de
campo integrado.

-30000.00 ...
30000.00 Sin unidad

- / real32Referencia escalada 2 recibida a través de la interfaz de
bus de campo integrado. El escalado se define mediante
58.27 BCI Tipo Ref2.

EFB Referencia 23.10

10 = 1 Sin unidad / 100
= 1 Sin unidad

Referencia 2 recibida a través de la interfaz de bus de
campo integrado.

-30000.00 ...
30000.00 Sin unidad

- / real32Referencia 1 recibida del regulador externo (DDCS).ControladorDDCSref
1

3.11

El valor se ha escalado según el parámetro 60.60 DDCS
controller Tipo Ref1.

Véase tambiénel apartado Interfazdecontrolador externo.
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10 = 1 Sin unidad / 100
= 1 Sin unidad

Referencia 1 escalada recibida del regulador externo.-30000.00 ...
30000.00 Sin unidad

- / real32Referencia 2 recibida del regulador externo (DDCS).ControladorDDCSref
2

3.12

El valor se ha escalado según el parámetro 60.61 DDCS
controller Tipo Ref2.

10 = 1 Sin unidad / 100
= 1 Sin unidad

Referencia 2 escalada recibida del regulador externo.-30000.00 ...
30000.00 Sin unidad

- / real32Referencia 1 del maestro/esclavo recibida del maestro. El
valor se ha escalado según el parámetro 60.10 M/F Tipo
Ref1.

M/F o D2D ref13.13

Véase tambiénel apartadoFuncionalidadmaestro/esclavo.

10 = 1 Sin unidad / 100
= 1 Sin unidad

Referencia 1 escalada recibida del maestro.-30000.00 ...
30000.00 Sin unidad

- / real32Referencia 2 del maestro/esclavo recibida del maestro. El
valor se ha escalado según el parámetro 60.11 M/F Tipo
Ref2.

M/F o D2D ref23.14

10 = 1 Sin unidad / 100
= 1 Sin unidad

Referencia 2 escalada recibida del maestro.-30000.00 ...
30000.00 Sin unidad

- / int32Referencia 1 recibida a través del adaptador de bus de
campo como un entero de 32 bits.

FB A referencia 1
int32

3.30

- / -Referencia 1 del adaptador de bus de campo A.

- / int32Referencia 2 recibida a través del adaptador de bus de
campo como un entero de 32 bits.

FB A referencia 2
int32

3.31

- / -Referencia 2 del adaptador de bus de campo A.

0 Sin unidad / real32Referencia Panel definida en el programa de aplicación.Ref. panel aplic. IEC3.51

1 = 1 Sin unidad / 1 = 1
Sin unidad

Referencia Panel en el programa de aplicación.-100000...100000Sin
unidad
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Información acerca de los últimos avisos y fallos que se
han producido.

Alarmas y Fallos4

Para obtener explicaciones de los códigos individuales de
avisos y fallos, véase el capítulo Análisis de fallos.

Todos los parámetros de este grupo son de solo lectura
mientras no se indique lo contrario.

0 / uint16Código del 1er fallo activo (el fallo que causó el disparo
actual).

Fallo Activo4.1

1 = 11er fallo activo.0000…FFFFh

0 / uint16Código del 2º fallo activo.Fallo Activo 24.2

1 = 12º fallo activo.0000…FFFFh

0 / uint16Código del 3er fallo activo.Fallo Activo 34.3

1 = 13er fallo activo.0000…FFFFh

0 / uint16Código del 4º fallo activo.Fallo Activo 44.4

1 = 14º fallo activo.0000…FFFFh

0 / uint16Código del 5º fallo activo.Fallo Activo 54.5

1 = 15º fallo activo.0000…FFFFh

0 / uint16Código del 1er aviso activo.Alarma Activa 14.6

1 = 11er aviso activo.0000…FFFFh

0 / uint16Código del 2º aviso activo.Alarma Activa 24.7

1 = 12º aviso activo.0000…FFFFh

0 / uint16Código del 3er aviso activo.Alarma Activa 34.8

1 = 13er aviso activo.0000…FFFFh

0 / uint16Código de la 4ª alarma activa.Alarma Activa 44.9

1 = 14ª alarma activa.0000…FFFFh

0 / uint16Código de la 5ª alarma activa.Alarma Activa 54.10

1 = 15ª alarma activa.0000…FFFFh

0 / uint16Código del 1er fallo almacenado (no activo).Ultimo Fallo4.11

1 = 11er fallo almacenado.0000…FFFFh

0 / uint16Código del 2º fallo almacenado (no activo).2o Ultimo Fallo4.12

1 = 12º fallo almacenado.0000…FFFFh

0 / uint16Código del 3er fallo almacenado (no activo).3er Ultimo Fallo4.13

1 = 13er fallo almacenado.0000…FFFFh

0 / uint16Código del 4º fallo almacenado (no activo).4o Ultimo Fallo4.14

1 = 14º fallo almacenado.0000…FFFFh

0 / uint16Código del 5º fallo almacenado (no activo).5o Ultimo Fallo4.15

1 = 15º fallo almacenado.0000…FFFFh
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0 / uint16Código del 1er aviso almacenado (no activo).Ultima Alarma4.16

1 = 11er aviso almacenado.0000…FFFFh

0 / uint16Código del 2º aviso almacenado (no activo).2a Ultima Alarma4.17

1 = 12º aviso almacenado.0000…FFFFh

0 / uint16Código del 3er aviso almacenado (no activo).3a Ultima Alarma4.18

1 = 13er aviso almacenado.0000…FFFFh

0 / uint16Código del 4º aviso almacenado (no activo).4a Ultima Alarma4.19

1 = 14º aviso almacenado.0000…FFFFh

0 / uint16Código del 5º aviso almacenado (no activo).5a Ultima Alarma4.20

1 = 15º aviso almacenado.0000…FFFFh
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Predet / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

- / uint16Código de fallo 1 compatible con el ACS800.Código de fallo 14.21

Las asignaciones de bits de este código corresponden a
FAULTWORD1enel ACS800. El parámetro4.120Compati-
bilidad código de fallo/alarma determina si las asignacio-
nes de bits se ajustan al programa de control ACS800
Standard o ACS800 System.

Cadabit puede indicar diversos eventosdel ACS880 como
se indica a continuación.

Este parámetro es de solo lectura.
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Predet / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

Eventos del
ACS880 indi-
cadospor es-
te bit

Véase Análi-
sis de fa-
llos (pági-
na 575).

Nombredel fallo del ACS800Bit

(4.120 = Pro-
grama ctrl
sistema
ACS800)

(4.120 = Pro-
grama ctrl
ACS800Stan-
dard)

2340SHORT CIRCSHORT CIRC0

2310SOBREINTEN-
SIDAD

SOBREINTEN-
SIDAD

1

3210DC OVER-
VOLT

DC OVER-
VOLT

2

2381, 4210,
4290, 42F1,
4310, 4380

ACS800
TEMP

ACS800
TEMP

3

2330, 2392,
3181

FALLO A TIE-
RRA

FALLO A TIE-
RRA

4

4981, 4991,
4992, 4993

MOTOR
TEMP M

THERMISTOR5

4982MOTOR
TEMP

MOTOR
TEMP

6

6481, 6487,
64A1, 64A2,
64A3, 64B1,
64E1, 6881,
6882, 6883,
6885

SYS-
TEM_FAULT

SYS-
TEM_FAULT

7

-BAJA CARGABAJA CARGA8

7310OVERFREQOVERFREQ9

9081MPROT
SWITCH

Reservado10

7582CH2 COMM
LOSS

Reservado11

2340 (XXYY
YY01)

SC (INU1)Reservado12

2340 (XXYY
YY02)

SC (INU2)Reservado13

2340 (XXYY
YY03)

SC (INU3)Reservado14

2340 (XXYY
YY04)

SC (INU4)Reservado15
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Predet / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

- / uint16Código de fallo 2 compatible con el ACS800.Palabra de fallo 24.22

Las asignaciones de bits de este código corresponden a
FAULT WORD 2 en el ACS800. El parámetro 4.120 Compa-
tibilidad códigode fallo/alarmadetermina si las asignacio-
nes de bits se ajustan al programa de control ACS800
Standard o ACS800 System.

Cadabit puede indicar diversos eventosdel ACS880 como
se indica a continuación.

Este parámetro es de solo lectura.
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Predet / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

Eventos del
ACS880 indi-
cadospor es-
te bit

(Véase Análi-
sis de fa-
llos (pági-
na 575))

Nombredel fallo del ACS800

Bit

(4.120 = Pro-
grama ctrl
sistema
ACS800)

(4.120 = Pro-
grama ctrl
ACS800Stan-
dard)

3130SUPPLYPHA-
SE

SUPPLYPHA-
SE

0

-NO MOTOR
DATA

NO MOT DA-
TA

1

3220DC UNDER-
VOLT

DC UNDER-
VOLT

2

4000CABLE TEMPReservado3

AFEBRUNDISABLERUN ENABLE4

7301, 7380,
7381, 73A0,
73A1

ENCODER
ERR

ENCODER
ERR

5

7080, 7082IO COMM
ERR

I/O COMM6

-CTRL B TEMPCTRL B TEMP7

9082SELECTABLEEXTERNAL
FLT

8

-OVER SW-
FREQ

OVER SW-
FREQ

9

80A0AI<MINFUNCAI < MIN
FUNC

10

5681, 5682,
5690, 5691,
5692, 5693,
5694, 5695

PPCC LINKPPCC LINK11

6681, 7510,
7520, 7581

COMMMO-
DULE

COMMMO-
DULE

12

7081PANEL LOSSPANEL LOSS13

7121MOTOR
STALL

MOTOR
STALL

14

3381MOTOR PHA-
SE

MOTOR PHA-
SE

15

0000h / uint16(Solo visible con una unidad de control BCU)Módulos en fallo4.25

Indica qué módulos conectados en paralelo han fallado.

Los bits de este código se borran cuando se han restable-
cido todos los fallos.

Este parámetro es de solo lectura.

1 = Módulo 1 en falloMódulo 1b0
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Predet / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

1 = Módulo 2 en falloMódulo 2b1

1 = Módulo 3 en fallo.Módulo 3b2

1 = Módulo 4 en fallo.Módulo 4b3

1 = Módulo 5 en fallo.Módulo 5b4

1 = Módulo 6 en fallo.Módulo 6b5

1 = Módulo 7 en fallo.Módulo 7b6

1 = Módulo 8 en fallo.Módulo 8b7

1 = Módulo 9 en fallo.Módulo 9b8

1 = Módulo 10 en fallo.Módulo 10b9

1 = Módulo 11 en fallo.Módulo 11b10

1 = Módulo 12 en fallo.Módulo 12b11

Reservedb12…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh
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Predet / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

- / uint16Código de aviso 1 compatible con el ACS800.Código de alarma 14.31

Las asignaciones de bits de este código corresponden al
ALARMWORD 1 en el ACS800. El parámetro 4.120 Compa-
tibilidad códigode fallo/alarmadetermina si las asignacio-
nes se ajustan al programa de control ACS800 Standard
o ACS800 System.

Cadabit puede indicar diversas alarmasdel ACS880 como
se indica a continuación.

Este parámetro es de solo lectura.
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Predet / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

Eventos del
ACS880 indi-
cadospor es-
te bit

(Véase Análi-
sis de fa-
llos (pági-
na 575))

Nombre de la alarma del
ACS800

Bit
(4.120 = Pro-
grama ctrl
sistema
ACS800)

(4.120 = Pro-
grama ctrl
ACS800Stan-
dard)

A5A0START INHI-
BIT

START INHI-
BIT

0

AFE1, AFE2EM STOPReservado1

A491, A497,
A498, A499

MOTOR
TEMP M

THERMISTOR2

A492MOTOR
TEMP

MOTOR
TEMP

3

A2BA, A4A9,
A4B0, A4B1,
A4F6

ACS800
TEMP

ACS800
TEMP

4

A797, A7B0,
A7B1, A7E1

ENCODER
ERR

ENCODER
ERR

5

A490, A5EA,
A782, A8A0

T MEAS CIRCT MEAS ALM6

-DIGITAL IOReservado7

-ANALOG IOReservado8

-EXT DIGITAL
IO

Reservado9

A6E5, A7AA,
A7AB

EXT ANALOG
IO

Reservado10

A7CB, AF80CH2 COMM
LOSS

Reservado11

A981MPROT
SWITCH

COMMMO-
DULE

12

-EM STOP
DEC

Reservado13

A2B3FALLO A TIE-
RRA

FALLO A TIE-
RRA

14

A983SAFETY
SWITC

Reservado15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh
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Predet / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

- / uint16Código de aviso 2 compatible con el ACS800.Código de alarma 24.32

Las asignaciones de bits de este código corresponden al
ALARMWORD 2 en el ACS800. El parámetro 4.120 Compa-
tibilidad códigode fallo/alarmadetermina si las asignacio-
nes de bits se ajustan al programa de control ACS800
Standard o ACS800 System.

Cadabit puede indicar diversas alarmasdel ACS880 como
se indica a continuación.

Este parámetro es de solo lectura.

Eventos del
ACS880 indi-
cadospor es-
te bit

(Véase Análi-
sis de fa-
llos (pági-
na 575))

Nombre de la alarma del
ACS800

Bit
(4.120 = Pro-
grama ctrl
sistema
ACS800)

(4.120 = Pro-
grama ctrl
ACS800Stan-
dard)

A781MOTOR FANReservado0

-BAJA CARGABAJA CARGA1

-INV OVER-
LOAD

Reservado2

A480CABLE TEMPReservado3

-ENCODER
A<>B

ENCODER4

A984FAN OVER-
TEMP

Reservado5

-ReservadoReservado6

-POWFAIL FI-
LE

POWFAIL FI-
LE

7

-POWDOWN
FILE

ALM (OS_17)8

A780MOTOR
STALL

MOTOR
STALL

9

A8A0AI<MINFUNCAI < MIN
FUNC

10

A6D1, A6D2,
A7C1, A7C2,
A7CA, A7CE

COMMMO-
DULE

Reservado11

-BATT FAILU-
RE

Reservado12

A7EEPANEL LOSSPANEL LOSS13

A3A2DC UNDER-
VOLT

Reservado14

-RESTARTEDReservado15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh
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Predet / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

- / uint16Palabra de evento definida por el usuario. Esta palabra re-
coge el estado de los eventos (avisos, fallos o eventos pu-
ros) seleccionados con los parámetros 4.41…4.72.

Código de evento 14.40

Opcionalmente, es posible especificar para cada evento
un código auxiliar para el filtro.

Este parámetro es de solo lectura.

1 = Evento seleccionado mediante los parámetros 4.41
Código de evento 1 bit 0 código (y 4.42 Código de evento
1 bit 0 código aux) está activo

Bit de usuario 0b0

1 = Evento seleccionado por los parámetros 4.43 Código
de evento 1 bit 1 código (y 4.44 Código de evento 1 bit 1
código aux) está activo

Bit de usuario 1b1

1 = Evento seleccionado por los parámetros 4.71 (y 4.72)
está activo

Bit de usuario 15b15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

0 / uint16Selecciona el códigohexadecimal de un evento (aviso, fallo
o evento puro) cuyo estado semuestra comobit 0 de 4.40
Código de evento 1.

Código de evento 1
bit 0 código

4.41

1 = 1Código de evento.0000…FFFFh

0000 0000h / uint32Especifica un código auxiliar para el evento seleccionado
con el parámetro previo. El evento seleccionado está indi-
cado por la palabra de evento solo si su código auxiliar
coincide con el valor de este parámetro.

Código de evento 1
bit 0 código aux

4.42

Con un valor de 00000000h, la palabra de evento indicará
el evento con independencia del código auxiliar.

1 = 1Código de aviso, fallo o evento puro.0000 0000h…FFFF
FFFFh

0000h / uint16Selecciona el códigohexadecimal de un evento (aviso, fallo
o evento puro) cuyo estado semuestra como bit 1 de 4.40
Código de evento 1.

Código de evento 1
bit 1 código

4.43

1 = 1Código de evento.0000…FFFFh

0000 0000h / uint32Especifica un código auxiliar para el evento seleccionado
con el parámetro previo. El evento seleccionado está indi-
cado por la palabra de evento solo si su código auxiliar
coincide con el valor de este parámetro.

Código de evento 1
bit 1 código aux

4.44

Con un valor de 00000000h, la palabra de evento indicará
el evento con independencia del código auxiliar.

1 = 1Código de aviso, fallo o evento puro.0000 0000h…FFFF
FFFFh

............

0000h / uint16Selecciona el códigohexadecimal de un evento (aviso, fallo
o eventopuro) cuyo estado semuestra comobit 15de4.40
Código de evento 1.

Código de evento 1
bit 15 código

4.71

Los códigos de evento se enumeran en el capítulo Análisis
de fallos.

1 = 1Código de evento.0000…FFFFh
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Predet / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

0000 0000h / uint32Especifica un código auxiliar para el evento seleccionado
con el parámetro previo. El evento seleccionado está indi-
cado por la palabra de evento solo si su código auxiliar
coincide con el valor de este parámetro.

Código de evento 1
bit 15 código aux

4.72

Con un valor de 00000000h, la palabra de evento indicará
el evento con independencia del código auxiliar.

1 = 1Código de aviso, fallo o evento puro.0000 0000h…FFFF
FFFFh

Programactrl ACS800
Standard / uint16

Selecciona si las asignaciones de bits de los parámetros
4.21…4.32correspondenalprogramadecontroldeACS800
Standard o al programa de control de ACS800 System.

Compatibilidad códi-
go de fallo/alarma

4.120

0Las asignaciones de bits de los parámetros 4.21…4.32 co-
rresponden al programa de control de ACS800 Standard
como sigue:

Programa ctrl
ACS800 Standard

• 4.21: 03.05 FAULT WORD 1
• 4.22: 03.06 FAULT WORD 2
• 4.31: 03.08 ALARMWORD 1
• 4.32: 03.09 ALARMWORD 2

1Las asignaciones de bits de los parámetros 4.21…4.32 co-
rresponden al programa de control de ACS800 SYSTEM
como sigue:

Programa ctrl siste-
ma ACS800

• 4.21: 09.01 FAULT WORD 1
• 4.22: 09.02 FAULT WORD 2
• 4.31: 09.04 ALARMWORD 1
• 4.32: 09.04 ALARMWORD 2
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Predet / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

Diversos contadoresdel tipode tiempode funcionamiento
y mediciones relacionadas con el mantenimiento del con-
vertidor.

Diagnósticos5

Todos los parámetros de este grupo son de solo lectura
mientras no se indique lo contrario.

0 d / uint16Contadorde tiempoconectado.El contadorestáenmarcha
cuando el convertidor recibe alimentación.

Tiempo Conectado5.1

1 = 1 d / 1 = 1 dContador de tiempo conectado.0...65535 d

0 d / uint16Contador de tiempo de funcionamiento del motor. El
contador funciona cuando el inversor modula.

Tiempo en Marcha5.2

1 = 1 d / 1 = 1 dContador de tiempo de funcionamiento del motor.0...65535 d

0 d / uint16Tiempode funcionamiento del ventilador de refrigeración
del convertidor. Puede restaurarse desde el panel de con-

Contador ventil. co-
nectado

5.4

trol manteniendo presionado Restaurar durante más de
3 segundos.

1 = 1 d / 1 = 1 dContador de tiempoenmarchadel ventilador de refrigera-
ción.

0...65535 d

- / uint32Marcasde 500microsegundos transcurridas desde el últi-
mo arranque de la unidad de control.

Tiempodesdeencen-
dido

5.9

1 = 1 Sin unidad / 1 = 1
Sin unidad

Marcas de 500 microsegundos desde el último arranque.0...4294967295 Sin
unidad

- / real32Muestra la temperatura actual en la superficie de la tarjeta
de control.

Temp. tarjeta de con-
trol

5.10

1 = 1 ° / 1 = 1 °Temperatura en la tarjeta en grados Celsius.-50...150 °

- / real32Temperatura del convertidor estimada, en porcentaje del
límite de fallo. La temperatura de disparo actual varía se-
gún el tipo de convertidor.

Temperatura del in-
versor

5.11

0,0 % = 0 °C (32 °F)

94 % aprox. = Límite de aviso

100,0 % = Límite de fallo

1 = 1 porcentaje / 10 =
1 porcentaje

Temperatura del convertidor en porcentaje.-40.0 ... 160.0 porcen-
taje

- / uint16Palabra de diagnóstico 3.Código diagnóstico
3

5.22

Reservedb0…10

1 = El ventilador del convertidor está girando por encima
de la velocidad de reposo

Comando de ventila-
dor

b11

1 = El contador de servicio del ventilador del convertidor
ha alcanzado su límite

Contador de estrés
del ventilador

b12

Reservedb13…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh
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Predet / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

0 porcentaje / real32Muestra la edad del ventilador de refrigeración principal
en porcentaje de su vida útil estimada. La estimación se
basa en el trabajo, las condiciones de funcionamiento y
otros parámetros de funcionamiento del ventilador.
Cuando el contador llega al 100 %, se genera un aviso
(A8C0 Contador de estrés del ventilador).

Contador de estrés
del ventilador princi-
pal

5.41

Puede restaurarse desde el panel de control manteniendo
presionado Restaurar durante más de 3 segundos.

1 = 1 porcentaje / 1 = 1
porcentaje

Edad del ventilador de refrigeración principal.0...150 porcentaje

0 porcentaje / real32Muestra la edad del ventilador de refrigeración auxiliar en
porcentaje de su vida útil estimada. La estimación se basa
en el trabajo, las condiciones de funcionamiento y otros
parámetros de funcionamiento del ventilador. Cuando el
contador llegaal 100%, segeneraunaviso (A8C0Contador
de estrés del ventilador).

Contador de estrés
del ventilador aux

5.42

Puede restaurarse desde el panel de control manteniendo
presionado Restaurar durante más de 3 segundos.

1 = 1 porcentaje / 1 = 1
porcentaje

Edad del ventilador de refrigeración auxiliar.0...150 porcentaje

- / real32(Solo es visible cuando el control de la unidadde alimenta-
ción IGBT está activado mediante 95.20)

Temp convert de lí-
nea

5.111

Temperatura estimada de la unidad de alimentación, en
porcentaje del límite de fallo.

0,0 % = 0 °C (32 °F)

94 % aprox. = Límite de aviso

100,0 % = Límite de fallo

1 = 1 porcentaje / 10 =
1 porcentaje

Temperatura de la unidad de alimentación en porcentaje.-40.0 ... 160.0 porcen-
taje

- / uint32(Solo es visible cuando el control de la unidadde alimenta-
ción IGBT está activado mediante 95.20)

Contador cierre MCB5.121

Cuenta los cierres del interruptor automático principal de
la unidad de alimentación.

1 = 1 Sin unidad / 1 = 1
Sin unidad

Contar cierres del interruptor automático principal.0...4294967295 Sin
unidad
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Predet / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

Palabras de control y estado del convertidor.Palabras deControl y
Estado

6

- / uint16Palabra de control principal del convertidor. Este paráme-
tromuestra las señales de control tal y comoson recibidas

Palabra Control Prin-
cipal

6.1

de las fuentes seleccionadas (tales como entradas digita-
les, las interfaces de bus de campo y el programa de apli-
cación).

Las asignaciones de bits de la palabra son las descritas en
la página 665. Lapalabrade estado relacionada y el diagra-
madeestadosepresentanen laspáginas667 y668 respec-
tivamente.

Nota: Este parámetro es de solo lectura.
• Los bits 12…15 pueden usarse para contener datos de

control adicionales y se usan como fuente de señal con
cualquier parámetro de selección de fuente binaria. El
bit 10 debe estar activo para que se actualicen los bits
12…15.

• En control mediante bus de campo, este valor del pará-
metro no es exactamente el mismo que la palabra de
control que el convertidor recibe del PLC. Véase el pará-
metro 50.12 Modo de depuración FBA A.

- / uint16Lapalabrade control de convertidor recibidadel programa
de aplicación (si la hay). Las asignaciones debits se descri-
ben en la página 665.

PalabradeCtrl Aplica-
cion

6.2

Este parámetro es de solo lectura.

0 / uint32Muestra la palabra de control inalterada recibida desde el
PLC a través del adaptador de bus de campo A cuando se

FBAACWtransparen-
te

6.3

selecciona un perfil de comunicación transparente, por
ejemplo, mediante el grupo de parámetros 51 FBA A Ajus-
tes. Véase el apartado Palabra de control y palabra de es-
tado (página 661).

Este parámetro es de solo lectura.

1 = 1Palabra de control recibida a través del adaptador de bus
de campo A.

00000000…FFFFFFFFh

0 / uint32Muestra la palabra de control inalterada recibida desde el
PLC a través del adaptador de bus de campo B cuando se

FBABCWtransparen-
te

6.4

selecciona un perfil de comunicación transparente, por
ejemplo, mediante el grupo de parámetros 54 FBA B Ajus-
tes. Véase el apartado Palabra de control y palabra de es-
tado (página 661).

Este parámetro es de solo lectura.

1 = 1Palabra de control recibida a través del adaptador de bus
de campo B.

00000000…FFFFFFFFh

0 / uint32Muestra la palabra de control inalterada recibida desde el
PLC a través de la interfaz de bus de campo integrado

EFBCWtransparente6.5

cuando se selecciona un perfil de comunicación transpa-
rente en el parámetro 58.25 Perfil de control. Véase el
apartado El perfil transparente (página 649).

Este parámetro es de solo lectura.

1 = 1Palabra de control recibida mediante la interfaz de bus de
campo integrado.

00000000…FFFFFFFFh
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Predet / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

- / uint16Palabra de estado principal del convertidor.Palabra Estado Pcpal6.11

Las asignaciones de bits se describen en la página 667. La
palabra de control relacionada y el diagrama de estado se
presentan en las páginas 665 y 668.

Nota: En control mediante bus de campo, este valor del pa-
rámetro no es exactamente elmismoque la palabra de esta-
do que el convertidor envía al PLC. Véase el parámetro 50.12
Modo de depuración FBA A.

Este parámetro es de solo lectura.

- / uint16Palabra de estado 1 del convertidor.Palabra estado con-
vertidor 1

6.16

Este parámetro es de solo lectura.

1 = Las señales de permiso demarcha (véase el par. 20.12)
y permiso de inicio de marcha (20.19) están presentes y
no se ha activado la función Safe Torque Off.

Habilitadob0

Nota:
• En E/So control local, borrar este bit haceque el conver-

tidor entre en el estado SWITCH-ON INHIBITED. Para
más información, véase 667.

• Este bit no se ve afectado por la presencia de un fallo.

1 = Arranque inhibido. Véanse los parámetros 6.18 y 6.25
para la fuente de la señal de inhibición.

Inhibidob1

1 =El circuitodeCCseha cargado. Si lo hubiera, el interrup-
tor de CC se cierra y el interruptor de carga se abre.

Bus CC Cargadob2

0 = La carga no está completa. Si la unidad inversora no
está equipada con un interruptor de CC (opcional +F286),
compruebe el ajuste de 95.9.

1 = El convertidor está listo para recibir un comando de
marcha

Listo para iniciob3

1 = El convertidor está listo para seguir la referencia indi-
cada

Sigue referenciab4

1 = El convertidor se ha puesto en marchaEn Marchab5

1 = El convertidor está modulando (se está controlando la
etapa de salida)

Modulandob6

1 = Hay algún límite de funcionamiento activo (velocidad,
par, etc.)

Limitandob7

1 = Convertidor en control localControl localb8

1 = Convertidor en control de red. Véase Términos y abre-
viaturas (página 18).

Control de redb9

1 = Lugar de control EXT1 activoExt1 activob10

1 = Lugar de control EXT2 activoExt2 activob11

Reservedb12

1 = Arranque solicitadoPetición de marchab13

Nota: En el momento de la publicación, una solicitud de
marcha desde el panel de control no activa este bit si hay
presente alguna condición de inhibición de marcha (véase
el bit 1).
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Predet / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

Reservedb14…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

- / uint16Palabra de estado 2 del convertidor.Palabra estado con-
vertidor 2

6.17

Este parámetro es de solo lectura.

1 = La marcha de identificación (ID) del motor se ha reali-
zado

Marcha de ID realiza-
da

b0

1 = El motor se ha magnetizadoMagnetizadob1

1 = Modo de control de par activoControl de parb2

1 = Modo de control de velocidad activoControl de velocidadb3

ReservadoControl potenciab4

1 = Se está aplicando una referencia "segura" mediante
funciones como los parámetros 49.5 y 50.2.

Ref segura activab5

1 = Se está aplicando una referencia "última velocidad"
mediante funciones como los parámetros 49.5 y 50.2.

Últimavelocidadacti-
va

b6

1 = Señal de referencia perdidaPérdidade referenciab7

1 = Falló el paro de emergencia (véanse parámetros los
31.32 y 31.33).

Fallo paro emergen-
cia

b8

1 = La señal de habilitación del avance lento está activadaAvance lento activob9

1 = La velocidad, la frecuencia o el par actuales igualan o
superan el límite (definido por los parámetros
46.31…46.33). Válido en ambas direcciones de giro.

Sobre el límiteb10

1 = Hay una señal activa de orden de paro de emergencia,
o el convertidor se para tras recibir una orden de paro de
emergencia.

Paro de emergencia
activo

b11

1 = Marcha reducida activa (véase el apartado Función de
marcha reducida (página 107)).

Marcha reducidab12

Reservedb13

1 = Falló el paro (véanse los parámetros 31.37 y 31.38)Fallo en parob14

Reservedb15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh
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Predet / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

- / uint16Palabra de estado de inhibición de marcha. Esta palabra
especifica la fuentede la condiciónde inhibiciónque impi-
de el arranque del convertidor.

Palabra de estado
Start inhibit

6.18

Después de eliminar la condición, se debe activar y desac-
tivar la orden de marcha. Véanse las notas específicas de
los bits.

Véase también el parámetro 6.25 Código de estado Drive
inhibit 2 y 6.16 Palabra estado convertidor 1, bit 1.

Este parámetro es de solo lectura.

Nota:
• Si el bit 1 de 6.16 Palabra estado convertidor 1 sigue ac-

tivado después de eliminar la condición de inhibición y
está seleccionada la activación por flanco para el lugar
de control externo activo, se requiere una nueva señal
deactivaciónpor flancoascendente. Véanse losparáme-
tros 20.2, 20.7 y 20.19.

• Si el bit 1 de 6.16 Palabra estado convertidor 1 sigue ac-
tivado después de eliminar la condición de inhibición,
se requiere una nueva señal de activación por flanco
ascendente.

• Bit informativo. El usuario no necesita eliminar la condi-
ción de inhibición.

1 = Falta la tensióndeCCoel convertidor no se haparame-
trizado correctamente. Compruebe los parámetros de los
grupos 95 y 99.

No listo para marchab0

1 = El lugar de control ha cambiadoCtrl loc cambiadob1

1 = El programade control semantiene en estado inhibidoInhibir SSWb2

1 = Hay un fallo activoRestauración de fallob3

1 = Falta la señal de habilitaciónHabil. pérdida mar-
cha

b4

1 = Falta la señal de permiso de marchaHabilitar pérdida pa-
ro

b5

1 = El módulo de funciones de seguridad FSO-xx impide el
funcionamiento

Inhibir FSOb6

1 = Safe Torque Off activoSTOb7

1 = La rutina de calibración de intensidad ha finalizadoCalibración actual fi-
nalizada

b8

1 = La marcha de identificación del motor ha finalizadoMarchade ID finaliza-
da

b9

1 = La rutina de ajuste automático de fases ha finalizadoAuto fase finalizadab10

1 = Señal de paro de emergencia (modo Off1)Off1b11

1 = Señal de paro de emergencia (modo Off2)Em Off2b12

1 = Señal de paro de emergencia (modo Off3)Em Off3b13

1 =La funciónde restauraciónautomática impideel funcio-
namiento

Inhibir rest automb14

1 = La señal de habilitar avance lento está inhibiendo el
funcionamiento

Avance lento activob15
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Predet / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

- / uint16Palabra de estado de control de velocidad.Palabra estado ctrl
velocidad

6.19

Este parámetro es de solo lectura.

1 = El convertidor está funcionando a velocidad cero, es
decir, el valor absoluto del par. 90.1 Veloc Motor para Ctrl
se hamantenido por debajo de 21.6 VelocidadCero Limite
durante un tiemposuperior a 21.7 VelocidadCeroDemora.

Velocidad cerob0

Nota:
• Este bit no se actualiza cuando el control del freno me-

cánico se activa mediante el par. 44.6 y el convertidor
está modulando.

• Durante un paro en rampa cuando el convertidor gira
en la dirección de avance, el recuento de demora está
enmarcha siempreque [90.1] < [21.6]. Desde la dirección
de retroceso, el recuento de demora está en marcha
siempre que 90.1 > -[21.6].

1 = El convertidor gira en la direcciónde avancepor encima
del límite de velocidad cero, es decir, [90.1] > +[21.6].

Avanceb1

1 = El convertidor gira en la dirección de retroceso por en-
cima del límite de velocidad cero, es decir, [90.1] < -[21.6].

Retrocesob2

1 = El control de la ventana de error de velocidad está acti-
vado (véase el par. 24.41)

Fuera de la ventanab3

1 = Realimentación de velocidad estimada utilizada en el
control delmotor, es decir, la velocidad estimada se selec-
cionamediante el par. 90.41 o 90.46, o el encoder seleccio-
nado ha fallado (par. 90.45)

Realimentación de
velocidad interna

b4

0 = El encoder 1 o 2 se usa para la realimentación de velo-
cidad.

1 = El encoder 1 se utiliza para la realimentación de veloci-
dad en el control de motor

Realim. encoder 1b5

0 = El encoder 1 ha fallado o no se ha seleccionado como
fuente de realimentación de velocidad

(véase el par. 90.41 and 90.46)

1 = El encoder 2 se utiliza para la realimentación de veloci-
dad en el control de motor

Realim. encoder 2b6

0 = El encoder 2 ha fallado o no se ha seleccionado como
fuente de realimentación de velocidad

(véase el par. 90.41 and 90.46)

1 = Se ha seleccionadouna velocidado frecuencia constan-
te; véase el par. 6.20.

Vel constante reqb7

1 = Se ha alcanzado el límitemínimode corrección de velo-
cidad (en un esclavo controlado por velocidad); (véanse el
par. 23.39…23.41).

MF vel corr mín.b8

1 = Se ha alcanzado el límite máximo de corrección de ve-
locidad (en un esclavo controlado por velocidad); (véanse
el par. 23.39…23.41).

MF vel corr máx.b9

Reservedb10…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh
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Predet / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

- / uint16Palabra de estado de velocidad/frecuencia constante. In-
dica qué velocidad o frecuencia constante está activa (si
alguna lo está). Véase también el parámetro 6.19 Palabra
estado ctrl velocidad, bit 7, y el apartado Velocidades/fre-
cuencias constantes.

VelocConstantePala-
bra de Estado

6.20

Este parámetro es de solo lectura.

1 = Velocidad o frecuencia constante 1 seleccionadaVelocidad Constante
1

b0

1 = Velocidad o frecuencia constante 2 seleccionadaVelocidad Constante
2

b1

1 = Velocidad o frecuencia constante 3 seleccionadaVelocidad Constante
3

b2

1 = Velocidad o frecuencia constante 4 seleccionadaVelocidad Constante
4

b3

1 = Velocidad o frecuencia constante 5 seleccionadaVelocidad Constante
5

b4

1 = Velocidad o frecuencia constante 6 seleccionadaVelocidad Constante
6

b5

1 = Velocidad o frecuencia constante 7 seleccionadaVelocidad Constante
7

b6

Reservedb7…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

- / uint16Palabra de estado 3 del convertidor.Palabra estado con-
vertidor 3

6.21

Este parámetro es de solo lectura.

1 = Retención por CC activa (véase el par. ) 21.8)Retención CC activab0

1 = Postmagnetización activa (véase el par. 21.8)Posmagnetización
activa

b1

1 = Precalentamiento del motor activo (véase el par. 21.14)Precalentamientodel
motor activo

b2

ReservadoArranque suave acti-
vo

b3

1 =Sehadeterminado la posicióndel rotor (el autophasing
no es necesario). Véase el apartado Autophasing (pági-
na 64).

Posic rotor conocidab4

Chopper de frenado activo. Véase el apartadoChopper de
frenado (página 85).

Chopper de frenado
activo

b5

Estimación de la
temperatura del mo-
tor activa

b6

Reservedb7…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh
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Predet / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

- / uint16Palabra de estado de inhibición de convertidor 2. Esta pa-
labra especifica la fuente de la condición de inhibición que
impide el arranque del convertidor. Después de eliminar
la condición, se debe activar y desactivar la orden demar-
cha. Véanse las notas específicas de los bits.

Código de estado
Drive inhibit 2

6.25

Véase también el parámetro 6.18 Palabra de estado Start
inhibit, y 6.16 Palabra estado convertidor 1, bit 1.

Este parámetro es de solo lectura.

Nota:
• Si el bit 1 de 6.16 Palabra estado convertidor 1 sigue ac-

tivado después de eliminar la condición de inhibición y
está seleccionada la activación por flanco para el lugar
de control externo activo, se requiere una nueva señal
deactivaciónpor flancoascendente. Véanse losparáme-
tros 20.2, 20.7 y 20.19.

• Si el bit 1 de 6.16 Palabra estado convertidor 1 sigue ac-
tivado después de eliminar la condición de inhibición,
se requiere una nueva señal de activación por flanco
ascendente.

1 = Un esclavo impide el arranque del maestro.Conv. esclavob0

1 = El programa de aplicación impide el arranque del con-
vertidor.

Aplicaciónb1

Reservedb2

1 = La configuraciónde la realimentacióndel encoder impi-
de el arranque del convertidor.

Realimentaciónenco-
der

b3

1 =Unconflictodeparametrizaciónde fuentede referencia
impide el arranque del convertidor. Véase el aviso A6DA
Parametrización de fuente de referencia.

Parametrización de
fuente de ref

b4

Reservedb5…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

Sobre el límite /uint32Selecciona una fuente binaria cuyo estado se transmite
como bit 10 de 6.11 Palabra Estado Pcpal.

Bit usuario 10 selec-
ción

6.29

00Falso

11Verdadero

2Bit 10 de 6.17 Palabra estado convertidor 2 (página 164).Sobre el límite

-Véase Términos y abreviaturas (página 136).Otro [bit]

Tipo ctrl ext / uint32Selecciona una fuente binaria cuyo estado se transmite
como bit 11 de 6.11 Palabra Estado Pcpal.

Bit usuario 0 selec-
ción

6.30

00Falso

11Verdadero

2Bit 11 de 6.1 Palabra Control Principal (página 162).Tipo ctrl ext

-Véase Términos y abreviaturas (página 136).Otro [bit]

Permisomarcha ext. /
uint32

Selecciona una fuente binaria cuyo estado se transmite
como bit 12 de 6.11 Palabra Estado Pcpal.

Bit usuario 1 selec-
ción

6.31

00Falso

11Verdadero
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Predet / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

2Bit 5 invertido de 6.18 Palabra de estado Start inhibit (pá-
gina 165).

Permiso marcha ext.

-Véase Términos y abreviaturas (página 136).Otro [bit]

Falso / uint32Selecciona una fuente binaria cuyo estado se transmite
como bit 13 de 6.11 Palabra Estado Pcpal.

Bit usuario 2 selec-
ción

6.32

00Falso

11Cierto

-Véase Términos y abreviaturas (página 136).Otro [bit]

Falso / uint32Selecciona una fuente binaria cuyo estado se transmite
como bit 14 de 6.11 Palabra Estado Pcpal.

Bit usuario 3 selec-
ción

6.33

00Falso

11Cierto

-Véase Términos y abreviaturas (página 136).Otro [bit]

0000h / uint16(Solo es visible cuando el control de la unidadde alimenta-
ción está activado mediante 95.20)

Código de estado
LSU

6.36

Muestra el estado de la unidad de alimentación.

Véase también el apartado Control de una unidad de ali-
mentación (LSU) (página 44).

Grupo de parámetros 60 Comunicación DDCS. Este pará-
metro es de sólo lectura.

1 = Listo para encendidoListo para conexiónb0

1 = Listo para funcionar (bus de CC cargado)Listo para marchab1

1 = Funcionamiento habilitadoRef. listob2

1 = Hay un fallo activoDisparadob3

ReservadoNo se usab4

ReservadoNo se usab5

ReservadoNo se usab6

1 = Hay un aviso activoAlarmab7

1 = La unidad de alimentación está modulandoModulandob8

1 = Control remoto (EXT1 o EXT2)Remotob9

0 = Control local

1 = La tensión de la red de alimentación es correctaRed okb10

Seleccionable en el programa de control de alimentación.No se usab11

Seleccionable en el programa de control de alimentación.No se usab12

Seleccionable en el programa de control de alimentación.Cargandoo listopara
marcha

b13

1 = Circuito de carga activoCargandob14

0 = Circuito de carga inactivo

Seleccionable en el programa de control de alimentación.No se usab15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh
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Predet / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

0000h / uint16(Solo es visible cuando el control de la unidadde alimenta-
ción está activado mediante 95.20)

CW LSU máquina es-
tado interna

6.39

Muestra lapalabradecontrol enviadaa launidaddealimen-
tación desde la máquina de estado INU-LSU (unidad de
alimentación/unidad inversora).

Este parámetro es de solo lectura.

1 = Carga de arranqueACT./DESACT.b0

0 = Abrir el contactor principal (desconexión de la alimen-
tación)

0 = Paro de emergencia (Off2)DESACT. 2b1

0 = Paro de emergencia (Off3)DESACT. 3b2

1 = Iniciar modulaciónMARCHAb3

0 = Parar modulación

ReservadoNo se usab4

ReservadoNo se usab5

ReservadoNo se usab6

0→1 = Restaurar un fallo activo. Se requiere una nueva or-
den de arranque tras la restauración.

RESTAURARb7

ReservadoNo se usab8

ReservadoNo se usab9

ReservadoNo se usab10

ReservadoNo se usab11

Véase el parámetro 6.40 Selección bit 0 usuario CW LSU.BIT USUARIO 0b12

Véase el parámetro 6.41 Selección bit 1 usuario CW LSU.BIT USUARIO 1b13

Véase el parámetro 6.42 Selección bit 2 usuario CW LSU.BIT USUARIO 2b14

Véase el parámetro 6.43 Selección bit 3 usuario CW LSU.BIT USUARIO 3b15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

Bit 0 de usuario MCW
/ uint32

(Solo es visible cuando el control de la unidadde alimenta-
ción está activado mediante 95.20)

Selección bit 0 usua-
rio CW LSU

6.40

Selecciona una fuente binaria cuyo estado se transmite
como bit 12 de 6.39 CW LSU máquina estado interna a la
unidad de alimentación.

00FALSO

11VERDAD

2Bit 12 de 6.1 Palabra Control Principal (página 162).Bit 0 de usuarioMCW

3Bit 13 de 6.1 Palabra Control Principal (página 162).Bit 1 de usuario MCW

4Bit 14 de 6.1 Palabra Control Principal (página 162).Bit 2 de usuarioMCW

5Bit 15 de 6.1 Palabra Control Principal (página 162).Bit 3 de usuarioMCW

-Véase Términos y abreviaturas (página 136).Otro [bit]
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Predet / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

Bit 1 de usuario MCW
/ uint32

(Solo es visible cuando el control de la unidadde alimenta-
ción está activado mediante 95.20)

Selección bit 1 usua-
rio CW LSU

6.41

Selecciona una fuente binaria cuyo estado se transmite
como bit 13 de 6.39 CW LSU máquina estado interna a la
unidad de alimentación.

00FALSO

11VERDAD

2Bit 12 de 6.1 Palabra Control Principal (página 162).Bit 0 de usuarioMCW

3Bit 13 de 6.1 Palabra Control Principal (página 162).Bit 1 de usuario MCW

4Bit 14 de 6.1 Palabra Control Principal (página 162).Bit 2 de usuarioMCW

5Bit 15 de 6.1 Palabra Control Principal (página 162).Bit 3 de usuarioMCW

-Véase Términos y abreviaturas (página 136).Otro [bit]

Bit 2 de usuario MCW
/ uint32

(Solo es visible cuando el control de la unidadde alimenta-
ción está activado mediante 95.20)

Selección bit 2 usua-
rio CW LSU

6.42

Selecciona una fuente binaria cuyo estado se transmite
como bit 14 de 6.39 CW LSU máquina estado interna a la
unidad de alimentación.

00FALSO

11VERDAD

2Bit 12 de 6.1 Palabra Control Principal (página 162).Bit 0 de usuarioMCW

3Bit 13 de 6.1 Palabra Control Principal (página 162).Bit 1 de usuario MCW

4Bit 14 de 6.1 Palabra Control Principal (página 162).Bit 2 de usuarioMCW

5Bit 15 de 6.1 Palabra Control Principal (página 162).Bit 3 de usuarioMCW

-Véase Términos y abreviaturas (página 136).Otro [bit]

Bit 3 de usuario MCW
/ uint32

(Solo es visible cuando el control de la unidadde alimenta-
ción está activado mediante 95.20)

Selección bit 3 usua-
rio CW LSU

6.43

Selecciona una fuente binaria cuyo estado se transmite
como bit 15 de 6.39 CW LSU máquina estado interna a la
unidad de alimentación.

00FALSO

11VERDAD

2Bit 12 de 6.1 Palabra Control Principal (página 162).Bit 0 de usuarioMCW

3Bit 13 de 6.1 Palabra Control Principal (página 162).Bit 1 de usuario MCW

4Bit 14 de 6.1 Palabra Control Principal (página 162).Bit 2 de usuarioMCW

5Bit 15 de 6.1 Palabra Control Principal (página 162).Bit 3 de usuarioMCW

-Véase Términos y abreviaturas (página 136).Otro [bit]

Bit 0 de usuario MCW
/ uint32

Selecciona una fuente binaria cuyo estado se transmite
como bit 12 de la palabra de control del esclavo a los con-
vertidores esclavos (Los bits 0...11 de la palabra de control
del esclavo provienen de 6.1 Palabra Control Principal.)

Selección bit 0 usua-
rio CW esclavo

6.45

Véase tambiénel apartadoFuncionalidadmaestro/esclavo.

00FALSO

11VERDAD
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Predet / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

2Bit 12 de 6.1 Palabra Control Principal (página 162).Bit 0 de usuarioMCW

3Bit 13 de 6.1 Palabra Control Principal (página 162).Bit 1 de usuario MCW

4Bit 14 de 6.1 Palabra Control Principal (página 162).Bit 2 de usuarioMCW

5Bit 15 de 6.1 Palabra Control Principal (página 162).Bit 3 de usuarioMCW

-Véase Términos y abreviaturas (página 136).Otro [bit]

Bit 1 de usuario MCW
/ uint32

Selecciona una fuente binaria cuyo estado se transmite
como bit 13 de la palabra de control del esclavo a los con-
vertidores esclavos (Los bits 0...11 de la palabra de control
del esclavo provienen de 6.1 Palabra Control Principal.)

Selección bit 1 usua-
rio CW esclavo

6.46

00FALSO

11VERDAD

2Bit 12 de 6.1 Palabra Control Principal (página 162).Bit 0 de usuarioMCW

3Bit 13 de 6.1 Palabra Control Principal (página 162).Bit 1 de usuario MCW

4Bit 14 de 6.1 Palabra Control Principal (página 162).Bit 2 de usuarioMCW

5Bit 15 de 6.1 Palabra Control Principal (página 162).Bit 3 de usuarioMCW

-Véase Términos y abreviaturas (página 136).Otro [bit]

Bit 2 de usuario MCW
/ uint32

Selecciona una fuente binaria cuyo estado se transmite
como bit 14 de la palabra de control del esclavo a los con-
vertidores esclavos (Los bits 0...11 de la palabra de control
del esclavo provienen de 6.1 Palabra Control Principal.)

Selección bit 2 usua-
rio CW esclavo

6.47

00FALSO

11VERDAD

2Bit 12 de 6.1 Palabra Control Principal (página 162).Bit 0 de usuarioMCW

3Bit 13 de 6.1 Palabra Control Principal (página 162).Bit 1 de usuario MCW

4Bit 14 de 6.1 Palabra Control Principal (página 162).Bit 2 de usuarioMCW

5Bit 15 de 6.1 Palabra Control Principal (página 162).Bit 3 de usuarioMCW

-Véase Términos y abreviaturas (página 136).Otro [bit]

Bit 3 de usuario MCW
/ uint32

Selecciona una fuente binaria cuyo estado se transmite
como bit 15 de la palabra de control del esclavo a los con-
vertidores esclavos (Los bits 0...11 de la palabra de control
del esclavo provienen de 6.1 Palabra Control Principal.)

Selección bit 3 usua-
rio CW esclavo

6.48

00FALSO

11VERDAD

2Bit 12 de 6.1 Palabra Control Principal (página 162).Bit 0 de usuarioMCW

3Bit 13 de 6.1 Palabra Control Principal (página 162).Bit 1 de usuario MCW

4Bit 14 de 6.1 Palabra Control Principal (página 162).Bit 2 de usuarioMCW

5Bit 15 de 6.1 Palabra Control Principal (página 162).Bit 3 de usuarioMCW

-Véase Términos y abreviaturas (página 136).Otro [bit]

- / uint16Palabra de estado definida por el usuario. Esta palabra
muestra el estado de las fuentes binarias seleccionadas
por los parámetros 6.60…6.75.

Código estado usua-
rio 1

6.50

Este parámetro es de solo lectura.
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Predet / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

Estado de la fuente seleccionada con el parámetro 6.60.Bit 0 estado usuariob0

Estado de la fuente seleccionada con el parámetro 6.61.Bit 1 estado usuariob1

Estado de la fuente seleccionada con el parámetro 6.62.Bit 2 estado usuariob2

Estado de la fuente seleccionada con el parámetro 6.63.Bit 3 estado usuariob3

Estado de la fuente seleccionada con el parámetro 6.64.Bit 4 estado usuariob4

Estado de la fuente seleccionada con el parámetro 6.65.Bit 5 estado usuariob5

Estado de la fuente seleccionada con el parámetro 6.66.Bit 6 estado usuariob6

Estado de la fuente seleccionada con el parámetro 6.67.Bit 7 estado usuariob7

Estado de la fuente seleccionada con el parámetro 6.68.Bit 8 estado usuariob8

Estado de la fuente seleccionada con el parámetro 6.69.Bit 9 estado usuariob9

Estado de la fuente seleccionada con el parámetro 6.70.Bit 10 estado usuariob10

Estado de la fuente seleccionada con el parámetro 6.71.Bit 11 estado usuariob11

Estado de la fuente seleccionada con el parámetro 6.72.Bit 12 estado usuariob12

Estado de la fuente seleccionada con el parámetro 6.73.Bit 13 estado usuariob13

Estado de la fuente seleccionada con el parámetro 6.74.Bit 14 estado usuariob14

Estado de la fuente seleccionada con el parámetro 6.75.Bit 15 estado usuariob15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

FALSO / uint32Selecciona una fuente binaria cuyo estado semuestra co-
mo bit 0 de 6.50 Código estado usuario 1.

Sel. cód. estado
usuario 1 bit 0

6.60

00FALSO

11VERDAD

-Véase Términos y abreviaturas (página 136).Otro [bit]

Fuera de la ventana /
uint32

Selecciona una fuente binaria cuyo estado semuestra co-
mo bit 1 de 6.50 Código estado usuario 1.

Sel. cód. estado
usuario 1 bit 1

6.61

00Falso

11Verdadero

2Bit 3 de 6.19 Palabra estado ctrl velocidad (página 166).Fuera de la ventana

-Véase Términos y abreviaturas (página 136).Otro [bit]

Fallo en paro de emer-
gencia / uint32

Selecciona una fuente binaria cuyo estado semuestra co-
mo bit 2 de 6.50 Código estado usuario 1.

Sel. cód. estado
usuario 1 bit 2

6.62

00Falso

11Verdadero

2Bit 8 de 6.17 Palabra estado convertidor 2 (página 164).Fallo en paro de
emergencia

-Véase Términos y abreviaturas (página 136).Otro [bit]

Magnetizado / uint32Selecciona una fuente binaria cuyo estado semuestra co-
mo bit 3 de 6.50 Código estado usuario 1.

Sel. cód. estado
usuario 1 bit 3

6.63

00Falso

11Verdadero
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Nr.

2Bit 1 de 6.17 Palabra estado convertidor 2 (página 164).Magnetizado

-Véase Términos y abreviaturas (página 136).Otro [bit]

Deshabilitar marcha /
uint32

Selecciona una fuente binaria cuyo estado semuestra co-
mo bit 4 de 6.50 Código estado usuario 1.

Sel. cód. estado
usuario 1 bit 4

6.64

00Falso

11Verdadero

2Bit 5 de 6.18 Palabra de estado Start inhibit.Deshabilitar marcha

-Véase Términos y abreviaturas (página 136).Otro [bit]

FALSO / uint32Selecciona una fuente binaria cuyo estado semuestra co-
mo bit 5 de 6.50 Código estado usuario 1.

Sel. cód. estado
usuario 1 bit 5

6.65

00FALSO

11VERDAD

-Véase Términos y abreviaturas (página 136).Otro [bit]

FALSO / uint32Selecciona una fuente binaria cuyo estado semuestra co-
mo bit 6 de 6.50 Código estado usuario 1.

Sel. cód. estado
usuario 1 bit 6

6.66

00FALSO

11VERDAD

-Véase Términos y abreviaturas (página 136).Otro [bit]

Marcha de identifica-
ción realizada /uint32

Selecciona una fuente binaria cuyo estado semuestra co-
mo bit 7 de 6.50 Código estado usuario 1.

Sel. cód. estado
usuario 1 bit 7

6.67

00Falso

11Verdadero

2Bit 0 de 6.17 Palabra estado convertidor 2 (página 164).Marchade identifica-
ción realizada

-Véase Términos y abreviaturas (página 136).Otro [bit]

Inhibición de marcha
/ uint32

Selecciona una fuente binaria cuyo estado semuestra co-
mo bit 8 de 6.50 Código estado usuario 1.

Sel. cód. estado
usuario 1 bit 8

6.68

00Falso

11.Verdadero

2Bit 7 de 6.18 Palabra de estado Start inhibit (página 165).Inhibición de marcha

-Véase Términos y abreviaturas (página 136).Otro [bit]

Limitando / uint32Selecciona una fuente binaria cuyo estado semuestra co-
mo bit 9 de 6.50 Código estado usuario 1.

Sel. cód. estado
usuario 1 bit 9

6.69

00Falso

11Verdadero

2Bit 7 de 6.16 Palabra estado convertidor 1 (página 163).Limitando

-Véase Términos y abreviaturas (página 136).Otro [bit]

Control de par /
uint32

Selecciona una fuente binaria cuyo estado semuestra co-
mo bit 10 de 6.50 Código estado usuario 1.

Sel. cód. estado
usuario 1 bit 10

6.70

00Falso

11Verdadero
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Nr.

2Bit 2 de 6.17 Palabra estado convertidor 2 (página 164).Control de par

-Véase Términos y abreviaturas (página 136).Otro [bit]

Velocidad cero /
uint32

Selecciona una fuente binaria cuyo estado semuestra co-
mo bit 11 de 6.50 Código estado usuario 1.

Sel. cód. estado
usuario 1 bit 11

6.71

00Falso

11Verdadero

2Bit 0 de 6.19 Palabra estado ctrl velocidad (página 166).Velocidad cero

-Véase Términos y abreviaturas (página 136).Otro [bit]

Realimentación de ve-
locidad interna /
uint32

Selecciona una fuente binaria cuyo estado semuestra co-
mo bit 12 de 6.50 Código estado usuario 1.

Sel. cód. estado
usuario 1 bit 12

6.72

00Falso

11Verdadero

2Bit 4 de 6.19 Palabra estado ctrl velocidad (página 166).Realimentación de
velocidad interna

-Véase Términos y abreviaturas (página 136).Otro [bit]

FALSO / uint32Selecciona una fuente binaria cuyo estado semuestra co-
mo bit 13 de 6.50 Código estado usuario 1.

Sel. cód. estado
usuario 1 bit 13

6.73

00FALSO

11VERDAD

-Véase Términos y abreviaturas (página 136).Otro [bit]

FALSO / uint32Selecciona una fuente binaria cuyo estado semuestra co-
mo bit 14 de 6.50 Código estado usuario 1.

Sel. cód. estado
usuario 1 bit 14

6.74

00FALSO

11VERDAD

-Véase Términos y abreviaturas (página 136).Otro [bit]

FALSO / uint32Selecciona una fuente binaria cuyo estado semuestra co-
mo bit 15 de 6.50 Código estado usuario 1.

Sel. cód. estado
usuario 1 bit 15

6.75

00FALSO

11VERDAD

-Véase Términos y abreviaturas (página 136).Otro [bit]

0000h / uint16Palabra de control definida por el usuario 1.Código de control de
usuario 1

6.100

Bit definido por el usuario.Sel. cód. control
usuario 1 bit 0

b0

Bit definido por el usuario.Sel. cód. control
usuario 1 bit 1

b1

Bit definido por el usuario.Sel. cód. control
usuario 1 bit 2

b2

Bit definido por el usuario.Sel. cód. control
usuario 1 bit 3

b3

Bit definido por el usuario.Sel. cód. control
usuario 1 bit 4

b4
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Nr.

Bit definido por el usuario.Sel. cód. control
usuario 1 bit 5

b5

Bit definido por el usuario.Sel. cód. control
usuario 1 bit 6

b6

Bit definido por el usuario.Sel. cód. control
usuario 1 bit 7

b7

Bit definido por el usuario.Sel. cód. control
usuario 1 bit 8

b8

Bit definido por el usuario.Sel. cód. control
usuario 1 bit 9

b9

Bit definido por el usuario.Sel. cód. control
usuario 1 bit 10

b10

Bit definido por el usuario.Sel. cód. control
usuario 1 bit 11

b11

Bit definido por el usuario.Sel. cód. control
usuario 1 bit 12

b12

Bit definido por el usuario.Sel. cód. control
usuario 1 bit 13

b13

Bit definido por el usuario.Sel. cód. control
usuario 1 bit 14

b14

Bit definido por el usuario.Sel. cód. control
usuario 1 bit 15

b15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

0000h / uint16Palabra de control definida por el usuario 2.Código de control de
usuario 2

6.101

Bit definido por el usuario.Sel. cód. control
usuario 2 bit 0

b0

Bit definido por el usuario.Sel. cód. control
usuario 2 bit 1

b1

Bit definido por el usuario.Sel. cód. control
usuario 2 bit 2

b2

Bit definido por el usuario.Sel. cód. control
usuario 2 bit 3

b3

Bit definido por el usuario.Sel. cód. control
usuario 2 bit 4

b4

Bit definido por el usuario.Sel. cód. control
usuario 2 bit 5

b5

Bit definido por el usuario.Sel. cód. control
usuario 2 bit 6

b6

Bit definido por el usuario.Sel. cód. control
usuario 2 bit 7

b7

Bit definido por el usuario.Sel. cód. control
usuario 2 bit 8

b8

Bit definido por el usuario.Sel. cód. control
usuario 2 bit 9

b9

Bit definido por el usuario.Sel. cód. control
usuario 2 bit 10

b10
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Nr.

Bit definido por el usuario.Sel. cód. control
usuario 2 bit 11

b11

Bit definido por el usuario.Sel. cód. control
usuario 2 bit 12

b12

Bit definido por el usuario.Sel. cód. control
usuario 2 bit 13

b13

Bit definido por el usuario.Sel. cód. control
usuario 2 bit 14

b14

Bit definido por el usuario.Sel. cód. control
usuario 2 bit 15

b15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

- / uint16(Solo es visible cuando el control de la unidadde alimenta-
ción IGBT está activado mediante 95.20)

Palabra estado LSU 16.116

Palabra de estado 1 del convertidor recibida desde la uni-
dad de alimentación.

Véase también el apartado Control de una unidad de ali-
mentación (LSU) (página 44).

Grupo de parámetros 60 Comunicación DDCS. Este pará-
metro es de sólo lectura.

1 = Señales de permiso demarcha y permiso de inicio pre-
sentes

Habilitadob0

1 = Arranque inhibidoInhibidob1

1 = El convertidor está listo para funcionamientoOper. permitidab2

1 = El convertidor está listo para recibir un comando de
marcha

Listo para marchab3

1 = El convertidor está listo para seguir la referencia indi-
cada

En marchab4

1 = El convertidor se ha puesto en marchaEn marchab5

1 = El convertidor está modulando (se está controlando la
etapa de salida)

Modulandob6

1 = Hay algún límite de funcionamiento activoLimitandob7

1 = Convertidor en control localControl localb8

1 = Convertidor en control de redControl de redb9

1 = Lugar de control Ext1 activoExt1 activob10

1 = Lugar de control Ext2 activoExt2 activob11

1 = El contactor de carga está energizado. El estado actual
depende de la topología del hardware (NO o NC).

Cargando reléb12

1 = El relé del MCB está cerradoRelé MCBb13

Reservedb14…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh
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Nr.

- / uint16(Solo es visible cuando el control de la unidadde alimenta-
ción IGBT está activado mediante 95.20)

Palabra est inhib LSU6.118

Esta palabra especifica la fuente de la condición de inhibi-
ción que impide el arranque de la unidad de alimentación.

Véase también el apartado Control de una unidad de ali-
mentación (LSU) (página 44).

Grupo de parámetros 60 Comunicación DDCS. Este pará-
metro es de sólo lectura.

No listo para marchab0

Ctrl loc cambiadob1

Inhibir SSWb2

Restauración de fallob3

Habil. pérdida mar-
cha

b4

Habil pérd marchab5

Reservedb6…8

Sobrec. en cargab9

Reservedb10…11

Em Off2b12

Em Off3b13

Inhibir rest automb14

Reservedb15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh
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Selección

Nr.

Información sobre el hardware, el firmware y el programa
de aplicación del convertidor.

Info Sistema7

Todos los parámetros de este grupo son de solo lectura.

- / uint16Tipo de unidad de convertidor/inversor.Id clasific. converti-
dor

7.3

- / uint32Identificación de firmware.Nombre Firmware7.4

El formato es AINFX, donde X denota el tipo de unidad de
control

(2 o B = BCU-x2, 6 o C = ZCU-12/14).

- / uint32Número de versión del firmware.Version Firmware7.5

El formato es A.BB.C.D, donde A = versión principal, B =
versión secundaria, C=parche (esdecir, códigode variante
del firmware), D = 0.

- / uint32Nombre del paquete de carga del firmware.Nombre de paquete
de carga

7.6

El formato es AINLX, donde X denota el tipo de unidad de
control (2 o B = BCU-x2, 6 o C = ZCU-12/14).

- / uint32Número de versión del paquete de carga del firmware.
Véase el parámetro 7.5.

Versión de paquete
de carga

7.7

- / uint32Númerode versióndel cargadordearranquedel firmware.Versión gestor de
arranque

7.8

- / uint32Carga del microprocesador, en porcentaje.Carga CPU7.11

1 = 1 porcentaje / 1 = 1
porcentaje

Carga del microprocesador.0...100 porcentaje

- / uint16Número de versión de la lógica de la unidad de potencia.Número de versión
de lógica de PU

7.13

El valor de FFFF indica que los números de versión de las
unidades de potencia conectadas en paralelo son diferen-
tes. Véase la información del convertidor en el panel de
control.

- / uint32Nombre de la versión de la lógica de FPGA de la unidad de
control.

Nombre de versión
de lógica de FPGA

7.14

- / uint16Número de versión de la lógica de FPGA de la unidad de
control.

Número de versión
de lógica de FPGA

7.15

- / uint16(Sólo visible con el opcional +N8010 [programabilidad de
aplicación])

Estadodeentornode
aplicación 1

7.21

Muestra qué tareas del programa de aplicación están en
marcha.

Véase el Manual de programación de aplicaciones del
convertidor (IEC 61131-3) (3AUA0000127808 [inglés]).

1 = Pretarea en marcha.Pretareab0

1 = Tarea 1 en marcha.Tarea apl. 1b1

1 = Tarea 2 en marcha.Tarea apl. 2b2

1 = Tarea 3 en marcha.Tarea apl. 3b3

Reservedb4…14

1 = Monitorización de tareas habilitada.Monitorizaciónde ta-
reas

b15
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Nr.

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

- / uint16(Sólo visible con el opcional +N8010 [programabilidad de
aplicación])

Estado entorno apli-
cación 2

7.22

Muestra el estado de las aperturas en el programa de
aplicación.

Véase el Manual de programación de aplicaciones del
convertidor (IEC 61131-3) (3AUA0000127808 [inglés]).

Estado de apertura 1 en el programa de aplicación.Abriendo 1b0

Estado de apertura 2 en el programa de aplicación.Abriendo 2b1

Estado de apertura 3 en el programa de aplicación.Abriendo 3b2

Estado de apertura 4 en el programa de aplicación.Abriendo 4b3

Estado de apertura 5 en el programa de aplicación.Abriendo 5b4

Estado de apertura 6 en el programa de aplicación.Abriendo 6b5

Estado de apertura 7 en el programa de aplicación.Abriendo 7b6

Estado de apertura 8 en el programa de aplicación.Abriendo 8b7

Estado de apertura 9 en el programa de aplicación.Abriendo 9b8

Estado de apertura 10 en el programa de aplicación.Abriendo 10b9

Estado de apertura 11 en el programa de aplicación.Abriendo 11b10

Estado de apertura 12 en el programa de aplicación.Abriendo 12b11

Estado de apertura 13 en el programa de aplicación.Abriendo 13b12

Estado de apertura 14 en el programa de aplicación.Abriendo 14b13

Estado de apertura 15 en el programa de aplicación.Abriendo 15b14

Estado de apertura 16 en el programa de aplicación.Abriendo 16b15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

- / uint32(Sólo visible con el opcional +N8010 [programabilidad de
aplicación])

Nombre de la aplica-
ción

7.23

Primeras cinco letras ASCII del nombre proporcionadas al
programa de aplicación en la herramienta de programa-
ción. El nombre completo es visible en Info. sistema del
panel de control de la herramienta de PC Drive Composer.

_N/A_ = Ninguno.

- / uint32(Sólo visible con el opcional +N8010 [programabilidad de
aplicación])

Versión de la aplica-
ción

7.24

Número de versión del programade aplicación proporcio-
nado al programa de aplicación en la herramienta de pro-
gramación. También es visible en Info. sistema del panel
de control de la herramienta de PC Drive Composer.

- / uint32Primeras cinco letras ASCII del nombre proporcionadas al
paquetedepersonalización. El nombre completo es visible
en Info. sistema del panel de control de la herramienta de
PC Drive Composer.

Nombre del paquete
de personalización

7.25

_N/A_ = Ninguno.
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Nr.

- / uint32Número de versión del paquete de personalización. Tam-
bién es visible en Info. sistema del panel de control de la
herramienta de PC Drive Composer.

Versión del paquete
de personalización

7.26

0000h / uint16Muestra el estado del programa adaptativo.Estadodel programa
adaptativo

7.30

Véase el apartado Programación adaptativa (página 31).

1 = Programa adaptativo inicializadoInicializadob0

1 = Programa adaptativo en ediciónEditandob1

1 = Edición del programa adaptativo terminadaEdición terminadab2

1 = Programa adaptativo en marchaEn marchab3

Reservedb4…13

ReservadoCambiando de esta-
do

b14

1 = Error en el programa adaptativoEn fallob15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

- / real32(Sólo visible con el opcional +N8010 [programabilidad de
aplicación])

Pico uso CPU aplic
IEC

7.40

Muestra el picode cargadelmicroprocesador causadopor
el programa de aplicación. Este parámetro puede usarse,
por ejemplo, para comprobar el efecto de una funcionali-
dad determinada del programa de aplicación en la carga
de la CPU.

El valor se expresa en porcentaje de una cuota interna.

Puede restaurarse desde el panel de control manteniendo
presionado Restaurar durante más de 3 segundos.

10 = 1 porcentaje / 10
= 1 porcentaje

Pico de carga delmicroprocesador causado por el progra-
ma de aplicación.

0.0 ... 100.0porcenta-
je

- / real32(Sólo visible con el opcional +N8010 [programabilidad de
aplicación])

Media carga CPU
aplic IEC

7.41

Muestra la cargamedia del microprocesador causada por
el programadeaplicación. El valor seexpresaenporcentaje
de una cuota interna.

10 = 1 porcentaje / 10
= 1 porcentaje

Cargamediadelmicroprocesadorcausadaporelprograma
de aplicación.

0.0 ... 100.0porcenta-
je

- / uint16Muestra el tipo de módulo detectado en la ranura 1 de la
unidad de control del convertidor.

Módulo op. Slot 17.51

- / uint16Muestra el tipo de módulo detectado en la ranura 2 de la
unidad de control del convertidor.

Módulo op. Slot 27.52

- / uint16Muestra el tipo de módulo detectado en la ranura 3 de la
unidad de control del convertidor.

Módulo op. Slot 37.53

0 / uint16Muestra la versión de la lógica de FPGA del módulo detec-
tado en la ranura 1 de la unidad de control del convertidor.

Versión de la lógica
delmódulo en ranura
1

7.54

La versiónde la lógica sedetecta paramódulos opcionales
DDCS,por ejemplo,módulosdeencoderFEN (FEN-01, FEN-
11, FEN-21, FEN-31) y módulos de E/S (FIO-11, FDIO-01,
FAIO-01).

1 = 1Versión de la lógica del módulo detectado en la ranura 1.0000…FFFFh
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- / uint16Muestra la versión de software del módulo detectado en
la ranura 1 de la unidad de control del convertidor.

Versión de software
delmódulo en ranura
1

7.55

0 / uint16Muestra la versión de la lógica de FPGA del módulo detec-
tado en la ranura 2 de la unidad de control del convertidor.

Versión de la lógica
delmódulo en ranura
2

7.56

La versiónde la lógica sedetecta paramódulos opcionales
DDCS,por ejemplo,módulosdeencoderFEN (FEN-01, FEN-
11, FEN-21, FEN-31) y módulos de E/S (FIO-11, FDIO-01,
FAIO-01).

1 = 1Versión de la lógica del módulo detectado en la ranura 2.0000…FFFFh

- / uint16Muestra la versión de software del módulo detectado en
la ranura 2 de la unidad de control del convertidor.

Versión de software
delmódulo en ranura
2

7.57

0 / uint16Muestra la versión de la lógica de FPGA del módulo detec-
tado en la ranura 3 de la unidad de control del convertidor.

Versión de la lógica
delmódulo en ranura
3

7.58

La versiónde la lógica sedetecta paramódulos opcionales
DDCS,por ejemplo,módulosdeencoderFEN (FEN-01, FEN-
11, FEN-21, FEN-31) y módulos de E/S (FIO-11, FDIO-01,
FAIO-01).

1 = 1Versión de la lógica del módulo detectado en la ranura 3.0000…FFFFh

- / uint16Muestra la versión de software del módulo detectado en
la ranura 3 de la unidad de control del convertidor.

Versión de software
delmódulo en ranura
3

7.59

- / uint32(Solo es visible cuando el control de la unidadde alimenta-
ción IGBT está activado mediante 95.20)

Nombrepaquete car-
ga LSU

7.106

Nombre del paquete de carga del firmware de la unidad
de alimentación.

- / uint32(Solo es visible cuando el control de la unidadde alimenta-
ción IGBT está activado mediante 95.20)

Versión paquete car-
ga LSU

7.107

Número de versión del paquete de carga del firmware de
la unidad de alimentación.
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Configuración de las entradas digitales y de las salidas de
relé.

DI, RO Estándar10

- / uint16Muestra el estado eléctrico de las entradas digitales DIIL
y DI6…DI1. Se omiten las demoras de activación/desacti-

Estado DI10.1

vación de las entradas (si se han especificado). Se puede
definir un tiempo de filtro con el parámetro 10.51 DI
Tiempo de Filtrado.

Losbits 0…5 reflejan el estadodeDI1…DI6; el bit 15 refleja
el estadode la entradaDIIL.Ejemplo: 1000000000010011b
= DIIL, DI5, DI2 y DI1 están activadas; DI3, DI4 y DI6 están
desactivadas.

Este parámetro es de solo lectura.

- / uint16Muestra el estadode las entradasdigitalesDIIL yDI6…DI1.
Este código se actualiza sólo tras los retardos de activa-

DI Estado Demora10.2

ción/desactivación (si se han especificado). Se puede de-
finir un tiempo de filtro con el parámetro 10.51 DI Tiempo
de Filtrado.

Los bits 0…5 reflejan el estado retardado de DI1…DI6; el
bit 15 refleja el estado retardado de la entrada DIIL.

Este parámetro es de solo lectura.

0000h / uint16Los estados eléctricos de las entradas digitales pueden
forzarse, por ejemplo para fines de pruebas. El parámetro

DI Forzar Seleccion10.3

10.4 DI Forzar Datos cuenta con un bit para cada entrada
digital y su valor seaplica siemprequeel bit correspondien-
te de dicho parámetro es 1.

1 = Forzar DI1 al valor del bit 0 del parámetro 10.4 DI Forzar
Datos.

DI1b0

1 = Forzar DI2 al valor del bit 1 del parámetro 10.4 DI Forzar
Datos.

DI2b1

1 = Forzar DI3 al valor del bit 2 del parámetro 10.4 DI Forzar
Datos.

DI3b2

1 = Forzar DI4 al valor del bit 3 del parámetro 10.4DI Forzar
Datos.

DI4b3

1 = Forzar DI5 al valor del bit 4 del parámetro 10.4DI Forzar
Datos.

DI5b4

1 = Forzar DI6 al valor del bit 5 del parámetro 10.4DI Forzar
Datos.

DI6b5

Reservedb6…14

1 = Forzar DIIL al valor del bit 15 del parámetro 10.4 DI
Forzar Datos.

DIILb15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

- / uint16Contiene los valores de las entradas digitales forzadas
cuando se seleccionan con 10.3 DI Forzar Seleccion.

DI Forzar Datos10.4

El bit 0 es el valor forzado para DI1; el bit 15 es el valor for-
zado para la entrada DIIL.
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FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

0.0 s / uint32Define el retardo de activación para la entrada digital DI1.DI1 Demora ON10.5

*Estado
de DI

**Estado
retardado

de DI

tOn tOff tOn tOff Tiempo

1

0

1

0

tOn = 10.5 DI1 Demora ON

tOff = 10.6 DI1 Demora OFF

*Estado eléctrico de la entrada digital. Indicado por 10.1
Estado DI.

**Indicado por 10.2 DI Estado Demora.

10 = 1 s / 10 = 1 sRetardo de activación para DI1.0.0 ... 3000.0 s

0.0 s / uint32Define el retardo de desactivación para la entrada digital
DI1. Véase el parámetro 10.5 DI1 Demora ON.

DI1 Demora OFF10.6

10 = 1 s / 10 = 1 sRetardo de desactivación para DI1.0.0 ... 3000.0 s

0.0 s / uint32Define el retardo de activación para la entrada digital DI2.DI2 Demora ON10.7

*Estado
de DI

**Estado
retardado

de DI

tOn tOff tOn tOff Tiempo

1

0

1

0

tOn = 10.7 DI2 Demora ON

tOff = 10.8 DI2 Demora OFF

*Estado eléctrico de la entrada digital. Indicado por 10.1
Estado DI.

**Indicado por 10.2 DI Estado Demora.

10 = 1 s / 10 = 1 sRetardo de activación para DI2.0.0 ... 3000.0 s

0.0 s / uint32Define el retardo de desactivación para la entrada digital
DI2. Véase el parámetro 10.7 DI2 Demora ON.

DI2 Demora OFF10.8

10 = 1 s / 10 = 1 sRetardo de desactivación para DI2.0.0 ... 3000.0 s

0.0 s / uint32Define el retardo de activación para la entrada digital DI3.DI3 Demora ON10.9

*Estado
de DI

**Estado
retardado

de DI

tOn tOff tOn tOff
Tiempo

1

0

1

0

tOn = 10.9 DI3 Demora ON

tOff = 10.10 DI3 Demora OFF

*Estado eléctrico de la entrada digital. Indicado por 10.1
Estado DI.

**Indicado por 10.2 DI Estado Demora.
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DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

10 = 1 s / 10 = 1 sRetardo de activación para DI3.0.0 ... 3000.0 s

0.0 s / uint32Define el retardo de desactivación para la entrada digital
DI3. Véase el parámetro 10.9 DI3 Demora ON.

DI3 Demora OFF10.10

10 = 1 s / 10 = 1 sRetardo de desactivación para DI3.0.0 ... 3000.0 s

0.0 s / uint32Define el retardo de activación para la entrada digital DI4.DI4 Demora ON10.11

*Estado
de DI

**Estado
retardado

de DI

tOn tOff tOn tOff
Tiempo

1

0

1

0

tOn = 10.11 DI4 Demora ON

tOff = 10.12 DI4 Demora OFF

*Estado eléctrico de la entrada digital. Indicado por 10.1
Estado DI.

**Indicado por 10.2 DI Estado Demora.

10 = 1 s / 10 = 1 sRetardo de activación para DI4.0.0 ... 3000.0 s

0.0 s / uint32Define el retardo de desactivación para la entrada digital
DI4. Véase el parámetro 10.11 DI4 Demora ON.

DI4 Demora OFF10.12

10 = 1 s / 10 = 1 sRetardo de desactivación para DI4.0.0 ... 3000.0 s

0.0 s / uint32Define el retardo de activación para la entrada digital DI5.DI5 Demora ON10.13

*Estado
de DI

**Estado
retardado

de DI

tOn tOff tOn tOff Tiempo

1

0

1

0

tOn = 10.13 DI5 Demora ON

tOff = 10.14 DI5 Demora OFF

*Estado eléctrico de la entrada digital. Indicado por 10.1
Estado DI.

**Indicado por 10.2 DI Estado Demora.

10 = 1 s / 10 = 1 sRetardo de activación para DI5.0.0 ... 3000.0 s

0.0 s / uint32Define el retardo de desactivación para la entrada digital
DI5. Véase el parámetro 10.13 DI5 Demora ON.

DI5 Demora OFF10.14

10 = 1 s / 10 = 1 sRetardo de desactivación para DI5.0.0 ... 3000.0 s
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DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

0.0 s / uint32Define el retardo de activación para la entrada digital DI6.DI6 Demora ON10.15

*Estado
de DI

**Estado
retardado

de DI

tOn tOff tOn tOff Tiempo

1

0

1

0

tOn = 10.15 DI6 Demora ON

tOff = 10.16 DI6 Demora OFF

*Estado eléctrico de la entrada digital. Indicado por 10.1
Estado DI.

**Indicado por 10.2 DI Estado Demora.

10 = 1 s / 10 = 1 sRetardo de activación para DI6.0.0 ... 3000.0 s

0.0 s / uint32Define el retardo de desactivación para la entrada digital
DI6. Véase el parámetro 10.15 DI6 Demora ON.

DI6 Demora OFF10.16

10 = 1 s / 10 = 1 sRetardo de desactivación para DI6.0.0 ... 3000.0 s

- / uint16Estado de las salidas de relé RO8…RO1. Ejemplo:
00000001b=RO1 está energizado, RO2…RO8estándese-
nergizados.

RO Estado10.21

Listo para ejecutar;
10.01 b3 (-1) (95.20
b2); 35.105 b1 (95.20
b6); 06.16 b6 (95.20
b9) / uint32

Selecciona la señal del convertidor que se conecta a la sa-
lida de relé RO1.

RO1 Fuente10.24

0Salida desenergizada.Desenergizado

1Salida energizada.Energizado

2Bit 1 de 6.11 Palabra Estado Pcpal (página 163).Listo para marcha

4Bit 0 de 6.16 Palabra estado convertidor 1 (página 163).Habilitado

5Bit 5 de 6.16 Palabra estado convertidor 1 (página 163).Orden Marcha

6Bit 1 de 6.17 Palabra estado convertidor 2 (página 164).Magnetizado

7Bit 6 de 6.16 Palabra estado convertidor 1 (página 163).En marcha

8Bit 2 de 6.11 Palabra Estado Pcpal (página 163).Ref. listo

9Bit 8 de 6.11 Palabra Estado Pcpal (página 163).En punto de ajuste

10Bit 2 de 6.19 Palabra estado ctrl velocidad (página 166).Retroceso

11Bit 0 de 6.19 Palabra estado ctrl velocidad (página 166).Velocidad cero

12Bit 10 de 6.17 Palabra estado convertidor 2 (página 164).Sobre límite

13Bit 7 de 6.11 Palabra Estado Pcpal (página 163).Alarma

14Bit 3 de 6.11 Palabra Estado Pcpal (página 163).Fallo

15Bit 3 invertido de 6.11 Palabra Estado Pcpal (página 163).Fallo (-1)

16Bit 13 de 6.16 Palabra estado convertidor 1 (página 163).Petición de marcha

22Bit 0 de 44.1 Estado Control de Freno (página 419).Abrir comando freno

23Bit 11 de 6.16 Palabra estado convertidor 1 (página 163).Ext2 activo

24Bit 9 de 6.11 Palabra Estado Pcpal (página 163).Control remoto
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Selección

Nr.

33Bit 0 de 32.1 Estado supervisión (página 360).Supervisión 1

34Bit 1 de 32.1 Estado supervisión (página 360).Supervisión 2

35Bit 2 de 32.1 Estado supervisión (página 360).Supervisión 3

40Bit 0 de 10.99 RO/DIO código de control (página 190).RO/DIO código de
control bit0

41Bit 1 de 10.99 RO/DIO código de control (página 190).RO/DIO código de
control bit1

42Bit 2 de 10.99 RO/DIO código de control (página 190).RO/DIO código de
control bit2

43Bit 8 de 10.99 RO/DIO código de control (página 190).RO/DIO código de
control bit8

44Bit 9 de 10.99 RO/DIO código de control (página 190).RO/DIO código de
control bit9

-Véase Términos y abreviaturas (página 136).Otro [bit]

0.0 s / uint32Define la demora de activación para la salida de relé RO1.RO1 Demora ON10.25
Estado de la

fuente
seleccionada

RO
Estado

tOn tOff tOfftOn Tiempo

1

0
1

0

tOn = 10.25 RO1 Demora ON

tOff = 10.26 RO1 Demora OFF

10 = 1 s / 10 = 1 sDemora de activación para RO1.0.0 ... 3000.0 s

0.0 s / uint32Define la demora de desactivación para la salida de relé
RO1. Véase el parámetro 10.25 RO1 Demora ON.

RO1 Demora OFF10.26

10 = 1 s / 10 = 1 sDemora de desactivación para RO1.0.0 ... 3000.0 s

En funcionamiento
(95.20 b3) / uint32

Selecciona una señal del convertidor para conectarla a la
salida de relé RO2.

RO2 Fuente10.27

0Salida desenergizada.Desenergizado

1Salida energizada.Energizado

2Bit 1 de 6.11 Palabra Estado Pcpal (página 163).Listo para marcha

4Bit 0 de 6.16 Palabra estado convertidor 1 (página 163).Habilitado

5Bit 5 de 6.16 Palabra estado convertidor 1 (página 163).Orden Marcha

6Bit 1 de 6.17 Palabra estado convertidor 2 (página 164).Magnetizado

7Bit 6 de 6.16 Palabra estado convertidor 1 (página 163).En marcha

8Bit 2 de 6.11 Palabra Estado Pcpal (página 163).Ref. listo

9Bit 8 de 6.11 Palabra Estado Pcpal (página 163).En punto de ajuste

10Bit 2 de 6.19 Palabra estado ctrl velocidad (página 166).Retroceso

11Bit 0 de 6.19 Palabra estado ctrl velocidad (página 166).Velocidad cero

12Bit 10 de 6.17 Palabra estado convertidor 2 (página 164).Sobre límite

13Bit 7 de 6.11 Palabra Estado Pcpal (página 163).Alarma

14Bit 3 de 6.11 Palabra Estado Pcpal (página 163).Fallo
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15Bit 3 invertido de 6.11 Palabra Estado Pcpal (página 163).Fallo (-1)

16Bit 13 de 6.16 Palabra estado convertidor 1 (página 163).Petición de marcha

22Bit 0 de 44.1 Estado Control de Freno (página 419).Abrir comando freno

23Bit 11 de 6.16 Palabra estado convertidor 1 (página 163).Ext2 activo

24Bit 9 de 6.11 Palabra Estado Pcpal (página 163).Control remoto

33Bit 0 de 32.1 Estado supervisión (página 360).Supervisión 1

34Bit 1 de 32.1 Estado supervisión (página 360).Supervisión 2

35Bit 2 de 32.1 Estado supervisión (página 360).Supervisión 3

40Bit 0 de 10.99 RO/DIO código de control (página 190).RO/DIO código de
control bit0

41Bit 1 de 10.99 RO/DIO código de control (página 190).RO/DIO código de
control bit1

42Bit 2 de 10.99 RO/DIO código de control (página 190).RO/DIO código de
control bit2

43Bit 8 de 10.99 RO/DIO código de control (página 190).RO/DIO código de
control bit8

44Bit 9 de 10.99 RO/DIO código de control (página 190).RO/DIO código de
control bit9

-Véase Términos y abreviaturas (página 136).Otro [bit]

0.0 (95.20 b3) s /
uint32

Define la demora de activación para la salida de relé RO2.

Estado de la
fuente

seleccionada

RO
Estado

tOn tOff tOfftOn

1

0

0

1

Tiempo

RO2 Demora ON10.28

tOn = 10.28 RO2 Demora ON

tOff = 10.29 RO2 Demora OFF

10 = 1 s / 10 = 1 sDemora de activación para RO2.0.0 ... 3000.0 s

0.0 (95.20 b3) s /
uint32

Define la demora de desactivación para la salida de relé
RO2. Véase el parámetro 10.28 RO2 Demora ON.

RO2 Demora OFF10.29

10 = 1 s / 10 = 1 sDemora de desactivación para RO2.0.0 ... 3000.0 s

Fallo (-1) / uint32Selecciona una señal del convertidor para conectarla a la
salida de relé RO3.

RO3 Fuente10.30

0Salida desenergizada.Desenergizado

1Salida energizada.Energizado

2Bit 1 de 6.11 Palabra Estado Pcpal (página 163).Listo para marcha

4Bit 0 de 6.16 Palabra estado convertidor 1 (página 163).Habilitado

5Bit 5 de 6.16 Palabra estado convertidor 1 (página 163).Orden Marcha

6Bit 1 de 6.17 Palabra estado convertidor 2 (página 164).Magnetizado

7Bit 6 de 6.16 Palabra estado convertidor 1 (página 163).En marcha

8Bit 2 de 6.11 Palabra Estado Pcpal (página 163).Ref. listo

9Bit 8 de 6.11 Palabra Estado Pcpal (página 163).En punto de ajuste
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10Bit 2 de 6.19 Palabra estado ctrl velocidad (página 166).Retroceso

11Bit 0 de 6.19 Palabra estado ctrl velocidad (página 166).Velocidad cero

12Bit 10 de 6.17 Palabra estado convertidor 2 (página 164).Sobre límite

13Bit 7 de 6.11 Palabra Estado Pcpal (página 163).Alarma

14Bit 3 de 6.11 Palabra Estado Pcpal (página 163).Fallo

15Bit 3 invertido de 6.11 Palabra Estado Pcpal (página 163).Fallo (-1)

16Bit 13 de 6.16 Palabra estado convertidor 1 (página 163).Petición de marcha

22Bit 0 de 44.1 Estado Control de Freno (página 419).Abrir comando freno

23Bit 11 de 6.16 Palabra estado convertidor 1 (página 163).Ext2 activo

24Bit 9 de 6.11 Palabra Estado Pcpal (página 163).Control remoto

33Bit 0 de 32.1 Estado supervisión (página 360).Supervisión 1

34Bit 1 de 32.1 Estado supervisión (página 360).Supervisión 2

35Bit 2 de 32.1 Estado supervisión (página 360).Supervisión 3

40Bit 0 de 10.99 RO/DIO código de control (página 190).RO/DIO código de
control bit0

41Bit 1 de 10.99 RO/DIO código de control (página 190).RO/DIO código de
control bit1

42Bit 2 de 10.99 RO/DIO código de control (página 190).RO/DIO código de
control bit2

43Bit 8 de 10.99 RO/DIO código de control (página 190).RO/DIO código de
control bit8

44Bit 9 de 10.99 RO/DIO código de control (página 190).RO/DIO código de
control bit9

-Véase Términos y abreviaturas (página 136).Otro [bit]

0.0 s / uint32Define la demora de activación para la salida de relé RO3.RO3 Demora ON10.31
Estado de la

fuente
seleccionada

RO
Estado

Tiempo

1

0
1

0

tOn tOntOff tOff

tOn = 10.31 RO3 Demora ON

tOff = 10.32 RO3 Demora OFF

10 = 1 s / 10 = 1 sDemora de activación para RO3.0.0 ... 3000.0 s

0.0 s / uint32Define la demora de desactivación para la salida de relé
RO3. Véase el parámetro 10.31 RO3 Demora ON.

RO3 Demora OFF10.32

10 = 1 s / 10 = 1 sDemora de desactivación para RO3.0.0 ... 3000.0 s

10.0 ms / uint32Define un tiempo de filtrado para los parámetros 10.1 Es-
tado DI y 10.2 DI Estado Demora.

DI TiempodeFiltrado10.51

Tenga en cuenta que este parámetro no tiene ningún
efecto sobre los valores forzados de DI definidos por los
parámetros 10.3 y 10.4.

10 = 1 ms / 10 = 1 msTiempo de filtrado para 10.1 y 10.2.0.3 ... 100.0 ms
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Rápido / uint16Selecciona el tiempo de ejecución de la comunicación E/S
estándar.

Selección de tiempo
de ejecución de E/S

10.90

500Tiempo de ejecución de E/S estándar 500 μs.Rápido

2000Tiempo de ejecución de E/S estándar 2 ms.Normal

- / uint16Parámetro de almacenamiento para controlar las salidas
de relé y las entradas/salidas digitales, por ejemplo me-
diante una interfaz de bus de campo integrado.

RO/DIO código de
control

10.99

Para controlar las salidasde relé (RO) y las entradas/salidas
digitales (DIO)del convertidor, envíaunapalabradecontrol
con las asignaciones de bits mostradas a continuación
comodatos de E/SModbus. Ajuste el parámetro de selec-
ción de objetivo de ese dato concreto (58.101…58.124) en
RO/DIO palabra de control. En el parámetro de selección
de fuente de la salida deseada, seleccione el bit adecuado
de esta palabra.

Bit de la fuente para la salida de relé RO1. Véase el paráme-
tro 10.24.

RO1b0

Bit de la fuentepara la salidade relé RO2. Véase el paráme-
tro 10.27.

RO2b1

Bit de la fuentepara la salidade relé RO3. Véase el paráme-
tro 10.30.

RO3b2

Reservedb3…7

Bit de la fuente para la entrada/salida digital DIO1 (véase
el parámetro 11.6.

DIO1b8

Bit de la fuente para la entrada/salida digital DIO2 (véase
el parámetro 11.10).

DIO2b9

Reservedb10…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh
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Configuraciónde las entradas/salidasdigitales y las entra-
das/salidas de frecuencia.

DIO, FI, FO Estándar11

- / uint16Muestra el estado de las entradas/salidas digitales DIO2
y DIO1.

Estado DIO11.1

Se omiten los retardos de activación/desactivación (si se
han especificado). Se puede definir un tiempo de filtrado
(para el modo de entrada) mediante el parámetro 11.81
DIO Tiempo de filtrado.

Ejemplo:0010=DIO2estáactivada,DIO1estádesactivada.

Este parámetro es de solo lectura.

- / uint16Muestra el estadodemoradode las entradas/salidas digi-
tales DIO2 y DIO1. Este código se actualiza sólo tras los

DIO Estado Demora11.2

retardosdeactivación/desactivación (si se hanespecifica-
do). Se puede definir un tiempo de filtrado (para el modo
de entrada) mediante el parámetro 11.81 DIO Tiempo de
filtrado.

Ejemplo:0010=DIO2estáactivada,DIO1estádesactivada.

Este parámetro es de solo lectura.

Salida / uint16Selecciona si DIO1 se utiliza como salida o entrada digital,
o bien como entrada de frecuencia.

DIO1 Función11.5

0DIO1 se utiliza como salida digital.Salida

1DIO1 se utiliza como entrada digital.Entrada

2DIO1 se utiliza como entrada de frecuencia.Frecuencia

Listo para marcha /
uint32

Selecciona una señal de convertidor para conectar a la en-
trada/salida digital DIO1 cuando el parámetro 11.5 DIO1
Función está establecido como Salida.

DIO1 Fuente Salida11.6

0Salida desenergizada.Desenergizado

1Salida energizada.Energizado

2Bit 1 de 6.11 Palabra Estado Pcpal (página 163).Listo para marcha

4Bit 0 de 6.16 Palabra estado convertidor 1 (página 163).Habilitado

5Bit 5 de 6.16 Palabra estado convertidor 1 (página 163).Orden Marcha

6Bit 1 de 6.17 Palabra estado convertidor 2 (página 164).Magnetizado

7Bit 6 de 6.16 Palabra estado convertidor 1 (página 163).En marcha

8Bit 2 de 6.11 Palabra Estado Pcpal (página 163).Ref. listo

9Bit 8 de 6.11 Palabra Estado Pcpal (página 163).En punto de ajuste

10Bit 2 de 6.19 Palabra estado ctrl velocidad (página 166).Retroceso

11Bit 0 de 6.19 Palabra estado ctrl velocidad (página 166).Velocidad cero

12Bit 10 de 6.17 Palabra estado convertidor 2 (página 164).Sobre límite

13Bit 7 de 6.11 Palabra Estado Pcpal (página 163).Alarma

14Bit 3 de 6.11 Palabra Estado Pcpal (página 163).Fallo

15Bit 3 invertido de 6.11 Palabra Estado Pcpal (página 163).Fallo (-1)

16Bit 13 de 6.16 Palabra estado convertidor 1 (página 163).Petición de marcha

22Bit 0 de 44.1 Estado Control de Freno (página 419).Abrir comando freno
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23Bit 11 de 6.16 Palabra estado convertidor 1 (página 163).Ext2 activo

24Bit 9 de 6.11 Palabra Estado Pcpal (página 163).Control remoto

33Bit 0 de 32.1 Estado supervisión (página 360).Supervisión 1

34Bit 1 de 32.1 Estado supervisión (página 360).Supervisión 2

35Bit 2 de 32.1 Estado supervisión (página 360).Supervisión 3

40Bit 0 de 10.99 RO/DIO código de control (página 190).RO/DIO código de
control bit0

41Bit 1 de 10.99 RO/DIO código de control (página 190).RO/DIO código de
control bit1

42Bit 2 de 10.99 RO/DIO código de control (página 190).RO/DIO código de
control bit2

43Bit 8 de 10.99 RO/DIO código de control (página 190).RO/DIO código de
control bit8

44Bit 9 de 10.99 RO/DIO código de control (página 190).RO/DIO código de
control bit9

-Véase Términos y abreviaturas (página 136).Otro [bit]

0.0 s / uint32Define el retardode activaciónde la entrada/salidadigital
DIO1 (cuando se utiliza como salida digital o entrada digi-
tal).

DIO1 Demora ON11.7

*Estado de
DIO

*Estado de
DIO

retardado

tOn tOff tOn tOff

1

0

0

1

Tiempo

tOn = 11.7 DIO1 Demora ON

tOff = 11.8 DIO1 Demora OFF

*Estado eléctrico de laDIO (en elmodode entrada) o esta-
dode la fuente seleccionada (en elmodode salida). Indica-
do por 11.1 Estado DIO.

**Indicado por 11.2 DIO Estado Demora.

10 = 1 s / 10 = 1 sRetardo de activación para DIO1.0.0 ... 3000.0 s

0.0 s / uint32Define el retardo de desactivación de la entrada/salida
digital DIO1 (cuandoseutiliza comosalidadigital o entrada
digital). Véase el parámetro 11.7 DIO1 Demora ON.

DIO1 Demora OFF11.8

10 = 1 s / 10 = 1 sRetardo de desactivación para DIO1.0.0 ... 3000.0 s

Salida / uint16Selecciona si DIO2 se utiliza como salida o entrada digital,
o bien como salida de frecuencia.

DIO2 Función11.9

0DIO2 se utiliza como salida digital.Salida

1DIO2 se utiliza como entrada digital.Entrada

2DIO2 se utiliza como salida de frecuencia.Frecuencia

En marcha / uint32Selecciona una señal de convertidor para conectar a la en-
trada/salida digital DIO2 cuando el parámetro 11.9 DIO2
Función está establecido como Salida.

DIO2 Fuente Salida11.10

0Salida desenergizada.Desenergizado
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FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

1Salida energizada.Energizado

2Bit 1 de 6.11 Palabra Estado Pcpal (página 163).Listo para marcha

4Bit 0 de 6.16 Palabra estado convertidor 1 (página 163).Habilitado

5Bit 5 de 6.16 Palabra estado convertidor 1 (página 163).Orden Marcha

6Bit 1 de 6.17 Palabra estado convertidor 2 (página 164).Magnetizado

7Bit 6 de 6.16 Palabra estado convertidor 1 (página 163).En marcha

8Bit 2 de 6.11 Palabra Estado Pcpal (página 163).Ref. listo

9Bit 8 de 6.11 Palabra Estado Pcpal (página 163).En punto de ajuste

10Bit 2 de 6.19 Palabra estado ctrl velocidad (página 166).Retroceso

11Bit 0 de 6.19 Palabra estado ctrl velocidad (página 166).Velocidad cero

12Bit 10 de 6.17 Palabra estado convertidor 2 (página 164).Sobre límite

13Bit 7 de 6.11 Palabra Estado Pcpal (página 163).Alarma

14Bit 3 de 6.11 Palabra Estado Pcpal (página 163).Fallo

15Bit 3 invertido de 6.11 Palabra Estado Pcpal (página 163).Fallo (-1)

16Bit 13 de 6.16 Palabra estado convertidor 1 (página 163).Petición de marcha

22Bit 0 de 44.1 Estado Control de Freno (página 419).Abrir comando freno

23Bit 11 de 6.16 Palabra estado convertidor 1 (página 163).Ext2 activo

24Bit 9 de 6.11 Palabra Estado Pcpal (página 163).Control remoto

33Bit 0 de 32.1 Estado supervisión (página 360).Supervisión 1

34Bit 1 de 32.1 Estado supervisión (página 360).Supervisión 2

35Bit 2 de 32.1 Estado supervisión (página 360).Supervisión 3

40Bit 0 de 10.99 RO/DIO código de control (página 190).RO/DIO código de
control bit0

41Bit 1 de 10.99 RO/DIO código de control (página 190).RO/DIO código de
control bit1

42Bit 2 de 10.99 RO/DIO código de control (página 190).RO/DIO código de
control bit2

43Bit 8 de 10.99 RO/DIO código de control (página 190).RO/DIO código de
control bit8

44Bit 9 de 10.99 RO/DIO código de control (página 190).RO/DIO código de
control bit9

-Véase Términos y abreviaturas (página 136).Otro [bit]
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DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

0.0 s / uint32Define el retardode activaciónde la entrada/salidadigital
DIO2 (cuando se utiliza como salida digital o entrada digi-
tal).

DIO2 Demora ON11.11

*Estado de
DIO

*Estado de
DIO

retardado

tOn tOff tOn tOff

1

0

0

1

Tiempo

tOn = 11.11 DIO2 Demora ON

tOff = 11.12 DIO2 Demora OFF

*Estado eléctrico de laDIO (en elmodode entrada) o esta-
dode la fuente seleccionada (en elmodode salida). Indica-
do por 11.1 Estado DIO.

**Indicado por 11.2 DIO Estado Demora.

10 = 1 s / 10 = 1 sRetardo de activación para DIO2.0.0 ... 3000.0 s

0.0 s / uint32Define el retardo de desactivación de la entrada/salida
digitalDIO2 (cuandoseutiliza comosalidadigital o entrada
digital). Véase el parámetro 11.11 DIO2 Demora ON.

DIO2 Demora OFF11.12

10 = 1 s / 10 = 1 sRetardo de desactivación para DIO2.0.0 ... 3000.0 s

- / real32Muestra el valor de la entrada de frecuencia 1 (a través de
DIO1 cuando se utiliza como entrada de frecuencia) antes
del escalado. Véase el parámetro 11.42 Frec Ent 1 Min.

Frec Ent 1 Valor Ac-
tual

11.38

Este parámetro es de solo lectura.

1 = 1 Hz / 1 = 1 HzValor no escalado de la entrada de frecuencia 1.0...16000 Hz

- / real32Muestra el valor de la entrada de frecuencia 1 (a través de
DIO1 cuando se utiliza como entrada de frecuencia) tras
el escalado. Véase el parámetro 11.42 Frec Ent 1 Min.

Frec Ent 1 Escalada11.39

Este parámetro es de solo lectura.

1 = 1 Sin unidad / 1000
= 1 Sin unidad

Valor escalado de la entrada de frecuencia 1.-32768.000 ...
32767.000Sin unidad
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DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

0 Hz / real32Define la frecuencia mínima que llega a la entrada de fre-
cuencia 1 (DIO1 si se utiliza como entrada de frecuencia).

Frec Ent 1 Min11.42

La señal de frecuencia entrante (11.38 Frec Ent 1 Valor Ac-
tual) se escala a una señal interna (11.39 Frec Ent 1 Escala-
da) mediante los parámetros 11.42…11.45 de la siguiente
manera:

11.39

fin (11.38 )
11.42 11.43

11.45

11.44

1 = 1 Hz / 1 = 1 HzFrecuencia mínima de la entrada de frecuencia 1 (DIO1).0...16000 Hz

16000 Hz / real32Define la frecuencia máxima que llega a la entrada de fre-
cuencia 1 (DIO1 si se utiliza como entrada de frecuencia).

Frec Ent 1 Max11.43

Véase el parámetro 11.42 Frec Ent 1 Min.

1 = 1 Hz / 1 = 1 HzFrecuencia máxima de la entrada de frecuencia 1 (DIO1).0...16000 Hz

0.000 Sin unidad /
real32

Define el valor que se requiere que se corresponda interna-
mente con la frecuencia de entrada mínima definida por
el parámetro 11.42 Frec Ent 1 Min. Véase el diagrama en el
parámetro 11.42 Frec Ent 1 Min.

Frec Ent 1 Escalada
mín

11.44

1 = 1 Sin unidad / 1000
= 1 Sin unidad

Valor correspondiente almínimode la entradade frecuen-
cia 1.

-32768.000 ...
32767.000Sin unidad

1500.000; 1800.000
(95.20 b0) Sin unidad
/ real32

Define el valor que se requiere que se corresponda interna-
mente con la frecuencia de entrada máxima definida por
el parámetro 11.43 Frec Ent 1 Max. Véase el diagrama en el
parámetro 11.42 Frec Ent 1 Min.

Frec Ent 1 Escalada
máx

11.45

1 = 1 Sin unidad / 1000
= 1 Sin unidad

Valor correspondiente almáximode la entradade frecuen-
cia 1.

-32768.000 ...
32767.000Sin unidad

- / real32Muestra el valor de la salidade frecuencia 1 tras el escalado.
Véase el parámetro 11.58 Frec Sal 1 Fuente Min.

Frec Sal 1 Valor Actual11.54

Este parámetro es de solo lectura.

1 = 1 Hz / 1 = 1 HzValor de la salida de frecuencia 1.0...16000 Hz

Velocidad Motor Usa-
da / uint32

Selecciona una señal para conectarla a la salidade frecuen-
cia 1.

Frec Sal 1 Fuente11.55

0NingunoCero

11.1 Velocidad Motor Usada (página 140).Velocidad de motor
utilizada
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Selección

Nr.

31.6 Frecuencia Salida (página 140).Frecuencia de Salida

41.7 Intensidad Motor (página 140).Intensidad del Motor

61.10 Par motor (página 141).Par del Motor

71.11 Tension Bus CC (página 141).Tension Bus CC

81.14 Potencia Salida (página 141).Potencia de Salida

1023.1 Ref Veloc antes de rampa (página 287).Ref Vel Antes de ram-
pa

1123.2 Ref Veloc rampeada (página 287).Ref Vel Rampeada

1224.1 Refer. velocidad utilizada (página 294).Ref Velocidad Usada

1326.2 Ref de par utilizada (página 313).Ref de Par Usada

1428.2 Rampa ref frecuencia sal. (página 322).Ref. de frec. utilizada

1640.1 PID Proceso Salida actual (página 398).PID de proceso out

1740.2 PID Proceso retroalim actual (página 398).PID de proceso fbk

1840.3 PID Proc. punto ajuste act. (página 398).PID de proceso act

1940.4 PID Proc. desviación actual (página 398).PID de proceso dev

-Selección de la fuente (véase Términos y abreviaturas (pá-
gina 136)).

Otro [bit]
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DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

0.000 Sin unidad /
real32

Define el valor actual de la señal (seleccionada por el pará-
metro 11.55 Frec Sal 1 Fuente ymostrada por el parámetro
11.54 Frec Sal 1 Valor Actual) que corresponde al valor mí-
nimode la salidade frecuencia 1 (definidapor el parámetro
11.60 Frec Sal 1 Frec Min).

Frec Sal 1 Fuente Min11.58

fout(11.54 )

11.61

11.60

11.58 11.59 Señal (real)
seleccionada
por el par.
11.55

fout(11.54 )

11.61

11.60

11.59 11.58 Señal (real)
seleccionada
por el par.
11.55

1 = 1 Sin unidad / 1000
= 1 Sin unidad

Valor de la señal real que corresponde al valor mínimo de
la salida de frecuencia 1.

-32768.000 ...
32767.000Sin unidad

1500.000; 1800.000
(95.20 b0) Sin unidad
/ real32

Define el valor real de la señal (seleccionadapor el paráme-
tro 11.55 Frec Sal 1 Fuente y mostrada por el parámetro
11.54 Frec Sal 1 Valor Actual) que corresponde al valor má-
ximode la salidade frecuencia 1 (definidapor el parámetro
11.61 Frec Sal 1 Frec Max). Véase el parámetro 11.58 Frec
Sal 1 Fuente Min.

Frec Sal 1 FuenteMax11.59

1 = 1 Sin unidad / 1000
= 1 Sin unidad

Valor de la señal real que corresponde al valor máximo de
la salida de frecuencia 1.

-32768.000 ...
32767.000Sin unidad

0 Hz / real32Define el valor mínimo de la salida de frecuencia 1. Véanse
los diagramas en el parámetro 11.58 Frec Sal 1 FuenteMin.

Frec Sal 1 Frec Min11.60

1 = 1 Hz / 1 = 1 HzValor mínimo de la salida de frecuencia 1.0...16000 Hz

16000 Hz / real32Define el valormáximode la salida de frecuencia 1. Véanse
los diagramas en el parámetro 11.58 Frec Sal 1 FuenteMin.

Frec Sal 1 Frec Max11.61

1 = 1 Hz / 1 = 1 HzValor máximo de la salida de frecuencia 1.0...16000 Hz
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Nr.

10.0 ms / uint32Define un tiempode filtradopara los parámetros 11.1 Esta-
do DIO y 11.2 DIO Estado Demora. El tiempo de filtro sólo
afectará a las DIO que estén en el modo de entrada.

DIO Tiempo de filtra-
do

11.81

10 = 1 ms / 10 = 1 msTiempo de filtrado para 11.1.0.3 ... 100.0 ms
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DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

Configuración de las entradas analógicas estándar.AI Estándar12

Sin acción / uint16Activa la función de ajuste de entrada analógica.Ajuste de AI12.1

Conecte la señal a la entrada y seleccione la función de
ajuste adecuada.

0El ajuste de AI no se activa.Sin acción

1El valor de la señal AI1 de la entrada analógica de la inten-
sidad está ajustado como valor mínimo de AI1 en el pará-

Ajuste AI1 min

metro 12.17 AI1Min. El valor vuelve a ajustarse automática-
mente a Sin acción.

2El valor de la señal AI1 de la entrada analógica de la inten-
sidad está ajustado como valor máximo de AI1 en el pará-

Ajuste AI1 max

metro 12.18 AI1 Max. El valor vuelve a ajustarse automáti-
camente a Sin acción.

3El valor de la señal AI2 de la entrada analógica de la inten-
sidad está ajustado como valor mínimo de AI2 en el pará-

Ajuste AI2 min

metro 12.27 AI2Min. El valor vuelve a ajustarse automática-
mente a Sin acción.

4El valor de la señal AI2 de la entrada analógica de la inten-
sidad está ajustado como valor máximo de AI2 en el pará-

Ajuste AI2 max

metro 12.28 AI2 Max. El valor vuelve a ajustarse automáti-
camente a Sin acción.

Ninguna acción /
uint16

Seleccionacómoreaccionael convertidor cuandounaseñal
de entrada analógica sobrepasa los límites mínimo y/o
máximo especificados para la entrada.

Función supervisión
AI

12.3

La supervisión aplica un margen de 0,5 V o 1,0 mA a los lí-
mites. Por ejemplo, si el límite máximo para la entrada es
7,000 V, la supervisión del límite máximo se activa en
7,500 V.

Las entradas y los límites que se deben respetar se selec-
cionan con el parámetro 12.4 Selección supervisión AI.

Nota: La supervisión de la señal de entrada analógica sólo
se activa cuando
• la entrada analógica se configura como fuente (usando

la selecciónAI1 escaladaoAI2 escalada) en el parámetro
22.11, 22.12, 22.15, 22.17, 23.42, 26.11, 26.12, 26.16, 26.25,
28.11, 28.12, 30.21, 30.22, 40.16, 40.17, 40.50, 41.16, 41.17,
41.50 o 44.9, y se está utilizando como fuente activa, o

• la supervisión se fuerza utilizando el parámetro 12.5 AI
fuerza supervisión.

0No se realiza ninguna acción.Ninguna acción

1El convertidor se dispara 80A0 Supervisión de AI.Fallo

2El convertidor genera un avisodeA8A0AlarmadeAI super-
visada.

Alarma
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3El convertidor genera unaviso (A8A0AlarmadeAI supervi-
sada) y fija la velocidad (o la frecuencia) al nivel en el que
estaba funcionandoel convertidor. Lavelocidad/frecuencia
viene determinada sobre la base de la velocidad actual
usando filtro pasa bajos de 850 ms.

Última velocidad

ADVERTENCIA:
Verifiquequeseasegurocontinuarconel funcionamien-
to si falla la comunicación.

4El convertidor genera unaviso (A8A0AlarmadeAI supervi-
sada) y fija la velocidad definida en la velocidad definida
por el parámetro 22.41 Ref Velocidad Segura (o 28.41 Ref.
frecuencia seguracuandoseutiliza la referenciade frecuen-
cia).

Ref. de velocidad se-
gura

ADVERTENCIA:
Verifiquequeseasegurocontinuarconel funcionamien-
to si falla la comunicación.

- / uint16Especifica los límites de la entrada analógica que sedeben
supervisar. Véase el parámetro 12.3 Función supervisión
AI.

Selecciónsupervisión
AI

12.4

1 = Supervisión de límite mínimo de AI1 activa.AI1 < MINb0

1 = Supervisión de límite máximo de AI1 activa.AI1 > MAXb1

1 = Supervisión de límite mínimo de AI2 activa.AI2 < MINb2

1 = Supervisión de límite máximo de AI2 activa.AI2 > MAXb3

Reservedb4…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

0000 0000b / uint16Activa la supervisiónde la entrada analógica por separado
para cada lugar de control (véase el apartadoControl local
frente a control externo (página 23)).

AI fuerza supervisión12.5

El parámetro está destinado principalmente a supervisar
la entrada analógica cuando está conectada al programa
de aplicación y no está seleccionado como una fuente de
control por los parámetros del convertidor.

1 = Supervisión de AI1 activa cuando se usa EXT1.AI1 Ext 1b0

1 = Supervisión de AI1 activa cuando se usa EXT2.AI1 Ext 2b1

1 = Supervisión de AI1 activa cuando se usa el control local.AI1 Localb2

Reservedb3

1 = Supervisión de AI2 activa cuando se usa EXT1.AI2 Ext 1b4

1 = Supervisión de AI2 activa cuando se usa EXT2.AI2 Ext 2b5

1 = Supervisión deAI2 activa cuando se usa el control local.AI2 Localb6

Reservedb7…15

1 = 1 / 1 = 10000 0000b…0111
0111b
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Selección

Nr.

- / real32Muestra el valor de la entrada analógica AI1 en mA o V (en
funciónde si la entrada ha sido configuradapara corriente
o tensión mediante un ajuste de hardware).

AI1 Valor Actual12.11

Este parámetro es de solo lectura.

1000= 1mAoV/ 1000
= 1 mA o V

Valor de la entrada analógica AI1.-22.000 ... 22.000 mA
o V

- / real32Muestra el valor de la entradaanalógicaAI1 tras el escalado.
Véanse los parámetros 12.19 AI1 Escala en AI1 Min y 12.20
AI1 Escala en AI1 Max.

AI1 Valor Escalado12.12

Este parámetro es de solo lectura.

1 = 1 Sin unidad / 1000
= 1 Sin unidad

Valor escalado de la entrada analógica AI1.-32768.000 ...
32767.000Sin unidad

V / uint16Selecciona la unidad para las lecturas y los ajustes relacio-
nados con la entrada analógica AI1.

AI1 Seleccion Unidad12.15

Nota: Este ajuste debe coincidir con el ajuste de hardware
correspondiente de la unidad de control (véase elmanual de
hardwaredel convertidor). Se requiere el reinicio de la tarjeta
de control (ya sea desconectando y conectando la alimenta-
ción omediante el parámetro 96.8 Reiniciar Tarjeta de Con-
trol) para validar los cambios en los ajustes de hardware.

2Voltios.V

10Miliamperios.mA

0.100 s / real32Define la constante de tiempo de filtro para la entrada
analógica AI1.

AI1 Tiempo Filtrado12.16

Señal sin filtrar

Señal filtrada

%

t

100

63

T

O = I × (1 - e-t/T)

I = entrada de filtro (escalón)

O = salida de filtro

t = tiempo

T = constante de tiempo de filtro

Nota: La señal también se filtra debido al hardware de inter-
faz de señal (constantede tiempodeaproximadamente0,25
ms). No es posible modificarlo con un parámetro.

1000 = 1 s / 1000 = 1 sConstante de tiempo de filtro.0.000 ... 30.000 s
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0.000 mA o V / real32Define el valor de emplazamiento mínimo para la entrada
analógica AI1.

AI1 Min12.17

Establece el valor enviado realmente al convertidor cuando
la señal analógica de la planta está en su ajuste mínimo.

Véase también el parámetro 12.1 Ajuste de AI.

1000= 1mAoV/ 1000
= 1 mA o V

Valor mínimo de AI1.-22.000 ... 22.000 mA
o V

20.000mAoV/ real32Define el valor de emplazamientomáximo para la entrada
analógica AI1.

AI1 Max12.18

Establece el valor enviado realmente al convertidor cuando
la señal analógica de la planta está en su ajuste máximo.

Véase también el parámetro 12.1 Ajuste de AI.

1000= 1mAoV/ 1000
= 1 mA o V

Valor máximo de AI1.-22.000 ... 22.000 mA
o V

0.000 Sin unidad /
real32

Define el valor real internoquecorrespondeal valormínimo
de la entrada analógica AI1 definidopor el parámetro 12.17
AI1 Min. (Cambiar la configuración de polaridad de 12.19 y
12.20 puede invertir efectivamente la entrada analógica).

AI1 Escala en AI1 Min12.19

AIescalada
(12.12 )

AIin (12.11 )

12.20

12.17

12.18

12.19

1 = 1 Sin unidad / 1000
= 1 Sin unidad

Valor real que corresponde al valor mínimo de AI1.-32768.000 ...
32767.000Sin unidad

1500.000; 1800.000
(95.20 b0) Sin unidad
/ real32

Define el valor real interno que corresponde al valor máxi-
mo de la entrada analógica AI1 definido por el parámetro
12.18 AI1 Max. Véase la figura en el parámetro 12.19 AI1 Es-
cala en AI1 Min.

AI1 Escala en AI1 Max12.20

1 = 1 Sin unidad / 1000
= 1 Sin unidad

Valor real que corresponde al valor máximo de AI1.-32768.000 ...
32767.000Sin unidad

- / real32Muestra el valor de la entrada analógica AI2 en mA o V (en
funciónde si la entrada ha sido configuradapara corriente
o tensión mediante un ajuste de hardware).

AI2 Valor Actual12.21

Este parámetro es de solo lectura.

1000= 1mAoV/ 1000
= 1 mA o V

Valor de la entrada analógica AI2.-22.000 ... 22.000 mA
o V
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Nr.

- / real32Muestra el valor de la entrada analógica AI2 tras el escala-
do. Véanse los parámetros 12.29 AI2 Escala en AI2 Min y
12.30 AI2 Escala en AI2 Max.

AI2 Valor escalado12.22

Este parámetro es de solo lectura.

1 = 1 Sin unidad / 1000
= 1 Sin unidad

Valor escalado de la entrada analógica AI2.-32768.000 ...
32767.000Sin unidad

mA / uint16Selecciona la unidad para las lecturas y los ajustes relacio-
nados con la entrada analógica AI2.

AI2 Seleccion Unidad12.25

Nota: Este ajuste debe coincidir con el ajuste de hardware
correspondiente de la unidad de control (véase elmanual de
hardwaredel convertidor). Se requiere el reinicio de la tarjeta
de control (ya sea desconectando y conectando la alimenta-
ción omediante el parámetro 96.8 Reiniciar Tarjeta de Con-
trol) para validar los cambios en los ajustes de hardware.

2Voltios.V

10Miliamperios.mA

0.100 s / real32Define la constante de tiempo de filtro para la entrada
analógicaAI2. Véaseel parámetro 12.16AI1 TiempoFiltrado.

AI2 Tiempo Filtrado12.26

1000 = 1 s / 1000 = 1 sConstante de tiempo de filtro.0.000 ... 30.000 s

0.000 mA o V / real32Define el valor de emplazamiento mínimo para la entrada
analógica AI2.

AI2 Min12.27

Establece el valor enviado realmente al convertidor cuando
la señal analógica de la planta está en su ajuste mínimo.

Véase también el parámetro 12.1 Ajuste de AI.

1000= 1mAoV/ 1000
= 1 mA o V

Valor mínimo de AI2.-22.000 ... 22.000 mA
o V

20.000mAoV/ real32Define el valor de emplazamientomáximo para la entrada
analógica AI2.

AI2 Max12.28

Establece el valor enviado realmente al convertidor cuando
la señal analógica de la planta está en su ajuste máximo.

Véase también el parámetro 12.1 Ajuste de AI.

1000= 1mAoV/ 1000
= 1 mA o V

Valor máximo de AI2.-22.000 ... 22.000 mA
o V
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DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

0.000 Sin unidad /
real32

Define el valor real que corresponde al valor mínimo de la
entrada analógica AI2 definido por el parámetro 12.27 AI2
Min. (Cambiar la configuración de polaridad de 12.29 y
12.30 puede invertir efectivamente la entrada analógica).

AI2 Escala en AI2 Min12.29

AIescalada (12.22 )

AIin (12.21 )

12.30

12.27

12.29

12.28

1 = 1 Sin unidad / 1000
= 1 Sin unidad

Valor real que corresponde al valor mínimo de AI2.-32768.000 ...
32767.000Sin unidad

100.000 Sin unidad /
real32

Define el valor real que corresponde al valor máximo de la
entrada analógica AI2 definido por el parámetro 12.28 AI2
Max.

AI2 Escala en AI2 Max12.30

Véase la figura en el parámetro 12.29 AI2 Escala en AI2Min.

1 = 1 Sin unidad / 1000
= 1 Sin unidad

Valor real que corresponde al valor máximo de AI2.-32768.000 ...
32767.000Sin unidad
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FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

Configuración de las salidas analógicas estándar.AO Estandar13

- / real32Muestra el valor de AO1 en mA.AO1 Valor Actual13.11

Este parámetro es de solo lectura.

1000 = 1 mA / 1000 =
1 mA

Valor de AO1.0.000 ... 22.000 mA

Velocidad Motor Usa-
da / uint32

Selecciona una señal para conectarla a la salida analógica
AO1.

AO1 Fuente13.12

Alternativamente, ajusta la salida al modo de excitación
para alimentar un sensor de temperatura con una intensi-
dad constante.

0NingunoCero

11.1 Velocidad Motor Usada (página 140).Velocidad de motor
utilizada

31.6 Frecuencia Salida (página 140).Frecuencia de Salida

41.7 Intensidad Motor (página 140).Intensidad del Motor

61.10 Par motor (página 141).Par del Motor

71.11 Tension Bus CC (página 141).Tension Bus CC

81.14 Potencia Salida (página 141).Potencia de Salida

1023.1 Ref Veloc antes de rampa (página 287).Ref Vel Antes de ram-
pa

1123.2 Ref Veloc rampeada (página 287).Ref Vel Rampeada

1224.1 Refer. velocidad utilizada (página 294).Ref Velocidad Usada

1326.2 Ref de par utilizada (página 313).Ref de Par Usada

1428.2 Rampa ref frecuencia sal. (página 322).Ref. de frec. utilizada

1640.1 PID Proceso Salida actual (página 398).PID de proceso out

1740.2 PID Proceso retroalim actual (página 398).PID de proceso fbk

1840.3 PID Proc. punto ajuste act. (página 398).PID de proceso act

1940.4 PID Proc. desviación actual (página 398).PID de proceso dev

-Selección de la fuente (véase Términos y abreviaturas (pá-
gina 136)).

Otro [bit]

20La salida se usa para alimentar 1...3 sensores Pt100 con
una intensidaddeexcitación. Véase el apartadoProtección
térmica del motor (página 91).

Forzar excitación
Pt100

21La salida se usa para alimentar un sensor KTY84 con una
intensidad de excitación. Véase el apartado Protección
térmica del motor (página 91).

Forzar excitación
KTY84

22La salida se usa para alimentar 1...3 sensores PTC con una
intensidad de excitación. Véase el apartado Protección
térmica del motor (página 91).

ForzarexcitaciónPTC

23La salida se usa para alimentar 1...3 sensores Pt1000 con
una intensidaddeexcitación. Véase el apartadoProtección
térmica del motor (página 91).

Forzar excitación
Pt1000

3713.91 Registro datos AO1 (página 210).AO1datosguardados

3813.92 Registro datos AO2 (página 210).AO2datosguardados
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DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

0.100 s / real32Define la constante de tiempo de filtro para la salida ana-
lógica AO1.

AO1 Tiempo Filtro13.16

%

100

63
Señal filtrada

Señal sin filtrar

T

t

O = I × (1 - e-t/T)

I = entrada de filtro (escalón)

O = salida de filtro

t = tiempo

T = constante de tiempo de filtro

1000 = 1 s / 1000 = 1 sConstante de tiempo de filtro.0.000 ... 30.000 s
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FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

0.0 Sin unidad / real32Define el valor mínimo real de la señal (seleccionada por
el parámetro 13.12 AO1 Fuente) que corresponde al valor
mínimo requeridode la salidaAO1 (definidopor el paráme-
tro 13.19 AO1 mA en Fuente Min).

AO1 Fuente Min13.17

IAO1 (mA)

Señal (real)
seleccionada
por
13.12

13.20

13.19

13.17 13.18

La programación 13.17 como valor máximo y 13.18 como
valor mínimo invierte la salida.

IAO1 (mA)

Señal (real)
seleccionada
por
13.12

13.20

13.19

13.18 13.17

1 = 1 Sin unidad / 10 =
1 Sin unidad

Valor de la señal real que corresponde al valor de salida
AO1 mínimo.

-32768.0 ... 32767.0
Sin unidad

1500.000; 1800.000
(95.20 b0) Sin unidad
/ real32

Define el valor máximo real de la señal (seleccionada por
el parámetro 13.12 AO1 Fuente) que corresponde al valor
máximo requerido de la salida AO1 (definido por el pará-
metro 13.20 AO1 mA en Fuente Max). Véase el parámetro
13.17 AO1 Fuente Min.

AO1 Fuente Max13.18

1 = 1 Sin unidad / 10 =
1 Sin unidad

Valor de la señal real que corresponde al valor de salida
AO1 máximo.

-32768.0 ... 32767.0
Sin unidad

0.000 mA / real32Define el valor mínimo para la salida analógica AO1.AO1 mA en Fuente
Min

13.19

Véase también la figura en el parámetro 13.17 AO1 Fuente
Min.

1000 = 1 mA / 1000 =
1 mA

Valor mínimo de la salida AO1.0.000 ... 22.000 mA
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DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

20.000 mA / real32Define el valor máximo para la salida analógica AO1.AO1 mA en Fuente
Max

13.20

Véase también la figura en el parámetro 13.17 AO1 Fuente
Min.

1000 = 1 mA / 1000 =
1 mA

Valor máximo de la salida AO1.0.000 ... 22.000 mA

- / real32Muestra el valor de AO2 en mA.AO2 Valor Actual13.21

Este parámetro es de solo lectura.

1000 = 1 mA / 1000 =
1 mA

Valor de AO2.0.000 ... 22.000 mA

Intensidad del Motor
/ uint32

Selecciona una señal para conectarla a la salida analógica
AO2.

AO2 Fuente13.22

Alternativamente, ajusta la salida al modo de excitación
para alimentar un sensor de temperatura con una intensi-
dad constante.

Para las selecciones, véase el parámetro 13.12 AO1 Fuente.

0.100 s / real32Define la constante de tiempo de filtro para la salida ana-
lógica AO2. Véase el parámetro 13.16 AO1 Tiempo Filtro.

AO2 Tiempo Filtro13.26

1000 = 1 s / 1000 = 1 sConstante de tiempo de filtro.0.000 ... 30.000 s
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FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

0.0 Sin unidad / real32Define el valor mínimo real de la señal (seleccionada por
el parámetro 13.22 AO2 Fuente) que corresponde al valor
mínimo requeridode la salidaAO2 (definidopor el paráme-
tro 13.29 AO2 mA en Fuente Min).

AO2 Fuente Min13.27

IAO2 (mA)

Señal (real)
seleccionada
por
13.22

13.30

13.29

13.27 13.28

La programación 13.27 como valor máximo y 13.28 como
valor mínimo invierte la salida.

IAO2 (mA)

13.30

Señal (real)
seleccionada
por
13.22

13.29

13.28 13.27

1 = 1 Sin unidad / 10 =
1 Sin unidad

Valor de la señal real que corresponde al valor de salida
AO2 mínimo.

-32768.0 ... 32767.0
Sin unidad

100.0 Sin unidad /
real32

Define el valor máximo real de la señal (seleccionado por
el parámetro 13.22 AO2 Fuente) que corresponde al valor
máximodesalidaAO2 requerido (definidoporel parámetro
13.30 AO2 mA en Fuente Max). Véase el parámetro 13.27
AO2 Fuente Min.

AO2 Fuente Max13.28

1 = 1 Sin unidad / 10 =
1 Sin unidad

Valor de la señal real que corresponde al valor máximo de
salida de AO2.

-32768.0 ... 32767.0
Sin unidad

0.000 mA / real32Define el valor mínimo de salida para la salida analógica
AO2.

AO2 mA en Fuente
Min

13.29

Véase también la figura en el parámetro 13.27 AO2 Fuente
Min.

1000 = 1 mA / 1000 =
1 mA

Valor mínimo de la salida AO2.0.000 ... 22.000 mA
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DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

20.000 mA / real32Define el valor máximo de salida para la salida analógica
AO2.

AO2 mA en Fuente
Max

13.30

Véase también la figura en el parámetro 13.27 AO2 Fuente
Min.

1000 = 1 mA / 1000 =
1 mA

Valor máximo de la salida AO2.0.000 ... 22.000 mA

0.00 Sin unidad /
real32

Parámetro de almacenamiento para controlar la salida
analógica AO1, por ejemplo mediante un bus de campo.

Registro datos AO113.91

En 13.12 AO1 Fuente, seleccione AO1 datos guardados. A
continuación, ajuste este parámetro como objetivo del
dato de valor de entrada.

Con la interfaz de bus de campo integrado, simplemente
ajuste el parámetro de selección de objetivo de ese dato
concreto (58.101…58.124) a AO1 datos guardados.

100 = 1 Sin unidad /
100 = 1 Sin unidad

Parámetro de almacenamiento para AO1.-327.68 ... 327.67 Sin
unidad

0.00 Sin unidad /
real32

Parámetro de almacenamiento para controlar la salida
analógica AO2, por ejemplo mediante un bus de campo.

Registro datos AO213.92

En 13.22 AO2 Fuente, seleccione AO2 datos guardados. A
continuación, ajuste este parámetro como objetivo del
dato de valor de entrada.

Con la interfaz de bus de campo integrado, simplemente
ajuste el parámetro de selección de objetivo de ese dato
concreto (58.101…58.124) a AO2 datos guardados.

100 = 1 Sin unidad /
100 = 1 Sin unidad

Parámetro de almacenamiento para AO2.-327.68 ... 327.67 Sin
unidad
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FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

Configuración del módulo de ampliación de E/S 1.Módulo 1 exten I/O14

Véase tambiénel apartadoAmpliacionesdeE/Sprograma-
bles (página 33).

Nota:El contenidodel grupodeparámetros varía en función
del tipo de módulo de ampliación de E/S seleccionado.

Ninguno / uint16Activa el módulo de ampliación de E/S 1 (y especifica su
tipo).

Módulo 1 tipo14.1

Nota: Este parámetro no puede cambiarse mientras el con-
vertidor está en marcha.

0Inactivo.Ninguno

1FIO-01.FIO-01

2FIO-11.FIO-11

4FAIO-01.FAIO-01

3FDIO-01.FDIO-01

1 Sin unidad / uint16Especifica la ranura (1…3) de la unidad de control del con-
vertidor en la que está instalado el módulo de ampliación

Módulo 1 ubicación14.2

de E/S. Demanera alternativa, especifica la ID de nodo de
la ranura en un adaptador de ampliación FEA-03.

Nota: Este parámetro no puede cambiarse mientras el con-
vertidor está en marcha.

1 = 1 Sin unidad / 1 = 1
Sin unidad

Ranura 1 = 1; Ranura 2 = 2; Ranura 3 = 3.

4…254: ID de nodode la ranura en el adaptador de amplia-
ción FEA-03.

1...254 Sin unidad

Ninguna opción /
uint16

Muestra el estado del módulo 1 de ampliación de E/S.Módulo 1 estado14.3

0Nosehadetectadoningúnmódulo en la ranura especifica-
da.

Ninguna opción

1Sehadetectadounmóduloperonoesposible comunicarse
con él.

Sin comunicación

2Se desconoce el tipo de módulo.Desconocido

15Se ha detectado un módulo FIO-01 y está activo.FIO-01

20Se ha detectado un módulo FIO-11 y está activo.FIO-11

24Se ha detectado un módulo FAIO-01 y está activado.FAIO-01
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Nr.

- / uint16(Visible cuando 14.1 Módulo 1 tipo = FDIO-01)
Muestra el estado de las entradas digitales del módulo de
ampliación. Se omiten los retardos de activación/desacti-
vación (si se han especificado). Se puededefinir un tiempo
de filtrado (para elmodode entrada)mediante el paráme-
tro 14.8 DI Tiempo de filtrado.

Estado DI14.5

El bit 0 indica el estado de DI1.

Nota: El número de bits activos en este parámetro depende
del número de entradas/salidas digitales en el módulo de
ampliación.

Ejemplo:0101b=DI1 yDI3 están activadas, el resto de ellas
están desactivadas.

Este parámetro es de solo lectura.

- / uint16(Visible cuando 14.1 Módulo 1 tipo = FIO-11)
Muestra el estado de las entradas/salidas digitales en el
módulo de ampliación. Se omiten los retardos de activa-
ción/desactivación (si se han especificado). Se puede de-
finir un tiempo de filtrado (para el modo de entrada) me-
diante el parámetro 14.8 DIO Tiempo de filtrado.

Estado DIO14.5

El bit 0 indica el estado de DIO1.

Nota: El número de bits activos en este parámetro depende
del número de entradas/salidas digitales en el módulo de
ampliación.

Ejemplo: 1001b = DIO1 y DIO4 están activadas, el resto de
ellas están desactivadas.

Este parámetro es de solo lectura.

- / uint16(Visible cuando 14.1 Módulo 1 tipo = FIO-01)
Muestra el estado de las entradas/salidas digitales en el
módulo de ampliación. Se omiten los retardos de activa-
ción/desactivación (si se han especificado). Se puede de-
finir un tiempo de filtrado (para el modo de entrada) me-
diante el parámetro 14.8 DIO Tiempo de filtrado.

Estado DIO14.5

El bit 0 indica el estado de DIO1.

Nota: El número de bits activos en este parámetro depende
del número de entradas/salidas digitales en el módulo de
ampliación.

Ejemplo: 1001b = DIO1 y DIO4 están activadas, el resto de
ellas están desactivadas.

Este parámetro es de solo lectura.
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Nr.

- / uint16(Visible cuando 14.1 Módulo 1 tipo = FDIO-01)
Muestra el estado retardado de las entradas digitales del
módulo de ampliación. Esta palabra se actualiza solo tras
los retardosde activación/desactivación (si se han especi-
ficado).

DI Estado Demora14.6

El bit 0 indica el estado de DI1.

Nota: El número de bits activos en este parámetro depende
del númerodeentradasdigitales enelmódulodeampliación.

Ejemplo:0101b=DI1 yDI3 están activadas, el resto de ellas
están desactivadas.

Este parámetro es de solo lectura.

- / uint16(Visible cuando 14.1 Módulo 1 tipo = FIO-11)
Muestra el estado retardado de las entradas/salidas digi-
tales en elmódulo de ampliación. Este código se actualiza
sólo tras los retardos de activación/desactivación (si se
han especificado).

DIO Estado Demora14.6

El bit 0 indica el estado de DIO1.

Nota: El número de bits activos en este parámetro depende
del número de entradas/salidas digitales en el módulo de
ampliación.

Ejemplo: 1001b = DIO1 y DIO4 están activadas, el resto de
ellas están desactivadas.

Este parámetro es de solo lectura.

- / uint16(Visible cuando 14.1 Módulo 1 tipo = FIO-01)
Muestra el estado retardado de las entradas/salidas digi-
tales en elmódulo de ampliación. Este código se actualiza
sólo tras los retardos de activación/desactivación (si se
han especificado).

DIO Estado Demora14.6

El bit 0 indica el estado de DIO1.

Nota: El número de bits activos en este parámetro depende
del número de entradas/salidas digitales en el módulo de
ampliación.

Ejemplo: 1001b = DIO1 y DIO4 están activadas, el resto de
ellas están desactivadas.

Este parámetro es de solo lectura.

10.0 ms / real32(Visible cuando 14.1 Módulo 1 tipo = FDIO-01)
Define un tiempo de filtrado para los parámetros 14.5 Es-
tado DI y 14.6 DI Estado Demora.

DI Tiempode filtrado14.8

10 = 1 ms / 10 = 1 msTiempo de filtrado para los parámetros de estado de DI.0.8 ... 100.0 ms

10.0 ms / real32(Visible cuando 14.1 Módulo 1 tipo = FIO-11)
Define un tiempo de filtrado para los parámetros 14.5 Es-
tado DIO y 14.6 DIO Estado Demora. El tiempo de filtro
sólo afectará a las DIO que estén en el modo de entrada.

DIO Tiempo de filtra-
do

14.8

10 = 1 ms / 10 = 1 msTiempo de filtrado para los parámetros de estado de DIO.0.8 ... 100.0 ms

10.0 ms / real32(Visible cuando 14.1 Módulo 1 tipo = FIO-01)
Define un tiempo de filtrado para los parámetros 14.5 Es-
tado DIO y 14.6 DIO Estado Demora. El tiempo de filtro
sólo afectará a las DIO que estén en el modo de entrada.

DIO Tiempo de filtra-
do

14.8
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Nr.

10 = 1 ms / 10 = 1 msTiempo de filtrado para los parámetros de estado de DIO.0.8 ... 100.0 ms

Entrada / uint16(Visible cuando 14.1 Módulo 1 tipo = FIO-11)
SeleccionasiDIO1delmódulodeampliaciónseutiliza como
una entrada o salida digital.

DIO1 Función14.9

0DIO1 se utiliza como salida digital.Salida

1DIO1 se utiliza como entrada digital.Entrada

Entrada / uint16(Visible cuando 14.1 Módulo 1 tipo = FIO-01)
SeleccionasiDIO1delmódulodeampliaciónseutiliza como
una entrada o salida digital.

DIO1 Función14.9

0DIO1 se utiliza como salida digital.Salida

1DIO1 se utiliza como entrada digital.Entrada

Desenergizado /
uint32

(Visible cuando 14.1 Módulo 1 tipo = FIO-11)
Selecciona una señal de convertidor que se conecta a la
entrada/salida digital DIO1 del módulo de ampliación
cuando el parámetro 14.9 DIO1 Función está establecido
como Salida.

DIO1 Fuente Salida14.11

0Salida desenergizada.Desenergizado

1Salida energizada.Energizado

2Bit 1 de 6.11 Palabra Estado Pcpal (página 163).Listo para marcha

4Bit 0 de 6.16 Palabra estado convertidor 1 (página 163).Habilitado

5Bit 5 de 6.16 Palabra estado convertidor 1 (página 163).Orden Marcha

6Bit 1 de 6.17 Palabra estado convertidor 2 (página 164).Magnetizado

7Bit 6 de 6.16 Palabra estado convertidor 1 (página 163).En marcha

8Bit 2 de 6.11 Palabra Estado Pcpal (página 163).Ref. listo

9Bit 8 de 6.11 Palabra Estado Pcpal (página 163).En punto de ajuste

10Bit 2 de 6.19 Palabra estado ctrl velocidad (página 166).Retroceso

11Bit 0 de 6.19 Palabra estado ctrl velocidad (página 166).Velocidad cero

12Bit 10 de 6.17 Palabra estado convertidor 2 (página 164).Sobre límite

13Bit 7 de 6.11 Palabra Estado Pcpal (página 163).Alarma

14Bit 3 de 6.11 Palabra Estado Pcpal (página 163).Fallo

15Bit 3 invertido de 6.11 Palabra Estado Pcpal (página 163).Fallo (-1)

16Bit 13 de 6.16 Palabra estado convertidor 1 (página 163).Petición de marcha

22Bit 0 de 44.1 Estado Control de Freno (página 419).Abrir comando freno

23Bit 11 de 6.16 Palabra estado convertidor 1 (página 163).Ext2 activo

24Bit 9 de 6.11 Palabra Estado Pcpal (página 163).Control remoto

33Bit 0 de 32.1 Estado supervisión (página 360).Supervisión 1

34Bit 1 de 32.1 Estado supervisión (página 360).Supervisión 2

35Bit 2 de 32.1 Estado supervisión (página 360).Supervisión 3

40Bit 0 de 10.99 RO/DIO código de control (página 190).RO/DIO código de
control bit0

41Bit 1 de 10.99 RO/DIO código de control (página 190).RO/DIO código de
control bit1
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42Bit 2 de 10.99 RO/DIO código de control (página 190).RO/DIO código de
control bit2

43Bit 8 de 10.99 RO/DIO código de control (página 190).RO/DIO código de
control bit8

44Bit 9 de 10.99 RO/DIO código de control (página 190).RO/DIO código de
control bit9

-Véase Términos y abreviaturas (página 136).Otro [bit]

Desenergizado /
uint32

(Visible cuando 14.1 Módulo 1 tipo = FIO-01)
Selecciona una señal de convertidor que se conecta a la
entrada/salida digital DIO1 del módulo de ampliación
cuando el parámetro 14.9 DIO1 Función está establecido
como Salida.

DIO1 Fuente Salida14.11

0Salida desenergizada.Desenergizado

1Salida energizada.Energizado

2Bit 1 de 6.11 Palabra Estado Pcpal (página 163).Listo para marcha

4Bit 0 de 6.16 Palabra estado convertidor 1 (página 163).Habilitado

5Bit 5 de 6.16 Palabra estado convertidor 1 (página 163).Orden Marcha

6Bit 1 de 6.17 Palabra estado convertidor 2 (página 164).Magnetizado

7Bit 6 de 6.16 Palabra estado convertidor 1 (página 163).En marcha

8Bit 2 de 6.11 Palabra Estado Pcpal (página 163).Ref. listo

9Bit 8 de 6.11 Palabra Estado Pcpal (página 163).En punto de ajuste

10Bit 2 de 6.19 Palabra estado ctrl velocidad (página 166).Retroceso

11Bit 0 de 6.19 Palabra estado ctrl velocidad (página 166).Velocidad cero

12Bit 10 de 6.17 Palabra estado convertidor 2 (página 164).Sobre límite

13Bit 7 de 6.11 Palabra Estado Pcpal (página 163).Alarma

14Bit 3 de 6.11 Palabra Estado Pcpal (página 163).Fallo

15Bit 3 invertido de 6.11 Palabra Estado Pcpal (página 163).Fallo (-1)

16Bit 13 de 6.16 Palabra estado convertidor 1 (página 163).Petición de marcha

22Bit 0 de 44.1 Estado Control de Freno (página 419).Abrir comando freno

23Bit 11 de 6.16 Palabra estado convertidor 1 (página 163).Ext2 activo

24Bit 9 de 6.11 Palabra Estado Pcpal (página 163).Control remoto

33Bit 0 de 32.1 Estado supervisión (página 360).Supervisión 1

34Bit 1 de 32.1 Estado supervisión (página 360).Supervisión 2

35Bit 2 de 32.1 Estado supervisión (página 360).Supervisión 3

40Bit 0 de 10.99 RO/DIO código de control (página 190).RO/DIO código de
control bit0

41Bit 1 de 10.99 RO/DIO código de control (página 190).RO/DIO código de
control bit1

42Bit 2 de 10.99 RO/DIO código de control (página 190).RO/DIO código de
control bit2

43Bit 8 de 10.99 RO/DIO código de control (página 190).RO/DIO código de
control bit8
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DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

44Bit 9 de 10.99 RO/DIO código de control (página 190).RO/DIO código de
control bit9

-Véase Términos y abreviaturas (página 136).Otro [bit]

0.00 s / real32(Visible cuando 14.1 Módulo 1 tipo = FDIO-01)
Define el retardo de activación para la entrada digital DI1.

DI1 Demora ON14.12

*Estado
de DI

**Estado
retardado

de DI

tOn tOff tOn tOff
Tiempo

1

0
1

0

tOn = 14.12 DI1 Demora ON

tOff = 14.13 DI1 Demora OFF

*Estado eléctrico de laDI o estadode la fuente selecciona-
da (en el modo de salida). Indicado por 14.5 Estado DI.

**Indicado por 14.6 DI Estado Demora.

10 = 1 s / 100 = 1 sRetardo de activación para DI1.0.00 ... 3000.00 s

0.00 s / real32(Visible cuando 14.1 Módulo 1 tipo = FIO-11)
Define el retardode activaciónde la entrada/salidadigital
DIO1.

DIO1 Demora ON14.12

*Estado de
DIO

**Estado
retardado
de DIO

Tiempo

0

1

1

0

tOn tOff tOn tOff

tOn = 14.12 DIO1 Demora ON

tOff = 14.13 DIO1 Demora OFF

*Estado eléctrico de laDIO (en elmodode entrada) o esta-
dode la fuente seleccionada (en elmodode salida). Indica-
do por 14.5 Estado DIO.

**Indicado por 14.6 DIO Estado Demora.

10 = 1 s / 100 = 1 sRetardo de activación para DIO1.0.00 ... 3000.00 s
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Nr.

0.00 s / real32(Visible cuando 14.1 Módulo 1 tipo = FIO-01)
Define el retardode activaciónde la entrada/salidadigital
DIO1.

DIO1 Demora ON14.12

*Estado de
DIO

**Estado
retardado
de DIO

Tiempo

0

1

1

0

tOn tOff tOn tOff

tOn = 14.12 DIO1 Demora ON

tOff = 14.13 DIO1 Demora OFF

*Estado eléctrico de laDIO (en elmodode entrada) o esta-
dode la fuente seleccionada (en elmodode salida). Indica-
do por 14.5 Estado DIO.

**Indicado por 14.6 DIO Estado Demora.

10 = 1 s / 100 = 1 sRetardo de activación para DIO1.0.00 ... 3000.00 s

0.00 s / real32(Visible cuando 14.1 Módulo 1 tipo = FDIO-01)
Define el retardo de desactivación para la entrada digital
DI1. Véase el parámetro 14.12 DI1 Demora ON.

DI1 Demora OFF14.13

10 = 1 s / 100 = 1 sRetardo de desactivación para DI1.0.00 ... 3000.00 s

0.00 s / real32(Visible cuando 14.1 Módulo 1 tipo = FIO-11)
Define el retardo de desactivación de la entrada/salida
digital DIO1.

DIO1 Demora OFF14.13

Véase el parámetro 14.12 DIO1 Demora ON.

10 = 1 s / 100 = 1 sRetardo de desactivación para DIO1.0.00 ... 3000.00 s

0.00 s / real32(Visible cuando 14.1 Módulo 1 tipo = FIO-01)

Define el retardo de desactivación de la entrada/salida
digital DIO1.

DIO1 Demora OFF14.13

Véase el parámetro 14.12 DIO1 Demora ON.

10 = 1 s / 100 = 1 sRetardo de desactivación para DIO1.0.00 ... 3000.00 s

Entrada / uint16(Visible cuando 14.1 Módulo 1 tipo = FIO-11)
Selecciona si DIO2 del módulo de ampliación se utiliza co-
mo una entrada o salida digital.

DIO2 Función14.14

0DIO2 se utiliza como salida digital.Salida

1DIO2 se utiliza como entrada digital.Entrada

Entrada / uint16(Visible cuando 14.1 Módulo 1 tipo = FIO-01)
Selecciona si DIO2 del módulo de ampliación se utiliza co-
mo una entrada o salida digital.

DIO2 Función14.14

0DIO2 se utiliza como salida digital.Salida

1DIO2 se utiliza como entrada digital.Entrada

Desenergizado /
uint32

(Visible cuando 14.1 Módulo 1 tipo = FIO-11)
Selecciona una señal de convertidor que se conecta a la
entrada/salida digital DIO1 del módulo de ampliación
cuando el parámetro 14.14 DIO2 Función está establecido
como Salida.

DIO2 Fuente Salida14.16

Para conocer las seleccionesdisponibles, véase el paráme-
tro 14.11 DIO1 Fuente Salida.
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Nr.

Desenergizado /
uint32

(Visible cuando 14.1 Módulo 1 tipo = FIO-01)
Selecciona una señal de convertidor para conectar a la en-
trada/salida digital DIO2 cuando el parámetro 14.14 DIO2
Función está establecido como Salida.

DIO2 Fuente Salida14.16

Para conocer las seleccionesdisponibles, véase el paráme-
tro 14.11 DIO1 Fuente Salida.

0.00 s / real32(Visible cuando 14.1 Módulo 1 tipo = FDIO-01)
Define el retardo de activación para la entrada digital DI2.
Véase el parámetro 14.12 DI1 Demora ON.

DI2 Demora ON14.17

10 = 1 s / 100 = 1 sRetardo de activación para DI2.0.00 ... 3000.00 s

0.00 s / real32(Visible cuando 14.1 Módulo 1 tipo = FIO-11)
Define el retardode activación para la entrada/salida digi-
tal DIO2. Véase el parámetro 14.12 DIO1 Demora ON.

DIO2 Demora ON14.17

10 = 1 s / 100 = 1 sRetardo de activación para DIO2.0.00 ... 3000.00 s

0.00 s / real32(Visible cuando 14.1 Módulo 1 tipo = FIO-01)
Define el retardode activación para la entrada/salida digi-
tal DIO2. Véase el parámetro 14.12 DIO1 Demora ON.

DIO2 Demora ON14.17

10 = 1 s / 100 = 1 sRetardo de activación para DIO2.0.00 ... 3000.00 s

0.00 s / real32(Visible cuando 14.1 Módulo 1 tipo = FDIO-01)
Define el retardo de desactivación para la entrada digital
DI2. Véase el parámetro 14.12 DI1 Demora ON.

DI2 Demora OFF14.18

10 = 1 s / 100 = 1 sRetardo de desactivación para DI2.0.00 ... 3000.00 s

0.00 s / real32(Visible cuando 14.1 Módulo 1 tipo = FIO-11)
Define el retardo de desactivación para la entrada/salida
digital DIO2.

DIO2 Demora OFF14.18

Véase el parámetro 14.12 DIO1 Demora ON.

10 = 1 s / 100 = 1 sRetardo de desactivación para DIO2.0.00 ... 3000.00 s

0.00 s / real32(Visible cuando 14.1 Módulo 1 tipo = FIO-01)
Define el retardo de desactivación para la entrada/salida
digital DIO2.

DIO2 Demora OFF14.18

Véase el parámetro 14.12 DIO1 Demora ON.

10 = 1 s / 100 = 1 sRetardo de desactivación para DIO2.0.00 ... 3000.00 s

Ninguna acción /
uint16

(Visible cuando 14.1 Módulo 1 tipo = FAIO-01)
Seleccionacómoreaccionael convertidor cuandounaseñal
de entrada analógica sobrepasa los límites mínimo y/o
máximo especificados para la entrada.

Función supervisión
AI

14.19

Las entradas y los límites que se deben respetar se selec-
cionan con el parámetro14.20 Selección supervisión AI.

0No se realiza ninguna acción.Ninguna acción

1El convertidor se dispara 80A0 Supervisión de AI.Fallo

2El convertidor genera un avisodeA8A0AlarmadeAI super-
visada.

Alarma
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3El convertidor genera unaviso (A8A0AlarmadeAI supervi-
sada) y fija la velocidad (o la frecuencia) al nivel en el que
estaba funcionandoel convertidor. Lavelocidad/frecuencia
viene determinada sobre la base de la velocidad actual
usando filtro pasa bajos de 850 ms.

Última velocidad

ADVERTENCIA:
Verifiquequeseasegurocontinuarconel funcionamien-
to si falla la comunicación.

4El convertidor genera unaviso (A8A0AlarmadeAI supervi-
sada) y fija la velocidad definida en la velocidad definida
por el parámetro 22.41 Ref Velocidad Segura (o 28.41 Ref.
frecuencia seguracuandoseutiliza la referenciade frecuen-
cia).

Ref. de velocidad se-
gura

ADVERTENCIA:
Verifiquequeseasegurocontinuarconel funcionamien-
to si falla la comunicación.

Entrada / uint16(Visible cuando 14.1 Módulo 1 tipo = FIO-01)
Selecciona si DIO3 del módulo de ampliación se utiliza co-
mo una entrada o salida digital.

DIO3 Función14.19

0DIO3 se utiliza como salida digital.Salida

1DIO3 se utiliza como entrada digital.Entrada

- / uint16(Visible cuando 14.1 Módulo 1 tipo = FAIO-01)
Especifica los límites de la entrada analógica que sedeben
supervisar. Véase el parámetro 14.19 Función supervisión
AI.

Selecciónsupervisión
AI

14.20

Nota: El número de bits activos en este parámetro depende
del número de entradas en el módulo de ampliación.

1 = Supervisión de límite mínimo de AI1 activa.AI1 < MINb0

1 = Supervisión de límite máximo de AI1 activa.AI1 > MAXb1

1 = Supervisión de límite mínimo de AI2 activa.AI2 < MINb2

1 = Supervisión de límite máximo de AI2 activa.AI2 > MAXb3

Reservedb4…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

- / uint16(Visible cuando 14.1 Módulo 1 tipo = FIO-11)
Especifica los límites de la entrada analógica que sedeben
supervisar. Véase el parámetro 14.19 Función supervisión
AI.

Selecciónsupervisión
AI

14.20

1 = Supervisión de límite mínimo de AI1 activa.AI1 < MINb0

1 = Supervisión de límite máximo de AI1 activa.AI1 > MAXb1

1 = Supervisión de límite mínimo de AI2 activa.AI2 < MINb2

1 = Supervisión de límite máximo de AI2 activa.AI2 > MAXb3

1 = Supervisión de límite mínimo de AI3 activa.AI3 < MINb4

1 = Supervisión de límite máximo de AI3 activa.AI3 > MAXb5
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Reservedb6…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

Sin acción / uint16(Visible cuando 14.1 Módulo 1 tipo = FAIO-01)
Activa la función de ajuste de entrada analógica, que per-
mite usar las medidas actuales como valores de entrada
mínimoymáximoen lugardeposiblesestimaciones impre-
cisas.

Ajuste de AI14.21

Aplique la señalmínimaomáximaa la entrada y seleccione
la función de ajuste adecuada.

Véase también la figura en el parámetro 14.35 AI1 Escala
en AI1 Min.

0Acción de ajuste finalizada o no se ha solicitado acción al-
guna.

Sin acción

El parámetro vuelve automáticamente a este valor tras
cualquier ajuste.

1El valor medido de AI1 se ajusta al valor mínimo de AI1 en
el parámetro 14.33 AI1 Min.

Ajuste AI1 min

2El valor medido de AI1 se ajusta al valor máximo de AI1 en
el parámetro 14.34 AI1 Max.

Ajuste AI1 max

3El valor medido de AI2 se ajusta al valor mínimo de AI2 en
el parámetro 14.48 AI2 Min.

Ajuste AI2 min

4El valor medido de AI2 se ajusta al valor máximo de AI2 en
el parámetro 14.49 AI2 Max.

Ajuste AI2 max

Sin acción / uint16(Visible cuando 14.1 Módulo 1 tipo = FIO-11)
Activa la función de ajuste de entrada analógica, que per-
mite usar las medidas actuales como valores de entrada
mínimoymáximoen lugardeposiblesestimaciones impre-
cisas.

Ajuste de AI14.21

Aplique la señalmínimaomáximaa la entrada y seleccione
la función de ajuste adecuada.

Véase también la figura en el parámetro 14.35 AI1 Escala
en AI1 Min.

0Acción de ajuste finalizada o no se ha solicitado acción al-
guna.

Sin acción

El parámetro vuelve automáticamente a este valor tras
cualquier ajuste.

1El valor medido de AI1 se ajusta al valor mínimo de AI1 en
el parámetro 14.33 AI1 Min.

Ajuste AI1 min

2El valor medido de AI1 se ajusta al valor máximo de AI1 en
el parámetro 14.34 AI1 Max.

Ajuste AI1 max

3El valor medido de AI2 se ajusta al valor mínimo de AI2 en
el parámetro 14.48 AI2 Min.

Ajuste AI2 min

4El valor medido de AI2 se ajusta al valor máximo de AI2 en
el parámetro 14.49 AI2 Max.

Ajuste AI2 max

5El valor medido de AI3 se ajusta al valor mínimo de AI3 en
el parámetro 14.63 AI3 Min.

Ajuste AI3 min

6El valor medido de AI3 se ajusta al valor máximo de AI3 en
el parámetro 14.64 AI3 Max.

Ajuste AI3 max
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Desenergizado /
uint32

(Visible cuando 14.1 Módulo 1 tipo = FIO-01)
Selecciona una señal de convertidor para conectar a la en-
trada/salida digital DIO3 cuando el parámetro 14.19 DIO3
Función está establecido como Salida.

DIO3 Fuente Salida14.21

Para conocer las seleccionesdisponibles, véase el paráme-
tro 14.11 DIO1 Fuente Salida.

- / uint16(Visible cuando 14.1 Módulo 1 tipo = FAIO-01)
Las lecturas verdaderas de las entradas analógicas se
pueden forzar, por ejemplopara hacer pruebas. El paráme-
tro cuenta con valores forzados para cada entrada analó-
gica y su valor se aplica siempreque el bit correspondiente
de dicho parámetro es 1.

Selec forzar AI14.22

1 = Modo forzado. Forzar AI1 al valor del parámetro 14.28
AI1 Forzar Datos.

AI1b0

1 = Modo forzado. Forzar AI2 al valor del parámetro 14.43
AI2 Forzar Datos.

AI2b1

Reservedb2…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

0.00 s / real32(Visible cuando 14.1 Módulo 1 tipo = FDIO-01)
Define el retardo de activación para la entrada digital DI3.
Véase el parámetro 14.12 DI1 Demora ON.

DI3 Demora ON14.22

10 = 1 s / 100 = 1 sRetardo de activación para DI3.0.00 ... 3000.00 s

- / uint16(Visible cuando 14.1 Módulo 1 tipo = FIO-11)
Las lecturas verdaderas de las entradas analógicas se
pueden forzar, por ejemplopara hacer pruebas. El paráme-
tro cuenta con valores forzados para cada entrada analó-
gica y su valor se aplica siempreque el bit correspondiente
de dicho parámetro es 1.

Selec forzar AI14.22

1 = Modo forzado. Forzar AI1 al valor del parámetro 14.28
AI1 Forzar Datos.

AI1b0

1 = Modo forzado. Forzar AI2 al valor del parámetro 14.43
AI2 Forzar Datos.

AI2b1

1 = Modo forzado. Forzar AI3 al valor del parámetro 14.58
AI3 Forzar Datos (solo FIO-11).

AI3b2

Reservedb3…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

0.00 s / real32(Visible cuando 14.1 Módulo 1 tipo = FIO-01)
Define el retardode activaciónde la entrada/salidadigital
DIO3. Véase el parámetro 14.12 DIO1 Demora ON.

DIO3 Demora ON14.22

10 = 1 s / 100 = 1 sRetardo de activación para DIO3.0.00 ... 3000.00 s

0.00 s / real32(Visible cuando 14.1 Módulo 1 tipo = FDIO-01)
Define el retardo de desactivación para la entrada digital
DI3. Véase el parámetro 14.12 DI1 Demora ON.

DI3 Demora OFF14.23

10 = 1 s / 100 = 1 sRetardo de desactivación para DI3.0.00 ... 3000.00 s

0.00 s / real32(Visible cuando 14.1 Módulo 1 tipo = FIO-01)
Define el retardo de desactivación de la entrada/salida
digital DIO3.

DIO3 Demora OFF14.23

Véase el parámetro 14.12 DIO1 Demora ON.
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10 = 1 s / 100 = 1 sRetardo de desactivación para DIO3.0.00 ... 3000.00 s

Entrada / uint16(Visible cuando 14.1 Módulo 1 tipo = FIO-01)
Selecciona si DIO4 del módulo de ampliación se utiliza co-
mo una entrada o salida digital.

DIO4 Función14.24

0DIO4 se utiliza como salida digital.Salida

1DIO4 se utiliza como entrada digital.Entrada

- / real32(Visible cuando 14.1 Módulo 1 tipo = FAIO-01)
Muestra el valor de la entrada analógica AI1 en mA o V (en
función de si la entrada ha sido configurada para intensi-
dad o tensión).

AI1 Valor Actual14.26

Este parámetro es de solo lectura.

1000= 1mAoV/ 1000
= 1 mA o V

Valor de la entrada analógica AI1.-22.000 ... 22.000 mA
o V

Desenergizado /
uint32

(Visible cuando 14.1 Módulo 1 tipo = FIO-01)
Selecciona una señal de convertidor para conectar a la en-
trada/salida digital DIO4 cuando el parámetro 14.24 DIO4
Función está establecido como Salida.

DIO4 Fuente Salida14.26

Para conocer las seleccionesdisponibles, véase el paráme-
tro 14.11 DIO1 Fuente Salida.

- / real32(Visible cuando 14.1 Módulo 1 tipo = FAIO-01)
Muestra el valor de la entradaanalógicaAI1 tras el escalado.
Véase el parámetro 14.35 AI1 Escala en AI1 Min.

AI1 Valor Escalado14.27

Este parámetro es de solo lectura.

1 = 1 Sin unidad / 1000
= 1 Sin unidad

Valor escalado de la entrada analógica AI1.-32768.000 ...
32767.000Sin unidad

0.00 s / real32(Visible cuando 14.1 Módulo 1 tipo = FIO-01)
Define el retardode activaciónde la entrada/salidadigital
DIO4. Véase el parámetro 14.12 DIO1 Demora ON.

DIO4 Demora ON14.27

10 = 1 s / 100 = 1 sRetardo de activación para DIO4.0.00 ... 3000.00 s

- / real32(Visible cuando 14.1 Módulo 1 tipo = FAIO-01)
Valor forzado que puede utilizarse en lugar de la lectura
verdadera de la entrada. Véase el parámetro 14.22 Selec
forzar AI.

AI1 Forzar Datos14.28

1000= 1mAoV/ 1000
= 1 mA o V

Valor forzado de la entrada analógica AI1.-22.000 ... 22.000 mA
o V

0.00 s / real32(Visible cuando 14.1 Módulo 1 tipo = FIO-01)
Define el retardo de desactivación de la entrada/salida
digital DIO4. Véase el parámetro 14.12 DIO1 Demora ON.

DIO4 Demora OFF14.28

10 = 1 s / 100 = 1 sRetardo de desactivación para DIO4.0.00 ... 3000.00 s

mA / uint16(Visible cuando 14.1 Módulo 1 tipo = FAIO-01)
Muestra la posición del selector de intensidad/tensión de
hardware en el módulo de ampliación de E/S.

AI1 Cambo Posición
HW

14.29

Nota: El ajuste del selector de intensidad/tensión debe
coincidir con la seleccióndeunidades realizada enel paráme-
tro 14.30 AI1 Seleccion Unidad. Se requiere el reinicio del
módulo de E/S ya sea apagando y encendiendo la alimenta-
ción omediante el parámetro 96.8 Reiniciar Tarjeta de Con-
trol para validar los posibles cambios de los ajustes de
hardware.
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10Miliamperios.mA

2Voltios.V

mA / uint16(Visible cuando 14.1 Módulo 1 tipo = FAIO-01)
Selecciona la unidad para las lecturas y los ajustes relacio-
nados con la entrada analógica AI1.

AI1 Seleccion Unidad14.30

Nota: Este ajuste debe coincidir con el ajuste de hardware
correspondiente del módulo de ampliación de E/S (véase el
manual del módulo de ampliación de E/S). El ajuste de
hardware semuestra en el parámetro 14.29 AI1 Cambo Posi-
ción HW. Se requiere el reinicio del módulo de E/S ya sea
apagando y encendiendo la alimentaciónomediante el pará-
metro 96.8 Reiniciar Tarjeta deControl para validar los posi-
bles cambios de los ajustes de hardware.

10Miliamperios.mA

2Voltios.V

- / uint16(Visible cuando 14.1 Módulo 1 tipo = FDIO-01)
Estado de las salidas de relé en el módulo de ampliación
de E/S.

RO Estado14.31

Ejemplo: 0001b = RO1 está energizada, RO2 está desener-
gizada.

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

1 ms / uint16(Visible cuando 14.1 Módulo 1 tipo = FAIO-01)
Selecciona un tiempo de filtro de hardware para AI1.

AI1 Ganancia filtro14.31

Véase también el parámetro 14.32 AI1 Tiempo Filtrado.

0Sin filtro.Sin filtrado

1125 microsegundos.125 us

2250 microsegundos.250 us

3500 microsegundos.500 us

41 milisegundo.1 ms

52 milisegundos.2 ms

64 milisegundos.4 ms

77,9375 milisegundos.7,9375 ms

- / uint16(Visible cuando 14.1 Módulo 1 tipo = FIO-01)
Estado de las salidas de relé en el módulo de ampliación
de E/S.

RO Estado14.31

Ejemplo: 0001b = RO1 está energizada, RO2 está desener-
gizada.

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh
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0.100 s / real32(Visible cuando 14.1 Módulo 1 tipo = FAIO-01)
Define la constante de tiempo de filtro para la entrada
analógica AI1.

AI1 Tiempo Filtrado14.32

Señal sin filtrar

Señal filtrada

%

100

63

t
T

O = I × (1 - e-t/T)

I = entrada de filtro (escalón)

O = salida de filtro

t = tiempo

T = constante de tiempo de filtro

Nota: La señal también se filtra debido al hardware de inter-
faz de señal. Véase el parámetro 14.31 AI1 Ganancia filtro.

1000 = 1 s / 1000 = 1 sConstante de tiempo de filtro.0.000 ... 30.000 s

0.000 mA o V / real32(Visible cuando 14.1 Módulo 1 tipo = FAIO-01)
Define el valor mínimo para la entrada analógica AI1.

AI1 Min14.33

Véase también el parámetro 14.21 Ajuste de AI.

1000= 1mAoV/ 1000
= 1 mA o V

Valor mínimo de AI1.-22.000 ... 22.000 mA
o V

Desenergizado /
uint32

(Visible cuando 14.1 Módulo 1 tipo = FDIO-01)
Selecciona la señal del convertidor que se conecta a la sa-
lida de relé RO1.

RO1 Fuente14.34

Para conocer las seleccionesdisponibles, véase el paráme-
tro 14.11 DIO1 Fuente Salida.

10.000mAoV/ real32(Visible cuando 14.1 Módulo 1 tipo = FAIO-01)
Define el valor máximo para la entrada analógica AI1.

AI1 Max14.34

Véase también el parámetro 14.21 Ajuste de AI.

1000= 1mAoV/ 1000
= 1 mA o V

Valor máximo de AI1.-22.000 ... 22.000 mA
o V

Desenergizado /
uint32

(Visible cuando 14.1 Módulo 1 tipo = FIO-01)
Selecciona la señal del convertidor que se conecta a la sa-
lida de relé RO1.

RO1 Fuente14.34

Para conocer las seleccionesdisponibles, véase el paráme-
tro 14.11 DIO1 Fuente Salida.

224 Parámetros



Predet / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

0.00 s / real32(Visible cuando 14.1 Módulo 1 tipo = FDIO-01)
Define la demora de activación para la salida de relé RO1.

RO1 Demora ON14.35

Estado de la
fuente
seleccionada

RO
Estado

tOn tOff tOfftOn
Tiempo

1

0

0

1

tOn = 14.35 RO1 Demora ON

tOff = 14.36 RO1 Demora OFF

10 = 1 s / 100 = 1 sDemora de activación para RO1.0.00 ... 3000.00 s

0.000 Sin unidad /
real32

(Visible cuando 14.1 Módulo 1 tipo = FAIO-01)
Define el valor real que corresponde al valor mínimo de la
entrada analógica AI1 definido por el parámetro 14.33 AI1
Min.

AI1 Escala en AI1 Min14.35

AIEscalado (14.27 )

AIin (14.26)

14.36

14.33

14.34

14,35

1 = 1 Sin unidad / 1000
= 1 Sin unidad

Valor real que corresponde al valor mínimo de AI1.-32768.000 ...
32767.000Sin unidad

0.00 s / real32(Visible cuando 14.1 Módulo 1 tipo = FIO-01)
Define la demora de activación para la salida de relé RO1.

RO1 Demora ON14.35

Estado de la
fuente
seleccionada

RO
Estado

tOn tOff tOfftOn
Tiempo

1

0

0

1

tOn = 14.35 RO1 Demora ON

tOff = 14.36 RO1 Demora OFF

10 = 1 s / 100 = 1 sDemora de activación para RO1.0.00 ... 3000.00 s

0.00 s / real32(Visible cuando 14.1 Módulo 1 tipo = FDIO-01)
Define la demora de desactivación para la salida de relé
RO1. Véase el parámetro 14.35 RO1 Demora ON.

RO1 Demora OFF14.36

10 = 1 s / 100 = 1 sDemora de desactivación para RO1.0.00 ... 3000.00 s
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Predet / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

100.000 Sin unidad /
real32

(Visible cuando 14.1 Módulo 1 tipo = FAIO-01)
Define el valor real que corresponde al valor máximo de la
entrada analógica AI1 definido por el parámetro 14.34 AI1
Max.

AI1 Escala en AI1 Max14.36

Véase la figura en el parámetro 14.35 AI1 Escala en AI1Min.

1 = 1 Sin unidad / 1000
= 1 Sin unidad

Valor real que corresponde al valor máximo de AI1.-32768.000 ...
32767.000Sin unidad

0.00 s / real32(Visible cuando 14.1 Módulo 1 tipo = FIO-01)
Define la demora de desactivación para la salida de relé
RO1. Véase el parámetro 14.35 RO1 Demora ON.

RO1 Demora OFF14.36

10 = 1 s / 100 = 1 sDemora de desactivación para RO1.0.00 ... 3000.00 s

Desenergizado /
uint32

(Visible cuando 14.1 Módulo 1 tipo = FDIO-01)
Selecciona una señal del convertidor para conectarla a la
salida de relé RO2.

RO2 Fuente14.37

Para conocer las seleccionesdisponibles, véase el paráme-
tro 14.11 DIO1 Fuente Salida.

Desenergizado /
uint32

(Visible cuando 14.1 Módulo 1 tipo = FIO-01)
Selecciona una señal del convertidor para conectarla a la
salida de relé RO2.

RO2 Fuente14.37

Para conocer las seleccionesdisponibles, véase el paráme-
tro 14.11 DIO1 Fuente Salida.

0.00 s / real32(Visible cuando 14.1 Módulo 1 tipo = FDIO-01)
Define la demora de activación para la salida de relé RO2.
Véase el parámetro 14.35 RO1 Demora ON.

RO2 Demora ON14.38

10 = 1 s / 100 = 1 sDemora de activación para RO2.0.00 ... 3000.00 s

0.00 s / real32(Visible cuando 14.1 Módulo 1 tipo = FIO-01)
Define la demora de activación para la salida de relé RO2.
Véase el parámetro 14.35 RO1 Demora ON.

RO2 Demora ON14.38

10 = 1 s / 100 = 1 sDemora de activación para RO2.0.00 ... 3000.00 s

0.00 s / real32(Visible cuando 14.1 Módulo 1 tipo = FDIO-01)
Define la demora de desactivación para la salida de relé
RO2. Véase el parámetro 14.35 RO1 Demora ON.

RO2 Demora OFF14.39

10 = 1 s / 100 = 1 sDemora de desactivación para RO2.0.00 ... 3000.00 s

0.00 s / real32(Visible cuando 14.1 Módulo 1 tipo = FIO-01)
Define la demora de desactivación para la salida de relé
RO2. Véase el parámetro 14.35 RO1 Demora ON.

RO2 Demora OFF14.39

10 = 1 s / 100 = 1 sDemora de desactivación para RO2.0.00 ... 3000.00 s

- / real32(Visible cuando 14.1 Módulo 1 tipo = FAIO-01)
Muestra el valor de la entrada analógica AI2 en mA o V (en
función de si la entrada ha sido configurada para intensi-
dad o tensión).

AI2 Valor Actual14.41

Este parámetro es de solo lectura.

1000= 1mAoV/ 1000
= 1 mA o V

Valor de la entrada analógica AI2.-22.000 ... 22.000 mA
o V

- / real32(Visible cuando 14.1 Módulo 1 tipo = FAIO-01)
Muestra el valor de la entrada analógica AI2 tras el escala-
do. Véase el parámetro 14.50 AI2 Escala en AI2 Min.

AI2 Valor escalado14.42

Este parámetro es de solo lectura.
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Predet / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

1 = 1 mA o V / 1000 = 1
mA o V

Valor escalado de la entrada analógica AI2.-32768.000 ...
32767.000 mA o V

- / real32(Visible cuando 14.1 Módulo 1 tipo = FAIO-01)
Valor forzado que puede utilizarse en lugar de la lectura
verdadera de la entrada. Véase el parámetro 14.22 Selec
forzar AI.

AI2 Forzar Datos14.43

1000= 1mAoV/ 1000
= 1 mA o V

Valor forzado de la entrada analógica AI2.-22.000 ... 22.000 mA
o V

mA / uint16(Visible cuando 14.1 Módulo 1 tipo = FAIO-01)
Muestra la posición del selector de intensidad/tensión de
hardware en el módulo de ampliación de E/S.

AI2 Cambio Posición
HW

14.44

Nota: El ajuste del selector de intensidad/tensión debe
coincidir con la seleccióndeunidades realizada enel paráme-
tro 14.45 AI2 Seleccion Unidad. Se requiere el reinicio del
módulo de E/S ya sea apagando y encendiendo la alimenta-
ción omediante el parámetro 96.8 Reiniciar Tarjeta de Con-
trol para validar los posibles cambios de los ajustes de
hardware.

10Miliamperios.mA

2Voltios.V

mA / uint16(Visible cuando 14.1 Módulo 1 tipo = FAIO-01)
Selecciona la unidad para las lecturas y los ajustes relacio-
nados con la entrada analógica AI2.

AI2 Seleccion Unidad14.45

Nota: Este ajuste debe coincidir con el ajuste de hardware
correspondiente del módulo de ampliación de E/S (véase el
manual del módulo de ampliación de E/S). El ajuste de
hardware se muestra en el parámetro 14.44 AI2 Cambio Po-
sición HW. Se requiere el reinicio del módulo de E/S ya sea
apagando y encendiendo la alimentaciónomediante el pará-
metro 96.8 Reiniciar Tarjeta deControl para validar los posi-
bles cambios de los ajustes de hardware.

10Miliamperios.mA

2Voltios.V

1 ms / uint16(Visible cuando 14.1 Módulo 1 tipo = FAIO-01)
Selecciona un tiempo de filtro de hardware para AI2.

AI2 Ganancia filtro14.46

Véase también el parámetro 14.47 AI2 Tiempo Filtrado.

0Sin filtro.Sin filtrado

1125 microsegundos.125 us

2250 microsegundos.250 us

3500 microsegundos.500 us

41 milisegundo.1 ms

52 milisegundos.2 ms

64 milisegundos.4 ms

77,9375 milisegundos.7,9375 ms
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Predet / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

0.100 s / real32(Visible cuando 14.1 Módulo 1 tipo = FAIO-01)
Define la constante de tiempo de filtro para la entrada
analógica AI2.

AI2 Tiempo Filtrado14.47

Señal sin filtrar

Señal filtrada

%

100

63

T
t

O = I × (1 - e-t/T)

I = entrada de filtro (escalón)

O = salida de filtro

t = tiempo

T = constante de tiempo de filtro

Nota: La señal también se filtra debido al hardware de inter-
faz de señal. Véase el parámetro 14.46 AI2 Ganancia filtro.

1000 = 1 s / 1000 = 1 sConstante de tiempo de filtro.0.000 ... 30.000 s

0.000 mA o V / real32(Visible cuando 14.1 Módulo 1 tipo = FAIO-01)
Define el valor mínimo para la entrada analógica AI2.

AI2 Min14.48

Véase también el parámetro 14.21 Ajuste de AI.

1000= 1mAoV/ 1000
= 1 mA o V

Valor mínimo de AI2.-22.000 ... 22.000 mA
o V

10.000mAoV/ real32(Visible cuando 14.1 Módulo 1 tipo = FAIO-01)
Define el valor máximo para la entrada analógica AI2.

AI2 Max14.49

Véase también el parámetro 14.21 Ajuste de AI.

1000= 1mAoV/ 1000
= 1 mA o V

Valor máximo de AI2.-22.000 ... 22.000 mA
o V
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Predet / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

0.000 Sin unidad /
real32

(Visible cuando 14.1 Módulo 1 tipo = FAIO-01)
Define el valor real que corresponde al valor mínimo de la
entrada analógica AI2 definido por el parámetro 14.48 AI2
Min.

AI2 Escala en AI2 Min14.50

AIEscalado
(14.42)

AIin (14.41)

14.51

14.48

14.49

14.50

1 = 1 Sin unidad / 1000
= 1 Sin unidad

Valor real que corresponde al valor mínimo de AI2.-32768.000 ...
32767.000Sin unidad

100.000 Sin unidad /
real32

(Visible cuando 14.1 Módulo 1 tipo = FAIO-01)
Define el valor real que corresponde al valor máximo de la
entrada analógica AI2 definido por el parámetro 14.49 AI2
Max.

AI2 Escala en AI2 Max14.51

Véase la figura en el parámetro 14.50AI2 Escala enAI2Min.

1 = 1 Sin unidad / 1000
= 1 Sin unidad

Valor real que corresponde al valor máximo de AI2.-32768.000 ...
32767.000Sin unidad

- / real32(Visible cuando 14.1 Módulo 1 tipo = FIO-11)
Muestra el valor de la entrada analógica AI3 en mA o V (en
función de si la entrada ha sido configurada para intensi-
dad o tensión).

AI3 Valor Actual14.56

Este parámetro es de solo lectura.

1000= 1mAoV/ 1000
= 1 mA o V

Valor de la entrada analógica AI3.-22.000 ... 22.000 mA
o V

- / real32(Visible cuando 14.1 Módulo 1 tipo = FIO-11)
Muestra el valor de la entrada analógica AI3 tras el escala-
do. Véase el parámetro 14.65 AI3 Escala en AI3 Min.

AI3 Valor Escalado14.57

Este parámetro es de solo lectura.

1 = 1 Sin unidad / 1000
= 1 Sin unidad

Valor escalado de la entrada analógica AI3.-32768.000 ...
32767.000Sin unidad

- / real32(Visible cuando 14.1 Módulo 1 tipo = FIO-11)
Valor forzado que puede utilizarse en lugar de la lectura
verdadera de la entrada. Véase el parámetro 14.22 Selec
forzar AI.

AI3 Forzar Datos14.58

1000= 1mAoV/ 1000
= 1 mA o V

Valor forzado de la entrada analógica AI3.-22.000 ... 22.000 mA
o V
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Predet / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

mA / uint16(Visible cuando 14.1 Módulo 1 tipo = FIO-11)
Muestra la posición del selector de intensidad/tensión de
hardware en el módulo de ampliación de E/S.

AI3 Cambio Posición
HW

14.59

Nota: El ajuste del selector de intensidad/tensión debe
coincidir con la seleccióndeunidades realizada enel paráme-
tro 14.60 AI3 Selección Unidad. Se requiere el reinicio del
módulo de E/S ya sea apagando y encendiendo la alimenta-
ción omediante el parámetro 96.8 Reiniciar Tarjeta de Con-
trol para validar los posibles cambios de los ajustes de
hardware.

10Miliamperios.mA

2Voltios.V

mA / uint16(Visible cuando 14.1 Módulo 1 tipo = FIO-11)
Selecciona la unidad para las lecturas y los ajustes relacio-
nados con la entrada analógica AI3.

AI3 Selección Unidad14.60

Nota: Este ajuste debe coincidir con el ajuste de hardware
correspondiente del módulo de ampliación de E/S (véase el
manual del módulo de ampliación de E/S). El ajuste de
hardware se muestra en el parámetro 14.59 AI3 Cambio Po-
sición HW. Se requiere el reinicio del módulo de E/S ya sea
apagando y encendiendo la alimentaciónomediante el pará-
metro 96.8 Reiniciar Tarjeta deControl para validar los posi-
bles cambios de los ajustes de hardware.

10Miliamperios.mA

2Voltios.V

1 ms / uint16(Visible cuando 14.1 Módulo 1 tipo = FIO-11)
Selecciona un tiempo de filtro de hardware para AI3.

AI3 Ganancia filtro14.61

Véase también el parámetro 14.62 AI3 Tiempo Filtrado.

0Sin filtro.Sin filtrado

1125 microsegundos.125 us

2250 microsegundos.250 us

3500 microsegundos.500 us

41 milisegundo.1 ms

52 milisegundos.2 ms

64 milisegundos.4 ms

77,9375 milisegundos.7,9375 ms
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Predet / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

0.100 s / real32(Visible cuando 14.1 Módulo 1 tipo = FIO-11)
Define la constante de tiempo de filtro para la entrada
analógica AI3.

AI3 Tiempo Filtrado14.62

Señal sin filtrar

Señal filtrada

%

100

63

T
t

O = I × (1 - e-t/T)

I = entrada de filtro (escalón)

O = salida de filtro

t = tiempo

T = constante de tiempo de filtro

Nota: La señal también se filtra debido al hardware de inter-
faz de señal. Véase el parámetro 14.61 AI3 Ganancia filtro.

1000 = 1 s / 1000 = 1 sConstante de tiempo de filtro.0.000 ... 30.000 s

0.000 mA o V / real32(Visible cuando 14.1 Módulo 1 tipo = FIO-11)
Define el valor mínimo para la entrada analógica AI3.

AI3 Min14.63

Véase también el parámetro 14.21 Ajuste de AI.

1000= 1mAoV/ 1000
= 1 mA o V

Valor mínimo de AI3.-22.000 ... 22.000 mA
o V

10.000mAoV/ real32(Visible cuando 14.1 Módulo 1 tipo = FIO-11)
Define el valor máximo para la entrada analógica AI3.

AI3 Max14.64

Véase también el parámetro 14.21 Ajuste de AI.

1000= 1mAoV/ 1000
= 1 mA o V

Valor máximo de AI3.-22.000 ... 22.000 mA
o V
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Predet / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

0.000 Sin unidad /
real32

(Visible cuando 14.1 Módulo 1 tipo = FIO-11)
Define el valor real que corresponde al valor mínimo de la
entrada analógica AI3 definido por el parámetro 14.63 AI3
Min.

AI3 Escala en AI3 Min14.65

AIescalada
(14.57)

AIin (14.56)

14.66

14.63

14.64

14.65

1 = 1 Sin unidad / 1000
= 1 Sin unidad

Valor real que corresponde al valor mínimo de AI3.-32768.000 ...
32767.000Sin unidad

100.000 Sin unidad /
real32

(Visible cuando 14.1 Módulo 1 tipo = FIO-11)
Define el valor real que corresponde al valor máximo de la
entrada analógica AI2 definido por el parámetro 14.64 AI3
Max.

AI3 Escala en AI3 Max14.66

Véase la figura en el parámetro 14.65AI3 Escala enAI3Min.

1 = 1 Sin unidad / 1000
= 1 Sin unidad

Valor real que corresponde al valor máximo de AI3.-32768.000 ...
32767.000Sin unidad

- / uint16(Visible cuando 14.1 Módulo 1 tipo = FAIO-01)
El valor de la salida analógica puede forzarse, por ejemplo
para fines de pruebas. El parámetro (14.78 AO1 Forzar Da-
tos) cuenta con valores forzados para la salida analógica
y su valor se aplica siempre que el bit correspondiente de
dicho parámetro es 1.

Selec forzar AO14.71

1 = Modo forzado. Forzar AO1 al valor del parámetro 14.78
AO1 Forzar Datos.

AO1b0

1 =Modo forzado. Forzar AO2 al valor del parámetro 14.88
AO2 Forzar Datos (FAIO-01 solamente).

AO2b1

Reservedb2…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

- / uint16(Visible cuando 14.1 Módulo 1 tipo = FIO-11)
El valor de la salida analógica puede forzarse, por ejemplo
para fines de pruebas. El parámetro (14.78 AO1 Forzar Da-
tos) cuenta con valores forzados para la salida analógica
y su valor se aplica siempre que el bit correspondiente de
dicho parámetro es 1.

AO Forzar Selección14.71

1 = Modo forzado. Forzar AO1 al valor del parámetro 14.78
AO1 Forzar Datos.

AO1b0

Reservedb1…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh
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Predet / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

- / real32(Visible cuando 14.1 Módulo 1 tipo = FAIO-01)
Muestra el valor de AO1 en mA.

AO1 Valor Actual14.76

Este parámetro es de solo lectura.

1000 = 1 mA / 1000 =
1 mA

Valor de AO1.0.000 ... 22.000 mA

Cero / uint32(Visible cuando 14.1 Módulo 1 tipo = FAIO-01)
Selecciona una señal para conectarla a la salida analógica
AO1.

AO1 Fuente14.77

Alternativamente, ajusta la salida al modo de excitación
para alimentar un sensor de temperatura con una intensi-
dad constante.

0NingunoCero

11.1 Velocidad Motor Usada (página 140).Velocidad de motor
utilizada

31.6 Frecuencia Salida (página 140).Frecuencia de Salida

41.7 Intensidad Motor (página 140).Intensidad del Motor

61.10 Par motor (página 141).Par del Motor

71.11 Tension Bus CC (página 141).Tension Bus CC

81.14 Potencia Salida (página 141).Potencia de Salida

1023.1 Ref Veloc antes de rampa (página 287).Ref Vel Antes de ram-
pa

1123.2 Ref Veloc rampeada (página 287).Ref Vel Rampeada

1224.1 Refer. velocidad utilizada (página 294).Ref Velocidad Usada

1326.2 Ref de par utilizada (página 313).Ref de Par Usada

1428.2 Rampa ref frecuencia sal. (página 322).Ref. de frec. utilizada

1640.1 PID Proceso Salida actual (página 398).PID de proceso out

1740.2 PID Proceso retroalim actual (página 398).PID de proceso fbk

1840.3 PID Proc. punto ajuste act. (página 398).PID de proceso act

1940.4 PID Proc. desviación actual (página 398).PID de proceso dev

-Selección de la fuente (véase Términos y abreviaturas (pá-
gina 136)).

Otro [bit]

20La salida se usa para alimentar 1...3 sensores Pt100 con
una intensidaddeexcitación. Véase el apartadoProtección
térmica del motor (página 91).

Forzar excitación
Pt100

21La salida se usa para alimentar un sensor KTY84 con una
intensidad de excitación. Véase el apartado Protección
térmica del motor (página 91).

Forzar excitación
KTY84

22La salida se usa para alimentar 1...3 sensores PTC con una
intensidad de excitación. Véase el apartado Protección
térmica del motor (página 91).

ForzarexcitaciónPTC

23La salida se usa para alimentar 1...3 sensores Pt1000 con
una intensidaddeexcitación. Véase el apartadoProtección
térmica del motor (página 91).

Forzar excitación
Pt1000

3713.91 Registro datos AO1.AO1datosguardados

3813.92 Registro datos AO2.AO2datosguardados
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Predet / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

- / real32(Visible cuando 14.1 Módulo 1 tipo = FIO-11)
Valor forzado que puede utilizarse en lugar de la señal de
salida seleccionada. Véase el parámetro 14.71 AO Forzar
Selección.

AO1 Forzar Datos14.78

1000 = 1 mA / 1000 =
1 mA

Valor forzado de la salida analógica AO1.0.000 ... 22.000 mA

0.000 mA / real32(Visible cuando 14.1 Módulo 1 tipo = FAIO-01)
Valor forzado que puede utilizarse en lugar de la señal de
salida seleccionada. Véase el parámetro 14.71 Selec forzar
AO.

AO1 Forzar Datos14.78

1000 = 1 mA / 1000 =
1 mA

Valor forzado de la salida analógica AO1.0.000 ... 20.000 mA

0.100 s / real32(Visible cuando 14.1 Módulo 1 tipo = FAIO-01)
Define la constante de tiempo de filtro para la salida ana-
lógica AO1.

AO1 Tiempo Filtro14.79

Señal sin filtrar

Señal filtrada

%

100

63

T
t

O = I × (1 - e-t/T)

I = entrada de filtro (escalón)

O = salida de filtro

t = tiempo

T = constante de tiempo de filtro

1000 = 1 s / 1000 = 1 sConstante de tiempo de filtro.0.000 ... 30.000 s
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Predet / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

0.0 Sin unidad / real32(Visible cuando 14.1 Módulo 1 tipo = FAIO-01)
Define el valor real de la señal (seleccionadapor el paráme-
tro 14.77 AO1 Fuente) que corresponde al valor mínimo de
salida de AO1 (definido por el parámetro 14.82 AO1mA en
Fuente Min).

AO1 Fuente Min14.80

IAO1 (mA)

Señal (real)
seleccionada
por el
parámetro
14.77

14.83

14,82

14.80 14.81

IAO1 (mA)

Señal (real)
seleccionada
por el
parámetro
14.77

14.83

14,82

14.81 14.80

1 = 1 Sin unidad / 10 =
1 Sin unidad

Valor de la señal real que corresponde al valor de salida
AO1 mínimo.

-32768.0 ... 32767.0
Sin unidad

100.0 Sin unidad /
real32

(Visible cuando 14.1 Módulo 1 tipo = FAIO-01)
Define el valor real de la señal (seleccionadapor el paráme-
tro 14.77 AO1 Fuente) que corresponde al valormáximode
salida de AO1 (definido por el parámetro 14.83 AO1mA en
Fuente Max). Véase el parámetro 14.80 AO1 Fuente Min.

AO1 Fuente Max14.81

1 = 1 Sin unidad / 10 =
1 Sin unidad

Valor de la señal real que corresponde al valor de salida
AO1 máximo.

-32768.0 ... 32767.0
Sin unidad

0.000 mA / real32(Visible cuando 14.1 Módulo 1 tipo = FIO-11)
Define el valor mínimo para la salida analógica AO1.

AO1 mA en Fuente
Min

14.82

Véase también figura en el parámetro 14.80 AO1 Fuente
Min.
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1000 = 1 mA / 1000 =
1 mA

Valor mínimo de la salida AO1.0.000 ... 22.000 mA

0.000 mA / real32(Visible cuando 14.1 Módulo 1 tipo = FAIO-01)
Define el valor mínimo para la salida analógica AO1.

AO1 mA en Fuente
Min

14.82

Véase también figura en el parámetro 14.80 AO1 Fuente
Min.

1000 = 1 mA / 1000 =
1 mA

Valor mínimo de la salida AO1.0.000 ... 20.000 mA

10.000 mA / real32(Visible cuando 14.1 Módulo 1 tipo = FIO-11)
Define el valor máximo para la salida analógica AO1.

AO1 mA en Fuente
Max

14.83

Véase también figura en el parámetro 14.80 AO1 Fuente
Min.

1000 = 1 mA / 1000 =
1 mA

Valor máximo de la salida AO1.0.000 ... 22.000 mA

10.000 mA / real32(Visible cuando 14.1 Módulo 1 tipo = FAIO-01)
Define el valor máximo para la salida analógica AO1.

AO1 mA en Fuente
Max

14.83

Véase también figura en el parámetro 14.80 AO1 Fuente
Min.

1000 = 1 mA / 1000 =
1 mA

Valor máximo de la salida AO1.0.000 ... 20.000 mA

- / real32(Visible cuando 14.1 Módulo 1 tipo = FAIO-01)
Muestra el valor de AO2 en mA.

AO2 Valor Actual14.86

Este parámetro es de solo lectura.

1000 = 1 mA / 1000 =
1 mA

Valor de AO2.0.000 ... 22.000 mA

Cero / uint32(Visible cuando 14.1 Módulo 1 tipo = FAIO-01)
Selecciona una señal para conectarla a la salida analógica
AO2.

AO2 Fuente14.87

Alternativamente, ajusta la salida al modo de excitación
para alimentar un sensor de temperatura con una intensi-
dad constante.

Para conocer las selecciones, véase el parámetro 14.77 AO1
Fuente.

0.000 mA / real32(Visible cuando 14.1 Módulo 1 tipo = FAIO-01)
Valor forzado que puede utilizarse en lugar de la señal de
salida seleccionada. Véase el parámetro 14.71 Selec forzar
AO.

AO2 Forzar Datos14.88

1000 = 1 mA / 1000 =
1 mA

Valor forzado de la salida analógica AO2.0.000 ... 20.000 mA

0.100 s / real32(Visible cuando 14.1 Módulo 1 tipo = FAIO-01)
Define la constante de tiempo de filtro para la salida ana-
lógicaAO2. Véase también el parámetro 14.79AO1Tiempo
Filtro.

AO2 Tiempo Filtro14.89

1000 = 1 s / 1000 = 1 sConstante de tiempo de filtro.0.000 ... 30.000 s
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0.0 Sin unidad / real32(Visible cuando 14.1 Módulo 1 tipo = FAIO-01)
Define el valor real de la señal (seleccionadapor el paráme-
tro 14.87 AO2 Fuente) que corresponde al valormínimo de
salida de AO2 (definido por el parámetro 14.92 AO2mA en
Fuente Min).

AO2 Fuente Min14.90

IAO2 (mA)

Señal (real)
seleccionada
por el
parámetro
14.87

14.93

14.92

14.90 14.91

IAO2 (mA)

Señal (real)
seleccionada
por el
parámetro
14.87

14.93

14.92

14.91 14.90

1 = 1 Sin unidad / 10 =
1 Sin unidad

Valor de la señal real que corresponde al valor de salida
AO2 mínimo.

-32768.0 ... 32767.0
Sin unidad

100.0 Sin unidad /
real32

(Visible cuando 14.1 Módulo 1 tipo = FAIO-01)
Define el valor real de la señal (seleccionadapor el paráme-
tro 14.87 AO2 Fuente) que corresponde al valor máximo
de salida de AO2 (definido por el parámetro 14.93 AO2mA
enFuenteMax). Véase el parámetro 14.90AO2FuenteMin.

AO2 Fuente Max14.91

1 = 1 Sin unidad / 10 =
1 Sin unidad

Valor de la señal real que corresponde al valor máximo de
salida de AO2.

-32768.0 ... 32767.0
Sin unidad
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0.000 mA / real32(Visible cuando 14.1 Módulo 1 tipo = FAIO-01)
Define el valor mínimo de salida para la salida analógica
AO2.

AO2 mA en Fuente
Min

14.92

Véase también figura en el parámetro 14.90 AO2 Fuente
Min.

1000 = 1 mA / 1000 =
1 mA

Valor mínimo de la salida AO2.0.000 ... 20.000 mA

10.000 mA / real32(Visible cuando 14.1 Módulo 1 tipo = FAIO-01)
Define el valor máximo de salida para la salida analógica
AO2.

AO2 mA en Fuente
Max

14.93

Véase también figura en el parámetro 14.90 AO2 Fuente
Min.

1000 = 1 mA / 1000 =
1 mA

Valor máximo de la salida AO2.0.000 ... 20.000 mA
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Configuración del módulo de ampliación de E/S 2.Módulo 2 exten I/O15

Véase tambiénel apartadoAmpliacionesdeE/Sprograma-
bles (página 33).

Nota:El contenidodel grupodeparámetros varía en función
del tipo de módulo de ampliación de E/S seleccionado.

- / uint16Véase el parámetro 14.1 Módulo 1 tipo.Módulo 2 tipo15.1

- / uint16Véase el parámetro 14.2 Módulo 1 ubicación.Módulo 2 ubicación15.2

Ninguna opción /
uint16

Véase el parámetro 14.3 Módulo 1 estado.Módulo 2 estado15.3

- / uint16(Visible cuando 15.1 Módulo 2 tipo = FDIO-01)
Véase el parámetro 14.5 Estado DI.

Estado DI15.5

- / uint16(Visible cuando 15.1 Módulo 2 tipo = FIO-11)
Véase el parámetro 14.5 Estado DIO.

Estado DIO15.5

- / uint16(Visible cuando 15.1 Módulo 2 tipo = FIO-01)
Véase el parámetro 14.5 Estado DIO.

Estado DIO15.5

- / uint16(Visible cuando 15.1 Módulo 2 tipo = FDIO-01)
Véase el parámetro 14.6 DI Estado Demora.

DI Estado Demora15.6

- / uint16(Visible cuando 15.1 Módulo 2 tipo = FIO-11)
Véase el parámetro 14.6 DIO Estado Demora.

DIO Estado Demora15.6

- / uint16(Visible cuando 15.1 Módulo 2 tipo = FIO-01)
Véase el parámetro 14.6 DIO Estado Demora.

DIO Estado Demora15.6

- / real32(Visible cuando 15.1 Módulo 2 tipo = FDIO-01)
Véase el parámetro 14.8 DI Tiempo de filtrado.

DI Tiempode filtrado15.8

- / real32(Visible cuando 15.1 Módulo 2 tipo = FIO-11)
Véase el parámetro 14.8 DIO Tiempo de filtrado.

DIO Tiempo de filtra-
do

15.8

- / real32(Visible cuando 15.1 Módulo 2 tipo = FIO-01)
Véase el parámetro 14.8 DIO Tiempo de filtrado.

DIO Tiempo de filtra-
do

15.8

Entrada / uint16(Visible cuando 15.1 Módulo 2 tipo = FIO-11)
Véase el parámetro 14.9 DIO1 Función.

DIO1 Función15.9

Entrada / uint16(Visible cuando 15.1 Módulo 2 tipo = FIO-01)
Véase el parámetro 14.9 DIO1 Función.

DIO1 Función15.9

Desenergizado /
uint32

(Visible cuando 15.1 Módulo 2 tipo = FIO-11)
Véase el parámetro 14.11 DIO1 Fuente Salida.

DIO1 Fuente Salida15.11

Desenergizado /
uint32

(Visible cuando 15.1 Módulo 2 tipo = FIO-01)
Véase el parámetro 14.11 DIO1 Fuente Salida.

DIO1 Fuente Salida15.11

- / real32(Visible cuando 15.1 Módulo 2 tipo = FDIO-01)
Véase el parámetro 14.12 DI1 Demora ON.

DI1 Demora ON15.12

- / real32(Visible cuando 15.1 Módulo 2 tipo = FIO-11)
Véase el parámetro 14.12 DIO1 Demora ON.

DIO1 Demora ON15.12

- / real32(Visible cuando 15.1 Módulo 2 tipo = FIO-01)
Véase el parámetro 14.12 DIO1 Demora ON.

DIO1 Demora ON15.12

- / real32(Visible cuando 15.1 Módulo 2 tipo = FDIO-01)
Véase el parámetro 14.13 DI1 Demora OFF.

DI1 Demora OFF15.13

- / real32(Visible cuando 15.1 Módulo 2 tipo = FIO-11)
Véase el parámetro 14.13 DIO1 Demora OFF.

DIO1 Demora OFF15.13
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- / real32(Visible cuando 15.1 Módulo 2 tipo = FIO-01)
Véase el parámetro 14.13 DIO1 Demora OFF.

DIO1 Demora OFF15.13

- / uint16(Visible cuando 15.1 Módulo 2 tipo = FIO-11)
Véase el parámetro 14.14 DIO2 Función.

DIO2 Función15.14

- / uint16(Visible cuando 15.1 Módulo 2 tipo = FIO-01)
Véase el parámetro 14.14 DIO2 Función.

DIO2 Función15.14

- / uint32(Visible cuando 15.1 Módulo 2 tipo = FIO-11)
Véase el parámetro 14.16 DIO2 Fuente Salida.

DIO2 Fuente Salida15.16

- / uint32(Visible cuando 15.1 Módulo 2 tipo = FIO-01)
Véase el parámetro 14.16 DIO2 Fuente Salida.

DIO2 Fuente Salida15.16

- / real32(Visible cuando 15.1 Módulo 2 tipo = FDIO-01)
Véase el parámetro 14.17 DI2 Demora ON.

DI2 Demora ON15.17

- / real32(Visible cuando 15.1 Módulo 2 tipo = FIO-11)
Véase el parámetro 14.17 DIO2 Demora ON.

DIO2 Demora ON15.17

- / real32(Visible cuando 15.1 Módulo 2 tipo = FIO-01)
Véase el parámetro 14.17 DIO2 Demora ON.

DIO2 Demora ON15.17

- / real32(Visible cuando 15.1 Módulo 2 tipo = FDIO-01)
Véase el parámetro 14.18 DI2 Demora OFF.

DI2 Demora OFF15.18

- / real32(Visible cuando 15.1 Módulo 2 tipo = FIO-11)
Véase el parámetro 14.18 DIO2 Demora OFF.

DIO2 Demora OFF15.18

- / real32(Visible cuando 15.1 Módulo 2 tipo = FIO-01)
Véase el parámetro 14.18 DIO2 Demora OFF.

DIO2 Demora OFF15.18

Entrada / uint16(Visible cuando 15.1 Módulo 2 tipo = FIO-01)
Véase el parámetro 14.19 DIO3 Función.

DIO3 Función15.19

Ninguna acción /
uint16

(Visible cuando 15.1 Módulo 2 tipo = FAIO-01)
Véase el parámetro 14.19 Función supervisión AI.

Función supervisión
AI

15.19

- / uint16(Visible cuando 15.1 Módulo 2 tipo = FAIO-01)
Véase el parámetro 14.20 Selección supervisión AI.

Selecciónsupervisión
AI

15.20

- / uint16(Visible cuando 15.1 Módulo 2 tipo = FIO-11)
Véase el parámetro 14.20 Selección supervisión AI.

Selecciónsupervisión
AI

15.20

Desenergizado /
uint32

(Visible cuando 15.1 Módulo 2 tipo = FIO-01)
Véase el parámetro 14.21 DIO3 Fuente Salida.

DIO3 Fuente Salida15.21

Sin acción / uint16(Visible cuando 15.1 Módulo 2 tipo = FAIO-01)
Véase el parámetro 14.21 Ajuste de AI.

Ajuste de AI15.21

Sin acción / uint16(Visible cuando 15.1 Módulo 2 tipo = FIO-11)
Véase el parámetro 14.21 Ajuste de AI.

Ajuste de AI15.21

- / real32(Visible cuando 15.1 Módulo 2 tipo = FDIO-01)
Véase el parámetro 14.22 DI3 Demora ON.

DI3 Demora ON15.22

- / real32(Visible cuando 15.1 Módulo 2 tipo = FIO-01)
Véase el parámetro 14.22 DIO3 Demora ON.

DIO3 Demora ON15.22

- / uint16(Visible cuando 15.1 Módulo 2 tipo = FAIO-01)
Véase el parámetro 14.22 Selec forzar AI.

Selec forzar AI15.22

- / uint16(Visible cuando 15.1 Módulo 2 tipo = FIO-11)
Véase el parámetro 14.22 Selec forzar AI.

Selec forzar AI15.22

- / real32(Visible cuando 15.1 Módulo 2 tipo = FDIO-01)
Véase el parámetro 14.23 DI3 Demora OFF.

DI3 Demora OFF15.23
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- / real32(Visible cuando 15.1 Módulo 2 tipo = FIO-01)
Véase el parámetro 14.23 DIO3 Demora OFF.

DIO3 Demora OFF15.23

Entrada / uint16(Visible cuando 15.1 Módulo 2 tipo = FIO-01)
Véase el parámetro 14.24 DIO4 Función.

DIO4 Función15.24

- / uint32(Visible cuando 15.1 Módulo 2 tipo = FIO-01)
Véase el parámetro 14.26 DIO4 Fuente Salida.

DIO4 Fuente Salida15.26

- / real32(Visible cuando 15.1 Módulo 2 tipo = FAIO-01)
Véase el parámetro 14.26 AI1 Valor Actual.

AI1 Valor Actual15.26

- / real32(Visible cuando 15.1 Módulo 2 tipo = FIO-01)
Véase el parámetro 14.27 DIO4 Demora ON.

DIO4 Demora ON15.27

- / real32(Visible cuando 15.1 Módulo 2 tipo = FAIO-01)
Véase Parámetro 14.27 AI1 Valor Escalado.

AI1 Valor Escalado15.27

- / real32(Visible cuando 15.1 Módulo 2 tipo = FIO-01)
Véase el parámetro 14.28 DIO4 Demora OFF.

DIO4 Demora OFF15.28

- / real32(Visible cuando 15.1 Módulo 2 tipo = FAIO-01)
Véase el parámetro 14.28 AI1 Forzar Datos.

AI1 Forzar Datos15.28

mA / uint16(Visible cuando 15.1 Módulo 2 tipo = FAIO-01)
Véase el parámetro 14.29 AI1 Cambo Posición HW.

AI1 Cambio Posición
HW

15.29

mA / uint16(Visible cuando 15.1 Módulo 2 tipo = FAIO-01)
Véase el parámetro 14.30 AI1 Seleccion Unidad.

AI1 Seleccion Unidad15.30

- / uint16(Visible cuando 15.1 Módulo 2 tipo = FDIO-01)
Véase el parámetro 14.31 RO Estado.

RO Estado15.31

- / uint16(Visible cuando 15.1 Módulo 2 tipo = FIO-01)
Véase el parámetro 14.31 RO Estado.

RO Estado15.31

1 ms / uint16(Visible cuando 15.1 Módulo 2 tipo = FAIO-01)
Véase el parámetro 14.31 AI1 Ganancia filtro.

AI1 Ganancia filtro15.31

- / real32(Visible cuando 15.1 Módulo 2 tipo = FAIO-01)
Véase también el parámetro 14.32 AI1 Tiempo Filtrado.

AI1 Tiempo Filtrado15.32

- / real32(Visible cuando 15.1 Módulo 2 tipo = FAIO-01)
Véase el parámetro 14.33 AI1 Min.

AI1 Min15.33

Desenergizado /
uint32

(Visible cuando 15.1 Módulo 2 tipo = FDIO-01)
Véase el parámetro 14.34 RO1 Fuente.

RO1 Fuente15.34

Desenergizado /
uint32

(Visible cuando 15.1 Módulo 2 tipo = FIO-01)
Véase el parámetro 14.34 RO1 Fuente.

RO1 Fuente15.34

- / real32(Visible cuando 15.1 Módulo 2 tipo = FAIO-01)
Véase el parámetro 14.34 AI1 Max.

AI1 Max15.34

- / real32(Visible cuando 15.1 Módulo 2 tipo = FDIO-01)
Véase el parámetro 14.35 RO1 Demora ON.

RO1 Demora ON15.35

- / real32(Visible cuando 15.1 Módulo 2 tipo = FIO-01)
Véase el parámetro 14.35 RO1 Demora ON.

RO1 Demora ON15.35

- / real32(Visible cuando 15.1 Módulo 2 tipo = FAIO-01)
Véase el parámetro 14.35 AI1 Escala en AI1 Min.

AI1 Escala en AI1 Min15.35

- / real32(Visible cuando 15.1 Módulo 2 tipo = FDIO-01)
Véase el parámetro 14.36 RO1 Demora OFF.

RO1 Demora OFF15.36

- / real32(Visible cuando 15.1 Módulo 2 tipo = FIO-01)
Véase el parámetro 14.36 RO1 Demora OFF.

RO1 Demora OFF15.36
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- / real32(Visible cuando 15.1 Módulo 2 tipo = FAIO-01)
Véase el parámetro 14.36 AI1 Escala en AI1 Max.

AI1 Escala en AI1 Max15.36

Desenergizado /
uint32

(Visible cuando 15.1 Módulo 2 tipo = FDIO-01)
Véase el parámetro 14.37 RO2 Fuente.

RO2 Fuente15.37

Desenergizado /
uint32

(Visible cuando 15.1 Módulo 2 tipo = FIO-01)
Véase el parámetro 14.37 RO2 Fuente.

RO2 Fuente15.37

- / real32(Visible cuando 15.1 Módulo 2 tipo = FDIO-01)
Véase el parámetro 14.38 RO2 Demora ON.

RO2 Demora ON15.38

- / real32(Visible cuando 15.1 Módulo 2 tipo = FIO-01)
Véase el parámetro 14.38 RO2 Demora ON.

RO2 Demora ON15.38

- / real32(Visible cuando 15.1 Módulo 2 tipo = FDIO-01)
Véase el parámetro 14.39 RO2 Demora OFF.

RO2 Demora OFF15.39

- / real32(Visible cuando 15.1 Módulo 2 tipo = FIO-01)
Véase el parámetro 14.39 RO2 Demora OFF.

RO2 Demora OFF15.39

- / real32(Visible cuando 15.1 Módulo 2 tipo = FAIO-01)
Véase el parámetro 14.41 AI2 Valor Actual.

AI2 Valor Actual15.41

- / real32(Visible cuando 15.1 Módulo 2 tipo = FAIO-01)
Véase el parámetro 14.42 AI2 Valor escalado.

AI2 Valor escalado15.42

- / real32(Visible cuando 15.1 Módulo 2 tipo = FAIO-01)
Véase el parámetro 14.43 AI2 Forzar Datos.

AI2 Forzar Datos15.43

mA / uint16(Visible cuando 15.1 Módulo 2 tipo = FAIO-01)
Véase el parámetro 14.44 AI2 Cambio Posición HW.

AI2 Cambio Posición
HW

15.44

mA / uint16(Visible cuando 15.1 Módulo 2 tipo = FAIO-01)
Véase el parámetro 14.45 AI2 Seleccion Unidad.

AI2 Seleccion Unidad15.45

1 ms / uint16(Visible cuando 15.1 Módulo 2 tipo = FAIO-01)
Véase el parámetro 14.46 AI2 Ganancia filtro.

AI2 Ganancia filtro15.46

- / real32(Visible cuando 15.1 Módulo 2 tipo = FAIO-01)
Véase el parámetro 14.47 AI2 Tiempo Filtrado.

AI2 Tiempo Filtrado15.47

- / real32(Visible cuando 15.1 Módulo 2 tipo = FAIO-01)
Véase el parámetro 14.48 AI2 Min.

AI2 Min15.48

- / real32(Visible cuando 15.1 Módulo 2 tipo = FAIO-01)
Véase el parámetro 14.49 AI2 Max.

AI2 Max15.49

- / real32(Visible cuando 15.1 Módulo 2 tipo = FAIO-01)
Véase el parámetro 14.50 AI2 Escala en AI2 Min.

AI2 Escala en AI2 Min15.50

- / real32(Visible cuando 15.1 Módulo 2 tipo = FAIO-01)
Véase el parámetro 14.51 AI2 Escala en AI2 Max.

AI2 Escala en AI2 Max15.51

- / real32(Visible cuando 15.1 Módulo 2 tipo = FIO-11)
Véase el parámetro 14.56 AI3 Valor Actual.

AI3 Valor Actual15.56

- / real32(Visible cuando 15.1 Módulo 2 tipo = FIO-11)
Véase el parámetro 14.57 AI3 Valor Escalado.

AI3 Valor Escalado15.57

- / real32(Visible cuando 15.1 Módulo 2 tipo = FIO-11)
Véase el parámetro 14.58 AI3 Forzar Datos.

AI3 Forzar Datos15.58

mA / uint16(Visible cuando 15.1 Módulo 2 tipo = FIO-11)
Véase el parámetro 14.59 AI3 Cambio Posición HW.

AI3 Cambio Posición
HW

15.59

mA / uint16(Visible cuando 15.1 Módulo 2 tipo = FIO-11)
Véase el parámetro 14.60 AI3 Selección Unidad.

AI3 Seleccion Unidad15.60
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1 ms / uint16(Visible cuando 15.1 Módulo 2 tipo = FIO-11)
Véase el parámetro 14.61 AI3 Ganancia filtro.

AI3 Ganancia filtro15.61

- / real32(Visible cuando 15.1 Módulo 2 tipo = FIO-11)
Véase el parámetro 14.62 AI3 Tiempo Filtrado.

AI3 Tiempo Filtrado15.62

- / real32(Visible cuando 15.1 Módulo 2 tipo = FIO-11)
Véase el parámetro 14.63 AI3 Min.

AI3 Min15.63

- / real32(Visible cuando 15.1 Módulo 2 tipo = FIO-11)
Véase el parámetro 14.64 AI3 Max.

AI3 Max15.64

- / real32(Visible cuando 15.1 Módulo 2 tipo = FIO-11)
Véase el parámetro 14.65 AI3 Escala en AI3 Min.

AI3 Escala en AI3 Min15.65

- / real32(Visible cuando 15.1 Módulo 2 tipo = FIO-11)
Véase el parámetro 14.66 AI3 Escala en AI3 Max.

AI3 Escala en AI3 Max15.66

- / uint16(Visible cuando 15.1 Módulo 2 tipo = FAIO-01)
Véase el parámetro 14.71 Selec forzar AO.

Selec forzar AO15.71

- / uint16(Visible cuando 15.1 Módulo 2 tipo = FIO-11)
Véase el parámetro 14.71 AO Forzar Selección.

AO Forzar Selección15.71

- / real32(Visible cuando 15.1 Módulo 2 tipo = FAIO-01)
Véase el parámetro 14.76 AO1 Valor Actual.

AO1 Valor Actual15.76

Cero / uint32(Visible cuando 15.1 Módulo 2 tipo = FAIO-01)
Véase el parámetro 14.77 AO1 Fuente.

AO1 Fuente15.77

- / real32(Visible cuando 15.1 Módulo 2 tipo = FIO-11)
Véase el parámetro 14.78 AO1 Forzar Datos.

AO1 Forzar Datos15.78

- / real32(Visible cuando 15.1 Módulo 2 tipo = FAIO-01)
Véase el parámetro 14.78 AO1 Forzar Datos.

AO1 Forzar Datos15.78

- / real32(Visible cuando 15.1 Módulo 2 tipo = FAIO-01)
Véase también el parámetro 14.79 AO1 Tiempo Filtro.

AO1 Tiempo Filtro15.79

- / real32(Visible cuando 15.1 Módulo 2 tipo = FAIO-01)
Véase el parámetro 14.80 AO1 Fuente Min.

AO1 Fuente Min15.80

- / real32(Visible cuando 15.1 Módulo 2 tipo = FAIO-01)
Véase el parámetro 14.81 AO1 Fuente Max.

AO1 Fuente Max15.81

- / real32(Visible cuando 15.1 Módulo 2 tipo = FIO-11)
Véase el parámetro 14.82 AO1 mA en Fuente Min.

AO1 mA en Fuente
Min

15.82

- / real32(Visible cuando 15.1 Módulo 2 tipo = FAIO-01)
Véase el parámetro 14.82 AO1 mA en Fuente Min.

AO1 mA en Fuente
Min

15.82

- / real32(Visible cuando 15.1 Módulo 2 tipo = FIO-11)
Véase el parámetro 14.83 AO1 mA en Fuente Max.

AO1 mA en Fuente
Max

15.83

- / real32(Visible cuando 15.1 Módulo 2 tipo = FAIO-01)
Véase el parámetro 14.83 AO1 mA en Fuente Max.

AO1 mA en Fuente
Max

15.83

- / real32(Visible cuando 15.1 Módulo 2 tipo = FAIO-01)
Véase el parámetro 14.86 AO2 Valor Actual.

AO2 Valor Actual15.86

Cero / uint32(Visible cuando 15.1 Módulo 2 tipo = FAIO-01)
Véase el parámetro 14.87 AO2 Fuente.

AO2 Fuente15.87

- / real32(Visible cuando 15.1 Módulo 2 tipo = FAIO-01)
Véase el parámetro 14.88 AO2 Forzar Datos.

AO2 Forzar Datos15.88

- / real32(Visible cuando 15.1 Módulo 2 tipo = FAIO-01)
Véase el parámetro 14.89 AO2 Tiempo Filtro.

AO2 Tiempo Filtro15.89
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- / real32(Visible cuando 15.1 Módulo 2 tipo = FAIO-01)
Véase el parámetro 14.90 AO2 Fuente Min.

AO2 Fuente Min15.90

- / real32(Visible cuando 15.1 Módulo 2 tipo = FAIO-01)
Véase el parámetro 14.91 AO2 Fuente Max.

AO2 Fuente Max15.91

- / real32(Visible cuando 15.1 Módulo 2 tipo = FAIO-01)
Véase el parámetro 14.92 AO2 mA en Fuente Min.

AO2 mA en Fuente
Min

15.92

- / real32(Visible cuando 15.1 Módulo 2 tipo = FAIO-01)
Véase el parámetro 14.93 AO2 mA en Fuente Max.

AO2 mA en Fuente
Max

15.93
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Nr.

Configuración del módulo de ampliación de E/S 3.Módulo 3 exten I/O16

Véase tambiénel apartadoAmpliacionesdeE/Sprograma-
bles (página 33).

Nota:El contenidodel grupodeparámetros varía en función
del tipo de módulo de ampliación de E/S seleccionado.

Ninguno / uint16Véase el parámetro 14.1 Módulo 1 tipo.Módulo 3 tipo16.1

- / uint16Véase el parámetro 14.2 Módulo 1 ubicación.Módulo 3 ubicación16.2

Ninguna opción /
uint16

Véase el parámetro 14.3 Módulo 1 estado.Módulo 3 estado16.3

- / uint16(Visible cuando 16.1 Módulo 3 tipo = FDIO-01)
Véase el parámetro 14.5 Estado DI.

Estado DI16.5

- / uint16(Visible cuando 16.1 Módulo 3 tipo = FIO-11)
Véase el parámetro 14.5 Estado DIO.

Estado DIO16.5

- / uint16(Visible cuando 16.1 Módulo 3 tipo = FIO-01)
Véase el parámetro 14.5 Estado DIO.

Estado DIO16.5

- / uint16(Visible cuando 16.1 Módulo 3 tipo = FDIO-01)
Véase el parámetro 14.6 DI Estado Demora.

DI Estado Demora16.6

- / uint16(Visible cuando 16.1 Módulo 3 tipo = FIO-11)
Véase el parámetro 14.6 DIO Estado Demora.

DIO Estado Demora16.6

- / uint16(Visible cuando 16.1 Módulo 3 tipo = FIO-01)
Véase el parámetro 14.6 DIO Estado Demora.

DIO Estado Demora16.6

10.0 ms / real32(Visible cuando 16.1 Módulo 3 tipo = FDIO-01)
Véase el parámetro 14.8 DI Tiempo de filtrado.

DI TiempodeFiltrado16.8

10 = 1 ms / 1 = 1 ms0.8 ... 100.0 ms

- / real32(Visible cuando 16.1 Módulo 3 tipo = FIO-11)
Véase el parámetro 14.8 DIO Tiempo de filtrado.

DIO Tiempo de filtra-
do

16.8

- / real32(Visible cuando 16.1 Módulo 3 tipo = FIO-01)
Véase el parámetro 14.8 DIO Tiempo de filtrado.

DIO Tiempo de filtra-
do

16.8

Entrada / uint16(Visible cuando 16.1 Módulo 3 tipo = FIO-11)
Véase el parámetro 14.9 DIO1 Función.

DIO1 Función16.9

Entrada / uint16(Visible cuando 16.1 Módulo 3 tipo = FIO-01)
Véase el parámetro 14.9 DIO1 Función.

DIO1 Función16.9

Desenergizado /
uint32

(Visible cuando 16.1 Módulo 3 tipo = FIO-11)
Véase el parámetro 14.11 DIO1 Fuente Salida.

DIO1 Fuente Salida16.11

Desenergizado /
uint32

(Visible cuando 16.1 Módulo 3 tipo = FIO-01)
Véase el parámetro 14.11 DIO1 Fuente Salida.

DIO1 Fuente Salida16.11

- / real32(Visible cuando 16.1 Módulo 3 tipo = FDIO-01)
Véase el parámetro 14.12 DI1 Demora ON.

DI1 Demora ON16.12

- / real32(Visible cuando 16.1 Módulo 3 tipo = FIO-11)
Véase el parámetro 14.12 DIO1 Demora ON.

DIO1 Demora ON16.12

- / real32(Visible cuando 16.1 Módulo 3 tipo = FIO-01)
Véase el parámetro 14.12 DIO1 Demora ON.

DIO1 Demora ON16.12

- / real32(Visible cuando 16.1 Módulo 3 tipo = FDIO-01)
Véase el parámetro 14.13 DI1 Demora OFF.

DI1 Demora OFF16.13

- / real32(Visible cuando 16.1 Módulo 3 tipo = FIO-11)
Véase el parámetro 14.13 DIO1 Demora OFF.

DIO1 Demora OFF16.13
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- / real32(Visible cuando 16.1 Módulo 3 tipo = FIO-01)
Véase el parámetro 14.13 DIO1 Demora OFF.

DIO1 Demora OFF16.13

Entrada / uint16(Visible cuando 16.1 Módulo 3 tipo = FIO-11)
Véase el parámetro 14.14 DIO2 Función.

DIO2 Función16.14

Entrada / uint16(Visible cuando 16.1 Módulo 3 tipo = FIO-01)
Véase el parámetro 14.14 DIO2 Función.

DIO2 Función16.14

Desenergizado /
uint32

(Visible cuando 16.1 Módulo 3 tipo = FIO-11)
Véase el parámetro 14.16 DIO2 Fuente Salida.

DIO2 Fuente Salida16.16

Desenergizado /
uint32

(Visible cuando 16.1 Módulo 3 tipo = FIO-01)
Véase el parámetro 14.16 DIO2 Fuente Salida.

DIO2 Fuente Salida16.16

- / real32(Visible cuando 16.1 Módulo 3 tipo = FDIO-01)
Véase el parámetro 14.17 DI2 Demora ON.

DI2 Demora ON16.17

- / real32(Visible cuando 16.1 Módulo 3 tipo = FIO-11)
Véase el parámetro 14.17 DIO2 Demora ON.

DIO2 Demora ON16.17

- / real32(Visible cuando 16.1 Módulo 3 tipo = FIO-01)
Véase el parámetro 14.17 DIO2 Demora ON.

DIO2 Demora ON16.17

- / real32(Visible cuando 16.1 Módulo 3 tipo = FDIO-01)
Véase el parámetro 14.18 DI2 Demora OFF.

DI2 Demora OFF16.18

- / real32(Visible cuando 16.1 Módulo 3 tipo = FIO-11)
Véase el parámetro 14.18 DIO2 Demora OFF.

DIO2 Demora OFF16.18

- / real32(Visible cuando 16.1 Módulo 3 tipo = FIO-01)
Véase el parámetro 14.18 DIO2 Demora OFF.

DIO2 Demora OFF16.18

Ninguna acción /
uint16

(Visible cuando 16.1 Módulo 3 tipo = FAIO-01)
Véase el parámetro 14.19 Función supervisión AI.

Función supervisión
AI

16.19

Entrada / uint16(Visible cuando 16.1 Módulo 3 tipo = FIO-01)
Véase el parámetro 14.19 DIO3 Función.

DIO3 Función16.19

- / uint16(Visible cuando 16.1 Módulo 3 tipo = FAIO-01)
Véase el parámetro 14.20 Selección supervisión AI.

Selecciónsupervisión
AI

16.20

- / uint16(Visible cuando 16.1 Módulo 3 tipo = FIO-11)
Véase el parámetro 14.20 Selección supervisión AI.

Selecciónsupervisión
AI

16.20

Sin acción / uint16(Visible cuando 16.1 Módulo 3 tipo = FAIO-01)
Véase el parámetro 14.21 Ajuste de AI.

Ajuste de AI16.21

Sin acción / uint16(Visible cuando 16.1 Módulo 3 tipo = FIO-11)
Véase el parámetro 14.21 Ajuste de AI.

Ajuste de AI16.21

Desenergizado /
uint32

(Visible cuando 16.1 Módulo 3 tipo = FIO-01)
Véase el parámetro 14.21 DIO3 Fuente Salida.

DIO3 Fuente Salida16.21

- / uint16(Visible cuando 16.1 Módulo 3 tipo = FAIO-01)
Véase el parámetro 14.22 Selec forzar AI.

Selec forzar AI16.22

- / uint16(Visible cuando 16.1 Módulo 3 tipo = FIO-11)
Véase el parámetro 14.22 Selec forzar AI.

Selec forzar AI16.22

- / real32(Visible cuando 16.1 Módulo 3 tipo = FDIO-01)
Véase el parámetro 14.22 DI3 Demora ON.

DI3 Demora ON16.22

- / real32(Visible cuando 16.1 Módulo 3 tipo = FIO-01)
Véase el parámetro 14.22 DIO3 Demora ON.

DIO3 Demora ON16.22

- / real32(Visible cuando 16.1 Módulo 3 tipo = FDIO-01)
Véase el parámetro 14.23 DI3 Demora OFF.

DI3 Demora OFF16.23
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- / real32(Visible cuando 16.1 Módulo 3 tipo = FIO-01)
Véase el parámetro 14.23 DIO3 Demora OFF.

DIO3 Demora OFF16.23

Entrada / uint16(Visible cuando 16.1 Módulo 3 tipo = FIO-01)
Véase el parámetro 14.24 DIO4 Función.

DIO4 Función16.24

- / real32(Visible cuando 16.1 Módulo 3 tipo = FAIO-01)
Véase el parámetro 14.26 AI1 Valor Actual.

AI1 Valor Actual16.26

Desenergizado /
uint32

(Visible cuando 16.1 Módulo 3 tipo = FIO-01)
Véase el parámetro 14.26 DIO4 Fuente Salida.

DIO4 Fuente Salida16.26

- / real32(Visible cuando 16.1 Módulo 3 tipo = FAIO-01)
Véase Parámetro 14.27 AI1 Valor Escalado.

AI1 Valor Escalado16.27

- / real32(Visible cuando 16.1 Módulo 3 tipo = FIO-01)
Véase el parámetro 14.27 DIO4 Demora ON.

DIO4 Demora ON16.27

- / real32(Visible cuando 16.1 Módulo 3 tipo = FAIO-01)
Véase el parámetro 14.28 AI1 Forzar Datos.

AI1 Forzar Datos16.28

- / real32(Visible cuando 16.1 Módulo 3 tipo = FIO-01)
Véase el parámetro 14.28 DIO4 Demora OFF.

DIO4 Demora OFF16.28

mA / uint16(Visible cuando 16.1 Módulo 3 tipo = FAIO-01)
Véase el parámetro 14.29 AI1 Cambo Posición HW.

AI1 Cambo Posición
HW

16.29

mA / uint16(Visible cuando 16.1 Módulo 3 tipo = FAIO-01)
Véase el parámetro 14.30 AI1 Seleccion Unidad.

AI1 Seleccion Unidad16.30

- / uint16(Visible cuando 16.1 Módulo 3 tipo = FDIO-01)
Véase el parámetro 14.31 RO Estado.

RO Estado16.31

- / uint16(Visible cuando 16.1 Módulo 3 tipo = FIO-01)
Véase el parámetro 14.31 RO Estado.

RO Estado16.31

1 ms / uint16(Visible cuando 16.1 Módulo 3 tipo = FAIO-01)
Véase el parámetro 14.31 AI1 Ganancia filtro.

AI1 Ganancia filtro16.31

- / real32(Visible cuando 16.1 Módulo 3 tipo = FAIO-01)
Véase también el parámetro 14.32 AI1 Tiempo Filtrado.

AI1 Tiempo Filtrado16.32

- / real32(Visible cuando 16.1 Módulo 3 tipo = FAIO-01)
Véase el parámetro 14.33 AI1 Min.

AI1 Min16.33

Desenergizado /
uint32

(Visible cuando 16.1 Módulo 3 tipo = FDIO-01)
Véase el parámetro 14.34 RO1 Fuente.

RO1 Fuente16.34

Desenergizado /
uint32

(Visible cuando 16.1 Módulo 3 tipo = FIO-01)
Véase el parámetro 14.34 RO1 Fuente.

RO1 Fuente16.34

- / real32(Visible cuando 16.1 Módulo 3 tipo = FAIO-01)
Véase el parámetro 14.34 AI1 Max.

AI1 Max16.34

- / real32(Visible cuando 16.1 Módulo 3 tipo = FDIO-01)
Véase el parámetro 14.35 RO1 Demora ON.

RO1 Demora ON16.35

- / real32(Visible cuando 16.1 Módulo 3 tipo = FIO-01)
Véase el parámetro 14.35 RO1 Demora ON.

RO1 Demora ON16.35

- / real32(Visible cuando 16.1 Módulo 3 tipo = FAIO-01)
Véase el parámetro 14.35 AI1 Escala en AI1 Min.

AI1 Escala en AI1 Min16.35

- / real32(Visible cuando 16.1 Módulo 3 tipo = FDIO-01)
Véase el parámetro 14.36 RO1 Demora OFF.

RO1 Demora OFF16.36

- / real32(Visible cuando 16.1 Módulo 3 tipo = FIO-01)
Véase el parámetro 14.36 RO1 Demora OFF.

RO1 Demora OFF16.36
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- / real32(Visible cuando 16.1 Módulo 3 tipo = FAIO-01)
Véase el parámetro 14.36 AI1 Escala en AI1 Max.

AI1 Escala en AI1 Max16.36

Desenergizado /
uint32

(Visible cuando 16.1 Módulo 3 tipo = FDIO-01)
Véase el parámetro 14.37 RO2 Fuente.

RO2 Fuente16.37

Desenergizado /
uint32

(Visible cuando 16.1 Módulo 3 tipo = FIO-01)
Véase el parámetro 14.37 RO2 Fuente.

RO2 Fuente16.37

- / real32(Visible cuando 16.1 Módulo 3 tipo = FDIO-01)
Véase el parámetro 14.38 RO2 Demora ON.

RO2 Demora ON16.38

- / real32(Visible cuando 16.1 Módulo 3 tipo = FIO-01)
Véase el parámetro 14.38 RO2 Demora ON.

RO2 Demora ON16.38

- / real32(Visible cuando 16.1 Módulo 3 tipo = FDIO-01)
Véase el parámetro 14.39 RO2 Demora OFF.

RO2 Demora OFF16.39

- / real32(Visible cuando 16.1 Módulo 3 tipo = FIO-01)
Véase el parámetro 14.39 RO2 Demora OFF.

RO2 Demora OFF16.39

- / real32(Visible cuando 16.1 Módulo 3 tipo = FAIO-01)
Véase el parámetro 14.41 AI2 Valor Actual.

AI2 Valor Actual16.41

- / real32(Visible cuando 16.1 Módulo 3 tipo = FAIO-01)
Véase el parámetro 14.42 AI2 Valor escalado.

AI2 Valor escalado16.42

- / real32(Visible cuando 16.1 Módulo 3 tipo = FAIO-01)
Véase el parámetro 14.43 AI2 Forzar Datos.

AI2 Forzar Datos16.43

mA / uint16(Visible cuando 16.1 Módulo 3 tipo = FAIO-01)
Véase el parámetro 14.44 AI2 Cambio Posición HW.

AI2 Cambio Posición
HW

16.44

mA / uint16(Visible cuando 16.1 Módulo 3 tipo = FAIO-01)
Véase el parámetro 14.45 AI2 Seleccion Unidad.

AI2 Seleccion Unidad16.45

1 ms / uint16(Visible cuando 16.1 Módulo 3 tipo = FAIO-01)
Véase el parámetro 14.46 AI2 Ganancia filtro.

AI2 Ganancia filtro16.46

- / real32(Visible cuando 16.1 Módulo 3 tipo = FAIO-01)
Véase el parámetro 14.47 AI2 Tiempo Filtrado.

AI2 Tiempo Filtrado16.47

- / real32(Visible cuando 16.1 Módulo 3 tipo = FAIO-01)
Véase el parámetro 14.48 AI2 Min.

AI2 Min16.48

- / real32(Visible cuando 16.1 Módulo 3 tipo = FAIO-01)
Véase el parámetro 14.49 AI2 Max.

AI2 Max16.49

- / real32(Visible cuando 16.1 Módulo 3 tipo = FAIO-01)
Véase el parámetro 14.50 AI2 Escala en AI2 Min.

AI2 Escala en AI2 Min16.50

- / real32(Visible cuando 16.1 Módulo 3 tipo = FAIO-01)
Véase el parámetro 14.51 AI2 Escala en AI2 Max.

AI2 Escala en AI2 Max16.51

- / real32(Visible cuando 16.1 Módulo 3 tipo = FIO-11)
Véase el parámetro 14.56 AI3 Valor Actual.

AI3 Valor Actual16.56

- / real32(Visible cuando 16.1 Módulo 3 tipo = FIO-11)
Véase el parámetro 14.57 AI3 Valor Escalado.

AI3 Valor Escalado16.57

- / real32(Visible cuando 16.1 Módulo 3 tipo = FIO-11)
Véase el parámetro 14.58 AI3 Forzar Datos.

AI3 Forzar Datos16.58

mA / uint16(Visible cuando 16.1 Módulo 3 tipo = FIO-11)
Véase el parámetro 14.59 AI3 Cambio Posición HW.

AI3 Cambio Posición
HW

16.59

mA / uint16(Visible cuando 16.1 Módulo 3 tipo = FIO-11)
Véase el parámetro 14.60 AI3 Selección Unidad.

AI3 Seleccion Unidad16.60

248 Parámetros



Predet / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

1 ms / uint16(Visible cuando 16.1 Módulo 3 tipo = FIO-11)
Véase el parámetro 14.61 AI3 Ganancia filtro.

AI3 Ganancia filtro16.61

- / real32(Visible cuando 16.1 Módulo 3 tipo = FIO-11)
Véase el parámetro 14.62 AI3 Tiempo Filtrado.

AI3 Tiempo Filtrado16.62

- / real32(Visible cuando 16.1 Módulo 3 tipo = FIO-11)
Véase el parámetro 14.63 AI3 Min.

AI3 Min16.63

- / real32(Visible cuando 16.1 Módulo 3 tipo = FIO-11)
Véase el parámetro 14.64 AI3 Max.

AI3 Max16.64

- / real32(Visible cuando 16.1 Módulo 3 tipo = FIO-11)
Véase el parámetro 14.65 AI3 Escala en AI3 Min.

AI3 Escala en AI3 Min16.65

- / real32(Visible cuando 16.1 Módulo 3 tipo = FIO-11)
Véase el parámetro 14.66 AI3 Escala en AI3 Max.

AI3 Escala en AI3 Max16.66

- / uint16(Visible cuando 16.1 Módulo 3 tipo = FAIO-01)
Véase el parámetro 14.71 Selec forzar AO.

Selec forzar AO16.71

- / uint16(Visible cuando 16.1 Módulo 3 tipo = FIO-11)
Véase el parámetro 14.71 AO Forzar Selección.

AO Forzar Selección16.71

- / real32(Visible cuando 16.1 Módulo 3 tipo = FAIO-01)
Véase el parámetro 14.76 AO1 Valor Actual.

AO1 Valor Actual16.76

Cero / uint32(Visible cuando 16.1 Módulo 3 tipo = FAIO-01)
Véase el parámetro 14.77 AO1 Fuente.

AO1 Fuente16.77

- / real32(Visible cuando 16.1 Módulo 3 tipo = FIO-11)
Véase el parámetro 14.78 AO1 Forzar Datos.

AO1 Forzar Datos16.78

- / real32(Visible cuando 16.1 Módulo 3 tipo = FAIO-01)
Véase el parámetro 14.78 AO1 Forzar Datos.

AO1 Forzar Datos16.78

- / real32(Visible cuando 16.1 Módulo 3 tipo = FAIO-01)
Véase también el parámetro 14.79 AO1 Tiempo Filtro.

AO1 Tiempo Filtro16.79

- / real32(Visible cuando 16.1 Módulo 3 tipo = FAIO-01)
Véase el parámetro 14.80 AO1 Fuente Min.

AO1 Fuente Min16.80

- / real32(Visible cuando 16.1 Módulo 3 tipo = FAIO-01)
Véase el parámetro 14.81 AO1 Fuente Max.

AO1 Fuente Max16.81

- / real32(Visible cuando 16.1 Módulo 3 tipo = FIO-11)
Véase el parámetro 14.82 AO1 mA en Fuente Min.

AO1 mA en Fuente
Min

16.82

- / real32(Visible cuando 16.1 Módulo 3 tipo = FAIO-01)
Véase el parámetro 14.82 AO1 mA en Fuente Min.

AO1 mA en Fuente
Min

16.82

- / real32(Visible cuando 16.1 Módulo 3 tipo = FIO-11)
Véase el parámetro 14.83 AO1 mA en Fuente Max.

AO1 mA en Fuente
Max

16.83

- / real32(Visible cuando 16.1 Módulo 3 tipo = FAIO-01)
Véase el parámetro 14.83 AO1 mA en Fuente Max.

AO1 mA en Fuente
Max

16.83

- / real32(Visible cuando 16.1 Módulo 3 tipo = FAIO-01)
Véase el parámetro 14.86 AO2 Valor Actual.

AO2 Valor Actual16.86

Cero / uint32(Visible cuando 16.1 Módulo 3 tipo = FAIO-01)
Véase el parámetro 14.87 AO2 Fuente.

AO2 Fuente16.87

- / real32(Visible cuando 16.1 Módulo 3 tipo = FAIO-01)
Véase el parámetro 14.88 AO2 Forzar Datos.

AO2 Forzar Datos16.88

- / real32(Visible cuando 16.1 Módulo 3 tipo = FAIO-01)
Véase el parámetro 14.89 AO2 Tiempo Filtro.

AO2 Tiempo Filtro16.89
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- / real32(Visible cuando 16.1 Módulo 3 tipo = FAIO-01)
Véase el parámetro 14.90 AO2 Fuente Min.

AO2 Fuente Min16.90

- / real32(Visible cuando 16.1 Módulo 3 tipo = FAIO-01)
Véase el parámetro 14.91 AO2 Fuente Max.

AO2 Fuente Max16.91

- / real32(Visible cuando 16.1 Módulo 3 tipo = FAIO-01)
Véase el parámetro 14.92 AO2 mA en Fuente Min.

AO2 mA en Fuente
Min

16.92

- / real32(Visible cuando 16.1 Módulo 3 tipo = FAIO-01)
Véase el parámetro 14.93 AO2 mA en Fuente Max.

AO2 mA en Fuente
Max

16.93
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Selección de las fuentes de lugar de control local y externo
y los modos de operación.

Modo Operacion19

Véase también el apartado Modos de funcionamiento del
convertidor (página 26).

Cero / uint16Muestra el modo operativo utilizado actualmente.Modo Operacion Ac-
tual

19.1

Véanse los parámetros 19.11…19.14.

Este parámetro es de solo lectura.

1Ninguna.Cero

2Control de velocidad (enelmododecontrol demotorDTC).Velocidad

3Control de par (en el modo de control de motor DTC).Par

4El selector de par compara la salida del regulador de velo-
cidad (25.1 Ref de Par en Ctrl Velocidad) y la referencia de

Mín

par (26.74 Rampa ref par sal.) y se utiliza la menor de las
dos.

5El selector de par compara la salida del regulador de velo-
cidad (25.1 Ref de Par en Ctrl Velocidad) y la referencia de

Máx

par (26.74 Rampa ref par sal.) y se utiliza la mayor de las
dos.

6La salidadel regulador de velocidad se sumaa la referencia
de par.

Suma

7Control de tensión de CC.Tensión

10Control de frecuencia enmododecontrol demotor escalar.Escalar (Hz)

11Control de velocidad enmodode control demotor escalar.Escalar (rmp)

20El motor está en el modo magnetizado.MagnetizacionForza-
da

EXT1 / uint32Selecciona la fuentede seleccióndel lugar de control exter-
no EXT1/EXT2.

Ext1/Ext2 Seleccion19.11

0 = EXT1

1 = EXT2

0EXT1 (seleccionada de forma permanente).EXT1

1EXT2 (seleccionada de forma permanente).EXT2

2Bit 11 de la palabra de control recibida a través de la inter-
faz de bus de campo A.

Bit 11 MCW FBA A

3Entrada digital DI1 (10.2 DI Estado Demora, bit 0).DI1

4Entrada digital DI2 (10.2 DI Estado Demora, bit 1).DI2

5Entrada digital DI3 (10.2 DI Estado Demora, bit 2).DI3

6Entrada digital DI4 (10.2 DI Estado Demora, bit 3).DI4

7Entrada digital DI5 (10.2 DI Estado Demora, bit 4).DI5

8Entrada digital DI6 (10.2 DI Estado Demora, bit 5).DI6

11Entrada/salida digital DIO1 (11.2 DIO Estado Demora, bit
0).

DIO1

12Entrada/salida digital DIO2 (11.2 DIO Estado Demora, bit
1).

DIO2
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DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

32Bit 11 de la palabra de control recibido a través de la inter-
faz de bus de campo integrado (BCI).

Bit 11 MCW EFB

-Véase Términos y abreviaturas (página 136).Otro [bit]

Velocidad / uint16Selecciona el modo de funcionamiento para el lugar de
control externo EXT1.

Modode control Ext119.12

1Ninguna.Cero

2Control de velocidad. La referencia de par usada es 25.1
Ref dePar enCtrl Velocidad (salidade la cadenade referen-
cia de velocidad).

Velocidad

3Control de par. La referencia de par usada es 26.74 Rampa
ref par sal. (salida de la cadenade referencia de velocidad).

Par

4Combinaciónde las seleccionesVelocidad yPar: El selector
de par compara la salida del regulador de velocidad (25.1
Ref de Par en Ctrl Velocidad) y la referencia de par (26.74
Rampa ref par sal.) y se utiliza la menor de las dos.

Minimo

Si el error de velocidad resulta negativo, el convertidor si-
gue la salida del regulador de velocidad hasta que el error
de velocidad vuelve a ser positivo.

De esta forma se evita que el convertidor se acelere sin
control si se pierde la carga en el control de par.

5Combinaciónde las seleccionesVelocidad yPar: El selector
de par compara la salida del regulador de velocidad (25.1
Ref de Par en Ctrl Velocidad) y la referencia de par (26.74
Rampa ref par sal.) y se utiliza la mayor de las dos.

Maximo

Si el errorde velocidad resultapositivo, el convertidor sigue
a la salida del regulador de velocidad hasta que el error de
velocidad vuelve a ser negativo.

De esta forma se evita que el convertidor se acelere sin
control si se pierde la carga en el control de par.

6Combinaciónde las seleccionesVelocidad yPar: El selector
de par suma la salida de la cadena de referencia de veloci-
dad a la salida de la cadena de referencia de par.

Suma

7(Solo en unidades de control tipo BCU) Control de tensión
de CC. La referencia de par usada es 29.1 Control tensión
CC ref par (salida de la cadena de referencia de tensión de
CC).

Tensión

Velocidad / uint16Selecciona el modo de funcionamiento para el lugar de
control externo EXT2.

Modode control Ext219.14

Para las selecciones, véase el parámetro 19.12 Modo de
control Ext1.

Velocidad / uint16Selecciona el modo de funcionamiento del control local.Local Modo Control19.16

0Control de velocidad. La referencia de par usada es 25.1
Ref dePar enCtrl Velocidad (salidade la cadenade referen-
cia de velocidad).

Velocidad

1Control de par. La referencia de par usada es 26.74 Rampa
ref par sal. (salida de la cadenade referencia de velocidad).

Par
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DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

No / uint16Habilita/deshabilita el control local (losbotonesdemarcha
y paro del panel de control y los controles locales de la he-
rramienta de PC).

Local Deshabilitar
Ctrl

19.17

ADVERTENCIA:
Antes de desactivar el control local, asegúrese de que
no se requiere el panel de control para parar el conver-
tidor.

0Control local habilitado.No

1Control local inhabilitado.Si

Rpm / uint16Selecciona el tipo de referencia para el modo de control
de motor escalar.

Unidad de Ref en Ctrl
Escalar

19.20

Véase también el apartado de funcionamiento Modos de
funcionamientodel convertidor (página 26), y el parámetro
99.4 Modo Control Motor.

Nota: Este parámetro no puede cambiarse mientras el con-
vertidor está en marcha.

0Hz.Hz

La referencia se toma del parámetro 28.2 Rampa ref fre-
cuencia sal. (salida de la cadena de control de frecuencia).

1Rpm. La referencia se toma del parámetro 23.2 Ref Veloc
rampeada (referencia de velocidad tras la rampa y la for-
ma).

Rpm
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FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

Selección de fuente de señal de marcha/paro/dirección y
habilitaciónde ejecución/marcha/avance lento; selección

Marcha/Paro/Direc-
ción

20

de fuentedeseñaldehabilitaciónde referenciapositiva/ne-
gativa.

Para obtener más información acerca de los lugares de
control, véase el apartado Control local frente a control
externo (página 23).

In1 Marcha; In2 Dir /
uint16

Selecciona la fuente de las órdenes de marcha, paro y di-
rección para el lugar de control externo 1 (EXT1).

Comandos Ext120.1

Véanse también los parámetros 20.2…20.5.

0No se ha seleccionado ninguna fuente para el comandode
marcha o paro.

No seleccionado

1La fuente de las órdenes de marcha y paro se selecciona
con el parámetro 20.3 Ext1 in1 fuente. Las transiciones de

In1 Marcha

estado de los bits fuente se interpretan delmodo siguien-
te:

ComandoEstado de la fuente 1 (20.3)

Marcha0→1 (20.2 = Flanco)

1 (20.2 = Nivel)

Paro0

2La fuente seleccionada con 20.3 Ext1 in1 fuente es la señal
demarcha; la fuente seleccionada con 20.4 Ext1 in2 fuente

In1 Marcha; In2 Dir

determina la dirección. Las transiciones de estado de los
bits fuente se interpretan del modo siguiente:

ComandoEstadode la fuen-
te 2 (20.4)

Estadode la fuen-
te 1 (20.3)

ParoCualquiera0

Marcha en avance00→1 (20.2 = Flan-
co)

Marchaenretroce-
so

1
1 (20.2 = Nivel)

3La fuente seleccionada con 20.3 Ext1 in1 fuente es la señal
demarcha en avance; la fuente seleccionada con 20.4 Ext1

In1 March avan; In2
March ret

in2 fuente es la señal de marcha en retroceso. Las transi-
cionesdeestadode losbits fuente se interpretandelmodo
siguiente:

ComandoEstadode la fuen-
te 2 (20.4)

Estadode la fuen-
te 1 (20.3)

Paro00

Marcha en avance00→1 (20.2 = Flan-
co)

1 (20.2 = Nivel)

Marchaenretroce-
so

0→1 (20.2 = Flan-
co)

0

1 (20.2 = Nivel)

Paro11
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Selección

Nr.

4La fuente de las órdenes de marcha y paro se seleccionan
con los parámetros 20.3 Ext1 in1 fuente y 20.4 Ext1 in2
fuente.

In1PMarcha; In2 Paro

Las transicionesdeestadode losbits fuente se interpretan
del modo siguiente:

ComandoEstadode la fuen-
te 2 (20.4)

Estadode la fuen-
te 1 (20.3)

Marcha10→1

Paro0Cualquiera

Nota: La señal demarcha siempre actúa por flanco con este
ajuste con independencia del parámetro 20.2 Tipo Ext1Mar-
Flanco/Nivel.

5La fuente de las órdenes de marcha y paro se seleccionan
con los parámetros 20.3 Ext1 in1 fuente y 20.4 Ext1 in2
fuente.

In1PMarcha; In2Paro;
In3 Dir

La fuente seleccionada por 20.5 Ext1 in3 fuente determina
la dirección. Las transiciones de estado de los bits fuente
se interpretan del modo siguiente:

ComandoEstado de la
fuente 3
(20.5)

Estado de la
fuente 2
(20.4)

Estado de la
fuente 1
(20.3)

Marcha en
avance

010→1

Marchaen re-
troceso

110→1

ParoCualquiera0Cualquiera

Nota: La señal demarcha siempre actúa por flanco con este
ajuste con independencia del parámetro 20.2 Tipo Ext1Mar-
Flanco/Nivel.

6Las fuentesde lasórdenesdemarcha yparo se seleccionan
con los parámetros 20.3 Ext1 in1 fuente, 20.4 Ext1 in2
fuente y 20.5 Ext1 in3 fuente. Las transiciones de estado
de los bits fuente se interpretan del modo siguiente:

In1P M av; In2P M ret;
In3 Paro

ComandoEstado de la
fuente 3
(20.5)

Estado de la
fuente 2
(20.4)

Estado de la
fuente 1
(20.3)

Marcha en
avance

1Cualquiera0→1

Marchaen re-
troceso

10→1Cualquiera

Paro0CualquieraCualquiera

Nota: La señal demarcha siempre actúa por flanco con este
ajuste con independencia del parámetro 20.2 Tipo Ext1Mar-
Flanco/Nivel.
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Nr.

11Las órdenes de marcha y paro provienen del panel de
control.

Panel de control

12Los comandos de marcha y paro se toman del adaptador
de bus de campo A.

Bus de campo A

Nota: La señal de marcha siempre actúa por nivel con este
ajuste con independencia del parámetro 20.2 Tipo Ext1Mar-
Flanco/Nivel.

14Los comandos de marcha y paro provienen de la interfaz
de bus de campo integrado.

Busdecampointegra-
do

Nota: La señal de marcha siempre actúa por nivel con este
ajuste con independencia del parámetro 20.2 Tipo Ext1Mar-
Flanco/Nivel.

15Las órdenes demarcha y paro provienen de otro converti-
dor mediante el enlace maestro/esclavo.

Enlace M/F

Nota: La señal de marcha siempre actúa por nivel con este
ajuste con independencia del parámetro 20.2 Tipo Ext1Mar-
Flanco/Nivel.

21Las órdenes de marcha y paro provienen de la palabra de
control del programade aplicación (parámetro 6.2 Palabra
de Ctrl Aplicacion).

Programa Aplicacion

Nota: La señal de marcha siempre actúa por nivel con este
ajuste con independencia del parámetro 20.2 Tipo Ext1Mar-
Flanco/Nivel.

22Reservado.ATF

16Lasórdenesdemarcha yparoprovienendeun controlador
(DDCS) externo.

Controlador DDCS

Nota: La señal de marcha siempre actúa por nivel con este
ajuste con independencia del parámetro 20.2 Tipo Ext1Mar-
Flanco/Nivel.

Flanco / uint16Define si la señal de marcha del lugar de control externo
EXT1 actúa por flanco o por nivel.

Tipo Ext1 Mar-Flan-
co/Nivel

20.2

Nota: Este parámetro solo es efectivo cuando el parámetro
20.1 Comandos Ext1 está establecido en In1 Marcha, In1
Marcha; In2 Dir, In1 March avan; In2 March ret, o Panel de
control.

0La señal de arranque actúa por flanco.Flanco

1La señal de arranque actúa por nivel.Nivel

DI1 / uint32Selecciona la fuente 1 para el parámetro 20.1 Comandos
Ext1.

Ext1 in1 fuente20.3

00 (siempre desactivado).No seleccionado

11 (siempre activado).Seleccionado

2Entrada digital DI1 (10.2 DI Estado Demora, bit 0).DI1

3Entrada digital DI2 (10.2 DI Estado Demora, bit 1).DI2

4Entrada digital DI3 (10.2 DI Estado Demora, bit 2).DI3
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Nr.

5Entrada digital DI4 (10.2 DI Estado Demora, bit 3).DI4

6Entrada digital DI5 (10.2 DI Estado Demora, bit 4).DI5

7Entrada digital DI6 (10.2 DI Estado Demora, bit 5).DI6

10Entrada/salida digital DIO1 (11.2 DIO Estado Demora, bit
0).

DIO1

11Entrada/salida digital DIO2 (11.2 DIO Estado Demora, bit
1).

DIO2

-Véase Términos y abreviaturas (página 136).Otro [bit]

DI2 / uint32Selecciona la fuente 2 para el parámetro 20.1 Comandos
Ext1.

Ext1 in2 fuente20.4

Para conocer las seleccionesdisponibles, véase el paráme-
tro 20.3 Ext1 in1 fuente.

No seleccionado /
uint32Selecciona la fuente 3 para el parámetro 20.1 Comandos

Ext1.

Ext1 in3 fuente20.5

Para conocer las seleccionesdisponibles, véase el paráme-
tro 20.3 Ext1 in1 fuente.

No seleccionado /
uint16

Selecciona la fuente de las órdenes de marcha, paro y di-
rección para el lugar de control externo 2 (EXT2).

ComandosExt2 (Ext2
Marcha/Paro/Dir)

20.6

Véanse también los parámetros 20.7…20.10.

0No se ha seleccionado ninguna fuente para el comandode
marcha o paro.

No seleccionado

1La fuente de las órdenes de marcha y paro se selecciona
con el parámetro 20.8 Ext2 in1 fuente. Las transiciones de
estado de los bits fuente se interpretan delmodo siguien-
te:

In1 Marcha

ComandoEstado de la fuente 1 (20.8)

Marcha0→1 (20.7 = Flanco)

1 (20.7 = Nivel)

Paro0

2La fuente seleccionada con 20.8 Ext2 in1 fuente es la señal
demarcha; la fuente seleccionada con 20.9 Ext2 in2 fuente
determina la dirección. Las transiciones de estado de los
bits fuente se interpretan del modo siguiente:

In1 Marcha; In2 Dir

ComandoEstadode la fuen-
te 2 (20.9)

Estadode la fuen-
te 1 (20.8)

ParoCualquiera0

Marcha en avance00→1 (20.7 = Flan-
co)

1 (20.7 = Nivel)
Marchaenretroce-

so
1
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3La fuente seleccionada con 20.8 Ext2 in1 fuente es la señal
demarcha en avance; la fuente seleccionada con 20.9 Ext2
in2 fuente es la señal de marcha en retroceso. Las transi-
cionesdeestadode losbits fuente se interpretandelmodo
siguiente:

In1 March avan; In2
March ret

ComandoEstadode la fuen-
te 2 (20.9)

Estadode la fuen-
te 1 (20.8)

Paro00

Marcha en avance00→1 (20.7 = Flan-
co)

1 (20.7 = Nivel)

Marchaenretroce-
so

0→1 (20.7 = Flan-
co)

1 (20.7 = Nivel)

0

Paro11

4La fuente de las órdenes de marcha y paro se seleccionan
con los parámetros 20.8 Ext2 in1 fuente y 20.9 Ext2 in2
fuente.

In1PMarcha; In2 Paro

Las transicionesdeestadode losbits fuente se interpretan
del modo siguiente:

ComandoEstadode la fuen-
te 2 (20.9)

Estadode la fuen-
te 1 (20.8)

Marcha10→1

Paro0Cualquiera

Nota: La señal demarcha siempre actúa por flanco con este
ajuste con independencia del parámetro 20.7 Tipo Ext2Mar-
Flanco/Nivel.

5La fuente de las órdenes de marcha y paro se seleccionan
con los parámetros 20.8 Ext2 in1 fuente y 20.9 Ext2 in2
fuente.

In1PMarcha; In2Paro;
In3 Dir

La fuente seleccionadapor 20.10Ext2 in3 fuentedetermina
la dirección. Las transiciones de estado de los bits fuente
se interpretan del modo siguiente:

ComandoEstado de la
fuente 3
(20.10)

Estado de la
fuente 2
(20.9)

Estado de la
fuente 1
(20.8)

Marcha en
avance

010→1

Marchaen re-
troceso

110→1

ParoCualquiera0Cualquiera

Nota: La señal demarcha siempre actúa por flanco con este
ajuste con independencia del parámetro 20.7 Tipo Ext2Mar-
Flanco/Nivel.
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6Las fuentesde lasórdenesdemarcha yparo se seleccionan
con los parámetros 20.8 Ext2 in1 fuente, 20.9 Ext2 in2
fuente y 20.10 Ext2 in3 fuente. Las transiciones de estado
de los bits fuente se interpretan del modo siguiente:

In1P M av; In2P M ret;
In3 Paro

ComandoEstado de la
fuente 3
(20.10)

Estado de la
fuente 2
(20.9)

Estado de la
fuente 1
(20.8)

Marcha en
avance

1Cualquiera0→1

Marchaen re-
troceso

10→1Cualquiera

Paro0CualquieraCualquiera

Nota: La señal demarcha siempre actúa por flanco con este
ajuste con independencia del parámetro 20.7 Tipo Ext2Mar-
Flanco/Nivel.

11Las órdenes de marcha y paro provienen del panel de
control.

Panel de control

12Los comandos de marcha y paro se toman del adaptador
de bus de campo A.

Bus de campo A

Nota: La señal demarcha siempre actúa por flanco con este
ajuste con independencia del parámetro 20.7 Tipo Ext2Mar-
Flanco/Nivel.

14Los comandos de marcha y paro provienen de la interfaz
de bus de campo integrado.

Busdecampointegra-
do

Nota: La señal demarcha siempre actúa por flanco con este
ajuste con independencia del parámetro 20.7 Tipo Ext2Mar-
Flanco/Nivel.

15Las órdenes demarcha y paro provienen de otro converti-
dor mediante el enlace maestro/esclavo.

Enlace M/F

Nota: La señal demarcha siempre actúa por flanco con este
ajuste con independencia del parámetro 20.7 Tipo Ext2Mar-
Flanco/Nivel.

21Las órdenes de marcha y paro provienen de la palabra de
control del programade aplicación (parámetro 6.2 Palabra
de Ctrl Aplicacion).

Programa Aplicacion

Nota: La señal demarcha siempre actúa por flanco con este
ajuste con independencia del parámetro 20.7 Tipo Ext2Mar-
Flanco/Nivel.

22Reservado.ATF

16Lasórdenesdemarcha yparoprovienendeun controlador
(DDCS) externo.

Controlador DDCS

Nota: La señal demarcha siempre actúa por flanco con este
ajuste con independencia del parámetro 20.7 Tipo Ext2Mar-
Flanco/Nivel.
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Flanco / uint16Define si la señal de marcha del lugar de control externo
EXT2 actúa por flanco o por nivel.

Tipo Ext2 Mar-Flan-
co/Nivel

20.7

Nota: Este parámetro solo es efectivo cuando el parámetro
20.6ComandosExt2 (Ext2Marcha/Paro/Dir) estáestablecido
en In1 Marcha, In1 Marcha; In2 Dir, In1 March avan; In2 March
ret, o Panel de control.

0La señal de arranque actúa por flanco.Flanco

1La señal de arranque actúa por nivel.Nivel

No seleccionado /
uint32

Selecciona la fuente 1 para el parámetro 20.6 Comandos
Ext2 (Ext2 Marcha/Paro/Dir).

Ext2 in1 fuente20.8

Para conocer las seleccionesdisponibles, véase el paráme-
tro 20.3 Ext1 in1 fuente.

No seleccionado /
uint32

Selecciona la fuente 2 para el parámetro 20.6 Comandos
Ext2 (Ext2 Marcha/Paro/Dir).

Ext2 in2 fuente20.9

Para conocer las seleccionesdisponibles, véase el paráme-
tro 20.3 Ext1 in1 fuente.

No seleccionado /
uint32

Selecciona la fuente 3 para el parámetro 20.6 Comandos
Ext2 (Ext2 Marcha/Paro/Dir).

Ext2 in3 fuente20.10

Para conocer las seleccionesdisponibles, véase el paráme-
tro 20.3 Ext1 in1 fuente.

Paro por eje libre
(95.20 b10) / uint16

Selecciona el modo en que se para el motor cuando se
desconecta la señal de permiso de marcha.

Permiso de marcha
Modo paro

20.11

La fuente de la señal de paro de emergencia se selecciona
con el parámetro 20.12 Fuente permiso de marcha 1.

0Paramediante la desconexión de la salida de los semicon-
ductores del convertidor.

Paro libre

El motor se para por sí solo.

ADVERTENCIA:
Si se utiliza un freno mecánico, asegúrese de que es
seguroutilizar el paro libre paradetener el convertidor.

1Parar siguiendo la rampa de deceleración activa. Véase el
grupo de parámetros 23 Rampas de Acel / Decel (pági-
na 287).

Rampa

2Parar según los límites de par (parámetros 30.19 y 30.20).Límite de par

DIIL (95.20b10); Selec-
cionado (95.20 b5);
DI5 (95.20b9) / uint32

Selecciona la fuente de la señal de permiso de marcha ex-
terna. Si se desconecta la señal de permiso de marcha, el
convertidor no arrancará. Si ya está enmarcha, el converti-
dor sedetendrá según el ajuste del parámetro 20.11 Permi-
so de marcha Modo paro.

Fuente permiso de
marcha 1

20.12

1 = La señal de permiso de marcha está activada.

Nota: La alarma que indica una señal perdida puede supri-
mirse con el parámetro 20.30 Activa función alarma señales.

Véase también el parámetro 20.19 Habilitar orden de
marcha.

00No seleccionado

11Seleccionado
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2Entrada digital DI1 (10.2 DI Estado Demora, bit 0).DI1

3Entrada digital DI2 (10.2 DI Estado Demora, bit 1).DI2

4Entrada digital DI3 (10.2 DI Estado Demora, bit 2).DI3

5Entrada digital DI4 (10.2 DI Estado Demora, bit 3).DI4

6Entrada digital DI5 (10.2 DI Estado Demora, bit 4).DI5

7Entrada digital DI6 (10.2 DI Estado Demora, bit 5).DI6

10Entrada/salida digital DIO1 (11.2 DIO Estado Demora, bit
0).

DIO1

11Entrada/salida digital DIO2 (11.2 DIO Estado Demora, bit
1).

DIO2

30Bit 3 de la palabra de control recibida a través de la interfaz
de bus de campo A.

Bit 3 MCW FBA A

32Bit 3 de la palabra de control recibido a través de la interfaz
de bus de campo integrado (BCI).

Bit 3 MCW EFB

33Entrada DIIL (10.2 DI Estado Demora, bit 15).DIIL

34Bit 3 de la palabra de control recibido de la fuente de con-
trol activa.

Bit 3 MCWde la fuen-
te de control activa

Nota:
• Si el convertidor está en marcha en control por bus de

campo, la desconexión del bit 3 borra las señales de
permiso de marcha y permiso de inicio de marcha.

• En este caso, el modo de paro está determinado por
20.11 PermisodemarchaModoparoo21.3 FuncionParo,
el modo que tenga mayor prioridad. El orden de los
modos de paro de la prioridadmás alta a lamás baja es
Paro libre – Límite de par – Rampa.
Si la fuente activa es el panel de control, la herramienta
de PC o las E/S del convertidor, la señal de permiso de
marcha siempre está activa.

-Véase Términos y abreviaturas (página 136).Otro [bit]

Seleccionado / uint32Selecciona la fuente de la señal de permiso de marcha.Habilitar orden de
marcha

20.19

1 = Permiso de marcha.

Con la señal pagada se inhiben todos los comandos de
marcha del convertidor (la desactivación de la señalmien-
tras el convertidor está en marcha no detiene el converti-
dor).

Nota:
• Si unaordendemarchaqueactúapor nivel está activada

cuando la señal de permiso demarcha se activa, el con-
vertidor se pondrá en marcha (para que el convertidor
se ponga en marcha, la señal de marcha que actúa por
flanco debe activarse y desactivarse). Véanse los pará-
metros 20.2 Tipo Ext1 Mar-Flanco/Nivel, 20.7 Tipo Ext2
Mar-Flanco/Nivel y 20.29 Tipo activación local.

• Laalarmaque indicaunaseñal perdidapuedesuprimirse
con el parámetro 20.30 Activa función alarma señales.

Véase también el parámetro 20.12 Fuente permiso de
marcha 1.
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Predet / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

00No seleccionado

11Seleccionado

2Entrada digital DI1 (10.2 DI Estado Demora, bit 0).DI1

3Entrada digital DI2 (10.2 DI Estado Demora, bit 1).DI2

4Entrada digital DI3 (10.2 DI Estado Demora, bit 2).DI3

5Entrada digital DI4 (10.2 DI Estado Demora, bit 3).DI4

6Entrada digital DI5 (10.2 DI Estado Demora, bit 4).DI5

7Entrada digital DI6 (10.2 DI Estado Demora, bit 5).DI6

10Entrada/salida digital DIO1 (11.2 DIO Estado Demora, bit
0).

DIO1

11Entrada/salida digital DIO1 (11.2 DIO Estado Demora, bit
1).

DIO2

30Entrada DIIL (10.2 DI Estado Demora, bit 15).DIIL

-Véase Términos y abreviaturas (página 136).Otro [bit]

Seleccionado / uint32Selecciona la fuente de la orden de activación de la veloci-
dad positiva.

Habilitar velocidad
positiva

20.23

1 = Velocidad positiva habilitada.

0 = Velocidad positiva interpretada como referencia de
velocidad cero. En la siguiente figura, 23.1 Ref Veloc antes
de rampa está ajustado a cero tras haberse borrado la se-
ñal de activación de la velocidad positiva.

Acciones en diferentes modos de control:

Control de velocidad: La referencia de velocidad se ajusta
a cero y elmotordesciendesegún la rampadedeceleración
actualmente activa. El convertidor semantiene enmodula-
ción. El controlador de embalamiento evita que las condi-
ciones de par adicional muevan el motor en el sentido po-
sitivo.

Control depar: El controladordeembalamientomonitoriza
el sentido de giro del motor.

20.23

20.24

23.01

01,01

00No seleccionado

11Seleccionado

2Entrada digital DI1 (10.2 DI Estado Demora, bit 0).DI1

3Entrada digital DI2 (10.2 DI Estado Demora, bit 1).DI2
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FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

4Entrada digital DI3 (10.2 DI Estado Demora, bit 2).DI3

5Entrada digital DI4 (10.2 DI Estado Demora, bit 3).DI4

6Entrada digital DI5 (10.2 DI Estado Demora, bit 4).DI5

7Entrada digital DI6 (10.2 DI Estado Demora, bit 5).DI6

10Entrada/salida digital DIO1 (11.2 DIO Estado Demora, bit
0).

DIO1

11Entrada/salida digital DIO2 (11.2 DIO Estado Demora, bit
1).

DIO2

-Véase Términos y abreviaturas (página 136).Otro [bit]

Seleccionado / uint32Selecciona la fuentede la ordende activaciónde la referen-
cia de velocidad negativa. Véase el parámetro 20.23 Habi-
litar velocidad positiva.

Habilitar velocidad
negativa

20.24

No seleccionado /
uint32

Selecciona la fuente para la señal de habilitación avance
lento.

Habilitar AvanceLen-
to

20.25

(Las fuentes para las señales de habilitación de avance
lento se seleccionan mediante los parámetros 20.26
Fuente av lento 1marcha y 20.27 Fuente av lento 2marcha).

1 = Avance lento habilitado.

0 = Avance lento deshabilitado.

Nota: El avance lento únicamente puede activarse cuando
no haya ninguna orden de marcha proveniente de un lugar
de control externo activo. Por el contrario, si el avance lento
ya está activado, el convertidor nopuedeponerse enmarcha
desde un lugar de control externo si no es utilizando las ór-
denes de velocidad lenta a través del bus de campo.

Véase el apartado Avance lento (página 60).

00No seleccionado

11Seleccionado

2Entrada digital DI1 (10.2 DI Estado Demora, bit 0).DI1

3Entrada digital DI2 (10.2 DI Estado Demora, bit 1).DI2

4Entrada digital DI3 (10.2 DI Estado Demora, bit 2).DI3

5Entrada digital DI4 (10.2 DI Estado Demora, bit 3).DI4

6Entrada digital DI5 (10.2 DI Estado Demora, bit 4).DI5

7Entrada digital DI6 (10.2 DI Estado Demora, bit 5).DI6

10Entrada/salida digital DIO1 (11.2 DIO Estado Demora, bit
0).

DIO1

11Entrada/salida digital DIO1 (11.2 DIO Estado Demora, bit
1).

DIO2

-Véase Términos y abreviaturas (página 136).Otro [bit]
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Predet / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

No seleccionado /
uint32

Si ha sido habilitado por el parámetro 20.25 Habilitar
Avance Lento, selecciona la fuente para la activación de la
función de avance lento 1. (La función de avance lento 1
también puede activarse pormedio del bus de campo, sin
tener en cuenta el parámetro 20.25).

Fuente av lento 1
marcha

20.26

1 = Avance lento 1 activo

Nota: Si están activados tanto el avance lento 1 como el 2,
tiene prioridad el que se activó primero.

00No seleccionado

11Seleccionado

2Entrada digital DI1 (10.2 DI Estado Demora, bit 0).DI1

3Entrada digital DI2 (10.2 DI Estado Demora, bit 1).DI2

4Entrada digital DI3 (10.2 DI Estado Demora, bit 02).DI3

5Entrada digital DI4 (10.2 DI Estado Demora, bit 3).DI4

6Entrada digital DI5 (10.2 DI Estado Demora, bit 4).DI5

7Entrada digital DI6 (10.2 DI Estado Demora, bit 5).DI6

10Entrada/salida digital DIO1 (11.2 DIO Estado Demora, bit
0).

DIO1

11Entrada/salida digital DIO1 (11.2 DIO Estado Demora, bit
0).

DIO2

-Véase Términos y abreviaturas (página 136).Otro [bit]

No seleccionado /
uint32

Si ha sido habilitado por el parámetro 20.25 Habilitar
Avance Lento, selecciona la fuente para la activación de la
función de avance lento 2. (La función de avance lento 2
también puede activarse pormedio del bus de campo, sin
tener en cuenta el parámetro 20.25).

Fuente av lento 2
marcha

20.27

1 = Avance lento 2 activo

En cuanto a las selecciones, véase el parámetro 20.26
Fuente av lento 1 marcha.

Nota: Si están activados tanto el avance lento 1 como el 2,
tiene prioridad el que se activó primero.

Flanco / uint16Define si la señal de marcha del lugar de control (por
ejemplo, el panel de control o la herramienta de PC) actúa
por flanco o por nivel.

Tipo activación local20.29

0La señal de arranque actúa por flanco.Flanco

1La señal de arranque actúa por nivel.Nivel

- / uint16Selecciona las alarmasde señales depermiso (p. ej. permi-
so de inicio y permiso de marcha) que se van a eliminar.
Este parámetro puede utilizarse para evitar que estas
alarmas sobrecarguen el registro de eventos.

Activa funciónalarma
señales

20.30

Siempre que un bit de este parámetro se ajuste a 1, se eli-
mina la alarma correspondiente, es decir, no se generan
alarmas aunque la señal esté desconectada.

Los bits de este número binario se corresponden con las
siguientes alarmas:

AFEA Falta habilitación de marchaIniciar Marchab0
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FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

AFEB Falta permiso de marchaPermiso de marcha 1b1

Reservedb2…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh
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FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

Modos de marcha y paro; modo de paro de emergencia y
selección de fuente de señal; ajustes de magnetización
CC; selección de modo Autophasing.

Modo Marcha/Paro21

Automatico / uint16Selecciona la función de arranque del motor para el modo
de control de motor DTC, es decir, cuando 99.4 Modo
Control Motor está ajustado a DTC.

Funcion de Marcha21.1

Nota:
• La funcióndearranqueparaelmododecontrol demotor

escalar se selecciona con el parámetro 21.19Modomar-
cha escalar.

• No sepuedearrancar unmotorqueestágirandocuando
está seleccionada Magnetización por CC (Rápido o
Tiempo Constante).

• En el caso de motores de imanes permanentes y los
motores síncronos de reluctancia, debe utilizarse la
función de arranque Automatico.

• Esteparámetronopuede cambiarsemientras el conver-
tidor está en marcha.

Véase también el apartado Magnetización por CC (pági-
na 68).

0El convertidor premagnetiza el motor antes del arranque.
El tiempode premagnetización se determina automática-

Rápido

mente y suele ser de 200 ms a 2 s en función del tamaño
delmotor. Estemododebe seleccionarse si se requiere un
elevado par de arranque.

1El convertidor premagnetiza el motor antes del arranque.
El tiempo de premagnetización se ajusta mediante el pa-

Tiempo Constante

rámetro 21.2 Tiempo Magnetizacion CC. Este modo debe
seleccionarse si se requiere un tiempo de premagnetiza-
ción constante (por ejemplo, el arranque del motor debe
estar sincronizado con la liberacióndeun frenomecánico).
Este ajuste también garantiza el máximo par de arranque
posible cuando el tiempo de premagnetización se ha
ajustado con suficiente duración.

ADVERTENCIA:
El convertidor arrancará tras transcurrir el tiempo de
magnetización fijado aunque no se haya completado
lamagnetizacióndelmotor. En aplicaciones en lasque
sea esencial un par de arranque pleno, asegúrese de
que el tiempo demagnetización constante sea lo bas-
tante elevado para permitir la generación demagneti-
zación y par plenos.

2La puesta en marcha automática garantiza un arranque
óptimo del motor en la mayoría de los casos.

Automatico

Incluye la función de arranque en giro (arranque al vuelo
deunmotorqueyaestágirando) y la funciónde rearranque
automático (un motor parado puede volver a arrancar in-
mediatamente sin esperar a que desaparezca el flujo de
motor). El programa de control del motor del convertidor
identifica el flujo y el estadomecánico delmotor y arranca
el motor de forma instantánea en todos los estados.
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FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

3Estemétodo está diseñado solo paramotores asíncronos
y está optimizado para aplicaciones en las que el converti-
dor debe arrancarse enunmotor engiro con altas frecuen-
cias (superiores a 150 Hz).

Arranque al vuelo

500 ms / uint16Define el tiempo de premagnetización cuandoTiempo Magnetiza-
cion CC

21.2
• el parámetro 21.1 Funcion de Marcha está configurado

en Tiempo Constante (en modo de control del motor
DTC), o

• el parámetro21.19Modomarchaescalar estáconfigurado
enTiempoconst. (enmododecontrol delmotor escalar).

Tras el comandodearranque, el convertidor premagnetiza
de forma automática el motor durante tiempo ajustado.
Para asegurar la plenamagnetización, ajuste este paráme-
tro a un valor igual o superior a la constante de tiempo del
rotor. Si no lo conoce, utilice la regla aproximadade la tabla
siguiente:

Tiempo de magnetización
constante

Potencia nominal delmotor

≥ 50 a 100 ms< 1 kW

≥ 100 a 200 ms1 a 10 kW

≥ 200 a 1000 ms10 a 200 kW

≥ 1000 a 2000 ms200 a 1000 kW

Nota: Este parámetro no puede cambiarse mientras el con-
vertidor está en marcha.

1 = 1 ms / 1 = 1 msTiempo de magnetización por CC constante.0...10000 ms

Paro libre / uint16Seleccione la forma en que el motor se detiene cuando se
recibe un comando de paro.

Funcion Paro21.3

Esposible un frenadoadicional seleccionando frenadopor
flujo (véase el parámetro 97.5 Frenado por Flujo).

Nota: Este parámetro no afecta a un convertidor esclavo en
una configuración maestro/esclavo.

0Paramediante la desconexión de la salida de los semicon-
ductores del convertidor.

Paro libre

El motor se para por sí solo.

ADVERTENCIA:
Si se utiliza un freno mecánico, asegúrese de que es
seguroutilizar el paro libre paradetener el convertidor.

1Parar siguiendo la rampa de deceleración activa. Véase el
grupo de parámetros 23 Rampas de Acel / Decel (pági-
na 287).

Rampa

2Parar según los límites de par (parámetros 30.19 y 30.20).Límite de par

Paro rampa (Off1); Pa-
ro libre (Off2) (95.20
b1); Paro de rampa
eme (Off3) (95.20 b2)
/ uint16

Seleccione la forma en que el motor se detiene cuando se
recibe una orden de paro de emergencia.

La fuente de la señal de paro de emergencia se selecciona
con el parámetro 21.5 Paro Emergencia Fuente.

ParoEmergenciaMo-
do

21.4

Parámetros 267



Predet / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

0Con el convertidor en funcionamiento:Paro rampa (Off1)
• 1 = Funcionamiento normal.
• 0 = Paro normal siguiendo la rampa de deceleración es-

tándar definida para el tipo de referencia particular
(véase el apartado Rampas de referencia (página 46)).
Una vez que el convertidor ha parado, para volver a
arrancarlo se puede desactivar la señal de paro de
emergencia y cambiar la señal de marcha de 0 a 1.

Con el convertidor parado:
• 1 = Marcha permitida.
• 0 = No se permite la marcha.

1Con el convertidor en funcionamiento:Paro libre (Off2)
• 1 = Funcionamiento normal.
• 0=Paropor sí solo. El convertidorpuede volver a arrancar

restaurando la señal debloqueodemarcha y cambiando
la señal de marcha de 0 a 1.

Con el convertidor parado:
• 1 = Marcha permitida.
• 0 = No se permite la marcha.

2Con el convertidor en funcionamiento:Paro de rampa eme
(Off3) • 1 = Funcionamiento normal.

• 0 = Paro por rampa de paro de emergencia definida por
el parámetro 23.23 Paro Emergencia Tiempo. Una vez
que el convertidor ha parado, para volver a arrancarlo se
puede desactivar la señal de paro de emergencia y cam-
biar la señal de marcha de 0 a 1.

Con el convertidor parado:
• 1 = Marcha permitida.
• 0 = No se permite la marcha.

Inactivo (verdadero);
DI4 (95.20 b1, 95.20
b2) / uint32

Selecciona la fuente de la señal de paro de emergencia. El
modo de paro se selecciona mediante el parámetro 21.4
Paro Emergencia Modo.

Paro Emergencia
Fuente

21.5

0 = Paro de emergencia activo

1 = Funcionamiento normal

Nota: Este parámetro no puede cambiarse mientras el con-
vertidor está en marcha.

00.Activo (falso)

11.Inactivo (verdadero)

2Entrada DIIL (10.2 DI Estado Demora, bit 15).DIIL

3Entrada digital DI1 (10.2 DI Estado Demora, bit 0).DI1

4Entrada digital DI2 (10.2 DI Estado Demora, bit 1).DI2

5Entrada digital DI3 (10.2 DI Estado Demora, bit 2).DI3

6Entrada digital DI4 (10.2 DI Estado Demora, bit 3).DI4

7Entrada digital DI5 (10.2 DI Estado Demora, bit 4).DI5

8Entrada digital DI6 (10.2 DI Estado Demora, bit 5).DI6

11Entrada/salida digital DIO1 (11.2 DIO Estado Demora, bit
0).

DIO1

12Entrada/salida digital DIO2 (11.2 DIO Estado Demora, bit
1).

DIO2
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-Véase Términos y abreviaturas (página 136).Otro [bit]

30.00 rpm / real32Define el límite de velocidad cero. El motor se detiene si-
guiendo una rampa de velocidad (cuando se selecciona el
paro en rampa) hasta alcanzar el límite de velocidad cero
definido. Tras la demora de velocidad cero, el motor se
para mediante paro libre.

Velocidad Cero Limi-
te

21.6

Nota:Si utiliza un valor inferior al predeterminado, asegúrese
de que el convertidor pueda detenerse.

- / 100 = 1 rpmLímite de velocidad cero. Para el escaladode 16bits, véase
el parámetro 46.1.

0.00 ... 30000.00 rpm
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DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

0 ms / real32Define la demora para la función de demora de velocidad
cero. La función es útil en aplicaciones en que es esencial
un rearranque rápido y suave. Durante la demora el conver-
tidor conoce con precisión la posición del rotor.

VelocidadCeroDemo-
ra

21.7

Sin demora de velocidad cero:

El convertidor recibe un comando de paro y decelera por
rampa. Cuando la velocidadactual delmotor caepor deba-
jo del valor del parámetro 21.6 Velocidad Cero Limite, se
detiene la modulación del inversor y el motor se para me-
diante paro libre hasta quedar en reposo.

Regulador de velocidad
desconectado:
El motor se para por sí solo.

21.06

Tiempo

Velocidad

Con demora de velocidad cero:

El convertidor recibe un comando de paro y decelera por
rampa. Cuando la velocidadactual delmotor caepor deba-
jo del valor del parámetro 21.6 Velocidad Cero Limite, se
activa la función de retardo de velocidad cero. Durante la
demora, la funciónmantiene el regulador de velocidad ac-
tivado: el inversormodula, el motor estámagnetizado y el
convertidor está listo para un reinicio rápido. La demora
de velocidad cero puede utilizarse, p. ej., con la función de
avance lento.

Velocidad El regulador de velocidad sigue
activo.
El motor decelera hasta la
velocidad cero verdadera.

Tiempo

21.06

Demora

1 = 1 ms / 1 = 1 msDemora de velocidad cero.0...30000 ms
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Nr.

- / uint16Activa/desactiva la retención por CC y las funciones de
posmagnetización. Véase el apartado Magnetización por
CC (página 68).

Retencion CC Selec21.8

Nota:
• La retención por CC solo está disponible en el control

de velocidad en elmodode control demotorDTC (véase
la página 26).

• Lamagnetización por CC hace que el motor se caliente.
En aplicaciones en las que se requiera un tiempo de
magnetización por CC largo, deben usarse motores
ventiladosexternamente. Si el periododemagnetización
porCCes largo, lamagnetizaciónporCCnopuedeevitar
que el eje delmotor gire si se aplica una carga constante
al motor.

1 =Habilitar retenciónporCC. Véase el apartadoRetención
por CC (página 68).

Retención por CCb0

Nota: La función de retención por CC no tiene efecto si se
desconecta la señal de marcha.

1 =Habilitarposmagnetización. Véaseel apartadoPosmag-
netización (página 69).

Posmagnetizaciónb1

Nota: Laposmagnetización solo estádisponible si la función
de paro seleccionada es una rampa (véase el parámetro 21.3
Funcion Paro).

Reservedb2…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

5.00 rpm / real32Define la velocidadde retenciónporCC.Véaseel parámetro
21.8 Retencion CC Selec y el apartado Retención por
CC (página 68).

Retencion CC Veloc21.9

- / 100 = 1 rpmVelocidad de retención por CC. Para el escalado de 16 bits,
véase el parámetro 46.1.

0.00 ... 1000.00 rpm

30.0 porcentaje /
real32

Define la intensidadde retenciónpor CC, en porcentaje de
la intensidad nominal del motor. Véase el parámetro 21.8
Retencion CC Selec y el apartado Magnetización por
CC (página 68).

Reten CC Ref Intensi-
dad

21.10

1 = 1 porcentaje / 10 =
1 porcentaje

Intensidad de retención por CC.0.0 ... 100.0porcenta-
je

0 s / uint32Define el periodo de tiempo durante el cual la posmagne-
tización está activa tras la paradadelmotor. La intensidad
de magnetización se ajusta con el parámetro 21.10 Reten
CC Ref Intensidad.

Tiempo Pos-Magnet21.11

Véase el parámetro 21.8 Retencion CC Selec.

1 = 1 s / 1 = 1 sTiempo de posmagnetización.0...3000 s
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Desactivado / uint32Activa/desactiva (o selecciona una fuente que activa/de-
sactiva) la magnetización continua. Véase el apartado
Magnetización continua (página 69).

Orden demagnetiza-
ción continua

21.12

La intensidad de magnetización se calcula según la refe-
rencia de flujo (véase el grupo de parámetros 97 Control
de Motor).

Nota:
• Esta función solo está disponible en el modo de control

del motor DTC.
• Lamagnetizacióncontinuahacequeelmotor secaliente.

En aplicaciones en las que se requiera un tiempo de
magnetización largo, deben usarsemotores ventilados
externamente.

• La magnetización continua puede que no evite el giro
del eje del motor durante un periodo largo si se aplica
una carga constante al motor.

0 = Funcionamiento normal

1 = Magnetización activa

00.Desactivado

11.Activado

-Véase Términos y abreviaturas (página 136).Otro [bit]

Girando / uint16Selecciona la forma en que se realiza el ajuste automático
de fases.

Modo Autophasing21.13

Véase el apartado Autophasing (página 64).

Nota: Este parámetro no puede cambiarse mientras el con-
vertidor está en marcha.

0Este modo proporciona los resultados más precisos en el
ajuste automático de fases. Puede utilizarse (y es elmodo
recomendado) si sepermitequeelmotorgire y el arranque
no es crítico en cuanto al tiempo.

Girando

Nota:Estemodohaceque elmotor gire. El par de cargadebe
ser inferior al 5%.

1Más rápido que el modo Girando, pero no tan preciso. El
motor no gira.

En reposo 1

Motoresde imanespermanentes: Estemodose recomien-
da con motores de polos salientes.

2Unmodo alternativo de ajuste automático de fases en re-
posoquepuedeutilizarse si no esposible emplear elmodo
Girando y el modo En reposo 1 proporciona resultados
erróneos. Este modo, sin embargo, es mucho más lento
que En reposo 1.

En reposo 2

Motoresde imanespermanentes: Estemodose recomien-
da con motores de polos no salientes.

3Estemodo debe usarse si debe tenerse en cuenta la señal
de pulso cero del encoder y otrosmodos no proporcionan
un resultado. El motor girará hasta que detecte un pulso
cero.

Giro con pulso Z
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Desactivado / uint32Selecciona la fuente de la orden de activación/desactiva-
ción del precalentamiento del motor.

Fuente de entrada
precalentamiento

21.14

Véase el apartado Precalentamiento (página 68).

Nota: La función de precalentamiento no se activará si
• la función Safe Torque Off está activa,
• hay un fallo activo,
• ha pasado menos de un minuto tras el paro o
• la función dormir del PID está activa.

El precalentamiento se desactiva cuando el convertidor
arranca, y se fuerzamediantepremagnetización, posmag-
netización o magnetización continua.

0 = Precalentamiento inactivo

1 = Precalentamiento activo

00. El precalentamiento siempre está desactivado.Desactivado

11. El precalentamiento siempre está activo cuando se para
el convertidor (además de las condiciones indicadas más
arriba).

Activado

2Entrada digital DI1 (10.2 DI Estado Demora, bit 0).DI1

3Entrada digital DI2 (10.2 DI Estado Demora, bit 1).DI2

4Entrada digital DI3 (10.2 DI Estado Demora, bit 2).DI3

5Entrada digital DI4 (10.2 DI Estado Demora, bit 3).DI4

6Entrada digital DI5 (10.2 DI Estado Demora, bit 4).DI5

7Entrada digital DI6 (10.2 DI Estado Demora, bit 5).DI6

8Supervisión 1 activa (32.1 Estado supervisión, bit 0).Supervisión 1

9Supervisión 2 activa (32.1 Estado supervisión, bit 1).Supervisión 2

10Supervisión 3 activa (32.1 Estado supervisión, bit 2).Supervisión 3

-Véase Términos y abreviaturas (página 136).Otro [bit]

60 s / real32Define la demora para la función de precalentamiento.Demora de precalen-
tamiento

21.15

1 = 1 s / 1 = 1 sDemora de precalentamiento.10...3000 s

0.0porcentaje / real32Define la intensidad de precalentamiento del motor que
se inyecta en el motor cuando la fuente seleccionada con
21.14 Fuente de entrada precalentamiento está activa. El
valor se expresa en tantopor cientode la intensidadnomi-
nal del motor.

Intensidad de preca-
lentamiento

21.16

1 = 1 porcentaje / 10 =
1 porcentaje

Corriente de precalentamiento.0.0 ... 30.0 porcentaje
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5.0 s / real32Elmotorpuedearrancarse automáticamente tras unbreve
corte de alimentación utilizando la función de rearranque
automático. Véaseel apartadoRearranqueautomático (pá-
gina 82).

Tiempo reinicio auto21.18

Cuando este parámetro se ajusta a 0,0 segundos, se de-
sactiva el rearranque automático. En caso contrario, el
parámetro define la duraciónmáxima del corte de alimen-
tación tras la cual se intenta el reinicio. Tenga en cuenta
que este tiempo también incluye la demora de precarga
de CC.

ADVERTENCIA:
La función rearranca el convertidor automáticamente
y reanuda el funcionamiento tras un corte de suminis-
tro. Asegúrese de que no se puedan producir situacio-
nes peligrosas.

1 = 1 s / 10 = 1 s0,0 s = Reinicio automático inhabilitado.0.0 ... 10.0 s

0,1 … 10,0 s = Duración máxima del fallo de alimentación.

Normal / uint16Selecciona la función de arranque del motor para el modo
de control de motor escalar, es decir, cuando 99.4 Modo
Control Motor está ajustado a Escalar.

Modomarchaescalar21.19

Nota:
• La funcióndearranqueparaelmododecontrol demotor

DTC se selecciona con el parámetro 21.1 Funcion de
Marcha.

• En el caso de motores de imanes permanentes, debe
utilizarse la función de marcha Automatico.

Véase también el apartado Magnetización por CC (pági-
na 68).

0Arranque inmediato desde velocidad cero.Normal

1El convertidor premagnetiza el motor antes del arranque.
El tiempo de premagnetización se ajusta mediante el pa-
rámetro 21.2 Tiempo Magnetizacion CC. Este modo debe
seleccionarse si se requiere un tiempo de premagnetiza-
ción constante (por ejemplo, el arranque del motor debe
estar sincronizado con la liberacióndeun frenomecánico).
Este ajuste también garantiza el máximo par de arranque
posible cuando el tiempo de premagnetización se ha
ajustado con suficiente duración.

Tiempo const.

Nota: Este modo no se puede usar para arrancar un motor
que está girando.

ADVERTENCIA:
El convertidor arrancará tras transcurrir el tiempo de
magnetización fijado aunque no se haya completado
lamagnetizacióndelmotor. En aplicaciones en lasque
sea esencial un par de arranque pleno, asegúrese de
que el tiempo demagnetización constante sea lo bas-
tante elevado para permitir la generación demagneti-
zación y par plenos.
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2Esta configuración debe usarseAutomático
• en aplicaciones donde se requieren arranques en giro

(es decir, arranques con el motor girando), y
• con motores de imanes permanentes.

No seleccionado /
uint32

En un convertidor esclavo controlado por par, fuerza (o
seleccionauna fuenteque fuerza) al convertidor a cambiar
a control de velocidad con una orden de paro en rampa
(Off1 u Off3). Esto es necesario para un paro en rampa in-
dependiente del esclavo.

Forzar paro rampa
esclavo

21.20

Véase tambiénel apartadoFuncionalidadmaestro/esclavo.

1 = Paro en rampa que fuerza el control de velocidad

00.No seleccionado

11.Seleccionado

2Entrada DIIL (10.2 DI Estado Demora, bit 15).DIIL

3Entrada digital DI1 (10.2 DI Estado Demora, bit 0).DI1

4Entrada digital DI2 (10.2 DI Estado Demora, bit 1).DI2

5Entrada digital DI3 (10.2 DI Estado Demora, bit 2).DI3

6Entrada digital DI4 (10.2 DI Estado Demora, bit 3).DI4

7Entrada digital DI5 (10.2 DI Estado Demora, bit 4).DI5

8Entrada digital DI6 (10.2 DI Estado Demora, bit 5).DI6

11Entrada/salida digital DIO1 (11.2 DIO Estado Demora, bit
0).

DIO1

12Entrada/salida digital DIO2 (11.2 DIO Estado Demora, bit
1).

DIO2

-Véase Términos y abreviaturas (página 136).Otro [bit]

Inactivo (falso) /
uint32

Selecciona la fuente de la orden de activación/desactiva-
ción de la estimación de la temperatura del motor.

Estimación de la
temperatura del mo-
tor

21.37

Véase el apartado Estimación de la temperatura del mo-
tor (página 70).

Nota: La función de estimación de temperatura del motor
requiere que
• se realice la marcha de ID
• la solicitud de marcha de ID no esté activa
• no haya un fallo activo, y
• el convertidor esté parado y listo para funcionar.

ADVERTENCIA:
El convertidor inicia la modulación cuando se cum-
plen las condiciones anteriores y la selección está
activa. Tenga especial cuidado al reiniciar el conver-
tidor.

00Inactivo (falso)

11Activo (verdadero)

2Entrada digital DI1 (10.2 DI Estado Demora, bit 0).DI1

3Entrada digital DI2 (10.2 DI Estado Demora, bit 1).DI2

4Entrada digital DI3 (10.2 DI Estado Demora, bit 2).DI3
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5Entrada digital DI4 (10.2 DI Estado Demora, bit 3).DI4

6Entrada digital DI5 (10.2 DI Estado Demora, bit 4).DI5

7Entrada digital DI6 (10.2 DI Estado Demora, bit 5).DI6

8Supervisión 1 activa (32.1 Estado supervisión, bit 0).Supervisión 1

9Supervisión 2 activa (32.1 Estado supervisión, bit 1).Supervisión 2

10Supervisión 3 activa (32.1 Estado supervisión, bit 2).Supervisión 3

11La estimación de la temperatura del motor se realiza
siempre con la orden de marcha del convertidor.

Orden de marcha del
convertidor

12La estimación de la temperatura del motor se realiza una
vez después del encendido del convertidor (inicio de la
tarjeta de control).

Encendidodelconver-
tidor

4.0 s / real32Define el tiempo de estimación de la temperatura del mo-
tor.

Tiempo de estima-
ciónde la temperatu-
ra del motor

21.38

La estimación de temperatura del motor se activa con el
parámetro 21.37 Estimación de la temperatura del motor.

10 = 1 s / 10 = 1 sTiempo de estimación de la temperatura del motor en se-
gundos.

0.5 ... 20.0 s
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Selecciónde referencia de velocidad: ajustes del potenció-
metro del motor.

Seleccion Referencia
Veloc

22

Véanse los diagramas de cadena de control en las páginas
674...676.

- / real32Muestra la salida del bloque de selección de referencia de
velocidad.

Ref. velocidadno limi-
tada

22.1

Véase el diagrama de cadena de control en la página 675.

Este parámetro es de solo lectura.

- / 100 = 1 rpmValor de la referencia de velocidad seleccionada. Para el
escalado de 16 bits, véase el parámetro 46.1.

-30000.00 ...
30000.00 rpm

AI1 Escalada / uint32Selecciona la fuente de referencia de velocidad 1.Fuente ref veloc 122.11

Sepuedendefinir dos fuentesde señal conesteparámetro
y 22.12 Fuente ref veloc 2. Se puede usar una fuente digital
seleccionada por 22.14 Selección ref. velocidad 1/2 para
cambiar entre las dos fuentes, o una función matemática
(22.13 Función ref. velocidad 1) aplicada a las dos señales
para crear la referencia.

…

… ADD

SUB

MUL

MIN

MAX

Ref1

22.11

22.81

22.82

22.13

22.14

22.83

22.12

0

AI

FB

Otro

0
AI

FB

Otro

0

1

0Ninguna.Cero

112.12 AI1 Valor Escalado (página 201).AI1 Escalada

212.22 AI2 Valor escalado (página 203).AI2 Escalada

43.5 FB A Referencia 1 (página 146).FB A ref1

53.6 FB A Referencia 2 (página 146).FB A ref2

83.9 EFB Referencia 1 (página 146).EFB ref1

93.10 EFB Referencia 2 (página 146).EFB ref2

103.11 Controlador DDCS ref 1 (página 146).Ctrl DDCS ref1

113.12 Controlador DDCS ref 2 (página 147).Ctrl DDCS ref2

123.13 M/F o D2D ref1 (página 147).M/F referencia 1

133.14 M/F o D2D ref2 (página 147).M/F referencia 2

1522.80Ref actl pontenciómmotor (salidadel potenciómetro
del motor).

Potenciómetromotor

1640.1 PID Proceso Salida actual (salida del regulador PID de
proceso).

PID

18Referencia del panel de control con un valor inicial de la
última referencia de panel usada. Véase el apartado Uso

Panel de control (ref
guardada)

del panel de control como fuente de control externa (pági-
na 25).
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Nr.

19Referencia del panel de control con un valor inicial de la
fuente o el valor actual previo. Véase el apartado Uso del
panel de control como fuente de control externa (pági-
na 25).

Panel de control (ref
copiada)

-Selección de la fuente (véase Términos y abreviaturas (pá-
gina 136)).

Otro [bit]

Cero / uint32Selecciona la fuente de referencia de velocidad 2.Fuente ref veloc 222.12

Para obtener más detalles acerca de las selecciones y un
diagrama de selección de fuentes de referencia, véase el
parámetro 22.11 Fuente ref veloc 1.

Ref1 / uint16Selecciona una función matemática entre las fuentes de
referencia seleccionadas por los parámetros 22.11 Fuente
ref veloc 1 y 22.12 Fuente ref veloc 2. Véase el diagrama en
22.11 Fuente ref veloc 1.

Función ref. veloci-
dad 1

22.13

0La señal seleccionada por 22.11 Fuente ref veloc 1 se utiliza
como referencia de velocidad 1 (no se le aplica ninguna
función).

Ref1

1La suma de las fuentes de referencia se utiliza como refe-
rencia de velocidad 1.

Suma (ref1 + ref2)

2La resta ([22.11 Fuente ref veloc 1] - [22.12 Fuente ref veloc
2]) de las fuentes de referencia se utiliza como referencia
de velocidad 1.

Resta (ref1 - ref2)

3El producto de las fuentes de referencia se utiliza como
referencia de velocidad 1.

Mul (ref1 x ref2)

4Lamenor de las fuentes de referencia se utiliza como refe-
rencia de velocidad 1.

Mín (ref1, ref2)

5Lamayor de las fuentes de referencia se utiliza como refe-
rencia de velocidad 1.

Máx (ref1, ref2)

Seguir selección
Ext1/Ext2 / uint32

Configura la selección entre las referencias de velocidad 1
y 2.

Selección ref. veloci-
dad 1/2

22.14

Véase el diagrama en 22.11 Fuente ref veloc 1.

0 = Ref Velocidad 1

1 = Ref Velocidad 2

00.Ref Velocidad 1

11.Ref Velocidad 2

2La referencia de velocidad 1 se utiliza cuando el lugar de
control externoEXT1estáactivo. La referenciade velocidad
2 se utiliza cuando el lugar de control externo EXT2 está
activo.

Seguir selección
Ext1/Ext2

Véase también el parámetro 19.11 Ext1/Ext2 Seleccion.

3Entrada digital DI1 (10.2 DI Estado Demora, bit 0).DI1

4Entrada digital DI2 (10.2 DI Estado Demora, bit 1).DI2

5Entrada digital DI3 (10.2 DI Estado Demora, bit 2).DI3

6Entrada digital DI4 (10.2 DI Estado Demora, bit 3).DI4

7Entrada digital DI5 (10.2 DI Estado Demora, bit 4).DI5

8Entrada digital DI6 (10.2 DI Estado Demora, bit 5).DI6
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11Entrada/salida digital DIO1 (11.2 DIO Estado Demora, bit
0).

DIO1

12Entrada/salida digital DIO2 (11.2 DIO Estado Demora, bit
1).

DIO2

-Véase Términos y abreviaturas (página 136).Otro [bit]

Cero / uint32Define una referencia que se suma a la referencia de velo-
cidad tras la selecciónde la referencia (véase lapágina674).

Fuentesuplem.veloci-
dad 1

22.15

Para conocer las selecciones, véase el parámetro 22.11
Fuente ref veloc 1.

Nota: Por razones de seguridad, este suplemento no se
aplica cuando alguna de las funciones de paro está activa.

1.000 Sin unidad /
real32

Define un factor de escalado de la referencia de velocidad
seleccionada (la referencia de velocidad 1 o 2 semultiplica
por el valor definido).

Escalado de Veloci-
dad

22.16

La referencia de velocidad 1 o 2 se selecciona con el pará-
metro 22.14 Selección ref. velocidad 1/2.

1000 = 1 Sin unidad /
1000 = 1 Sin unidad

Coeficiente de escalado de la referencia de velocidad.-8.000 ... 8.000 Sin
unidad

Cero / uint32Define una referencia que se suma a la referencia de velo-
cidad tras la función de escalado de velocidad (véase la
página 674).

Fuentesuplem.veloci-
dad 2

22.17

Para conocer las selecciones, véase el parámetro 22.11
Fuente ref veloc 1.

Nota: Por razones de seguridad, este suplemento no se
aplica cuando alguna de las funciones de paro está activa.

- / uint16Determinacómoseseleccionan lasvelocidadesconstantes,
y si se toma en cuenta o no la señal de sentido de giro al
aplicar una velocidad constante.

Vel Constante Fun-
cion

22.21

1 = Paquete: 7 velocidades constantes seleccionables a
través de las tres fuentes definidas por los parámetros
22.22, 22.23 y 22.24.

Modo vel. constanteb0

0=Separado: Las velocidades constantes 1, 2 y 3 se activan
de forma independiente mediante las fuentes definidas
por los parámetros 22.22, 22.23 y 22.24 respectivamente.

En casode conflicto, la velocidad constante con el número
inferior tiene prioridad.
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1 = Marcha Dir: Para determinar la dirección de funciona-
miento de una velocidad constante, el signo del ajuste de
la velocidad constante (parámetros 22.26…22.32) debe
multiplicarse por la señal de dirección (avance: +1, retroce-
so: -1). Esta posibilidad permite en efecto contar con 14
velocidades constantes (7 en avance, 7 en retroceso) y to-
dos los valores de 22.26…22.32 son positivos.

Habilitar direcciónb1

ADVERTENCIA:
Si la señal de dirección es retroceso y la velocidad
constante activa esnegativa, el convertidor funcionará
con la dirección de avance.

0 = Signo de Referencia: La dirección de funcionamiento
para la velocidadconstante sedeterminamedianteel signo
del ajuste de la velocidad constante (parámetros
22.26…22.32).

Reservedb2…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

DI5 / uint32Cuandoel bit 0 del parámetro 22.21 Vel Constante Funcion
es 0 (Separado), este parámetro selecciona la fuente que
activa la velocidad constante 1.

Vel Constante Sel122.22

Cuandoel bit 0 del parámetro 22.21 Vel Constante Funcion
es 1 (Paquete), este parámetro y los parámetros 22.23 Vel
Constante Sel2 y 22.24Vel Constante Sel3 seleccionan tres
fuentes cuyos estados activan velocidades constantes de
la siguiente manera:

Velocidad
constante
activa

Fuentedefini-
da mediante
el par. 22.24

Fuentedefini-
da mediante
el par. 22.23

Fuentedefini-
da mediante
el par. 22.22

Ninguno000

Velocidad
constante 1

001

Velocidad
constante 2

010

Velocidad
constante 3

011

Velocidad
constante 4

100

Velocidad
constante 5

101

Velocidad
constante 6

110

Velocidad
constante 7

111

00No seleccionado

11Seleccionado

2Entrada digital DI1 (10.2 DI Estado Demora, bit 0).DI1

3Entrada digital DI2 (10.2 DI Estado Demora, bit 1).DI2
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4Entrada digital DI3 (10.2 DI Estado Demora, bit 2).DI3

5Entrada digital DI4 (10.2 DI Estado Demora, bit 3).DI4

6Entrada digital DI5 (10.2 DI Estado Demora, bit 4).DI5

7Entrada digital DI6 (10.2 DI Estado Demora, bit 5).DI6

10Entrada/salida digital DIO1 (11.2 DIO Estado Demora, bit
0).

DIO1

11Entrada/salida digital DIO2 (11.2 DIO Estado Demora, bit
1).

DIO2

-Véase Términos y abreviaturas (página 136).Otro [bit]

No seleccionado /
uint32

Cuandoel bit 0 del parámetro 22.21 Vel Constante Funcion
es 0 (Separado), este parámetro selecciona la fuente que
activa la velocidad constante 2.

Vel Constante Sel222.23

Cuandoel bit 0 del parámetro 22.21 Vel Constante Funcion
es 1 (Paquete), este parámetro y los parámetros 22.22 Vel
Constante Sel1 y 22.24 Vel Constante Sel3 seleccionan tres
fuentesqueseutilizanparaactivar velocidadesconstantes.
Véase la tabla en el parámetro 22.22 Vel Constante Sel1.

Para conocer las selecciones, véase el parámetro 22.22 Vel
Constante Sel1.

No seleccionado /
uint32

Cuandoel bit 0 del parámetro 22.21 Vel Constante Funcion
es 0 (Separado), este parámetro selecciona la fuente que
activa la velocidad constante 3.

Vel Constante Sel322.24

Cuandoel bit 0 del parámetro 22.21 Vel Constante Funcion
es 1 (Paquete), este parámetro y los parámetros 22.22 Vel
Constante Sel1 y 22.23 Vel Constante Sel2 seleccionan tres
fuentesqueseutilizanparaactivar velocidadesconstantes.
Véase la tabla en el parámetro 22.22 Vel Constante Sel1.

Para conocer las selecciones, véase el parámetro 22.22 Vel
Constante Sel1.

300.00 rpm / real32Define la velocidad constante 1 (la velocidad a la quegirará
el motor cuando se seleccione la velocidad constante 1).

Vel Constante 122.26

- / 100 = 1 rpmVelocidad constante 1. Para el escalado de 16 bits, véase
el parámetro 46.1.

-30000.00 ...
30000.00 rpm

0.00 rpm / real32Define la velocidad constante 2.Vel Constante 222.27

- / 100 = 1 rpmVelocidad constante 2. Para el escalado de 16 bits, véase
el parámetro 46.1.

-30000.00 ...
30000.00 rpm

0.00 rpm / real32Define la velocidad constante 3.Vel Constante 322.28

- / 100 = 1 rpmVelocidad constante 3. Para el escalado de 16 bits, véase
el parámetro 46.1.

-30000.00 ...
30000.00 rpm

0.00 rpm / real32Define la velocidad constante 4.Vel Constante 422.29

- / 100 = 1 rpmVelocidad constante 4. Para el escalado de 16 bits, véase
el parámetro 46.1.

-30000.00 ...
30000.00 rpm

0.00 rpm / real32Define la velocidad constante 5.Vel Constante 522.30

- / 100 = 1 rpmVelocidad constante 5. Para el escalado de 16 bits, véase
el parámetro 46.1.

-30000.00 ...
30000.00 rpm

0.00 rpm / real32Define la velocidad constante 6.Vel Constante 622.31
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- / 100 = 1 rpmVelocidad constante 6. Para el escalado de 16 bits, véase
el parámetro 46.1.

-30000.00 ...
30000.00 rpm

0.00 rpm / real32Define la velocidad constante 7.Vel Constante 722.32

- / 100 = 1 rpmVelocidad constante 7. Para el escalado de 16 bits, véase
el parámetro 46.1.

-30000.00 ...
30000.00 rpm

- / real32Define un valor de referencia de velocidad segura que se
utiliza en funciones de supervisión como:

Ref VelocidadSegura22.41

• 12.3 Función supervisión AI
• 49.5 Accion Perdida Comunic
• 50.2 FBA A Func Perd Comunic
• 50.32 FBA B Func Perd Comunic
• 58.14 Perdida Comunic Accion.

- / 100 = 1 rpmReferencia de velocidad segura. Para el escaladode 16bits,
véase el parámetro 46.1.

-30000.00 ...
30000.00 rpm

0.00 rpm / real32Define la referencia de velocidadpara la funciónde avance
lento 1. Para obtenermás información sobre avance lento,
véase la página 60.

Ref. avance lento 122.42

- / 100 = 1 rpmReferencia de velocidad para la función de avance lento 1.
Para el escalado de 16 bits, véase el parámetro 46.1.

-30000.00 ...
30000.00 rpm

0.00 rpm / real32Define la referencia de velocidadpara la funciónde avance
lento 2. Para obtenermás información sobre avance lento,
véase la página 60.

Ref. avance lento 222.43

- / 100 = 1 rpmReferencia de velocidad para la función de avance lento 2.
Para el escalado de 16 bits, véase el parámetro 46.1.

-30000.00 ...
30000.00 rpm

- / uint16Activa/desactiva la función de velocidades críticas. Tam-
biéndeterminasi los intervalosespecificadossonefectivos
en ambos sentidos de giro o no.

Vel Criticas Funcion22.51

Véase también el apartado Velocidades/frecuencias críti-
cas (página 47).

1 = Activado: Velocidades críticas activadas.Habilitarb0

0 = Deshabilitado: Velocidades críticas desactivadas.

1 = Con signo: Se tienen en cuenta los signos de los pará-
metros 22.52…22.57.

Modo signob1

0 = Absoluto: Los parámetros 22.52…22.57 se manejan
como valores absolutos.

Ambos rangos son efectivos en ambos sentidos de giro.

Reservedb2…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

0.00 rpm / real32Define el límite inferior para el intervalode velocidad crítica
1.

Vel Critica 1 Baja22.52

Nota: Este valor debe ser menor o igual al valor de 22.53 Vel
Critica 1 Alta.

- / 100 = 1 rpmLímite inferior para la velocidad crítica 1. Para el escalado
de 16 bits, véase el parámetro 46.1.

-30000.00 ...
30000.00 rpm
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0.00 rpm / real32Define el límite superior para el intervalo de velocidad crí-
tica 1.

Vel Critica 1 Alta22.53

Nota: Este valor debe ser mayor o igual al valor de 22.52 Vel
Critica 1 Baja.

- / 100 = 1 rpmLímite superior para la velocidad crítica 1. Para el escalado
de 16 bits, véase el parámetro 46.1.

-30000.00 ...
30000.00 rpm

0.00 rpm / real32Define el límite inferior para el intervalode velocidad crítica
2.

Vel Critica 2 Baja22.54

Nota: Este valor debe ser menor o igual al valor de 22.55 Vel
Critica 2 Alta.

- / 100 = 1 rpmLímite inferior para la velocidad crítica 2. Para el escalado
de 16 bits, véase el parámetro 46.1.

-30000.00 ...
30000.00 rpm

0.00 rpm / real32Define el límite superior para el intervalo de velocidad crí-
tica 2.

Vel Critica 2 Alta22.55

Nota: Este valor debe ser mayor o igual al valor de 22.54 Vel
Critica 2 Baja.

- / 100 = 1 rpmLímite superior para la velocidad crítica 2. Para el escalado
de 16 bits, véase el parámetro 46.1.

-30000.00 ...
30000.00 rpm

0.00 rpm / real32Define el límite inferior para el intervalode velocidad crítica
3.

Vel Critica 3 Baja22.56

Nota: Este valor debe ser menor o igual al valor de 22.57 Vel
Critica 3 Alta.

- / 100 = 1 rpmLímite inferior para la velocidad crítica 3. Para el escalado
de 16 bits, véase el parámetro 46.1.

-30000.00 ...
30000.00 rpm

0.00 rpm / real32Define el límite superior para el intervalo de velocidad crí-
tica 3.

Vel Critica 3 Alta22.57

Nota: Este valor debe ser mayor o igual al valor de 22.56 Vel
Critica 3 Baja.

- / 100 = 1 rpmLímite superior para la velocidad crítica 3. Para el escalado
de 16 bits, véase el parámetro 46.1.

-30000.00 ...
30000.00 rpm

Deshabilitado/uint16Activa y selecciona el modo del potenciómetro del motor.Func potenciómetro
motor

22.71

Véase el apartado Potenciómetro del motor (página 75).

0Se deshabilita el potenciómetro del motor y su valor se
ajusta a 0.

Deshabilitado

1Cuando se habilita, el potenciómetro del motor primero
adopta el valor definido por el parámetro 22.72 Valor ini
potencióme motor.

Habilitado (inicializar
valor)

Cuando el convertidor está en funcionamiento, el valor se
puedeajustardesde las fuentesde incrementoydecremen-
to definidas por los parámetros 22.73 Origen Incr poten-
ciómmotor y 22.74 Origen Decr potenciómmotor.

Despuésdeunapagado y encendido, el potenciómetrodel
motor vuelve al valor inicial predefinido (22.72).

2Igual que Habilitado (inicializar valor), pero el valor del
potenciómetro del motor se conserva durante un paro y
encendido.

Habilitado (retener
valor)
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FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

0.00 Sin unidad /
real32

Define un valor inicial (punto de partida) para el potenció-
metro del motor. Véanse las selecciones del parámetro
22.71 Func potenciómetro motor.

Valor ini potencióme
motor

22.72

1 = 1 Sin unidad / 100
= 1 Sin unidad

Valor inicial para el potenciómetro del motor.-32768.00 ... 32767.00
Sin unidad

No seleccionado /
uint32

Selecciona la fuente de la señal de incremento del poten-
ciómetro del motor.

Origen Incr poten-
ciómmotor

22.73

0 = No cambiar

1 = Incrementar valor de potenciómetro del motor. (Si
tanto las fuentes ascendentes como descendentes están
activadas, el valordel potenciómetrodelmotornocambia).

00No seleccionado

11Seleccionado

2Entrada digital DI1 (10.2 DI Estado Demora, bit 0).DI1

3Entrada digital DI2 (10.2 DI Estado Demora, bit 1).DI2

4Entrada digital DI3 (10.2 DI Estado Demora, bit 2).DI3

5Entrada digital DI4 (10.2 DI Estado Demora, bit 3).DI4

6Entrada digital DI5 (10.2 DI Estado Demora, bit 4).DI5

7Entrada digital DI6 (10.2 DI Estado Demora, bit 5).DI6

10Entrada/salida digital DIO1 (11.2 DIO Estado Demora, bit
0).

DIO1

11Entrada/salida digital DIO2 (11.2 DIO Estado Demora, bit
1).

DIO2

-Véase Términos y abreviaturas (página 136).Otro [bit]

No seleccionado /
uint32

Selecciona la fuente de la señal de decremento del poten-
ciómetro del motor.

Origen Decr poten-
ciómmotor

22.74

0 = No cambiar

1 = Decrementar valor del potenciómetro del motor. (Si
tanto las fuentes ascendentes como descendentes están
activadas, el valordel potenciómetrodelmotornocambia).

Para conocer las selecciones, consulte el parámetro 22.73
Origen Incr potenciómmotor.

60.0 s / real32Define la velocidaddecambiodelpotenciómetrodelmotor.
Este parámetro especifica el tiempo necesario para que
el potenciómetro del motor cambie del mínimo (22.76) al
máximo (22.77). La misma tasa de cambio se aplica en
ambas direcciones.

Tiempo ramp potenc
motor

22.75

10 = 1 s / 10 = 1 sTiempo de cambio del potenciómetro del motor.0.0 ... 3600.0 s

-1500.00 Sin unidad /
real32

Define el valor mínimo del potenciómetro del motor.Valor min potenció-
me motor

22.76

1 = 1 Sin unidad / 100
= 1 Sin unidad

Mínimo del potenciómetro del motor.-32768.00 ... 32767.00
Sin unidad

1500.00 Sin unidad /
real32

Define el valor máximo del potenciómetro del motor.Valor max potenció-
me motor

22.77

1 = 1 Sin unidad / 100
= 1 Sin unidad

Máximo del potenciómetro del motor.-32768.00 ... 32767.00
Sin unidad
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Predet / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

- / real32Muestra la salida de la función del potenciómetro del mo-
tor. (El potenciómetro del motor se configura mediante
los parámetros 22.71…22.74).

Ref actl pontencióm
motor

22.80

Este parámetro es de solo lectura.

1 = 1 Sin unidad / 100
= 1 Sin unidad

Valor de potenciómetro del motor.-32768.00 ... 32767.00
Sin unidad

- / real32Muestra el valor de la fuente de referencia de velocidad 1
(seleccionada por el parámetro 22.11 Fuente ref veloc 1).
Véase el diagrama de cadena de control en la página 674.

Ref velocidad actual
1

22.81

Este parámetro es de solo lectura.

- / 100 = 1 rpmValor de la fuente de referencia 1. Para el escalado de 16
bits, véase el parámetro 46.1.

-30000.00 ...
30000.00 rpm

- / real32Muestra el valor de la fuente de referencia de velocidad 2
(seleccionada por el parámetro 22.12 Fuente ref veloc 2).
Véase el diagrama de cadena de control en la página 674.

Ref velocidad actual
2

22.82

Este parámetro es de solo lectura.

- / 100 = 1 rpmValor de la fuente de referencia 2. Para el escalado de 16
bits, véase el parámetro 46.1.

-30000.00 ...
30000.00 rpm

- / real32Muestra el valor de la referenciade velocidad tras la función
matemática aplicada por el parámetro 22.13 Función ref.
velocidad 1 y la selecciónde referencia 1/2 (22.14 Selección
ref. velocidad 1/2). Véase el diagramade cadenade control
en la página 674.

Ref velocidad actual
3

22.83

Este parámetro es de solo lectura.

- / 100 = 1 rpmReferencia de velocidad tras la selección de la fuente. Para
el escalado de 16 bits, véase el parámetro 46.1.

-30000.00 ...
30000.00 rpm

- / real32Muestra el valor de la referencia de velocidad tras la aplica-
cióndel 1.er suplementodevelocidad (22.15Fuente suplem.
velocidad 1). Véase el diagrama de cadena de control en la
página 674.

Ref velocidad actual
4

22.84

Este parámetro es de solo lectura.

- / 100 = 1 rpmReferencia de velocidad tras el suplemento 1. Para el esca-
lado de 16 bits, véase el parámetro 46.1.

-30000.00 ...
30000.00 rpm

- / real32Muestra el valor de la referencia de velocidad tras la aplica-
ción del factor de escalado de velocidad (22.16 Escalado
de Velocidad). Véase el diagrama de cadena de control en
la página 674.

Ref velocidad actual
5

22.85

Este parámetro es de solo lectura.

- / 100 = 1 rpmReferencia de velocidad tras el escaladode velocidad. Para
el escalado de 16 bits, véase el parámetro 46.1.

-30000.00 ...
30000.00 rpm

- / real32Muestra el valor de la referencia de velocidad tras la aplica-
cióndel 2.º suplementode velocidad (22.17 Fuente suplem.
velocidad 2). Véase el diagrama de cadena de control en
la página 674.

Ref velocidad actual
6

22.86

Este parámetro es de solo lectura.

- / 100 = 1 rpmReferencia de velocidad tras el suplemento 2. Para el esca-
lado de 16 bits, véase el parámetro 46.1.

-30000.00 ...
30000.00 rpm
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DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

- / real32Muestra el valor de la referencia de velocidad antes de la
aplicación de velocidades críticas. Véase el diagrama de
cadena de control en la página 675.

Ref velocidad actual
7

22.87

Este valor se recibe desde 22.86 Ref velocidad actual 6 a
no ser que sea forzado por
• cualquier velocidad constante
• una referencia de avance lento
• una referencia de control de red (véase Términos y

abreviaturas (página 18))
• una referencia del panel de control
• una referencia de velocidad segura.
Este parámetro es de solo lectura.

- / 100 = 1 rpmReferencia de velocidadantesde la aplicaciónde velocida-
des críticas. Para el escaladode 16bits, véase el parámetro
46.1.

-30000.00 ...
30000.00 rpm
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FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

Ajustes de la rampade referencia de velocidad (programa-
ción de las tasas de aceleración y deceleración para el
convertidor).

Rampas deAcel / De-
cel

23

Véase el diagrama de cadena de control en la página 676.

- / real32Muestran la referencia de velocidad usada (en rpm) antes
depasar a las funcionesde rampa y forma. Véase el diagra-
ma de cadena de control en la página 676.

Ref Veloc antes de
rampa

23.1

Este parámetro es de solo lectura.

- / 100 = 1 rpmReferencia de velocidad antes la rampa y la forma. Para el
escalado de 16 bits, véase el parámetro 46.1.

-30000.00 ...
30000.00 rpm

- / real32Muestra la referencia de velocidad con forma y rampa, en
rpm. Véase el diagrama de cadena de control en la página
676.

Ref Veloc rampeada23.2

Este parámetro es de solo lectura.

- / 100 = 1 rpmReferencia de velocidad tras la rampa y forma. Para el es-
calado de 16 bits, véase el parámetro 46.1.

-30000.00 ...
30000.00 rpm

DI4; Tiempo Ace/Dec
2 (95.20 b1) / uint32

Selecciona la fuente que cambia entre las dos configura-
ciones de tiempos de rampa de aceleración/deceleración
definidos por los parámetros 23.12…23.15.

Seleccion Rampa23.11

0 = Tiempo de aceleración 1 y tiempo de deceleración 1
están activos

1 = Tiempo de aceleración 2 y tiempo de deceleración 2
están activos

00.Tiempo Ace/Dec 1

11.Tiempo Ace/Dec 2

2Entrada digital DI1 (10.2 DI Estado Demora, bit 0).DI1

3Entrada digital DI2 (10.2 DI Estado Demora, bit 1).DI2

4Entrada digital DI3 (10.2 DI Estado Demora, bit 2).DI3

5Entrada digital DI4 (10.2 DI Estado Demora, bit 3).DI4

6Entrada digital DI5 (10.2 DI Estado Demora, bit 4).DI5

7Entrada digital DI6 (10.2 DI Estado Demora, bit 5).DI6

10Entrada/salida digital DIO1 (11.2 DIO Estado Demora, bit
0).

DIO1

11Entrada/salida digital DIO2 (11.2 DIO Estado Demora, bit
1).

DIO2

-Véase Términos y abreviaturas (página 136).Otro [bit]
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Selección

Nr.

20.000 s / real32Define el tiempodeaceleración 1 comoel tiemponecesario
para que la velocidad pase de cero a la velocidad estable-
cida por el parámetro 46.1 Escalado Velocidad (no al pará-
metro 30.12 Velocidad Maxima).

TiempoAceleracion 123.12

Si la referencia de velocidad aumenta más rápido que la
tasadeaceleraciónajustada, la velocidaddelmotor seguirá
el ritmo de aceleración.

Si la referencia de velocidadaumentamás lentamenteque
la tasa de aceleración ajustada, la velocidad del motor se-
guirá la referencia.

Si el tiempo de aceleración se ajusta a un valor demasiado
breve, el convertidor prolongará automáticamente la ace-
leración para no superar los límites de par del convertidor.

10 = 1 s / 1000 = 1 sTiempo de aceleración 1.0.000 ... 1800.000 s

20.000 s / real32Define el tiempodedeceleración 1 comoel tiemponecesa-
rio para que la velocidad pase de la velocidad establecida
por el parámetro 46.1 Escalado Velocidad (no desde el pa-
rámetro 30.12 Velocidad Maxima) a cero.

TiempoDeceleracion
1

23.13

Si la referencia de velocidad se reduce más lentamente
que la tasadedeceleraciónajustada, la velocidaddelmotor
seguirá la referencia.

Si la referencia de velocidad cambiamás rápidamente que
la tasa de deceleración ajustada, la velocidad del motor
seguirá la tasa de deceleración.

Si la tasa de deceleración se ajusta a un valor demasiado
breve, el convertidorprolongará automáticamente ladece-
leración para no superar los límites de par del convertidor
(o no superar una tensión segura en el bus de CC). Si hay
dudasacercade si el tiempodedeceleraciónesdemasiado
breve, verifique que el control de sobretensión de CC esté
activado (parámetro 30.30 Control Sobretension).

Nota: Si se requiere un tiempo de deceleración breve para
una aplicación de elevada inercia, el convertidor debería do-
tarse de equipos de frenado, tales como un chopper de fre-
nado y una resistencia de frenado.

10 = 1 s / 1000 = 1 sTiempo Deceleración 1.0.000 ... 1800.000 s

60.000 s / real32Define el tiempodeaceleración 2. Véase el parámetro 23.12
Tiempo Aceleracion 1.

TiempoAceleracion 223.14

10 = 1 s / 1000 = 1 sTiempo de aceleración 2.0.000 ... 1800.000 s

60.000 s / real32Define el tiempo de deceleración 2. Véase el parámetro
23.13 Tiempo Deceleracion 1.

TiempoDeceleracion
2

23.15

10 = 1 s / 1000 = 1 sTiempo de deceleración 2.0.000 ... 1800.000 s
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Nr.

- / real32Define la forma de la rampa de aceleración al inicio de la
aceleración.

Tiempo curva acel 123.16

0,000 s: Rampa lineal. Adecuada para una aceleración o
deceleración uniforme y para rampas lentas.

0,001…1000,000 s: Rampa de curva en S. Las rampas con
curva en S son apropiadas para aplicaciones de elevación.
La curva en S consta de curvas simétricas en ambos extre-
mos de la rampa y una parte intermedia lineal.

Nota: Por razones de seguridad, los tiempos de forma no se
aplican a las rampas de paro de emergencia.

Nota: Es posible que no siempre se respeten los tiempos de
forma de rampa si se cambian durante la rampa y la referen-
cia se excede.

Aceleración:

Rampa lineal:
23.17 = 0 s

Rampa con
curva en S:
23.17 > 0 s

Rampa lineal:
23.16 = 0 s

Tiempo de
forma

Rampa con
curva en S:
23.16 > 0 s

Velocidad

Tiempo

Deceleración:

Velocidad

Tiempo

Rampa lineal:
23.18 = 0 s

Rampa lineal:
23.19 = 0 s

Rampa con
curva en S:
23.18 > 0 s

Rampa con
curva en S:
23.19 > 0 s

10 = 1 s / 1000 = 1 sForma de la rampa al inicio de la aceleración.0.000 ... 1800.000 s

0.000 s / real32Define la forma de la rampa de aceleración al final de la
aceleración. Véase el parámetro 23.16 Tiempo curva acel
1.

Tiempo curva acel 223.17

10 = 1 s / 1000 = 1 sForma de la rampa al final de la aceleración.0.000 ... 1800.000 s
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0.000 s / real32Define la forma de la rampa de deceleración al inicio de la
deceleración. Véase el parámetro 23.16 Tiempo curva acel
1.

Tiempo curva decel 123.18

10 = 1 s / 1000 = 1 sForma de la rampa al inicio de la deceleración.0.000 ... 1800.000 s

0.000 s / real32Define la forma de la rampa de deceleración al final de la
deceleración. Véase el parámetro 23.16 Tiempo curva acel
1.

Tiempo curva decel 223.19

10 = 1 s / 1000 = 1 sForma de la rampa al final de la deceleración.0.000 ... 1800.000 s

60.000 s / real32Define el tiempo de aceleración para la función de avance
lento, o sea, el tiempo requeridoparaque la velocidadpase
de cero al valor de velocidad definido con el parámetro
46.1 Escalado Velocidad.

Tiempo Acel Jogging23.20

Véase el apartado Avance lento (página 60).

10 = 1 s / 1000 = 1 sTiempo de aceleración del avance lento.0.000 ... 1800.000 s

60.000 s / real32Define el tiempodedeceleraciónpara la funciónde avance
lento, es decir, el tiempo requerido para que la velocidad
pase del valor de velocidad definido con el parámetro 46.1
Escalado Velocidad a cero.

Tiempo Decel Jog-
ging

23.21

Véase el apartado Avance lento (página 60).

10 = 1 s / 1000 = 1 sTiempo de deceleración del avance lento.0.000 ... 1800.000 s

3.000 s / real32Enelmodode control de velocidad, esteparámetrodefine
la tasa de deceleración para el paro de emergencia Off3
comoel tiemponecesarioparaque la velocidaddisminuya
desde el valor del parámetro 46.1 EscaladoVelocidad. Esto
tambiénaplica al control depardebidoaqueel convertidor
cambia al control de velocidad al recibir una ordendeparo
de emergencia Off3.

Paro Emergencia
Tiempo

23.23

Enelmododecontrol de frecuencia, esteparámetro espe-
cifica el tiemponecesarioparaque la frecuencia disminuya
desde el valor 46.2 Escalado Frecuencia a cero.

El modo de paro de emergencia y la fuente de activación
se seleccionan mediante los parámetros 21.4 Paro Emer-
genciaModoy21.5ParoEmergenciaFuente respectivamen-
te. El parodeemergencia tambiénpuedeactivarse a través
del bus de campo.

Nota: El paro de emergencia Off1 utiliza la rampa de decele-
ración estándar definida con los parámetros 23.11…23.19 o
28.71…28.75 (control de frecuencia).

10 = 1 s / 1000 = 1 sTiempo de deceleración del paro de emergencia Off3.0.000 ... 1800.000 s

Inactivo / uint32Seleccionauna fuenteque fuerza el cambiode la referencia
de velocidad a cero, justo antes de que entre en la función
de rampa.

Rampa veloc en vel
cero forzada

23.24

0 = Forzar la referencia de velocidad a cero antes de la
función de rampa

1 = La referencia de velocidad continúa hacia la función de
rampa de la forma normal

00.Activo

11.Inactivo

2Entrada digital DI1 (10.2 DI Estado Demora, bit 0).DI1

290 Parámetros



Predet / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

3Entrada digital DI2 (10.2 DI Estado Demora, bit 1).DI2

4Entrada digital DI3 (10.2 DI Estado Demora, bit 2).DI3

5Entrada digital DI4 (10.2 DI Estado Demora, bit 3).DI4

6Entrada digital DI5 (10.2 DI Estado Demora, bit 4).DI5

7Entrada digital DI6 (10.2 DI Estado Demora, bit 5).DI6

10Entrada/salida digital DIO1 (11.2 DIO Estado Demora, bit
0).

DIO1

11Entrada/salida digital DIO2 (11.2 DIO Estado Demora, bit
1).

DIO2

-Véase Términos y abreviaturas (página 136).Otro [bit]

No seleccionado /
uint32

Selecciona la fuente de activación/desactivación del
equilibrado de la rampa de referencia de velocidad.

Equilib Rampa Sal
Habilitar

23.26

Esta función se utiliza para generar una transferencia
suave desde unmotor controlado por par o tensión, al re-
gresar al control por velocidad. La salida de equilibrado
seguirá la velocidad de “línea” actual de la aplicación y,
cuando se requiere la transferencia, la referencia de veloci-
dad puede “sembrarse” rápidamente hasta la velocidad
de línea correcta.

El equilibrado también es posible en el controlador de ve-
locidad; véase el parámetro 25.9 Control Veloc Habil.
equilib.

Véase también el parámetro 23.27 Equilibrio RampSal Ref.

0 = Desactivado

1 = Habilitado

00No seleccionado

11Seleccionado

2Entrada digital DI1 (10.2 DI Estado Demora, bit 0).DI1

3Entrada digital DI2 (10.2 DI Estado Demora, bit 1).DI2

4Entrada digital DI3 (10.2 DI Estado Demora, bit 2).DI3

5Entrada digital DI4 (10.2 DI Estado Demora, bit 3).DI4

6Entrada digital DI5 (10.2 DI Estado Demora, bit 4).DI5

7Entrada digital DI6 (10.2 DI Estado Demora, bit 5).DI6

10Entrada/salida digital DIO1 (11.2 DIO Estado Demora, bit
0).

DIO1

11Entrada/salida digital DIO2 (11.2 DIO Estado Demora, bit
1).

DIO2

-Véase Términos y abreviaturas (página 136).Otro [bit]

- / real32Define la referencia del equilibrado de la rampa de veloci-
dad. La salidadel generador de rampa se cambiade forma
forzada a este valor si se activa el equilibradomediante el
parámetro 23.26 Equilib Rampa Sal Habilitar.

Equilibrio Ramp Sal
Ref

23.27

- / 100 = 1 rpmReferencia de equilibrado de la rampa de velocidad. Para
el escalado de 16 bits, véase el parámetro 46.1.

-30000.00 ...
30000.00 rpm
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Desactivado / uint32Activa la función de pendiente variable, que controla la
pendiente de la rampa de velocidad durante un cambio de
referencia de velocidad. Esto permite generar una tasa de
rampa variable constantemente, en vez de simplemente
lasdos rampasestándarqueestándisponiblesnormalmen-
te.

Pendiente Variable
Habilitar

23.28

Si el rango de actualización de la señal desde un sistema
de control externo y la tasa de pendiente variable (23.29
Pendiente Variable Tasa) son iguales, la referencia de velo-
cidad resultante (23.2 Ref Veloc rampeada) es una línea
recta.

Referencia de
velocidad

Tiempo

Referencia
de

velocidad

23.02 Ref Veloc después de
rampa

A

t

t = intervalo de actualización de señal desde el sistema de
control externo

A= cambiode la referencia de velocidaddurante el tiempo
t

Esta función sólo está activa en el control remoto.

0Pendiente variable deshabilitada.Desactivado

1Pendiente variable habilitada (no disponible en el lugar de
control local).

Activado

-Véase Términos y abreviaturas (página 136).Otro [bit]

50 ms / real32Define la tasa de cambio de la referencia de velocidad
cuando se activa una pendiente variable con el parámetro
23.28 Pendiente Variable Habilitar.

Pendiente Variable
Tasa

23.29

Para conseguir el mejor resultado, introduzca el intervalo
de actualización de referencia en este parámetro.

1 = 1 ms / 1 = 1 msTasa de pendiente variable.2...30000 ms

- / real32Muestra el término de corrección de velocidad para la
función de reparto de carga con un convertidor esclavo
controlado por velocidad.

Corrección sal. vel.
esclavo

23.39

Véase el apartadoFunciónde repartode carga con esclavo
controlado por velocidad (página 36).

Este parámetro es de solo lectura.

- / 100 = 1 rpmTérmino de corrección de velocidad. Para el escalado de
16 bits, véase el parámetro 46.1.

-30000.00 ...
30000.00 rpm
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Predet / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

No seleccionado /
uint32

Con un esclavo controlado por velocidad, selecciona la
fuente para la activación/desactivación de la función de
reparto de carga.

Habilit. corrección
vel. esclavo

23.40

Véase el apartadoFunciónde repartode carga con esclavo
controlado por velocidad (página 36).

0 = Desactivado

1 = Habilitado

00No seleccionado

11Seleccionado

2Entrada digital DI1 (10.2 DI Estado Demora, bit 0).DI1

3Entrada digital DI2 (10.2 DI Estado Demora, bit 1).DI2

4Entrada digital DI3 (10.2 DI Estado Demora, bit 2).DI3

5Entrada digital DI4 (10.2 DI Estado Demora, bit 3).DI4

6Entrada digital DI5 (10.2 DI Estado Demora, bit 4).DI5

7Entrada digital DI6 (10.2 DI Estado Demora, bit 5).DI6

10Entrada/salida digital DIO1 (11.2 DIO Estado Demora, bit
0).

DIO1

11Entrada/salida digital DIO2 (11.2 DIO Estado Demora, bit
1).

DIO2

-Véase Términos y abreviaturas (página 136).Otro [bit]

1.00 porcentaje /
real32

Ajusta la ganancia del término de control de velocidad en
un esclavo controlado por velocidad. En efecto, define la
precisión del esclavo para seguir el par del maestro. Un
valor mayor da como resultado un funcionamiento más
preciso.

Ganancia corr. vel.
esclavo

23.41

Véase el apartadoFunciónde repartode carga con esclavo
controlado por velocidad (página 36).

1 = 1 porcentaje / 100
= 1 porcentaje

Ajuste del término de corrección de velocidad.0.00 ... 100.00porcen-
taje

MF ref 2 / uint32Selecciona la fuente de la referencia de par para la función
compartir carga.

Fuente corr par escla-
vo

23.42

Véase el apartadoFunciónde repartode carga con esclavo
controlado por velocidad (página 36).

0Ninguna.NULL

13.14 M/F o D2D ref2 (página 147).MF ref 2

-Selección de la fuente (véase Términos y abreviaturas (pá-
gina 136)).

Otro [bit]
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Predet / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

Cálculo de error de velocidad; configuración de control de
la ventana de error de velocidad; paso de error de veloci-
dad.

Acondic. ref. veloci-
dad

24

Véanse los diagramas de cadena de control en las páginas
679 y 680.

- / real32Muestra la referencia de velocidad con rampa y corrección
(antesdel cálculodel errorde velocidad). Véaseel diagrama
de cadena de control en la página 679.

Refer. velocidad utili-
zada

24.1

Este parámetro es de solo lectura.

- / 100 = 1 rpmReferencia de velocidad usada para el cálculo de error de
velocidad. Para el escalado de 16 bits, véase el parámetro
46.1.

-30000.00 ...
30000.00 rpm

- / real32Muestra la realimentación de velocidad usada para el
cálculo de error de velocidad.

Realimvelocidadutili-
zada

24.2

Véase el diagrama de cadena de control en la página 679.

Este parámetro es de solo lectura.

- / 100 = 1 rpmRealimentaciónde velocidadusadapara el cálculo de error
de velocidad. Para el escalado de 16 bits, véase el paráme-
tro 46.1.

-30000.00 ...
30000.00 rpm

0.00 rpm / real32Muestra el error de velocidad filtrado. Véase el diagrama
de cadena de control en la página 679.

ErrorVelocidadFiltra-
do

24.3

Este parámetro es de solo lectura.

- / 100 = 1 rpmSe ha filtro un error de velocidad. Para el escalado de 16
bits, véase el parámetro 46.1.

-30000.00 ...
30000.00 rpm

0.00 rpm / real32Muestra el error de velocidad invertido (no filtrado). Véase
el diagrama de cadena de control en la página 679.

Error Velocidad Inver-
sa

24.4

Este parámetro es de solo lectura.

- / 100 = 1 rpmError de velocidad invertido. Para el escalado de 16 bits,
véase el parámetro 46.1.

-30000.00 ...
30000.00 rpm

0.00 rpm / real32Define una corrección de la referencia de velocidad, es
decir, un valor agregado a la referencia existente entre

CorreccionVelocidad24.11

rampa y limitación. Resulta útil para una corrección de la
velocidad en caso necesario, por ejemplo para ajustar el
arrastre entre secciones de una máquina papelera.

Nota:Por razonesde seguridad, esta correcciónno se aplica
cuando hay un paro de emergencia activo.

ADVERTENCIA:
Si la corrección de la referencia de velocidad supera
21.6 Velocidad Cero Limite, tal vez no sea posible un
paro en rampa. Asegúrese de que la corrección se re-
duceoseelimina cuandose requieraunparoen rampa.

Véase el diagrama de cadena de control en la página 679.

- / 100 = 1 rpmCorrección de referencia de velocidad. Para el escalado de
16 bits, véase el parámetro 46.1.

-10000.00 ...
10000.00 rpm
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Predet / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

0 ms / real32Define la constante de tiempo del filtro pasa bajos del
error de velocidad.

Tiempo Filtro Error
Veloc

24.12

Si la referencia de velocidadutilizada cambia rápidamente,
las posibles interferencias en la medición de velocidad
pueden filtrarse con el filtro de error de velocidad. La re-
ducción del rizado utilizando este filtro puede causar pro-
blemas de ajuste en el regulador de velocidad. Una cons-
tantede tiempodel filtro excesivamente larga yun tiempo
de aceleración rápido son incompatibles. Un tiempo del
filtro demasiado largo da como resultado un control ines-
table.

1 = 1 ms / 1 = 1 msConstante de tiempo de filtro de error de velocidad. 0 =
filtro desactivado.

0...10000 ms

Desactivado / uint16Habilita/deshabilita el filtro de frecuencia de resonancia.
El filtro se ajusta con los parámetros 24.13…24.17.

Filtro velocidad RFE24.13

El valor del error de velocidad del regulador de velocidad
es filtrado por un filtro supresor de banda de 2.° orden
comúnpara eliminar la amplificaciónde las frecuencias de
resonancia mecánica.

Nota:El ajuste del filtro de frecuencia de resonancia requiere
una comprensión básica de los filtros de frecuencia. Un
ajuste incorrectopuedeamplificar lasoscilacionesmecánicas
y causar daños en el hardware del convertidor. Para garanti-
zar la estabilidad del regulador de velocidad, pare el conver-
tidor o deshabilite el filtro antes demodificar los ajustes de
parámetros.

0 = Filtro de frecuencia de resonancia deshabilitado.

1 = Filtro de frecuencia de resonancia habilitado.

11.Activado

00.Desactivado

45.00 Hz / real32Define la frecuencia cero del filtro de frecuencia de reso-
nancia.

Frecuencia de cero24.14

El valordebeajustarse cercade la frecuenciade resonancia,
que se filtra antes que el regulador de velocidad.

El esquema muestra la respuesta de frecuencia.

20

0

-20

-40

-60
0 50 100 150

f(Hz)

20log10|H(ω)|

1 = 1 Hz / 100 = 1 HzFrecuencia cero.0.50 ... 500.00 Hz
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Predet / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

0.000 null / real32Define el coeficiente de amortiguación para el parámetro
24.14. El valor 0 corresponde a la supresión delmáximo de
la frecuencia de resonancia.

Amortig. de cero24.15

20

0

-20

-40

-60
0 50 100 150

f(Hz)

fcero= 45 Hz
ξcero= 0
ξpolo= 1

fcero= 45 Hz
ξcero= 0,250
ξpolo= 1

20log10|H(ω)|

Nota:Paragarantizar que la bandade frecuenciade resonan-
cia se filtra y no se amplifica, el valor de 24.15 debe sermenor
que 24.17.

100 = 1 / 1000 = 1Coeficiente de amortiguación.-1.000 ... 1.000

40.00 Hz / real32Define la frecuencia de polo del filtro de frecuencia de re-
sonancia.

Frecuencia de polo24.16

40

20

0

-20

-40

-60
0 50 100

f(Hz)

20log10|H(ω)|

fcero= 45 Hz, fpolo= 50 Hz
ξcero= 0, ξpolo= 0,250

fcero= 45 Hz
fpolo= 40 Hz
ξcero= 0
ξpolo= 0,250

fcero= 45 Hz
fpolo= 30 Hz
ξcero= 0
ξpolo= 0,250

Nota: Si este valor es muy diferente del valor de 24.14, las
frecuencias cercanas a la frecuencia del polo se amplifican,
lo que puede dañar el equipo accionado.

1 = 1 Hz / 100 = 1 HzFrecuencia del polo.0.50 ... 500.00 Hz
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Predet / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

0.250 null / real32Define el coeficiente de amortiguación para el parámetro
24.16. El coeficiente da forma a la respuesta de frecuencia
del filtro de frecuencia de resonancia. Un ancho de banda
másestrechomejora laspropiedadesdinámicas. Al ajustar
este parámetro a 1, se elimina el efecto del polo.

Amortig. de polo24.17

20log10|H(ω)|

40

20

0

-20

-40

-60

0 50 100
f(Hz)

fcero= 45 Hz
fpolo= 40 Hz
ξcero= 0
ξpolo= 0,050

fcero= 45 Hz
fpolo= 40 Hz
ξcero= 0
ξpolo= 0,250

fcero= 45 Hz
fpolo= 40 Hz
ξcero= 0
ξpolo= 0,750

Nota:Paragarantizar que la bandade frecuenciade resonan-
cia se filtra y no se amplifica, el valor de 24.15 debe sermenor
que 24.17.

100 = 1 / 1000 = 1Coeficiente de amortiguación.-1.000 ... 1.000

Parámetros 297



Predet / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

Deshabilitar / uint32Activa/desactiva (o selecciona una fuente que active/de-
sactive) el control de la ventana de error de velocidad,
también conocido en ocasiones como control de zona
neutraoprotecciónde roturadebanda. Formauna función
desupervisióndevelocidadparaunconvertidor controlado
por par, lo que impide que el motor se acelere sin control
si se rompe el material que se mantiene tensado.

Ctrl vent. error veloc.
activo

24.41

Nota: El control de la ventana de error de velocidad solo es
eficaz si está activado el modo de funcionamiento Suma
(véanse losparámetros 19.12 y 19.14), o cuandoel convertidor
es un esclavo controlado por velocidad (véase la página 36).

En funcionamientonormal, el control de la ventanamantie-
ne la entrada del regulador de velocidad a cero, de forma
que el regulador se mantenga en el control de par.

Si se pierde la carga del motor, la velocidad del motor au-
mentaráamedidaqueel reguladordepar intentamantener
el par. El error de velocidad (referencia de velocidad - velo-
cidad actual) se incrementa hasta que sale de la ventana
de error de velocidad. Una vez detectada esta situación,
la parte sobresalientedel valor de error se conecta al regu-
lador de velocidad. El regulador produce un término de
referencia relativo a la entrada y la ganancia (25.2Ganancia
proporc velocidad) queel selector depar sumaa la referen-
cia de par. El resultado se usa como la referencia interna
de par para el convertidor.

Laactivacióndel control de la ventanadeerrorde velocidad
se indicamediante el bit 3 de 6.19 Palabra estado ctrl velo-
cidad.
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Predet / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

Los límitesde la ventanaestándefinidospor 24.43Ventana
error veloc. alta y 24.44 Ventana error veloc. baja de la si-
guiente manera:

Referencia + [24.44] rpm

Referencia

Referencia - [24.43] rpm

Referencia + [24.43] rpm

Referencia

Referencia - [24.44] rpm

Ventana de
error de

velocidad

Ventana de
error de

velocidad

Avance

Retroceso
0 rpm

Velocidad
(rpm)

Tenga en cuenta que es el parámetro 24.44 (en lugar de
24.43) el que define el límite de sobrevelocidad en ambos
sentidos de giro. Esto se debe a que la funciónmonitoriza
el error de velocidad (que es negativo en el caso de la so-
brevelocidad, positivo en el caso de una velocidad insufi-
ciente).

ADVERTENCIA:
En un esclavo de controlado por velocidad, la ventana
de error de velocidad no debe superar 21.6 Velocidad
Cero Limite para un paro en rampa fiable. Asegúrese
de que 24.43 y 24.44 son menores que 21.6 (o que el
control de la ventanade error de velocidad está desha-
bilitado) cuando se requiera un paro en rampa.

0 = Control de la ventana de error de velocidad deshabili-
tado

1 = Control de la ventana de error de velocidad habilitado

00.Deshabilitar

11.Habilitar

-Véase Términos y abreviaturas (página 136).Otro [bit]

Control de velocidad
normal / uint16

Cuando se habilita el control de la ventana de error de ve-
locidad (véase el parámetro 24.41 Ctrl vent. error veloc.
activo), este parámetro determina si el regulador de velo-
cidad solo tiene en cuenta el términoproporcional en lugar
de los tres términos (P, I y D).

Modo control venta-
na velocidad

24.42
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Predet / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

0El regulador de velocidad tiene en cuenta los tres térmi-
nos(parámetros 25.2, 25.3 y 25.4).

Control de velocidad
normal

1El regulador de velocidad solo tiene en cuenta el término
proporcional (25.2). Los términos integral y derivado se
fuerzan a cero internamente.

Control P

0.00 rpm / real32Define el límite superior de la ventana del error de veloci-
dad. Véase el parámetro 24.41 Ctrl vent. error veloc. activo.

Ventana error veloc.
alta

24.43

- / 100 = 1 rpmLímite superior de la ventana del error de velocidad. Para
el escalado de 16 bits, véase el parámetro 46.1.

0.00 ... 3000.00 rpm

0.00 rpm / real32Define el límite inferior de la ventanadel error de velocidad.
Véase el parámetro 24.41 Ctrl vent. error veloc. activo.

Ventana error veloc.
baja

24.44

- / 100 = 1 rpmLímite inferior de la ventana del error de velocidad. Para
el escalado de 16 bits, véase el parámetro 46.1.

0.00 ... 3000.00 rpm

0.00 rpm / real32Define un escalónde error de velocidadadicional facilitado
a la entrada del regulador de velocidad (y se añade al valor
del error de velocidad). Este puede usarse en grandes sis-
temasde convertidor para normalizar la velocidaddinámi-
ca.

Pasodeerror de velo-
cidad

24.46

ADVERTENCIA:
Asegúrese de que el valor del escalón de error se elimi-
na cuando se da una orden de paro.

- / 100 = 1 rpmEscalón de error de velocidad. Para el escalado de 16 bits,
véase el parámetro 46.1.

-3000.00 ... 3000.00
rpm
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Predet / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

Ajustes del regulador de velocidad.Control Velocidad25

Véanse los diagramas de cadena de control en las páginas
679 y 680.

- / real32Muestra la salida del regulador de velocidad que se trans-
fiere al regulador de par. Véase el diagrama de cadena de
control en la página 680.

Ref de Par en Ctrl Ve-
locidad

25.1

Este parámetro es de solo lectura.

- / 10 = 1 porcentajePar de salida limitado del regulador de velocidad. Para el
escalado de 16 bits, véase el parámetro 46.3.

-1600.0 ... 1600.0
porcentaje

10.00; 5.00 (95.21
b1/b2) Sin unidad /
real32

Define lagananciaproporcional (Kp) del reguladorde velo-
cidad. Unaganancia excesiva puedeprovocar oscilaciones
de velocidad. La figura siguiente muestra la salida del re-
gulador de velocidad tras un escalón de error cuando el
error permanece constante.

Ganancia proporc ve-
locidad

25.2

Ganancia = Kp = 1
TI= Tiempo de
integración = 0
TD= Tiempo de
derivación = 0

Salida del
reguladorSalida del

regulador =
Kp x e

e = Valor de
error

Tiempo

%

EValor de error

Si la ganancia se ajusta a 1.00, un error del 10% (referencia
- valor actual) en la velocidad síncrona del motor produce
un término proporcional del 10%.

Nota:Esteparámetroseestableceautomáticamentea través
de la funcióndeautoajustedel regulador de velocidad. Véase
el apartadoAjusteautomáticodel reguladordevelocidad (pá-
gina 48).

100 = 1 Sin unidad /
100 = 1 Sin unidad

Ganancia proporcional del regulador de velocidad.0.00 ... 250.00 Sin
unidad
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Predet / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

2.50; 5.00 s (95.21
b1/b2) s / real32

Define el tiempode integracióndel reguladorde velocidad.
El tiempode integracióndefine la velocidada laquecambia
la salidadel regulador cuandoel valor de error es constante
y la ganancia proporcional del regulador de velocidad es
igual a 1. Cuanto menor es el tiempo de integración, más
rápidamente se corrige el valor de error continuo.

Tiempo integración
veloc

25.3

Al configurar el tiempo de integración a cero se desactiva
la parte I del controlador. Esto resulta útil mientras se
sintoniza la ganancia proporcional; primero ajustar la ga-
nanciaproporcional y luego recuperar el tiempode integra-
ción.

El integrador tieneun control antioscilaciónpara funcionar
con un límite de par o intensidad.

La figura siguientemuestra la salidadel reguladorde velo-
cidad tras un escalón de error cuando el error permanece
constante.

Salida del
regulador

Ganancia = Kp = 1
TI= Tiempo de integración
> 0
TD= Tiempo de derivación
= 0

e = Valor de
error

Tiempo

%

Kp x e

Kp x e

TI

Nota:Esteparámetroseestableceautomáticamentea través
de la funcióndeautoajustedel regulador de velocidad. Véase
el apartadoAjusteautomáticodel reguladordevelocidad (pá-
gina 48).

10 = 1 s / 100 = 1 sTiempo de integración del regulador de velocidad.0.00 ... 1000.00 s
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Predet / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

0.000 s / real32Define el tiempode derivación del regulador de velocidad.
La acción derivativa potencia la salida del regulador si el
valor de error cambia.

Tiempo derivación
veloc

25.4

Cuantomayor es el tiempodederivación,más sepotencia
la salida del regulador de velocidad durante el cambio. Si
el tiempo de derivación se ajusta a cero, el regulador fun-
ciona como un regulador PI; si se ajusta a otro valor, fun-
ciona como un regulador PID. La derivación hace que el
control seamás sensible a perturbaciones. Para aplicacio-
nes simples (especialmente las que no usan encoder),
normalmente no se requiere tiempo derivado y se debe
dejar a cero.

La figura siguientemuestra la salidadel reguladorde velo-
cidad tras un escalón de error cuando el error permanece
constante. Laderivadadel error de velocidaddebe filtrarse
con un filtro pasa bajos para eliminar las perturbaciones
externas.

Kp × e
Kp × TD × 

e
Ts

TI

Kp × e

% Salida del
regulador

Valor de
error

e = Valor de
error

Tiempo

Ganancia = Kp = 1

TI = Tiempo de integración > 0

TD = Tiempo de derivación > 0

Ts = Período de muestreo = 500 μs

Δe = Cambio del valor de error entre dos muestras

1000 = 1 s / 1000 = 1 sTiempo de derivación del regulador de velocidad.0.000 ... 10.000 s

8 ms / real32Define la constante de tiempo de filtro de derivación.
Véase el parámetro 25.4 Tiempo derivación veloc.

TiempoFiltroDeriva-
cion

25.5

1 = 1 ms / 1 = 1 msConstante de tiempo de filtro de derivación.0...10000 ms

Parámetros 303



Predet / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

- / real32Define el tiempo de derivación para la compensación de
aceleración(/deceleración). Para compensar una carga de
inercia alta durante la aceleración, se suma una derivada
de la referencia a la salida del regulador de velocidad. Se
describe el principio de una acción derivada para el pará-
metro 25.4 Tiempo derivación veloc.

Comp Acel Tiempo
Derivac

25.6

Nota: Como norma general, ajuste este parámetro al valor
entre el 50 y el 100%de la sumade las constantes de tiempo
mecánico del motor y de la máquina accionada.

La figura siguiente muestra las respuestas de velocidad
cuando se acelera una cargade alta inercia por una rampa.

Sin compensación de aceleración:

Referencia de
velocidad
Velocidad
actual

Tiempo

%

Compensación de aceleración:

%

Tiempo

Referencia de
velocidad
Velocidad
actual

10 = 1 s / 100 = 1 sTiempo de derivación de la compensación de aceleración.0.00 ... 1000.00 s

8.0 ms / real32Define la constante de tiempo del filtro de compensación
de aceleración (o deceleración). Véanse los parámetros
25.4 Tiempo derivación veloc y 25.6 Comp Acel Tiempo
Derivac.

CompAcelTiempode
Filtro

25.7

1 = 1 ms / 10 = 1 msTiempo del filtro de compensación de aceleración o dece-
leración.

0.0 ... 1000.0 ms
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FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

- / real32Define el porcentaje dedisminuciónde tensión, enporcen-
taje de la velocidad nominal del motor.

Tasa de Caida Veloc25.8

Ladisminución reduceunpoco la velocidaddel convertidor
a medida que aumenta la carga del convertidor. La reduc-
ción de velocidad actual en un punto de funcionamiento
determinado depende del ajuste del porcentaje de dismi-
nuciónde tensión y la cargadeaccionamiento (= referencia
de par / salida del regulador de velocidad). Con una salida
del regulador de velocidad del 100%, el porcentaje de dis-
minución de tensión está a nivel nominal, o sea, es igual al
valordeesteparámetro. El efectodedisminuciónse reduce
linealmente hasta cero junto con la carga decreciente.

El porcentaje de disminución de tensión puede utilizarse
por ejemplo para ajustar el reparto de cargas en una apli-
cación maestro/esclavo supervisada por varios converti-
dores. En una aplicación maestro/esclavo, los ejes del
motor están acoplados entre sí.

El porcentaje de disminución adecuado para un proceso
debe determinarse caso por caso en la práctica.

Reduccióndevelocidad= salidadel reguladorde velocidad
× disminución de tensión × velocidad síncrona

Ejemplo: La salida del regulador de velocidad es del 50%,
la tasa de disminución es del 1%, la velocidad síncrona del
convertidor es 1500 rpm.

Reducciónde velocidad=0,50×0,01 × 1500 rpm=7,5 rpm.
Velocidad del
motor en

% de la nominal

Salida del
regulador de
velocidad / %

Carga del
convertidor

100%

Sin
disminución

Disminución
100% 25.08 Tasa de

disminución de
tensión

100 = 1 porcentaje /
100 = 1 porcentaje

Tasa de disminución.0.00 ... 100.00porcen-
taje

No seleccionado /
uint32

Selecciona la fuente para la habilitación/deshabilitación
del equilibrado de la salida de regulador de velocidad.

Control Veloc Habil.
equilib

25.9

Esta función se utiliza para generar una transferencia
suave desde unmotor controlado por par o tensión, al re-
gresar al control por velocidad. Cuando se alcanza el
equilibrado, la salida del regulador de velocidad se fuerza
al valor de 25.10 Control Veloc Ref equilib.

El equilibrado tambiénesposible enel generadorde rampa
(véase el parámetro 23.26 Equilib Rampa Sal Habilitar.

0 = Desactivado

1 = Habilitado

00No seleccionado

11Seleccionado

2Entrada digital DI1 (10.2 DI Estado Demora, bit 0).DI1
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DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

3Entrada digital DI2 (10.2 DI Estado Demora, bit 1).DI2

4Entrada digital DI3 (10.2 DI Estado Demora, bit 2).DI3

5Entrada digital DI4 (10.2 DI Estado Demora, bit 3).DI4

6Entrada digital DI5 (10.2 DI Estado Demora, bit 4).DI5

7Entrada digital DI6 (10.2 DI Estado Demora, bit 5).DI6

10Entrada/salida digital DIO1 (11.2 DIO Estado Demora, bit
0).

DIO1

11Entrada/salida digital DIO2 (11.2 DIO Estado Demora, bit
1).

DIO2

-Véase Términos y abreviaturas (página 136).Otro [bit]

0.0porcentaje / real32Define la referencia utilizada en el equilibrado de la salida
del reguladorde velocidad. La salidadel reguladorde velo-
cidad se fuerza a este valor si se activa el equilibrado me-
diante el parámetro 25.9 Control Veloc Habil. equilib.

Control Veloc Ref
equilib

25.10

- / 10 = 1 porcentajeReferencia de equilibrado de la salida de control de veloci-
dad. Para el escalado de 16 bits, véase el parámetro 46.3.

-300.0 ... 300.0 por-
centaje

-300.0 porcentaje /
real32

Define el par de salidamínimo del regulador de velocidad.Control Veloc Parmí-
nimo

25.11

- / 10 = 1 porcentajePar de salida mínimo del regulador de velocidad. Para el
escalado de 16 bits, véase el parámetro 46.3.

-1600.0 ... 0.0 porcen-
taje

300.0 porcentaje /
real32

Define el par de salidamáximodel regulador de velocidad.Control Veloc Par
máximo

25.12

- / 10 = 1 porcentajePar de salida máximo del regulador de velocidad. Para el
escalado de 16 bits, véase el parámetro 46.3.

0.0 ... 1600.0 porcen-
taje

-400.0 porcentaje /
real32

Define el par de salida mínimo del regulador de velocidad
durante un paro de emergencia por rampa (Off1 o Off3).

Paro em ctrl vel par
mín

25.13

- / 10 = 1 porcentajePar de salida mínimo del regulador de velocidad para un
parode emergencia por rampa. Para el escaladode 16bits,
véase el parámetro 46.3.

-1600.0 ... 0.0 porcen-
taje

400.0 porcentaje /
real32

Define el par de salidamáximo del regulador de velocidad
durante un paro de emergencia por rampa (Off1 o Off3).

Paro em ctrl vel par
máx

25.14

- / 10 = 1 porcentajePar de salida máximo del regulador de velocidad para un
parode emergencia por rampa. Para el escaladode 16bits,
véase el parámetro 46.3.

0.0 ... 1600.0 porcen-
taje

10.00; 5.00 (95.21
b1/b2) Sin unidad /
real32

Define la ganancia proporcional (Kp) para el regulador de
velocidad cuandohayunparode emergencia activo. Véase
el parámetro 25.2 Ganancia proporc velocidad.

EM Stop Ganancia
Prop

25.15

100 = 1 Sin unidad /
100 = 1 Sin unidad

Ganancia proporcional en caso de paro de emergencia.1.00 ... 250.00 Sin
unidad
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FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

- / real32Velocidad actual mínima para la adaptación del regulador
de velocidad.

Límite mín adapt ve-
loc

25.18

La ganancia y el tiempo de integración del regulador de
velocidadpuedenadaptarse según la velocidadactual (90.1
Veloc Motor para Ctrl).

Esto se hace multiplicando la ganancia (25.2 Ganancia
proporc velocidad) y el tiempode integración (25.3 Tiempo
integración veloc) por coeficientes a determinadas veloci-
dades. Los coeficientes se definen individualmente tanto
para la ganancia como para el tiempo de integración.

Cuando la velocidad actual es inferior o igual a 25.18 Límite
mín adapt veloc, la ganancia se multiplica por 25.21 Coef
adapt Kp a veloc mín y el tiempo de integración se divide
por 25.22 Coef adapt Ti a veloc mín.

Cuando la velocidadactual es igual o superior a 25.19Límite
máx adapt veloc, no se produce adaptación alguna (el
coeficiente es 1).

Cuando la velocidad actual está entre 25.18 Límite mín
adapt veloc y 25.19 Límitemáxadapt veloc, los coeficientes
para la ganancia y el tiempo de integración se calculan li-
nealmente según los puntos de interrupción.

Véase también el diagrama de bloques en la página 680.

1.000

Kp = Ganancia
proporcionalTI = Tiempo de
integración

Velocidad
actual (90.01)

(rpm)

25.1925.18

Coeficiente para Kp o
TI

25.21 o
25.22

0

1 = 1 rpm / 1 = 1 rpmVelocidad actual mínima para la adaptación del regulador
de velocidad.

0...30000 rpm

- / real32Velocidad actualmáximapara la adaptación del regulador
de velocidad.

Límitemáx adapt ve-
loc

25.19

Véase el parámetro 25.18 Límite mín adapt veloc.

1 = 1 rpm / 1 = 1 rpmVelocidad actualmáximapara la adaptación del regulador
de velocidad.

0...30000 rpm

1.000 Sin unidad /
real32

Coeficientedegananciaproporcional a la velocidadactual
mínima.

Coef adaptKpa veloc
mín

25.21

Véase el parámetro 25.18 Límite mín adapt veloc.

1000 = 1 Sin unidad /
1000 = 1 Sin unidad

Coeficientedegananciaproporcional a la velocidadactual
mínima.

0.000 ... 10.000 Sin
unidad

1.000 Sin unidad /
real32

Coeficiente de tiempode integración a la velocidad actual
mínima.

Coef adapt Ti a veloc
mín

25.22

Véase el parámetro 25.18 Límite mín adapt veloc.

1000 = 1 Sin unidad /
1000 = 1 Sin unidad

Coeficiente de tiempode integración a la velocidad actual
mínima.

0.000 ... 10.000 Sin
unidad
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- / real32Referenciadeparmáximopara la adaptacióndel regulador
de velocidad.

Límitemáxadaptpar25.25

La ganancia del regulador de velocidad puede adaptarse
según la referencia de par final sin límite (26.1 Referencia
par para ctrl par).

Estopuedeusarsepara suavizar las perturbacionesprovo-
cadas por cargas bajas y el juego mecánico.

La funcionalidad implica la multiplicación de la ganancia
(25.2 Ganancia proporc velocidad) por un coeficiente den-
tro de un determinado rango de par.

Cuando la referencia depar es 0%, la ganancia semultipli-
ca por el valor del parámetro 25.27 Coef adapt Kp a par
mín.

Cuando la referencia de par es igual o superior a 25.25 Lí-
mite máx adapt par, no se produce adaptación alguna (el
coeficiente es 1).

Entre 0%y 25.25 Límitemáx adapt par, el coeficiente para
la ganancia se calcula linealmente según los puntos de in-
terrupción.

Puede aplicarse un filtro en la referencia de par usando el
parámetro 25.26 Tiempo filtro adapt par.

Véase también el diagrama de bloques en la página 680.

1.000

25.27

Coeficiente para Kp (ganancia
proporcional)

Referencia de par final
(26.01) (rpm)

25.250

- / 10 = 1 porcentajeReferenciadeparmáximopara la adaptacióndel regulador
de velocidad. Para el escalado de 16 bits, véase el paráme-
tro 46.3.

0.0 ... 1600.0 porcen-
taje

0.000 s / real32Define una constante de tiempo del filtro para la adapta-
ción, ajustandodehecho la tasade cambiode la ganancia.

Tiempo filtro adapt
par

25.26

Véase el parámetro 25.25 Límite máx adapt par.

100 = 1 s / 1000 = 1 sTiempo de filtro para la adaptación.0.000 ... 100.000 s

1.000 Sin unidad /
real32

Coeficiente de ganancia proporcional con una referencia
de par del 0%.

Coef adapt Kp a par
mín

25.27

Véase el parámetro 25.25 Límite máx adapt par.

1000 = 1 Sin unidad /
1000 = 1 Sin unidad

Coeficiente de ganancia proporcional con una referencia
de par del 0%.

0.000 ... 10.000 Sin
unidad
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Nr.

Habilitar / uint16Habilita/deshabilita la adaptación del regulador de veloci-
dad según la referencia de flujo del motor (1.24 % de flujo
actual).

Habilitar adaptación
flujo

25.30

La ganancia proporcional del regulador de velocidad se
multiplica por un coeficiente de 0...1 entre 0...100% de la
referencia de flujo, respectivamente.

Véase también el diagrama de bloques en la página 680.
Coeficiente para Kp (ganancia

proporcional)

1.000

0,000
0 100

Referencia de flujo
(01.24) (%)

0Adaptación del regulador de velocidad basada en la refe-
rencia de flujo deshabilitada.

Deshabilitar

1Adaptación del regulador de velocidad basada en la refe-
rencia de flujo habilitada.

Habilitar

Desactivado / uint32Activa (o selecciona una fuente que activa) la función de
autoajuste del regulador de velocidad. Véase el apartado
Ajuste automático del regulador de velocidad (página 48).

Autoajustedelcontro-
lador de velocidad

25.33

El autoajusteestableceráautomáticamente losparámetros
25.2 Ganancia proporc velocidad, 25.3 Tiempo integración
veloc y 25.37 Constante de tiempo mecánica.

Los requisitos previos para la realización de la rutina de
ajuste automático son:
• la marcha de identificación del motor (marcha de ID) se

ha completado satisfactoriamente
• se han ajustado los límites de par y velocidad (grupo de

parámetros 30 Limites).
• se hanajustadoel filtrode la realimentaciónde velocidad

(grupo de parámetros 90 Seleccion Realimentacion), el
filtro de errores de velocidad (24Acondic. ref. velocidad)
y la velocidad cero (21 Modo Marcha/Paro), y

• el convertidor se ha arrancado y está funcionando en
modo de control de velocidad.

ADVERTENCIA:
Elmotor y lamaquinaria funcionarán contra los límites
de par y de velocidad durante la rutina de autoajuste.
VERIFIQUE QUE SEA SEGURO ACTIVAR LA FUNCIÓN
DE AUTOAJUSTE.

Sepuede cancelar la rutinade ajuste automáticodetenien-
do el convertidor.

0→1 = Activar el autoajuste del regulador de velocidad

Nota: El valor no vuelve a 0 automáticamente.

00.Desactivado
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11.Activado

-Véase Términos y abreviaturas (página 136).Otro [bit]

Normal / uint16Defineuncontrol preajustadopara la funcióndeautoajuste
del regulador de velocidad. El ajuste afecta a la forma en
que responderá la referencia de par a un escalón de refe-
rencia de velocidad.

Modo de autoajuste
del controlador de
velocidad

25.34

0Respuesta lenta pero robusta.Suave

1Ajuste medio.Normal

2Respuesta rápida. Puede producir un valor de ganancia
demasiado alto en algunas aplicaciones.

Enérgico

0.00 s / real32Constante de tiempo mecánico del convertidor y de la
maquinaria conforme a lo determinado por la función de
ajuste automático del regulador de velocidad. El valor
puede ajustarse manualmente.

Constantede tiempo
mecánica

25.37

10 = 1 s / 100 = 1 sConstante de tiempo mecánico.0.00 ... 1000.00 s

10.00 porcentaje /
real32

Define un valor de par adicional usado por la función de
autoajuste.

Autoajuste del esca-
lón de par

25.38

Este valor es escalado al par nominal del motor.

Tenga en cuenta que el par usado por la función de autoa-
juste tambiénpuede ser limitadopor los límites depar (en
el grupo de parámetros 30 Limites) y el par nominal del
motor.

100 = 1 porcentaje /
100 = 1 porcentaje

Escalón de par de autoajuste.0.00 ... 100.00porcen-
taje

10.00 porcentaje /
real32

Define un valor de velocidad adicional a la velocidad inicial
para la rutina de autoajuste. La velocidad inicial (velocidad
usada cuando el autoajuste está activado)más el valor de
este parámetro es la velocidad máxima calculada que uti-
liza la rutina de autoajuste. La velocidadmáxima también
puede limitarse mediante los límites de velocidad (en el
grupo de parámetros 30 Limites) y la velocidad nominal
del motor.

Autoajuste del esca-
lón de velocidad

25.39

El valor es escalado a la velocidad nominal del motor.

Nota: El motor superará ligeramente la velocidad máxima
calculada al final de cada etapa de aceleración.

100 = 1 porcentaje /
100 = 1 porcentaje

Escalón de velocidad de autoajuste.0.00 ... 100.00porcen-
taje

10 Sin unidad / uint16Determinael númerodeciclosdeaceleración/deceleración
que se llevan a cabo durante la rutina de autoajuste. Un
aumento del valor mejorará la precisión de la función de
autoajuste y permitirá el uso de valores de escalón de par
o velocidad más pequeños.

Autoajuste de repeti-
ciones

25.40

1 = 1 Sin unidad / 1 = 1
Sin unidad

Número de ciclos durante la rutina de autoajuste.1...10 Sin unidad

- / real32ReservadoAutoajuste2 de ref.
par

25.41
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Seleccionado / uint32Selecciona una fuente que habilita/deshabilita la parte
integral (I) del regulador de velocidad.

Habilitar término inte-
gral

25.42

0 = parte I deshabilitada

1 = parte I habilitada

00No seleccionado

11Seleccionado

2Entrada digital DI1 (10.2 DI Estado Demora, bit 0).DI1

3Entrada digital DI2 (10.2 DI Estado Demora, bit 1).DI2

4Entrada digital DI3 (10.2 DI Estado Demora, bit 2).DI3

5Entrada digital DI4 (10.2 DI Estado Demora, bit 3).DI4

6Entrada digital DI5 (10.2 DI Estado Demora, bit 4).DI5

7Entrada digital DI6 (10.2 DI Estado Demora, bit 5).DI6

10Entrada/salida digital DIO1 (11.2 DIO Estado Demora, bit
0).

DIO1

11Entrada/salida digital DIO2 (11.2 DIO Estado Demora, bit
1).

DIO2

-Véase Términos y abreviaturas (página 136).Otro [bit]

- / real32Muestra la salida de la parte proporcional (P) del regulador
de velocidad. Véase el diagrama de cadena de control en
la página 680.

Par Ref Proporcional25.53

Este parámetro es de solo lectura.

- / 10 = 1 porcentajeSalida de la parte P del regulador de velocidad. Para el es-
calado de 16 bits, véase el parámetro 46.3.

-30000.0 ... 30000.0
porcentaje

- / real32Muestra la salida de la parte integral (I) del regulador de
velocidad. Véase el diagrama de cadena de control en la
página 680.

Par Referencia inte-
gral

25.54

Este parámetro es de solo lectura.

- / 10 = 1 porcentajeSalida de la parte I del regulador de velocidad. Para el esca-
lado de 16 bits, véase el parámetro 46.3.

-30000.0 ... 30000.0
porcentaje

- / real32Muestra la salida de la parte derivada (D) del regulador de
velocidad. Véase el diagrama de cadena de control en la
página 680.

Par Referencia deriv25.55

Este parámetro es de solo lectura.

- / 10 = 1 porcentajeSalida de la parte D del regulador de velocidad. Para el es-
calado de 16 bits, véase el parámetro 46.3.

-30000.0 ... 30000.0
porcentaje

- / real32Muestra la salida de la función de compensación de la
aceleración, página 680.

Par Compensacion
Acel

25.56

Consulte el diagrama de cadena de control.

Este parámetro es de solo lectura.

- / 10 = 1 porcentajeSalida de la función de compensación de la aceleración.
Para el escalado de 16 bits, véase el parámetro 46.3.

-30000.0 ... 30000.0
porcentaje

- / real32Muestra la salidadeaceleración compensadadel regulador
de velocidad. Véase el diagrama de cadena de control en
la página 680.

Desequilibrado Ref
de Par

25.57

Este parámetro es de solo lectura.
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- / 10 = 1 porcentajeSalida de aceleración compensadadel regulador de veloci-
dad. Para el escalado de 16 bits, véase el parámetro 46.3.

-30000.0 ... 30000.0
porcentaje
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Ajustes de la cadena de referencia de par.CadenaReferenciade
Par

26

Véanse los diagramas de cadena de control en las páginas
681 y 683.

- / real32Muestra la referencia de par final enviada al regulador de
par, en porcentaje. Diversos limitadores finales, como po-

Referencia par para
ctrl par

26.1

tencia, par, carga, etc., actúan en consecuencia de esta
referencia.

Véanse los diagramas de cadena de control en las páginas
683 y 684.

Este parámetro es de solo lectura.

- / 10 = 1 porcentajeReferencia de par para el control de par. Para el escalado
de 16 bits, véase el parámetro 46.3.

-1600.0 ... 1600.0
porcentaje

- / real32Muestra la referencia de par final (en porcentaje del par
nominal del motor) indicada al núcleo DTC y va detrás de
la limitación de frecuencia, tensión y par.

Ref de par utilizada26.2

Véase el diagrama de cadena de control en la página 684.

Este parámetro es de solo lectura.

- / 10 = 1 porcentajeReferencia de par para el control de par. Para el escalado
de 16 bits, véase el parámetro 46.3.

-1600.0 ... 1600.0
porcentaje

-300.0 porcentaje /
real32

Define la referencia de par mínima. Permite la limitación
local de la referencia depar antes depasarla al controlador
de rampadepar. Para la limitacióndepar absoluta, consul-
te el parámetro 30.19 Par Minimo 1.

Ref de Par Minima26.8

- / 10 = 1 porcentajeReferencia de par mínima. Para el escalado de 16 bits,
véase el parámetro 46.3.

-1000.0 ... 0.0porcen-
taje

300.0 porcentaje /
real32

Define la referencia de par máxima. Permite la limitación
local de la referencia depar antes depasarla al controlador
de rampadepar. Para la limitacióndepar absoluta, consul-
te el parámetro 30.20 Par Maximo 1.

Ref de Par Maxima26.9

- / 10 = 1 porcentajeReferencia de par máxima. Para el escalado de 16 bits,
véase el parámetro 46.3.

0.0 ... 1000.0 porcen-
taje

Cero / uint32Selecciona la fuente de la referencia de par 1.Ref de par 1 Fuente26.11

Sepuedendefinir dos fuentesde señal conesteparámetro
y 26.12Refdepar 2Fuente. Sepuedeusar una fuentedigital
seleccionada por 26.14 Seleccion Ref de Par 1/2 para cam-
biar entre las dos fuentes, o una funciónmatemática (26.13
Ref de Par 1 Funcion) aplicada a las dos señales para crear
la referencia.

…

…

Ref1

ADD

SUB

MUL

MIN

MAX

26.11

26.12

26.70

26.71

26.13

26.14

26.72

0

1

0

AI

FB

Otro

0
AI

FB

Otro

0Ninguna.Cero

112.12 AI1 Valor Escalado (página 201).AI1 Escalada
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212.22 AI2 Valor escalado (página 203).AI2 Escalada

43.5 FB A Referencia 1 (página 146).FB A ref1

53.6 FB A Referencia 2 (página 146).FB A ref2

83.9 EFB Referencia 1 (página 146).EFB ref1

93.10 EFB Referencia 2 (página 146).EFB ref2

103.11 Controlador DDCS ref 1 (página 146).Ctrl DDCS ref1

113.12 Controlador DDCS ref 2 (página 147).Ctrl DDCS ref2

123.13 M/F o D2D ref1 (página 147).M/F referencia 1

133.14 M/F o D2D ref2 (página 147).M/F referencia 2

1522.80Ref actl pontenciómmotor (salidadel potenciómetro
del motor).

Potenciómetromotor

1640.1 PID Proceso Salida actual (salida del regulador PID de
proceso).

PID

18Referencia del panel de control con un valor inicial de la
última referencia de panel usada. Véase el apartado Uso
del panel de control como fuente de control externa (pági-
na 25).

Panel de control (ref
guardada)

19Referencia del panel de control con un valor inicial de la
fuente o el valor actual previo. Véase el apartado Uso del
panel de control como fuente de control externa (pági-
na 25).

Panel de control (ref
copiada)

-Selección de la fuente (véase Términos y abreviaturas (pá-
gina 136)).

Otro [bit]

Cero / uint32Selecciona la fuente de la referencia de par 2.Ref de par 2 Fuente26.12

Para obtener más detalles acerca de las selecciones y un
diagrama de selección de fuentes de referencia, véase el
parámetro 26.11 Ref de par 1 Fuente.

Ref1 / uint16Selecciona una función matemática entre las fuentes de
referencia seleccionadas por los parámetros 26.11 Ref de
par 1 Fuente y 26.12 Ref de par 2 Fuente. Véase el diagrama
en 26.11 Ref de par 1 Fuente.

Ref de Par 1 Funcion26.13

0La señal seleccionada por 26.11 Ref de par 1 Fuente se uti-
liza como referenciade velocidad 1 (no se le aplica ninguna
función).

Ref1

1La suma de las fuentes de referencia se utiliza como refe-
rencia de par 1.

Suma (ref1 + ref2)

2La resta ([26.11 Ref de par 1 Fuente] - [26.12 Ref de par 2
Fuente]) de las fuentes de referencia se utiliza como refe-
rencia de velocidad 1.

Resta (ref1 - ref2)

3La multiplicación de las fuentes de referencia se utiliza
como referencia de par 1.

Mul (ref1 x ref2)

4Lamenor de las fuentes de referencia se utiliza como refe-
rencia de par 1.

Mín (ref1, ref2)

5Lamayor de las fuentes de referencia se utiliza como refe-
rencia de par 1.

Máx (ref1, ref2)
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Referencia de Par 1 /
uint32

Configura la selección entre referencias de par 1 y 2.

Véase el diagrama en 26.11 Ref de par 1 Fuente.

Seleccion Ref de Par
1/2

26.14

0 = Referencia de par 1

1 = Referencia de par 2

00.Referencia de Par 1

11.Referencia de Par 2

2La referencia de par 1 se utiliza cuando está activo el lugar
de control externo EXT1. La referencia de par 2 se utiliza
cuando está activo el lugar de control externo EXT2.

Seguir selección
Ext1/Ext2

Véase también el parámetro 19.11 Ext1/Ext2 Seleccion.

3Entrada digital DI1 (10.2 DI Estado Demora, bit 0).DI1

4Entrada digital DI2 (10.2 DI Estado Demora, bit 1).DI2

5Entrada digital DI3 (10.2 DI Estado Demora, bit 2).DI3

6Entrada digital DI4 (10.2 DI Estado Demora, bit 3).DI4

7Entrada digital DI5 (10.2 DI Estado Demora, bit 4).DI5

8Entrada digital DI6 (10.2 DI Estado Demora, bit 5).DI6

-Véase Términos y abreviaturas (página 136).Otro [bit]

1.000 Sin unidad /
real32

Define el factor de escalado para la referencia de par (la
referencia de par se multiplica por el valor).

Compartir carga26.15

De esta forma, los convertidores que comparten la carga
entre dos motores de la misma planta mecánica pueden
personalizarse para compartir la cantidad correcta cada
uno, pero usando la misma referencia de par de maestro.

1000 = 1 Sin unidad /
1000 = 1 Sin unidad

Factor de escalado de la referencia de par.-8.000 ... 8.000 Sin
unidad

Cero / uint32Selecciona la fuente para el suplemento de referencia de
par 1.

Origen suplemento
par 1

26.16

Nota: Por razones de seguridad, este suplemento no se
aplica cuando hay un paro de emergencia activo.

Véase el diagrama de cadena de control en la página 681.

Para conocer las selecciones, véase el parámetro 26.11 Ref
de par 1 Fuente.

0.000 s / real32Define una constante de tiempo de filtro pasa bajos para
la referencia de par.

Tiempo Filtrado Ref
de Par

26.17

1000 = 1 s / 1000 = 1 sConstante de tiempo de filtro para la referencia de par.0.000 ... 30.000 s

0.000 s / real32Define el tiempo de aumento de rampa de la referencia de
par, es decir, el tiempo necesario para que la referencia
aumente de cero al par motor nominal.

Tiempo Aumento
Rampa Par

26.18

100 = 1 s / 1000 = 1 sTiempo de aumento de rampa de la referencia de par.0.000 ... 60.000 s

0.000 s / real32Define el tiempodedisminución de rampade la referencia
de par, es decir, el tiempo necesario para que la referencia
disminuya del par motor nominal a cero.

Tiempo Dismin Ram-
pa Par

26.19

100 = 1 s / 1000 = 1 sTiempo de disminución de rampa de la referencia de par.0.000 ... 60.000 s
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FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

Cero / uint32Selecciona la fuente para el suplemento de referencia de
par 2.

Origen suplemento
par 2

26.25

El valor recibido de la fuente seleccionada se suma a la re-
ferenciadepar tras la seleccióndelmodode funcionamien-
to. Por este motivo, el suplemento puede usarse en los
modos de velocidad y par.

Nota: Por razones de seguridad, este suplemento no se
aplica cuando hay un paro de emergencia activo.

ADVERTENCIA:
Si el suplemento supera los límites establecidos por
los parámetros 25.11 Control Veloc Par mínimo y 25.12
Control Veloc Par máximo, puede que sea imposible
realizar un paro en rampa. Asegúrese de que el suple-
mento se reduce o se elimina cuando se requiera un
paro en rampa, p. ej. con el parámetro 26.26 Suplem.
ref. par fuerza 2 cero.

Véase el diagrama de cadena de control en la página 683.

Para conocer las selecciones, véase el parámetro 26.11 Ref
de par 1 Fuente.

No seleccionado /
uint32

Selecciona una fuente que fuerza el cambio de ese suple-
mento de referencia de par 2 (véase el parámetro 26.25
Origen suplemento par 2) a cero.

Suplem. ref. par fuer-
za 2 cero

26.26

0 = Funcionamiento normal

1 = Forzar suplemento de referencia de par 2 a cero.

00No seleccionado

11Seleccionado

2Entrada digital DI1 (10.2 DI Estado Demora, bit 0).DI1

3Entrada digital DI2 (10.2 DI Estado Demora, bit 1).DI2

4Entrada digital DI3 (10.2 DI Estado Demora, bit 2).DI3

5Entrada digital DI4 (10.2 DI Estado Demora, bit 3).DI4

6Entrada digital DI5 (10.2 DI Estado Demora, bit 4).DI5

7Entrada digital DI6 (10.2 DI Estado Demora, bit 5).DI6

10Entrada/salida digital DIO1 (11.2 DIO Estado Demora, bit
0).

DIO1

11Entrada/salida digital DIO2 (11.2 DIO Estado Demora, bit
1).

DIO2

-Véase Términos y abreviaturas (página 136).Otro [bit]

100 ms / real32Define el tiempo de filtrado del límite de par.Tiempo Filtrado Lím
de Par

26.27

Este parámetro se utiliza para suavizar el escalón al cam-
biar el límite si el convertidor está funcionandoconel límite
de par.

1 = 1 ms / 1 = 1 msTiempo Filtrado Lím de Par.0...100 ms
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FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

0.0porcentaje / real32Si está habilitado por el parámetro 26.42 Escalon de Par
Habilitar, añade un paro adicional a la referencia de par.

Escalon de Par26.41

Se puede añadir un segundo escalón de par usando los
parámetrosdepuntero 26.43Habilitar punterodeescalón
de par y 26.44 Fuente de escalón de par.

Los dos escalones de par son independientes entre sí y se
suman para calcular el escalón de par total.

Nota: Por razones de seguridad, los escalones de par no se
aplican cuando hay un paro de emergencia activo.

ADVERTENCIA:
Si el escalóndepar total supera los límites establecidos
por los parámetros 25.11 Control Veloc Par mínimo y
25.12 Control Veloc Par máximo, puede que sea impo-
sible realizar un paro en rampa. Asegúrese de que el
escalón de par se reduce o deshabilita cuando se re-
quiera un paro en rampa.

- / 10 = 1 porcentajeEscalón de par. Para el escalado de 16 bits, véase el pará-
metro 46.3.

-300.0 ... 300.0 por-
centaje

Deshabilitar / uint32Habilita/deshabilita el escalóndepardefinidopor el pará-
metro 26.41 Escalon de Par.

EscalondeParHabili-
tar

26.42

0Escalón de par deshabilitado.Deshabilitar

1Escalón de par habilitado.Habilitar

Seleccionado / uint32Selecciona una fuente que habilita/deshabilita el escalón
de par definido por el parámetro 26.44 Fuente de escalón
de par.

Habilitar puntero de
escalón de par

26.43

Véase también el parámetro 26.41 Escalon de Par.

1 = Escalón de par habilitado.

00No seleccionado

11Seleccionado

2Entrada digital DI1 (10.2 DI Estado Demora, bit 0).DI1

3Entrada digital DI2 (10.2 DI Estado Demora, bit 1).DI2

4Entrada digital DI3 (10.2 DI Estado Demora, bit 2).DI3

5Entrada digital DI4 (10.2 DI Estado Demora, bit 3).DI4

6Entrada digital DI5 (10.2 DI Estado Demora, bit 4).DI5

7Entrada digital DI6 (10.2 DI Estado Demora, bit 5).DI6

10Entrada/salida digital DIO1 (11.2 DIO Estado Demora, bit
0).

DIO1

11Entrada/salida digital DIO2 (11.2 DIO Estado Demora, bit
1).

DIO2

-Véase Términos y abreviaturas (página 136).Otro [bit]

Cero / uint32Selecciona la fuentedel escalóndepar habilitadopor 26.43
Habilitar puntero de escalón de par.

Fuente de escalón de
par

26.44

0Ninguna.Cero

112.12 AI1 Valor Escalado (página 201).AI1 Escalada
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DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

212.22 AI2 Valor escalado (página 203).AI2 Escalada

43.5 FB A Referencia 1 (página 146).FB A ref1

53.6 FB A Referencia 2 (página 146).FB A ref2

83.9 EFB Referencia 1 (página 146).EFB ref1

93.10 EFB Referencia 2 (página 146).EFB ref2

103.11 Controlador DDCS ref 1 (página 146).Ctrl DDCS ref1

113.12 Controlador DDCS ref 2 (página 147).Ctrl DDCS ref2

123.13 M/F o D2D ref1 (página 147).M/F referencia 1

133.14 M/F o D2D ref2 (página 147).M/F referencia 2

1522.80Ref actl pontenciómmotor (salidadel potenciómetro
del motor).

Potenciómetromotor

1640.1 PID Proceso Salida actual (salida del regulador PID de
proceso).

PID

18Referencia del panel de control con un valor inicial de la
última referencia de panel usada. Véase el apartado Uso
del panel de control como fuente de control externa (pági-
na 25).

Panel de control (ref
guardada)

19Referencia del panel de control con un valor inicial de la
fuente o el valor actual previo. Véase el apartado Uso del
panel de control como fuente de control externa (pági-
na 25).

Panel de control (ref
copiada)

-Selección de la fuente (véase Términos y abreviaturas (pá-
gina 136)).

Otro [bit]

No seleccionado /
uint32

Los parámetros 26.51…26.58 configuran la función de
amortiguación de oscilaciones. Véase el apartado Amorti-
guación de las oscilaciones (página 51) y el diagrama de
bloques de la página 683.

Amortiguacióndeos-
cilaciones

26.51

Este parámetro habilita (o selecciona una fuente que habi-
lita) el algoritmo de amortiguación de oscilaciones.

1 =Algoritmodeamortiguacióndeoscilacioneshabilitado

00No seleccionado

11Seleccionado

2Entrada digital DI1 (10.2 DI Estado Demora, bit 0).DI1

3Entrada digital DI2 (10.2 DI Estado Demora, bit 1).DI2

4Entrada digital DI3 (10.2 DI Estado Demora, bit 2).DI3

5Entrada digital DI4 (10.2 DI Estado Demora, bit 3).DI4

6Entrada digital DI5 (10.2 DI Estado Demora, bit 4).DI5

7Entrada digital DI6 (10.2 DI Estado Demora, bit 5).DI6

10Entrada/salida digital DIO1 (11.2 DIO Estado Demora, bit
0).

DIO1

11Entrada/salida digital DIO2 (11.2 DIO Estado Demora, bit
1).

DIO2

-Véase Términos y abreviaturas (página 136).Otro [bit]

318 Parámetros



Predet / Tipo

FbEq 16b / 32b
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Nr.

No seleccionado /
uint32

Determina (o selecciona una fuente que determina) si la
salida de la función de amortiguación de oscilaciones se
aplica o no a la referencia de par.

Habilitar salida
amort. oscil.

26.52

Nota: Antes de habilitar la salida de amortiguación de osci-
laciones, ajuste losparámetros 26.53…26.57. A continuación,
monitorice la señal de entrada (seleccionada con 26.53) y la
salida (26.58) para asegurarse de que sea seguro aplicar la
corrección.

1 = Aplicar la salida de amortiguación de oscilaciones a la
referencia de par

00No seleccionado

11Seleccionado

2Entrada digital DI1 (10.2 DI Estado Demora, bit 0).DI1

3Entrada digital DI2 (10.2 DI Estado Demora, bit 1).DI2

4Entrada digital DI3 (10.2 DI Estado Demora, bit 2).DI3

5Entrada digital DI4 (10.2 DI Estado Demora, bit 3).DI4

6Entrada digital DI5 (10.2 DI Estado Demora, bit 4).DI5

7Entrada digital DI6 (10.2 DI Estado Demora, bit 5).DI6

10Entrada/salida digital DIO1 (11.2 DIO Estado Demora, bit
0).

DIO1

11Entrada/salida digital DIO2 (11.2 DIO Estado Demora, bit
1).

DIO2

-Véase Términos y abreviaturas (página 136).Otro [bit]

Error de velocidad /
uint32

Selecciona la señal de entrada para la función de amorti-
guación de oscilaciones.

Entrada compensac.
oscilaciones

26.53

Nota: Antes de modificar el tiempo de funcionamiento de
este parámetro, deshabilite la salida de amortiguación de
oscilaciones con el parámetro 26.52. Monitorice el compor-
tamiento de 26.58 antes de habilitar de nuevo la salida.

024.1 Refer. velocidad utilizada: velocidad del motor sin fil-
trar.

Error de velocidad

Nota: El modo de control de motor escalar no admite este
ajuste.

11.11 Tension Bus CC. (El valor se filtra internamente).Tensión de CC

31.0 Hz / real32Define la frecuencia central del filtro de amortiguación de
oscilaciones.

Frecuencia amortig.
oscilaciones

26.55

Véase el valor conforme al número de picos de oscilación
en la señal monitorizada (seleccionada por 26.53) por se-
gundo.

Nota: Antes de modificar el tiempo de funcionamiento de
este parámetro, deshabilite la salida de amortiguación de
oscilaciones con el parámetro 26.52. Monitorice el compor-
tamiento de 26.58 antes de habilitar de nuevo la salida.

10 = 1 Hz / 10 = 1 HzFrecuencia central de la amortiguación de oscilaciones.0.1 ... 60.0 Hz
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Nr.

180 grados / real32Define un desfase para la salida del filtro.Faseamort. oscilacio-
nes

26.56

Nota: Antes de modificar el tiempo de funcionamiento de
este parámetro, deshabilite la salida de amortiguación de
oscilaciones con el parámetro 26.52. Monitorice el compor-
tamiento de 26.58 antes de habilitar de nuevo la salida.

10 = 1 grados / 1 = 1
grados

Desfase para la salida de la función de amortiguación de
oscilaciones.

0...360 grados

1.0 porcentaje / real32Define unaganancia para la salida de la función de amorti-
guación de oscilaciones, es decir, cuánto se amplifica la
salida del filtro antes de sumarla a la referencia de par.

Gananciaamort. osci-
laciones

26.57

La ganancia de la oscilación se escala según la ganancia
del regulador de velocidad, de manera que un cambio de
ganancia no afectará a la amortiguación de las oscilacio-
nes.

Nota: Antes de modificar el tiempo de funcionamiento de
este parámetro, deshabilite la salida de amortiguación de
oscilaciones con el parámetro 26.52. Monitorice el compor-
tamiento de 26.58 antes de habilitar de nuevo la salida.

10 = 1 porcentaje / 10
= 1 porcentaje

Ajuste de ganancia para la salida de amortiguación de os-
cilaciones.

0.0 ... 100.0porcenta-
je

- / real32Muestra la salida de la funciónde amortiguacióndeoscila-
ciones. Este valor se suma a la referencia de par (según lo
permita el parámetro 26.52 Habilitar salida amort. oscil.).

Salida amort. oscila-
ciones

26.58

Este parámetro es de solo lectura.

10 = 1 porcentaje /
1000 = 1 porcentaje

Salida de la función de amortiguación de oscilaciones.-1600.000 ...
1600.000 porcentaje

- / real32Muestra el valor de la fuente de referencia de par 1 (selec-
cionada por el parámetro 26.11 Ref de par 1 Fuente). Véase
el diagrama de cadena de control en la página 681.

Ref de Par 1 Actual26.70

Este parámetro es de solo lectura.

- / 10 = 1 porcentajeValor de la fuente de referencia de par 1. Para el escalado
de 16 bits, véase el parámetro 46.3.

-1600.0 ... 1600.0
porcentaje

- / real32Muestra el valor de la fuente de referencia de par 2 (selec-
cionadapor el parámetro 26.12 Ref depar 2 Fuente). Véase
el diagrama de cadena de control en la página 681.

Ref de Par 2 Actual26.71

Este parámetro es de solo lectura.

- / 10 = 1 porcentajeValor de la fuente de referencia de par 2. Para el escalado
de 16 bits, véase el parámetro 46.3.

-1600.0 ... 1600.0
porcentaje

- / real32Muestra la referenciadepardespuésde la funciónaplicada
con el parámetro 26.13 Ref de Par 1 Funcion (si correspon-
de) y después de la selección (26.14 Seleccion Ref de Par
1/2). Véase el diagrama de cadena de control en la página
681.

Ref de Par 3 Actual26.72

Este parámetro es de solo lectura.

- / 10 = 1 porcentajeReferencia de par tras la selección. Para el escalado de 16
bits, véase el parámetro 46.3.

-1600.0 ... 1600.0
porcentaje
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Nr.

- / real32Muestra la referencia de par tras aplicar el suplemento de
referencia 1. Véase el diagrama de cadena de control en la
página 681.

Ref de Par 4 Actual26.73

Este parámetro es de solo lectura.

- / 10 = 1 porcentajeReferencia de par tras la aplicación del suplemento de re-
ferencia 1. Para el escalado de 16 bits, véase el parámetro
46.3.

-1600.0 ... 1600.0
porcentaje

- / real32Muestra la referencia de par tras la limitación y la rampa.
Véase el diagrama de cadena de control en la página 681.

Rampa ref par sal.26.74

Este parámetro es de solo lectura.

- / 10 = 1 porcentajeReferencia de par tras la limitación y la rampa. Para el es-
calado de 16 bits, véase el parámetro 46.3.

-1600.0 ... 1600.0
porcentaje

- / real32Muestra la referencia de par tras la selección del modo de
control.

Ref de Par 5 Actual26.75

Véase el diagrama de cadena de control en la página 683.

Este parámetro es de solo lectura.

- / 10 = 1 porcentajeReferencia de par después de la selección del modo de
control. Para el escalado de 16 bits, véase el parámetro
46.3.

-1600.0 ... 1600.0
porcentaje

- / real32Muestra la referencia de par tras aplicar el suplemento de
referencia 2. Véase el diagrama de cadena de control en la
página 683.

Ref de Par 6 Actual26.76

Este parámetro es de solo lectura.

- / 10 = 1 porcentajeReferencia de par tras la aplicación del suplemento de re-
ferencia 2. Para el escalado de 16 bits, véase el parámetro
46.3.

-1600.0 ... 1600.0
porcentaje

- / real32Muestra el valor de la fuente del suplemento de referencia
de par 2. Véase el diagrama de cadena de control en la pá-
gina 683.

Ref Par A Adicional
Actual

26.77

Este parámetro es de solo lectura.

- / 10 = 1 porcentajeSuplemento de referencia de par 2. Para el escalado de 16
bits, véase el parámetro 46.3.

-1600.0 ... 1600.0
porcentaje

- / real32Muestra el valor del suplemento de referencia de par 2 an-
tes de que se sume a la referencia de par. Véase el diagra-
ma de cadena de control en la página 683.

Ref Par B Adicional
Actual

26.78

Este parámetro es de solo lectura.

- / 10 = 1 porcentajeSuplemento de referencia de par 2. Para el escalado de 16
bits, véase el parámetro 46.3.

-1600.0 ... 1600.0
porcentaje

10.0 Sin unidad /
real32

Término de ganancia del controlador de embalamiento.
Véase el apartado Control de embalamiento (página 53).

Ganancia ctrl sobre-
carg

26.81

1 = 1 Sin unidad / 10 =
1 Sin unidad

Gananciadel controladordeembalamiento (0.0=deshabi-
litado).

0.0 ... 10000.0 Sin
unidad

2.0 s / real32Término de tiempo de integración del controlador de em-
balamiento.

Tiempo de integra-
cióncontrol sobrecar-
ga

26.82

1 = 1 s / 10 = 1 sTiempo de integración del controlador de embalamiento
(0.0 = deshabilitado).

0.0 ... 10.0 s
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Ajustes para la cadena de referencia de frecuencia.Frecuencia Cadena
de Ref

28

Véanse los diagramas de cadena de control 686 y 687.

- / real32Muestra la referencia de frecuencia utilizada antes de la
rampa.Véaseel diagramadecadenadecontrol en lapágina
687.

Ref Frec Antes de
Rampa

28.1

Este parámetro es de solo lectura.

- / 100 = 1 HzReferencia de frecuencia antes de la rampa. Para el escala-
do de 16 bits, véase el parámetro 46.2.

-598.00 ... 598.00 Hz

- / real32Muestra la referencia de frecuencia final (tras la selección,
la limitación y la rampa). Véase el diagrama de cadena de
control en la página 687.

Rampa ref frecuencia
sal.

28.2

Este parámetro es de solo lectura.

- / 100 = 1 HzReferencia de frecuencia final. Para el escalado de 16 bits,
véase el parámetro 46.2.

-598.00 ... 598.00 Hz

Cero / uint32Selecciona la fuente de referencia de frecuencia 1.Ref de Frec 1 Selec-
ción

28.11

Sepuedendefinir dos fuentesde señal conesteparámetro
y 28.12 Ref de Frec 2 Selección. Se puede usar una fuente
digital seleccionada por 28.14 Seleccion Ref de Frec 1/2
para cambiar entre lasdos fuentes, o una funciónmatemá-
tica (28.13 Ref deFrec 1 Funcion) aplicadaa lasdos señales
para crear la referencia.

…

…

0

AI
FB

Otro

28.11

28.12

28.13

28.90

28.91

28.14

28.92

Ref1

ADD

SUB

MUL

MIN

MAX
0
AI

FB

Otro

0

1

0Ninguna.Cero

112.12 AI1 Valor Escalado (página 201).AI1 Escalada

212.22 AI2 Valor escalado (página 203).AI2 Escalada

43.5 FB A Referencia 1 (página 146).FB A ref1

53.6 FB A Referencia 2 (página 146).FB A ref2

83.9 EFB Referencia 1 (página 146).EFB ref1

93.10 EFB Referencia 2 (página 146).EFB ref2

103.11 Controlador DDCS ref 1 (página 146).Ctrl DDCS ref1

113.12 Controlador DDCS ref 2 (página 147).Ctrl DDCS ref2

123.13 M/F o D2D ref1 (página 147).M/F referencia 1

133.14 M/F o D2D ref2 (página 147).M/F referencia 2

1522.80Ref actl pontenciómmotor (salidadel potenciómetro
del motor).

Potenciómetromotor

1640.1 PID Proceso Salida actual (salida del regulador PID de
proceso).

PID
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Nr.

18Referencia del panel de control con un valor inicial de la
última referencia de panel usada. Véase el apartado Uso
del panel de control como fuente de control externa (pági-
na 25).

Panel de control (ref
guardada)

19Referencia del panel de control con un valor inicial de la
fuente o el valor actual previo. Véase el apartado Uso del
panel de control como fuente de control externa (pági-
na 25).

Panel de control (ref
copiada)

-Selección de la fuente (véase Términos y abreviaturas (pá-
gina 136)).

Otro [bit]

Cero / uint32Selecciona la fuente de referencia de frecuencia 2.Ref de Frec 2 Selec-
ción

28.12

Para obtener más detalles acerca de las selecciones y un
diagrama de selección de fuentes de referencia, véase el
parámetro 28.11 Ref de Frec 1 Selección.

Ref1 / uint16Selecciona una función matemática entre las fuentes de
referencia seleccionadas por los parámetros 28.11 Ref de
Frec 1 Selección y 28.12 Ref de Frec 2 Selección. Véase el
diagrama en 28.11 Ref de Frec 1 Selección.

Ref de Frec 1 Funcion28.13

0La señal seleccionada por 28.11 Ref de Frec 1 Selección se
utiliza como referencia de frecuencia 1 (no se le aplica
ninguna función).

Ref1

1La suma de las fuentes de referencia se utiliza como refe-
rencia de frecuencia 1.

Suma (ref1 + ref2)

2La resta ([28.11 Ref de Frec 1 Selección] - [28.12 Ref de Frec
2 Selección]) de las fuentes de referencia se utiliza como
referencia de frecuencia 1.

Resta (ref1 - ref2)

3La multiplicación de las fuentes de referencia se utiliza
como referencia de frecuencia 1.

Mul (ref1 x ref2)

4Lamayor de las fuentes de referencia se utiliza como refe-
rencia de frecuencia 1.

Mín (ref1, ref2)

5Lamenor de las fuentes de referencia se utiliza como refe-
rencia de frecuencia 1.

Máx (ref1, ref2)

Seguir selección
Ext1/Ext2 / uint32

Configura la selección entre las referencias de frecuencia
1 y 2. Véase el diagrama en 28.11 Ref de Frec 1 Selección.

Seleccion Ref de Frec
1/2

28.14

0 = Referencia de frecuencia 1

1 = Referencia de frecuencia 2

00.Ref de Frecuencia 1

11.Ref de Frecuencia 2

2La referencia de frecuencia 1 se utiliza cuando el lugar de
control externoEXT1 está activo. La referencia de frecuen-
cia 2 se utiliza cuando el lugar de control externoEXT2 está
activo.

Seguir selección
Ext1/Ext2

Véase también el parámetro 19.11 Ext1/Ext2 Seleccion.

3Entrada digital DI1 (10.2 DI Estado Demora, bit 0).DI1

4Entrada digital DI2 (10.2 DI Estado Demora, bit 1).DI2

5Entrada digital DI3 (10.2 DI Estado Demora, bit 2).DI3

6Entrada digital DI4 (10.2 DI Estado Demora, bit 3).DI4
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7Entrada digital DI5 (10.2 DI Estado Demora, bit 4).DI5

8Entrada digital DI6 (10.2 DI Estado Demora, bit 5).DI6

-Véase Términos y abreviaturas (página 136).Otro [bit]

- / uint16Determina cómose seleccionan las constantesde frecuen-
cia, y si se toma en cuenta o no la señal de sentido de giro
al aplicar una frecuencia constante.

FrecConstantesFun-
cion

28.21

1 = Paquete: 7 frecuencias constantes seleccionables a
través de las tres fuentes definidas por los parámetros
28.22, 28.23 y 28.24.

Modo Frec Constb0

0=Separado: Las frecuencias constantes 1, 2 y 3 se activan
de forma independiente mediante las fuentes definidas
por los parámetros 28.22, 28.23 y 28.24 respectivamente.
En casode conflicto, la frecuencia constante conel número
inferior tiene prioridad.

1 = Marcha Dir: Para determinar la dirección de funciona-
miento de una frecuencia constante, el signo del ajuste de
la frecuencia constante (parámetros 28.26…28.32) debe
multiplicarse por la señal de dirección (avance: +1, retroce-
so: -1). Esta posibilidad permite en efecto contar con 14
frecuencias constantes (7 en avance, 7 en retroceso) y to-
dos los valores de 28.26…28.32 son positivos.

Habil. direcciónb1

ADVERTENCIA:
Si la señal de dirección es retroceso y la frecuencia
constante activa esnegativa, el convertidor funcionará
con la dirección de avance.

0=Segúnparámetro: Ladirecciónde funcionamientopara
la velocidad constante se determinamediante el signo del
ajustede la velocidadconstante (parámetros28.26…28.32).

Reservedb2…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh
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No seleccionado /
uint32

Cuando el bit 0 del parámetro 28.21 Frec Constantes Fun-
cion es 0 (Separado), este parámetro selecciona la fuente
que activa la frecuencia constante 1.

Frec Constante Sel128.22

Cuando el bit 0 del parámetro 28.21 Frec Constantes Fun-
cion es 1 (Paquete), esteparámetro y losparámetros 28.23
Frec Constante Sel2 y 28.24 Frec Constante Sel3 seleccio-
nan tres fuentes cuyos estados activan frecuencias cons-
tantes de la siguiente manera:

Frecuencia
constante
activa

Fuentedefini-
da mediante
el par. 28.24

Fuentedefini-
da mediante
el par. 28.23

Fuentedefini-
da mediante
el par. 28.22

Ninguno000

Frecuencia
Constante 1

001

Frecuencia
Constante 2

010

Frecuencia
Constante 3

011

Frecuencia
Constante 4

100

Frecuencia
Constante 5

101

Frecuencia
Constante 6

110

Frecuencia
Constante 7

111

00No seleccionado

11Seleccionado

2Entrada digital DI1 (10.2 DI Estado Demora, bit 0).DI1

3Entrada digital DI2 (10.2 DI Estado Demora, bit 1).DI2

4Entrada digital DI3 (10.2 DI Estado Demora, bit 2).DI3

5Entrada digital DI4 (10.2 DI Estado Demora, bit 3).DI4

6Entrada digital DI5 (10.2 DI Estado Demora, bit 4).DI5

7Entrada digital DI6 (10.2 DI Estado Demora, bit 5).DI6

10Entrada/salida digital DIO1 (11.2 DIO Estado Demora, bit
0).

DIO1

11Entrada/salida digital DIO2 (11.2 DIO Estado Demora, bit
1).

DIO2

-Véase Términos y abreviaturas (página 136).Otro [bit]
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No seleccionado /
uint32

Cuando el bit 0 del parámetro 28.21 Frec Constantes Fun-
cion es 0 (Separado), este parámetro selecciona la fuente
que activa la frecuencia constante 2.

Frec Constante Sel228.23

Cuando el bit 0 del parámetro 28.21 Frec Constantes Fun-
cion es 1 (Paquete), esteparámetro y losparámetros 28.22
FrecConstanteSel1 y 28.24FrecConstanteSel3 seleccionan
tres fuentes que se utilizan para activar frecuencias cons-
tantes.

Véase la tabla en el parámetro 28.22 Frec Constante Sel1.

Para conocer las selecciones, véase el parámetro 28.22 Frec
Constante Sel1.

No seleccionado /
uint32

Cuando el bit 0 del parámetro 28.21 Frec Constantes Fun-
cion es 0 (Separado), este parámetro selecciona la fuente
que activa la frecuencia constante 3.

Frec Constante Sel328.24

Cuando el bit 0 del parámetro 28.21 Frec Constantes Fun-
cion es 1 (Paquete), esteparámetro y losparámetros 28.22
FrecConstanteSel1 y 28.23FrecConstanteSel2 seleccionan
tres fuentes que se utilizan para activar frecuencias cons-
tantes.

Véase la tabla en el parámetro 28.22 Frec Constante Sel1.

Para conocer las selecciones, véase el parámetro 28.22 Frec
Constante Sel1.

0.00 Hz / real32Define la frecuencia constante 1 (la frecuencia en la que
girará elmotor cuando se seleccione frecuencia constante
1).

FrecuenciaConstante
1

28.26

- / 100 = 1 HzFrecuencia constante 1. Para el escalado de 16 bits, véase
el parámetro 46.2.

-598.00 ... 598.00 Hz

0.00 Hz / real32Define la frecuencia constante 2.FrecuenciaConstante
2

28.27

- / 100 = 1 HzFrecuencia constante 2. Para el escalado de 16 bits, véase
el parámetro 46.2.

-598.00 ... 598.00 Hz

0.00 Hz / real32Define la frecuencia constante 3.FrecuenciaConstante
3

28.28

- / 100 = 1 HzFrecuencia constante 3. Para el escalado de 16 bits, véase
el parámetro 46.2.

-598.00 ... 598.00 Hz

0.00 Hz / real32Define la frecuencia constante 4.Frecuencia constante
4

28.29

- / 100 = 1 HzFrecuencia constante 4. Para el escalado de 16 bits, véase
el parámetro 46.2.

-598.00 ... 598.00 Hz

0.00 Hz / real32Define la frecuencia constante 5.Frecuencia constante
5

28.30

- / 100 = 1 HzFrecuencia constante 5. Para el escalado de 16 bits, véase
el parámetro 46.2.

-598.00 ... 598.00 Hz

0.00 Hz / real32Define la frecuencia constante 6.FrecuenciaConstante
6

28.31

- / 100 = 1 HzFrecuencia constante 6. Para el escalado de 16 bits, véase
el parámetro 46.2.

-598.00 ... 598.00 Hz

0.00 Hz / real32Define la frecuencia constante 7.FrecuenciaConstante
7

28.32
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- / 100 = 1 HzFrecuencia constante 7. Para el escalado de 16 bits, véase
el parámetro 46.2.

-598.00 ... 598.00 Hz

- / real32Define el valor de referencia de frecuencia segura que se
utiliza con funciones de supervisión como:

Ref. frecuencia segu-
ra

28.41

• 12.3 Función supervisión AI
• 49.5 Accion Perdida Comunic
• 50.2 FBA A Func Perd Comunic
• 50.32 FBA B Func Perd Comunic
• 58.14 Perdida Comunic Accion.

- / 100 = 1 HzReferencia de frecuencia segura. Para el escalado de 16
bits, véase el parámetro 46.2.

-598.00 ... 598.00 Hz

- / uint16Habilita/deshabilita la función de frecuencias críticas.
También determina si los intervalos especificados son
efectivos en ambos sentidos de giro o no.

Funcion Frecuencia
Critica

28.51

Véase también el apartado Velocidades/frecuencias críti-
cas (página 47).

1 = Activado: Frecuencias críticas habilitadas.Activadob0

0 = Deshabilitado: Frecuencias críticas deshabilitadas.

1 = Segúnparámetro: Se tienen en cuenta los signos de los
parámetros 28.52…28.57.

Modo signob1

0 = Absoluto: Los parámetros 28.52…28.57 se manejan
como valores absolutos.

Ambos rangos son efectivos en ambos sentidos de giro.

Reservedb2…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

0.00 Hz / real32Define el límite inferior para la frecuencia crítica 1.Frecuencia critica 1
Baja

28.52

Nota: Este valor debe ser menor o igual al valor de 28.53
Frecuencia critca 1 Alta.

- / 100 = 1 HzLímite inferior para la frecuencia crítica 1. Para el escalado
de 16 bits, véase el parámetro 46.2.

-598.00 ... 598.00 Hz

0.00 Hz / real32Define el límite superior para la frecuencia crítica 1.Frecuencia critca 1
Alta

28.53

Nota: Este valor debe ser mayor o igual al valor de 28.52
Frecuencia critica 1 Baja.

- / 100 = 1 HzLímite superior para la frecuencia crítica 1. Para el escalado
de 16 bits, véase el parámetro 46.2.

-598.00 ... 598.00 Hz

0.00 Hz / real32Define el límite inferior para la frecuencia crítica 2.Frecuencia critica 2
Baja

28.54

Nota: Este valor debe ser menor o igual al valor de 28.55
Frecuencia critca 2 Alta.

- / 100 = 1 HzLímite inferior para la frecuencia crítica 2. Para el escalado
de 16 bits, véase el parámetro 46.2.

-598.00 ... 598.00 Hz

0.00 Hz / real32Define el límite superior para la frecuencia crítica 2.Frecuencia critca 2
Alta

28.55

Nota: Este valor debe ser mayor o igual al valor de 28.54
Frecuencia critica 2 Baja.

- / 100 = 1 HzLímite superior para la frecuencia crítica 2. Para el escalado
de 16 bits, véase el parámetro 46.2.

-598.00 ... 598.00 Hz
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0.00 Hz / real32Define el límite inferior para la frecuencia crítica 3.Frecuencia critica 3
Baja

28.56

Nota: Este valor debe ser menor o igual al valor de 28.57
Frecuencia critica 3 Alta.

- / 100 = 1 HzLímite inferior para la frecuencia crítica 3. Para el escalado
de 16 bits, véase el parámetro 46.2.

-598.00 ... 598.00 Hz

0.00 Hz / real32Define el límite superior para la frecuencia crítica 3.Frecuencia critica 3
Alta

28.57

Nota: Este valor debe ser mayor o igual al valor de 28.56
Frecuencia critica 3 Baja.

- / 100 = 1 HzLímite superior para la frecuencia crítica 3. Para el escalado
de 16 bits, véase el parámetro 46.2.

-598.00 ... 598.00 Hz

Tiempo Ace/Dec 1 /
uint32

Seleccionauna fuenteque cambia entre lasdos configura-
ciones de tiempos de aceleración/deceleración definidos
por los parámetros 28.72…28.75.

Selección conj rampa
frec

28.71

0 = Tiempo de aceleración 1 y tiempo de deceleración 1
están activos

1 = Tiempo de aceleración 2 y tiempo de deceleración 2
están activos

00.Tiempo Ace/Dec 1

11.Tiempo Ace/Dec 2

2Entrada digital DI1 (10.2 DI Estado Demora, bit 0).DI1

3Entrada digital DI2 (10.2 DI Estado Demora, bit 1).DI2

4Entrada digital DI3 (10.2 DI Estado Demora, bit 2).DI3

5Entrada digital DI4 (10.2 DI Estado Demora, bit 3).DI4

6Entrada digital DI5 (10.2 DI Estado Demora, bit 4).DI5

7Entrada digital DI6 (10.2 DI Estado Demora, bit 5).DI6

10Entrada/salida digital DIO1 (11.2 DIO Estado Demora, bit
0).

DIO1

11Entrada/salida digital DIO2 (11.2 DIO Estado Demora, bit
1).

DIO2

-Véase Términos y abreviaturas (página 136).Otro [bit]

20.000 s / real32Define el tiempodeaceleración 1 comoel tiemponecesario
para que la frecuencia pasede cero a la frecuencia definida
porel parámetro46.2EscaladoFrecuencia (noalparámetro
30.14 Frecuencia Maxima).

Frec tiempo acelera-
cion 1

28.72

Si la referencia aumentamás rápidoque la tasade acelera-
ción ajustada, el motor seguirá el ritmo de aceleración.

Si la referencia aumenta más lentamente que la tasa de
aceleración ajustada, la frecuencia del motor seguirá la
referencia.

Si el tiempo de aceleración se ajusta a un valor demasiado
breve, el convertidor prolongará automáticamente la ace-
leración para no superar los límites de par del convertidor.

10 = 1 s / 1000 = 1 sTiempo de aceleración 1.0.000 ... 1800.000 s

328 Parámetros



Predet / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

20.000 s / real32Define el tiempodedeceleración 1 comoel tiemponecesa-
rio para que la frecuencia pasede la frecuencia establecida
por el parámetro 46.2 Escalado Frecuencia (no desde el
parámetro 30.14 Frecuencia Maxima) a cero.

Frec tiempodecelera-
ción 1

28.73

Si hay dudas acerca de si el tiempo de deceleración es de-
masiado breve, verifique que el control de sobretensión
de CC esté activado (30.30 Control Sobretension).

Nota: Si se requiere un tiempo de deceleración breve para
una aplicación de elevada inercia, el convertidor debería do-
tarse de equipos de frenado, tales como un chopper de fre-
nado y una resistencia de frenado.

10 = 1 s / 1000 = 1 sTiempo Deceleración 1.0.000 ... 1800.000 s

60.000 s / real32Define el tiempodeaceleración 2. Véase el parámetro 28.72
Frec tiempo aceleracion 1.

Frec tiempo acelera-
cion 2

28.74

10 = 1 s / 1000 = 1 sTiempo de aceleración 2.0.000 ... 1800.000 s

60.000 s / real32Define el tiempo de deceleración 2. Véase el parámetro
28.73 Frec tiempo deceleración 1.

Frec tiempodecelera-
ción 2

28.75

10 = 1 s / 1000 = 1 sTiempo de deceleración 2.0.000 ... 1800.000 s

Inactivo / uint32Seleccionauna fuenteque fuerza el cambiode la referencia
de frecuencia a cero.

Frec fuente rampa a
cero

28.76

0 = Forzar la referencia de frecuencia a cero

1 = Funcionamiento normal

00.Activo

11.Inactivo

2Entrada digital DI1 (10.2 DI Estado Demora, bit 0).DI1

3Entrada digital DI2 (10.2 DI Estado Demora, bit 1).DI2

4Entrada digital DI3 (10.2 DI Estado Demora, bit 2).DI3

5Entrada digital DI4 (10.2 DI Estado Demora, bit 3).DI4

6Entrada digital DI5 (10.2 DI Estado Demora, bit 4).DI5

7Entrada digital DI6 (10.2 DI Estado Demora, bit 5).DI6

10Entrada/salida digital DIO1 (11.2 DIO Estado Demora, bit
0).

DIO1

11Entrada/salida digital DIO2 (11.2 DIO Estado Demora, bit
1).

DIO2

-Véase Términos y abreviaturas (página 136).Otro [bit]

Inactivo / uint32Selecciona una fuente que fuerza el cambio de la salida del
generador de rampa de frecuencia al valor de frecuencia
actual.

Frec ramp hold28.77

0 = Forzar salida de rampa a la frecuencia actual

1 = Funcionamiento normal

00.Activo

11.Inactivo

2Entrada digital DI1 (10.2 DI Estado Demora, bit 0).DI1

3Entrada digital DI2 (10.2 DI Estado Demora, bit 1).DI2
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4Entrada digital DI3 (10.2 DI Estado Demora, bit 2).DI3

5Entrada digital DI4 (10.2 DI Estado Demora, bit 3).DI4

6Entrada digital DI5 (10.2 DI Estado Demora, bit 4).DI5

7Entrada digital DI6 (10.2 DI Estado Demora, bit 5).DI6

10Entrada/salida digital DIO1 (11.2 DIO Estado Demora, bit
0).

DIO1

11Entrada/salida digital DIO2 (11.2 DIO Estado Demora, bit
1).

DIO2

-Véase Términos y abreviaturas (página 136).Otro [bit]

- / real32Define una referencia para el equilibrado de la rampa de
frecuencia. La salida del generador de rampa se cambia
de forma forzada a este valor si se activa el equilibrado
mediante el parámetro 28.79 Equilib Rampa Frec Salida
Habilit.

Equilib Rampa Frec
Salida

28.78

- / 100 = 1 HzReferencia de equilibrado de la rampa de frecuencia. Para
el escalado de 16 bits, véase el parámetro 46.2.

-598.00 ... 598.00 Hz

No seleccionado /
uint32

Selecciona la fuente de activación/desactivación del
equilibrado de la rampa de velocidad. Véase el parámetro
28.78 Equilib Rampa Frec Salida.

Equilib Rampa Frec
Salida Habilit

28.79

0 = Desactivado

1 = Habilitado

00No seleccionado

11Seleccionado

2Entrada digital DI1 (10.2 DI Estado Demora, bit 0).DI1

3Entrada digital DI2 (10.2 DI Estado Demora, bit 1).DI2

4Entrada digital DI3 (10.2 DI Estado Demora, bit 2).DI3

5Entrada digital DI4 (10.2 DI Estado Demora, bit 3).DI4

6Entrada digital DI5 (10.2 DI Estado Demora, bit 4).DI5

7Entrada digital DI6 (10.2 DI Estado Demora, bit 5).DI6

10Entrada/salida digital DIO1 (11.2 DIO Estado Demora, bit
0).

DIO1

11Entrada/salida digital DIO2 (11.2 DIO Estado Demora, bit
1).

DIO2

-Véase Términos y abreviaturas (página 136).Otro [bit]

- / real32Muestra el valor de la fuente de referencia de frecuencia 1
(seleccionada por el parámetro 28.11 Ref de Frec 1 Selec-
ción). Véase el diagramade cadenade control en la página
686.

Ref de Frec Actual 128.90

Este parámetro es de solo lectura.

- / 100 = 1 HzValor de la fuente de referencia de frecuencia 1. Para el
escalado de 16 bits, véase el parámetro 46.2.

-598.00 ... 598.00 Hz
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- / real32Muestra el valor de la fuente de referencia de frecuencia 2
(seleccionada por el parámetro 28.12 Ref de Frec 2 Selec-
ción). Véase el diagramade cadenade control en la página
686.

Ref de Frec Actual 228.91

Este parámetro es de solo lectura.

- / 100 = 1 HzValor de la fuente de referencia de frecuencia 2. Para el
escalado de 16 bits, véase el parámetro 46.2.

-598.00 ... 598.00 Hz

- / real32Muestra la referencia de frecuencia después de la función
aplicada con el parámetro 28.13 Ref de Frec 1 Funcion (si
corresponde) y después de la selección (28.14 Seleccion
Ref de Frec 1/2). Véase el diagrama de cadena de control
en la página 686.

Ref de Frec Actual 328.92

Este parámetro es de solo lectura.

- / 100 = 1 HzReferencia de frecuencia tras la selección. Para el escalado
de 16 bits, véase el parámetro 46.2.

-598.00 ... 598.00 Hz

- / real32Muestra la referencia de frecuencia tras la aplicación de
frecuencias constantes, referencia del panel de control,
etc. Véase el diagrama de cadena de control de la página
686.

Ref de Frec Actual 728.96

Este parámetro es de solo lectura.

- / 100 = 1 HzReferencia de frecuencia 7. Para el escalado de 16 bits,
véase el parámetro 46.2.

-598.00 ... 598.00 Hz

- / real32Muestra la referencia de frecuencia tras la aplicación de
las frecuencias críticas, pero antes de la rampa y la limita-
ción. Véase el diagrama de cadena de control en la página
687.

Ref de Frec Sin Limi-
tar

28.97

Este parámetro es de solo lectura.

- / 100 = 1 HzReferencia de frecuencia antes de la rampa y la limitación.
Para el escalado de 16 bits, véase el parámetro 46.2.

-598.00 ... 598.00 Hz
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Ajustes de la cadena de referencias de tensión CC.Cadenade referencia
de tensión

29

Véase el apartado Modo de control de tensión CC (pági-
na 27) y los diagramas de cadena de control (páginas 688
y 689).

Este grupo sólo es visible con una unidad de control BCU.

- / real32Muestra la salida del regulador de tensión de CC que se
transfiere al regulador de par.

Control tensión CC
ref par

29.1

Este parámetro es de solo lectura.

100= 1porcentaje / 10
= 1 porcentaje

Referencia de tensión de CC final.-1600.0 ... 1600.0
porcentaje

- / real32Muestra la referencia de tensión de CC después de la fun-
ción aplicada con el parámetro 29.13 Función ref1 tensión

Ref tensión CC29.2

CC (si corresponde) y despuésde la selección (29.14 Selec-
ción ref1/2 tensiónCC). Véase el diagramaenel parámetro
29.11 Fuente ref1 tensión CC.

10 = 1 V / 1 = 1 VReferencia de tensión de CC tras la selección.0...2000 V

- / real32Muestra la referencia de tensión CC entre la limitación
mínima/máxima y en rampa.

Ref tensiónCCusada29.3

10 = 1 V / 1 = 1 VReferencia de tensión CC antes de la rampa.0...2000 V

- / real32Muestra la referencia de tensión CC después de la rampa.Ref tensión CC en
rampa

29.4

10 = 1 V / 1 = 1 VReferencia de tensión CC después de la rampa.0...2000 V

- / real32Muestra la tensión CC medida después del filtro.Tensión de CC filtra-
da

29.5

10 = 1 V / 1 = 1 VTensión de CC filtrada y medida.0...2000 V

- / real32Muestra la diferencia entre la referencia de tensión con
rampa (29.4) y la tensión de CC medida y filtrada (29.5).

Error de tensión CC29.6

10 = 1 V / 1 = 1 VTensión de CC filtrada y medida.-2000...2000 V

- / real32Muestra la salida del regulador PI, es decir, la referencia
de tensión CC antes de convertirla a referencia de par.

Referencia de poten-
cia

29.7

10= 1porcentaje / 100
= 1 porcentaje

Salida del regulador PI.-300.00 ... 300.00
porcentaje

0 V / real32Define un límite mínimo para la referencia de tensión CC
antes de ponerla en rampa.

Referenciade tensión
CC mínima

29.9

1 = 1 V / 1 = 1 VReferencia de tensión CC mínima.0...2000 V

2000 V / real32Define un límite máximo para la referencia de tensión CC
antes de ponerla en rampa.

Referenciade tensión
CC máxima

29.10

1 = 1 V / 1 = 1 VReferencia de tensión CC máxima.0...2000 V
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Predet / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

Cero / uint32Selecciona la fuente de la referencia de tensión CC 1.Fuente ref1 tensión
CC

29.11

Sepuedendefinir dos fuentesde señal conesteparámetro
y 29.12 Fuente ref2 tensión CC. Se puede usar una fuente
digital seleccionada con 29.14 Selección ref1/2 tensión CC
para cambiar entre lasdos fuentes, o una funciónmatemá-
tica (29.13 Función ref1 tensión CC) aplicada a las dos se-
ñales para crear la referencia.

… …

… …

0

AI
FB

FB

Otro

Otro

AI

29.11

29.12

29.13

29.14

29.02

Ref1

ADD

SUB

MUL

MIN

MAX

0

1

0

0Ninguna.Cero

112.12 AI1 Valor Escalado (página 201).AI1 Escalada

212.22 AI2 Valor escalado (página 203).AI2 Escalada

43.5 FB A Referencia 1 (página 146).FB A ref1

53.6 FB A Referencia 2 (página 146).FB A ref2

83.9 EFB Referencia 1 (página 146).EFB ref1

93.10 EFB Referencia 2 (página 146).EFB ref2

103.11 Controlador DDCS ref 1 (página 146).Ctrl DDCS ref1

113.12 Controlador DDCS ref 2 (página 147).Ctrl DDCS ref2

123.13 M/F o D2D ref1 (página 147).M/F referencia 1

133.14 M/F o D2D ref2 (página 147).M/F referencia 2

1522.80Ref actl pontenciómmotor (salidadel potenciómetro
del motor).

Potenciómetromotor

1640.1 PID Proceso Salida actual (salida del regulador PID de
proceso).

PID

18Referencia del panel de control con un valor inicial de la
última referencia de panel usada. Véase el apartado Uso
del panel de control como fuente de control externa (pági-
na 25).

Panel de control (ref
guardada)

19Referencia del panel de control con un valor inicial de la
fuente o el valor actual previo. Véase el apartado Uso del
panel de control como fuente de control externa (pági-
na 25).

Panel de control (ref
copiada)

-Selección de la fuente (véase Términos y abreviaturas (pá-
gina 136)).

Otro [bit]

Cero / uint32Selecciona la fuente de la referencia de tensión CC 2.Fuente ref2 tensión
CC

29.12

Para obtener más detalles acerca de las selecciones y un
diagrama de selección de fuentes de referencia, véase el
parámetro 29.11 Fuente ref1 tensión CC.
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Predet / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

Ref1 / uint16Selecciona una función matemática entre las fuentes de
referencia seleccionadas por los parámetros 29.11 Fuente
ref1 tensión CC y 29.12 Fuente ref2 tensión CC. Véase el
diagrama en 29.11 Fuente ref1 tensión CC.

Función ref1 tensión
CC

29.13

0La señal seleccionada por 29.11 Fuente ref1 tensión CC se
utiliza como referencia de tensión de CC 1 (no se le aplica
ninguna función).

Ref1

1La suma de las fuentes de referencia se utiliza como refe-
rencia de tensión CC 1.

Suma (ref1 + ref2)

2La resta ([29.11 Fuente ref1 tensiónCC] - [29.12 Fuente ref2
tensión CC]) de las fuentes de referencia se utiliza como
referencia de tensión de CC 1.

Resta (ref1 - ref2)

3La multiplicación de las fuentes de referencia se utiliza
como referencia de tensión CC 1.

Mul (ref1 x ref2)

4Lamenor de las fuentes de referencia se utiliza como refe-
rencia de tensión CC 1.

Mín (ref1, ref2)

5Lamayor de las fuentes de referencia se utiliza como refe-
rencia de tensión CC 1.

Máx (ref1, ref2)

Seguir selección
Ext1/Ext2 / uint32

Configura la selección entre referencias de tensión CC 1 y
2. Véase el diagrama en 29.11 Fuente ref1 tensión CC.

Selección ref1/2 ten-
sión CC

29.14

0 = Referencia de tensión de CC 1

1 = Referencia de tensión de CC 2

00.Referenciade tensión
de CC 1

11.Referenciade tensión
de CC 2

2La referencia de tensión CC 1 se utiliza cuando está activo
el lugar de control externo EXT1. La referencia de tensión
CC 2 se utiliza cuando está activo el lugar de control exter-
no EXT2.

Seguir selección
Ext1/Ext2

Véase también el parámetro 19.11 Ext1/Ext2 Seleccion.

3Entrada digital DI1 (10.2 DI Estado Demora, bit 0).DI1

4Entrada digital DI2 (10.2 DI Estado Demora, bit 1).DI2

5Entrada digital DI3 (10.2 DI Estado Demora, bit 2).DI3

6Entrada digital DI4 (10.2 DI Estado Demora, bit 3).DI4

7Entrada digital DI5 (10.2 DI Estado Demora, bit 4).DI5

8Entrada digital DI6 (10.2 DI Estado Demora, bit 5).DI6

-Véase Términos y abreviaturas (página 136).Otro [bit]

10 ms / real32Define un tiempo de filtro para la tensión de CC medida.Tiempo filtro tensión
CC

29.17

1 = 1 ms / 1 = 1 msTiempo de filtro para la medición de tensión de CC.0...10000 ms

10 volt_per_second /
real32

Define la tasa de decrecimientomáximapara la referencia
de tensión de CC.

Velocidad rampa de-
celeración tensiónCC

29.18

1 = 1 V/s / 1 = 1 V/sTasadedecrecimientomáximade la referencia de tensión
de CC.

0...30000 V/s
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Predet / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

10 volt_per_second /
real32

Define la tasa de crecimiento máxima para la referencia
de tensión de CC.

Velocidad rampaace-
leración tensión CC

29.19

1 = 1 V/s / 1 = 1 V/sTasa de crecimiento máxima de la referencia de tensión
de CC.

0...30000 V/s

54.66 V/s / real32Define la ganancia proporcional para el regulador PI de
referencia de tensión de CC.

Ganancia proporcio-
nal tensión de CC

29.20

100 = 1 V/s / 100 = 1
V/s

Ganancia proporcional.0.00 ... 1000.00 V/s

0.1646 s / real32Define el tiempo de integración para el regulador PI de re-
ferencia de tensión de CC.

Tiempo integración
tensión de CC

29.21

Al configurar el tiempo de integración a cero se desactiva
la parte I del controlador.

10000 = 1 s / 10000 =
1 s

Tiempo de integración.0.0000 ... 60.0000 s

Copiar de base de da-
tos / uint16

Selecciona la fuente del valor de capacitancia del circuito
de CC total.

Fuente capacitancia
CC

29.25

Ese valor se utiliza en el cálculo de la referencia de tensión
de CC.

Nota: Este parámetro no puede cambiarse mientras el con-
vertidor está en marcha.

0El valor de capacitancia de CC se toma de una base de da-
tos interna según el tipo de convertidor.

Copiar de base de
datos

1El valor de capacitancia CC se lee en el parámetro 29.26
Capacitancia CC usada.

Valor de usuario

0.000 mF / real32Define la capacitancia del circuitodeCCcuandoel paráme-
tro 29.25 Fuente capacitancia CC se ajusta a Valor de
usuario.

CapacitanciaCCusa-
da

29.26

Nota: Este parámetro no puede cambiarse mientras el con-
vertidor está en marcha.

100 = 1 mF / 1000 = 1
mF

Capacitancia de CC especificada por el usuario.0.000 ... 1000.000mF

400.00 rpm / real32Los parámetros 29.70…29.79 definen una curva de limita-
ción de parmáxima en función de la velocidad. El límite se
aplica antes de que se envíe la referencia al controlador
de par.

Punto 1 de datos de
velocidad

29.70

Este parámetro define la velocidad en el primer punto de
la curva. La curva es lineal entre 0 rpm y esta velocidad.

Par (%)

Velocidad
(rpm)

29.77

29.75

29.79

29.73

29.71

29.70 29.72 29.74 29.76 29.780

0

1 = 1 rpm / 100 = 1 rpmVelocidad en el primer punto de la curva.0.00 ... 30000.00 rpm
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FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

300.0 porcentaje /
real32

Define el par máximo en el primer punto de la curva de li-
mitación.

Punto 1 de datos de
par

29.71

1 = 1 porcentaje / 10 =
1 porcentaje

Par máximo en el primer punto de la curva.0.0 ... 1600.0 porcen-
taje

800.00 rpm / real32Define la velocidad en el segundo punto de la curva.Punto 2 de datos de
velocidad

29.72

1 = 1 rpm/ 100 = 1 rpmVelocidad en el segundo punto de la curva.0.00 ... 30000.00 rpm

300.0 porcentaje /
real32

Define el par máximo en el segundo punto de la curva de
limitación.

Punto 2 de datos de
par

29.73

1 = 1 porcentaje / 10 =
1 porcentaje

Par máximo en el segundo punto de la curva.0.0 ... 1600.0 porcen-
taje

1200.00 rpm / real32Define la velocidad en el tercer punto de la curva.Punto 3 de datos de
velocidad

29.74

1 = 1 rpm/ 100 = 1 rpmVelocidad en el tercer punto de la curva.0.00 ... 30000.00 rpm

300.0 porcentaje /
real32

Define el parmáximo en el tercer punto de la curva de limi-
tación.

Punto 3 de datos de
par

29.75

1 = 1 porcentaje / 10 =
1 porcentaje

Par máximo en el tercer punto de la curva.0.0 ... 1600.0 porcen-
taje

1600.00 rpm / real32Define la velocidad en el cuarto punto de la curva.Punto 4 de datos de
velocidad

29.76

1 = 1 rpm/ 100 = 1 rpmVelocidad en el cuarto punto de la curva.0.00 ... 30000.00 rpm

300.0 porcentaje /
real32

Define el parmáximoen el cuarto puntode la curva de limi-
tación.

Punto 4 de datos de
par

29.77

1 = 1 porcentaje / 10 =
1 porcentaje

Par máximo en el cuarto punto de la curva.0.0 ... 1600.0 porcen-
taje

2000.00 rpm / real32Define la velocidad en el quinto punto de la curva.Punto 5 de datos de
velocidad

29.78

1 = 1 rpm/ 100 = 1 rpmVelocidad en el quinto punto de la curva.0.00 ... 30000.00 rpm

300.0 porcentaje /
real32

Define el par máximo en el quinto punto de la curva de li-
mitación.

Punto 5 de datos de
par

29.79

1 = 1 porcentaje / 10 =
1 porcentaje

Par máximo en el quinto punto de la curva.0.0 ... 1600.0 porcen-
taje
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FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

Límites de funcionamiento del convertidor.Limites30

- / uint16Muestra la palabra de límite 1.Palabra de Limites 130.1

Este parámetro es de solo lectura.

1 =El par del convertidor está siendo limitadopor el control
del motor (control de subtensión, control de intensidad,

Limite de Parb0

control de ángulo de carga o control de par de arranque
del motor), o por los límites de par definidos por los pará-
metros.

1 = Salida del regulador de velocidad limitada por 25.11
Control Veloc Par mínimo

Lim Par Min Ctrl Velb1

1 = Salida del regulador de velocidad limitada por 25.12
Control Veloc Par máximo

Lim Par Max Ctrl Velb2

1 = Entrada de la rampa de la referencia de par limitada
por 26.9 Ref de Par Maxima, fuente de 30.25 Sel. par máxi-

Ref de Par Maximab3

mo, 30.26LimPotMotorizaciono30.27 LimitePotGenera-
da. Véase el diagrama en la página 684.

1 = Entrada de la rampa de la referencia de par limitada
por 26.8RefdeParMinima, fuentede30.18Sel. parmínimo,

Ref de Par Minimab4

30.26 Lim Pot Motorizacion o 30.27 Limite Pot Generada.
Véase el diagrama en la página 684.

1=Referenciadepar limitadaporel control deembalamien-
to, a causadel límite de velocidadmáxima (30.12 Velocidad
Maxima)

Lim Par a Max Velocb5

1=Referenciadepar limitadaporel control deembalamien-
to, a causa del límite de velocidadmáxima 30.11 Velocidad
Minima

Lim Par a Min Velocb6

1 = Referencia de velocidad limitada por 30.12 Velocidad
Maxima o por el límite de velocidad máxima del motor de
imanes permanentes basado en la tensión de CC

Ref. máx. velocidad
lím.

b7

1 = Referencia de velocidad limitada por 30.11 Velocidad
Minima o por el límite de velocidad máxima del motor de
imanes permanentes basado en la tensión de CC

Ref. mín. velocidad
lím.

b8

1 = Referencia de frecuencia limitada por 30.14 Frecuencia
Maxima

Ref. máx. frec. lím.b9

1 = Referencia de frecuencia limitada por 30.13 Frecuencia
Minima

Ref. min. Frec. Lim.b10

Reservedb11

1 = No puede alcanzarse la frecuencia de salida solicitada
debido a una limitación en la frecuencia de conmutación

Ref. SW Lim. Frec.b12

(debido por ejemplo a un filtro de la salida o protecciones
ATEX)

(Conmotoresde imanespermanentesymotoressíncronos
de reluctancia, y motores síncronos de excitación externa
en estado estacionario)

Límite de ángulo de
carga

b13

1 = Ángulo de carga máximo limitado, es decir, el motor
no puede producir más par

(Conmotores síncronosdeexcitaciónexternaensituacio-
nes dinámicas)

1 = Par limitado
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DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

Reservedb14…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

- / uint16Muestra la palabra de estado de limitación del regulador
de par.

Estado Limite de Par30.2

Este parámetro es de solo lectura.

*Sólo es posible tener activados simultáneamente uno de
los bits 0…3 y uno de los bits 9…13. El bit suele indicar el
límite que se ha excedido primero.

*1 = Subtensión en el circuito intermedio de CCSubtensionb0

*1 = Sobretensión en el circuito intermedio de CCSobretensionb1

*1 = Par limitado por 30.26 Lim Pot Motorizacion, 30.27 Li-
mite Pot Generada o la fuente de 30.18 Sel. par mínimo.
Véase el diagrama en la página 684.

Par Minimob2

*1 = Par limitado por 30.26 Lim Pot Motorizacion, 30.27 Li-
mite Pot Generada o la fuente de 30.25 Sel. par máximo.

Par Maximob3

Véase el diagrama en la página 684.

1 = Hay un límite de intensidad (identificado por los bits
8…11) activo en el inversor

Intensidad Internab4

(Sólo con motores de imanes permanentes, motores sín-
cronos de reluctancia y motores síncronos de excitación
externa)

Angulo de Cargab5

1 = Límite máximo del ángulo de carga activo, es decir, el
motor produce el mayor par posible.

(Sólo son los motores asíncronos)Par Arranque Motorb6

1 = Límite de par de arranque del motor activo, por lo que
el motor no puede producir más par

Reservedb7

1 = Intensidadde entrada limitadapor el límite térmicodel
circuito de potencia

Termicob8

*1 = Intensidad máxima de salida limitada (IMAX)Intensidad máx.b9

*1 = Intensidad de salida limitada por el parámetro 30.17
Intensidad Maxima

Intensidad Usuariob10

*1 = Intensidad de salida limitada por un valor calculado
de intensidad térmica

Termico IGBTb11

*1= Intensidaddesalida limitadadebidoauna temperatura
IGBT estimada

Sobrecalentamiento
IGBT

b12

*1 = Intensidad de salida limitada debido a la temperatura
de la unión IGBT con la carcasa

Sobrecarga IGBTb13

Reservedb14…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh
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Nr.

-1500.00; -1800,00
(95.20 b0) rpm /
real32

Define la velocidad mínima permitida.

ADVERTENCIA:
Este valor no debe ser mayor que 30.12 Velocidad Ma-
xima.

Velocidad Minima30.11

ADVERTENCIA:
En el modo de control de frecuencia, este límite no se
aplica. Asegúrese de que los límites de frecuencia
(30.13 y 30.14) estén ajustados adecuadamente si se
usa el control de frecuencia.

ADVERTENCIA:
En una configuración maestro/esclavo, no ajuste los
límites de velocidad máxima y mínima con el mismo
signo en un convertidor esclavo. Véase el apartado
Funcionalidad maestro/esclavo.

- / 100 = 1 rpmVelocidad mínima permitida. Para el escalado de 16 bits,
véase el parámetro 46.1.

-30000.00 ...
30000.00 rpm

1500,00; 1800,00
(95.20 b0) rpm /
real32

Define la velocidad máxima permitida.

ADVERTENCIA:
Este valor nodebe sermenor que 30.11 VelocidadMini-
ma.

Velocidad Maxima30.12

ADVERTENCIA:
En el modo de control de frecuencia, este límite no se
aplica. Asegúrese de que los límites de frecuencia
(30.13 y 30.14) estén ajustados adecuadamente si se
usa el control de frecuencia.

ADVERTENCIA:
En una configuración maestro/esclavo, no ajuste los
límites de velocidad máxima y mínima con el mismo
signo en un convertidor esclavo. Véase el apartado
Funcionalidad maestro/esclavo.

- / 100 = 1 rpmVelocidad máxima. Para el escalado de 16 bits, véase el
parámetro 46.1.

-30000.00 ...
30000.00 rpm

-50.00; -60,00 (95.20
b0) Hz / real32

Define la frecuencia mínima permitida.

ADVERTENCIA:
Este valor no debe ser mayor que 30.14 Frecuencia
Maxima.

Frecuencia Minima30.13

ADVERTENCIA:
Este límite sólo se aplica en el modo de control de
frecuencia.

- / 100 = 1 HzFrecuencia mínima. Para el escalado de 16 bits, véase el
parámetro 46.2.

-598.00 ... 598.00 Hz
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Nr.

50.00; 60,00 (95.20
b0) Hz / real32

Define la frecuencia máxima permitida.

ADVERTENCIA:
Este valor no debe ser menor que 30.13 Frecuencia
Minima.

Frecuencia Maxima30.14

ADVERTENCIA:
Este límite sólo se aplica en el modo de control de
frecuencia.

- / 100 = 1 HzFrecuencia máxima. Para el escalado de 16 bits, véase el
parámetro 46.2.

-598.00 ... 598.00 Hz

Deshabilitar / uint16Para el arranque se puede definir un límite temporal espe-
cífico de la intensidad del motor con este parámetro y
30.16 Intensidad máxima de arranque.

Habilitar intensidad
máxima de arranque

30.15

Cuandoesteparámetro seajusta aHabilitar, el convertidor
tieneencuentael límitede intensidaddearranquedefinido
por 30.16 Intensidad máxima de arranque. El límite se
fuerza durante 2 segundos tras la magnetización inicial
(de unmotor de inducción asíncrono) o la autofase (de un
motor de imanes permanentes), pero no más de una vez
cada 7 segundos. De lo contrario, se fuerza el límite defini-
do por 30.17 Intensidad Maxima.

Nota: Ladisponibilidaddeuna intensidadde arranque supe-
rior al límite general depende del hardware del convertidor.
Véanse las especificaciones en el Manual de hardware del
convertidor.

0Límite de intensidad de arranque deshabilitado.Deshabilitar

1Límite de intensidad de arranque habilitado.Habilitar

0.00 A / real32Define una intensidadmáxima de arranque cuando se ha-
bilita con el parámetro 30.15 Habilitar intensidadmáxima
de arranque.

Intensidad máxima
de arranque

30.16

1 = 1 A / 1 = 1 AIntensidad máxima de arranque.0.00 ... 30000.00 A

0.00 A / real32Define la intensidad máxima permitida del motor.Intensidad Maxima30.17

1 = 1 A / 1 = 1 AIntensidad máxima del motor.0.00 ... 30000.00 A
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Nr.

Par mínimo 1 / uint32Selecciona una fuente que conmuta entre dos límites pre-
definidos de par diferentes.

Sel. par mínimo30.18

0 = Límite de par mínimo definido por 30.19 activo

1 = Límite de par mínimo seleccionado por 30.21 activo

El usuario puede definir dos series de límites de pares y
cambiar de entre las dos series usandouna fuente binaria,
como una entrada digital.

La seleccióndel límitemínimo (30.18) es independientede
la selección del límite máximo (30.25).

El primer ajuste de límites se define con los parámetros
30.19 y 30.20. El segundo ajuste cuenta con parámetros
de selección para los límites mínimo (30.21) y máximo
(30.22) que permiten el uso de una fuente analógica esca-
lable (como una entrada analógica).

Límite de par
mínimo definido
por el usuario

Límite de par
máximo definido
por el usuario

30.21

30.18

30.22

30.25

30.24

30.23

0

AI1

AI1

AI2

PID

Otro

Otro

PID

AI2

0

30.19

30.20

0

1

1

0

Los parámetros de selección de límite se actualizan en un
tiempo de ejecución de 10 ms.

Nota: Además de los límites definidos por el usuario, el par
se puede limitar por otros motivos (como la limitación de
potencia). Véase el diagrama de bloques en la página 684.

00 (límite de par mínimo definido por 30.19 activo).Par mínimo 1

11 (límite de par mínimo seleccionado por 30.21 activo).Fuente de par míni-
mo 2

2Entrada digital DI1 (10.2 DI Estado Demora, bit 0).DI1

3Entrada digital DI2 (10.2 DI Estado Demora, bit 1).DI2

4Entrada digital DI3 (10.2 DI Estado Demora, bit 2).DI3

5Entrada digital DI4 (10.2 DI Estado Demora, bit 3).DI4

6Entrada digital DI5 (10.2 DI Estado Demora, bit 4).DI5

7Entrada digital DI6 (10.2 DI Estado Demora, bit 5).DI6

10Entrada/salida digital DIO1 (11.2 DIO Estado Demora, bit
0).

DIO1
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Nr.

11Entrada/salida digital DIO2 (11.2 DIO Estado Demora, bit
1).

DIO2

-Véase Términos y abreviaturas (página 136).Otro [bit]

-300.0 porcentaje /
real32

Define un límite de par mínimo para el convertidor (en
porcentaje del par nominal del motor). Véase el diagrama
en el parámetro 30.18 Sel. par mínimo.

Par Minimo 130.19

Este límite está vigente cuando
• la fuente seleccionada por 30.18 Sel. par mínimo es 0, o
• 30.18 está ajustado a Par mínimo 1.

Nota: No establezca este parámetro a 0% para intentar im-
pedir el giro inverso. En una aplicación de bucle abierto, es
probable que impida totalmente la parada del motor. Para
impedir el giro inverso, use los límites de velocidad/frecuen-
cia de este grupo de parámetros, o los parámetros
20.23/20.24.

- / 10 = 1 porcentajeLímite de par mínimo 1. Para el escalado de 16 bits, véase
el parámetro 46.3.

-1600.0 ... 0.0 porcen-
taje

300.0 porcentaje /
real32

Define un límite deparmáximodel convertidor (enporcen-
taje del par nominal del motor). Véase el diagrama en el
parámetro 30.18 Sel. par mínimo.

Par Maximo 130.20

Este límite está vigente cuando
• la fuente seleccionada por 30.25 Sel. par máximo es 0, o
• 30.25 está ajustado a Par máximo 1.

- / 10 = 1 porcentajeParmáximo 1. Para el escaladode 16bits, véase el paráme-
tro 46.3.

0.0 ... 1600.0 porcen-
taje

Par mínimo 2 / uint32Define la fuente del límite de par mínimo del convertidor
(en porcentaje del par nominal del motor) cuando

Fuente de par míni-
mo 2

30.21

• la fuente seleccionada por el parámetro 30.18 Sel. par
mínimo es 1, o

• 30.18 está ajustado a Fuente de par mínimo 2
Véase el diagrama en el parámetro 30.18 Sel. par mínimo.

Nota: Cualquier valor de signo positivo recibido desde la
fuente seleccionada será invertido.

0Ninguna.Cero

112.12 AI1 Valor Escalado (página 201).AI1 escalada

212.22 AI2 Valor escalado (página 203).AI2 Escalada

540.1 PID Proceso Salida actual (salida del regulador PID de
proceso).

PID

630.23 Par mínimo 2.Par mínimo 2

-Selección de la fuente (véase Términos y abreviaturas (pá-
gina 136)).

Otro [bit]
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Par máximo 2 / uint32Define la fuente del límite de parmáximo para el converti-
dor (en porcentaje del par nominal del motor) cuando

Fuente de par máxi-
mo 2

30.22

• la fuente seleccionada por el parámetro 30.25 Sel. par
máximo es 1, o

• 30.25 está ajustado a Fuente de par máximo 2.
Véase el diagrama en el parámetro 30.18 Sel. par mínimo.

Nota: Cualquier valor de signo negativo recibido desde la
fuente seleccionada será invertido.

0Ninguna.Cero

112.12 AI1 Valor Escalado (página 201).AI1 escalada

212.22 AI2 Valor escalado (página 203).AI2 Escalada

540.1 PID Proceso Salida actual (salida del regulador PID de
proceso).

PID

630.24 Par máximo 2.Par máximo 2

-Selección de la fuente (véase Términos y abreviaturas (pá-
gina 136)).

Otro [bit]

-300.0 porcentaje /
real32

Define el límite de parmínimo del convertidor (en porcen-
taje del par nominal del motor) cuando

Par mínimo 230.23

• la fuente seleccionada por el parámetro 30.18 Sel. par
mínimo es 1, y

• 30.21 está ajustado a PID.

Nota: No establezca este parámetro a 0% para intentar im-
pedir el giro inverso. En una aplicación de bucle abierto, es
probable que impida totalmente la parada del motor. Para
impedir el giro inverso, use los límites de velocidad/frecuen-
cia de este grupo de parámetros, o los parámetros
20.23/20.24.
Véase el diagrama en el parámetro 30.18 Sel. par mínimo.

- / 10 = 1 porcentajeLímite de par mínimo 2. Para el escalado de 16 bits, véase
el parámetro 46.3.

-1600.0 ... 0.0 porcen-
taje

300.0 porcentaje /
real32

Define el límite de par máximo para el convertidor (en
porcentaje del par nominal del motor) cuando

Par máximo 230.24

• la fuente seleccionada por el parámetro 30.25 Sel. par
máximo es 1, y

• 30.22 está ajustado a Par máximo 2.
Véase el diagrama en el parámetro 30.18 Sel. par mínimo.

- / 10 = 1 porcentajeLímite de par máximo 2. Para el escalado de 16 bits, véase
el parámetro 46.3.

0.0 ... 1600.0 porcen-
taje

Par máximo 1 / uint32Selecciona una fuente que conmuta entre dos límites de
par máximos diferentes.

Sel. par máximo30.25

0 = Límite de par máximo 1 definido por 30.20 activo

1 = Límite de par máximo seleccionado por 30.22 activo

Véase también el parámetro 30.18 Sel. par mínimo.

00.Par máximo 1

11.Fuente de par máxi-
mo 2

2Entrada digital DI1 (10.2 DI Estado Demora, bit 0).DI1
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3Entrada digital DI2 (10.2 DI Estado Demora, bit 1).DI2

4Entrada digital DI3 (10.2 DI Estado Demora, bit 2).DI3

5Entrada digital DI4 (10.2 DI Estado Demora, bit 3).DI4

6Entrada digital DI5 (10.2 DI Estado Demora, bit 4).DI5

7Entrada digital DI6 (10.2 DI Estado Demora, bit 5).DI6

10Entrada/salida digital DIO1 (11.2 DIO Estado Demora, bit
0).

DIO1

11Entrada/salida digital DIO2 (11.2 DIO Estado Demora, bit
1).

DIO2

-Selección de la fuente (véase Términos y abreviaturas (pá-
gina 136)).

Otro [bit]

300.00 porcentaje /
real32

Define la potencia máxima del eje en el modo motor, es
decir, cuando la potencia se está transfiriendo desde el
motor a la maquinaria.

LimPotMotorizacion30.26

El valor se expresa comoporcentaje de la potencia nominal
del motor.

Nota: Si el par nominal del eje se define con el parámetro
99.12 Par Nominal Motor, la potencia nominal del eje se cal-
cula según los parámetros 99.9 Velocidad Nominal Motor y
99.12 Par Nominal Motor.

1 = 1 porcentaje / 100
= 1 porcentaje

Potencia máxima del eje en el modo motor.0.00 ...600.00porcen-
taje

-300.00 porcentaje /
real32

Define la potencia máxima del eje en el modo generador,
es decir, cuando la potencia se está transfiriendo desde
lamaquinaria almotor. El valor seexpresa comoporcentaje
de la potencia nominal del motor.

Limite Pot Generada30.27

Nota: No establezca este parámetro a 0% para intentar im-
pedir el giro inverso. En una aplicación de bucle abierto, es
probable que impida totalmente la parada del motor. Para
impedir el giro inverso, use los límites de velocidad/frecuen-
cia de este grupo de parámetros, o los parámetros
20.23/20.24.

Nota: Si el par nominal del eje se define con el parámetro
99.12 Par Nominal Motor, la potencia nominal del eje se cal-
cula según los parámetros 99.9 Velocidad Nominal Motor y
99.12 Par Nominal Motor.

1 = 1 porcentaje / 100
= 1 porcentaje

Potencia máxima del eje en el modo generador.-600.00 ... 0.00 por-
centaje

Habilitar / uint16Activa el control de sobretensióndel busdeCC intermedio.Control Sobretension30.30

El frenado rápido de una carga de alta inercia aumenta la
tensión hasta el nivel de control de sobretensión. Para
evitar que la tensión de CC exceda el límite, el regulador
de sobretensión reduce el par de frenadoautomáticamen-
te.

Nota: Con el chopper de frenado interno, el convertidor au-
menta su límite de control de sobretensión interno para
permitir una mayor fiabilidad durante el frenado.
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Selección

Nr.

0Control de sobretensión desactivado.Deshabilitar

1Control de sobretensión activado.Habilitar

Habilitar / uint16Activa el control de subtensión del bus de CC intermedio.Control Subtension30.31

Si la tensión de CC cae debido a un corte de potencia de
entrada, el regulador de subtensión reducirá de forma au-
tomática el par motor para mantener el nivel de tensión
por encima del límite inferior. Al reducir el par del motor,
la inercia de la carga causará regeneración hacia el conver-
tidor, manteniendo el bus de CC cargado y evitando una
desconexión por subtensión hasta que el motor se pare
por sí solo. Esto actúa como funcionamiento con cortes
de la red en sistemas con una alta inercia, como una cen-
trifugadora o un ventilador.

0Control de subtensión desactivado.Deshabilitar

1Control de subtensión activado.Habilitar

10000.0 V / real32Define el límite máximo de tensión RMS del motor.Límite de tensión
RMS del motor

30.33

1 = 1 V / 1 = 1 VLímite máximo de tensión RMS del motor.50.0 ... 10000.0 V

Habilitar / uint16Habilita/deshabilita la limitación de corriente de salida
basada en temperatura.

Limitaciónde intensi-
dad térmica

30.35

La limitación sólo debe deshabilitarse si la aplicación lo
requiere.

0Limitación de corriente térmica deshabilitada.Deshabilitar

1Limitación de corriente térmica habilitada.Habilitar

- / uint16(Solo es visible cuando el control de la unidadde alimenta-
ción IGBT está activado mediante 95.20)

Código límite LSU 130.101

Muestra la palabra límite 1 de la unidad de alimentación.

Este parámetro es de solo lectura.

1 = La referencia de potencia está siendo limitada por los
parámetros del programa de control de alimentación

P usuario ref máxb0

1 = La referencia de potencia está siendo limitada por los
parámetros del programa de control de alimentación

P usuario ref mínb1

1 = La potencia está siendo limitada por el parámetro
30.149

P usuario máxb2

1 = La potencia está siendo limitada por el parámetro
30.148

P usuario mínb3

1 = La referencia de potencia está siendo limitada debido
al sobrecalentamiento del líquido refrigerante

P sobretemp refrigb4

1 = La referencia de potencia está siendo limitada debido
al sobrecalentamiento de la unidad de alimentación

P sobretemp unid
alim

b5

Reservedb6…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

- / uint16(Solo es visible cuando el control de la unidadde alimenta-
ción IGBT está activado mediante 95.20)

Código límite LSU 230.102

Muestra la palabra límite 2 de la unidad de alimentación.

Este parámetro es de solo lectura.
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1 = La referencia depotencia reactiva está siendo limitada.Q usuario ref máxb0

1 = La referencia depotencia reactiva está siendo limitada.Q usuario ref mínb1

1 = La referencia de potencia reactiva está siendo limitada
debido al sobrecalentamiento del líquido refrigerante

Q sobretemp refrigb2

1 = La referencia de potencia reactiva está siendo limitada
debidoal sobrecalentamientode launidaddealimentación

Q sobretemp unid
alim

b3

1 = Protección contra sobretensión de CASobretensión ACb4

Reservedb5…6

1 = (Cuando se usa la referencia de potencia reactiva de
tipo tensión de CA)

Dif máx CAb7

La entrada del control de CA está siendo limitada

1 = (Cuando se usa la referencia de potencia reactiva de
tipo tensión de CA)

Dif mín CAb8

La entrada del control de CA está siendo limitada

Reservedb9…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

- / uint16(Solo es visible cuando el control de la unidadde alimenta-
ción IGBT está activado mediante 95.20)

Código límite LSU 330.103

Muestra la palabra límite 3 de la unidad de alimentación.

Este parámetro es de solo lectura.

1 = La potencia está siendo limitada por el regulador de
subtensión

Límite subtensiónb0

1 = La potencia está siendo limitada por el regulador de
sobretensión

Límite sobrecargab1

1 = La potencia está siendo limitada por la temperatura o
por los límites de potencia de usuario (véanse los paráme-
tros 30.148 y 30.149)

Pot. motorizaciónb2

1 = La potencia está siendo limitada por la temperatura o
por los límites de potencia de usuario (véanse los paráme-
tros 30.148 y 30.149)

Poder generaciónb3

1 = La intensidad activa está siendo limitada. Consulte los
detalles en los bits 6…9 y 14…15.

Límite inten activab4

1 = La intensidad reactiva está siendo limitada. Consulte
los detalles en los bits 12…13.

Límite inten reactb5

1 = Intensidad activa limitada por el límite térmico del cir-
cuito de potencia interno

Límite térmicob6

1 = Intensidad activa limitada por el límite de área de fun-
cionamiento seguro interno

Límite SOAb7

1 = La intensidad activa está siendo limitada por el límite
de intensidadestablecidopor losparámetrosdelprograma
de control de alimentación

Limite inten usub8

1 = La intensidad activa está siendo limitada basándose
en el límite de tensión térmica IGBT máxima interna

Térmico IGBTb9

Reservedb10…11

346 Parámetros



Predet / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

1 = La intensidad reactiva negativa está siendo limitada
por la intensidad total máxima

Q act negb12

1 = La intensidad reactiva positiva está siendo limitada
por la intensidad total máxima

Q act posb13

1 = La intensidad activa negativa está siendo limitada por
la intensidad total máxima

P act negb14

1 = La intensidad reactiva positiva está siendo limitada
por la intensidad total máxima

P act posb15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

- / uint16(Solo es visible cuando el control de la unidadde alimenta-
ción IGBT está activado mediante 95.20)

Código límite LSU 430.104

Muestra la palabra límite 4 de la unidad de alimentación.

Este parámetro es de solo lectura.

1 = La referencia de CC está siendo limitada por los pará-
metros del programa de control de alimentación

Udc ref máxb0

1 = La referencia de CC está siendo limitada por los pará-
metros del programa de control de alimentación

Udc ref mínb1

1 = La referencia de intensidad está siendo limitada por
los parámetros del programa de control de alimentación

Usuario I máxb2

1 = La intensidad está siendo limitada basándose en la
temperatura

Temp I máxb3

Reservedb4…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

-200.0 porcentaje /
real32

(Solo es visible cuando el control de la unidadde alimenta-
ción IGBT está activado mediante 95.20)

Límite pot. mín LSU30.148

Define un límite de potencia mínimo para la unidad de ali-
mentación.

Los valores negativos se refieren a regeneración, es decir,
a introducir energía en la red de alimentación.

1 = 1 porcentaje / 10 =
1 porcentaje

Límite depotenciamínimapara la unidadde alimentación.-200.0 ...0.0porcenta-
je

200.0 porcentaje /
real32

(Solo es visible cuando el control de la unidadde alimenta-
ción IGBT está activado mediante 95.20)

Límite pot. máx LSU30.149

Define un límite de potencia máxima para la unidad de
alimentación.

1 = 1 porcentaje / 10 =
1 porcentaje

Límitedepotenciamáximapara la unidaddealimentación.0.0 ... 200.0porcenta-
je
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Configuracióndeeventos externos; seleccióndel compor-
tamiento del convertidor tras situaciones de fallo.

Funciones de Fallo31

Inactivo (verdadero);
DI6 (95.20 b8) / uint32

Define la fuente del evento externo 1.

Véase también el parámetro 31.2 Evento Externo 1 Tipo.

Evento Externo 1
Fuente

31.1

0 = Evento de disparo

1 = Funcionamiento normal

00.Activo (falso)

11.Inactivo (verdadero)

2Entrada DIIL (10.2 DI Estado Demora, bit 15).DIIL

3Entrada digital DI1 (10.2 DI Estado Demora, bit 0).DI1

4Entrada digital DI2 (10.2 DI Estado Demora, bit 1).DI2

5Entrada digital DI3 (10.2 DI Estado Demora, bit 2).DI3

6Entrada digital DI4 (10.2 DI Estado Demora, bit 3).DI4

7Entrada digital DI5 (10.2 DI Estado Demora, bit 4).DI5

8Entrada digital DI6 (10.2 DI Estado Demora, bit 5).DI6

11Entrada/salida digital DIO1 (11.2 DIO Estado Demora, bit
0).

DIO1

12Entrada/salida digital DIO2 (11.2 DIO Estado Demora, bit
1).

DIO2

-Selección de la fuente (véase Términos y abreviaturas (pá-
gina 136)).

Otro [bit]

Fallo (95.20 b8) /
uint16

Selecciona el tipo de evento externo 1.EventoExterno 1Tipo31.2

0El evento externo genera un fallo.Fallo

1El evento externo genera un aviso.Alarma

3Si el convertidor estámodulando, el evento externogenera
un fallo.

Alarma/Fallo

En caso contrario, el evento genera una alarma.

Inactivo (verdadero);
DIIL (95.20 b5) /
uint32

Define la fuente del evento externo 2. Véase también el
parámetro 31.4 Evento Externo 2 Tipo.

Para conocer las selecciones, véase el parámetro 31.1
Evento Externo 1 Fuente.

Evento Externo 2
Fuente

31.3

Fallo / uint16Selecciona el tipo de evento externo 2.Evento Externo 2 Ti-
po

31.4

0El evento externo genera un fallo.Fallo

1El evento externo genera un aviso.Alarma

3Si el convertidor estámodulando, el evento externogenera
un fallo.

Alarma/Fallo

En caso contrario, el evento genera una alarma.

Inactivo (verdadero) /
uint32

Define la fuente del evento externo 3. Véase también el
parámetro 31.6 Evento Externo 3 Tipo.

Evento Externo 3
Fuente

31.5

Para conocer las selecciones, véase el parámetro 31.1
Evento Externo 1 Fuente.

348 Parámetros



Predet / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

Fallo / uint16Selecciona el tipo de evento externo 3.Evento Externo 3 Ti-
po

31.6

0El evento externo genera un fallo.Fallo

1El evento externo genera un aviso.Alarma

3Si el convertidor estámodulando, el evento externogenera
un fallo.

Alarma/Fallo

En caso contrario, el evento genera una alarma.

Inactivo (verdadero) /
uint32

Define la fuente del evento externo 4. Véase también el
parámetro 31.8 Evento Externo 4 Tipo.

Evento Externo 4
Fuente

31.7

Para conocer las selecciones, véase el parámetro 31.1
Evento Externo 1 Fuente.

Fallo / uint16Selecciona el tipo de evento externo 4.Evento Externo 4 Ti-
po

31.8

0El evento externo genera un fallo.Fallo

1El evento externo genera un aviso.Alarma

3Si el convertidor estámodulando, el evento externogenera
un fallo.

Alarma/Fallo

En caso contrario, el evento genera una alarma.

Inactivo (verdadero) /
uint32

Define la fuente del evento externo 5. Véase también el
parámetro 31.10 Evento Externo 5 Tipo.

Evento Externo 5
Fuente

31.9

Para conocer las selecciones, véase el parámetro 31.1
Evento Externo 1 Fuente.

Fallo / uint16Selecciona el tipo de evento externo 5.Evento Externo 5 Ti-
po

31.10

0El evento externo genera un fallo.Fallo

1El evento externo genera un aviso.Alarma

3Si el convertidor estámodulando, el evento externogenera
un fallo.

Alarma/Fallo

En caso contrario, el evento genera una alarma.

DI3 / uint32Selecciona la fuente de la señal externa de restauración de
fallos. Se tendrá en cuenta esta señal incluso si no es la
fuente activa en el lugar de control actual
(EXT1/EXT2/Local).

Restauracion Fallo
Seleccion

31.11

Se tendráencuentauna restauracióndesde la fuenteactiva
independientemente de este parámetro.

0 → 1 = Restaurar

00No seleccionado

11Seleccionado

2Entrada digital DI1 (10.2 DI Estado Demora, bit 0).DI1

3Entrada digital DI2 (10.2 DI Estado Demora, bit 1).DI2

4Entrada digital DI3 (10.2 DI Estado Demora, bit 2).DI3

5Entrada digital DI4 (10.2 DI Estado Demora, bit 3).DI4

6Entrada digital DI5 (10.2 DI Estado Demora, bit 4).DI5

7Entrada digital DI6 (10.2 DI Estado Demora, bit 5).DI6
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10Entrada/salida digital DIO1 (11.2 DIO Estado Demora, bit
0).

DIO1

11Entrada/salida digital DIO2 (11.2 DIO Estado Demora, bit
1).

DIO2

30Bit 7 de la palabra de control recibida a través de la interfaz
de bus de campo A.

Bit 7 MCW FBA A

32Bit 7 de la palabra de control recibido a través de la interfaz
de bus de campo integrado (BCI).

Bit 7 MCW EFB

-Véase Términos y abreviaturas (página 136).Otro [bit]

0000h / uint16Selecciona los fallosquese restaurande formaautomática.
El parámetro es un código de 16 bits en el que cada bit
corresponde a un tipo de fallo.

Sel Auto Reset31.12

Cuandounode los bits se ajusta a 1, el fallo correspondien-
te se restaura de forma automática.

El número e intervalo de intentosde restauración sedefine
con los parámetros 31.14…31.16.

ADVERTENCIA:
Antes de activar la función, asegúrese de que no se
pueden producir situaciones peligrosas. La función
restaura el convertidor automáticamente y reanuda
su funcionamiento tras un fallo.

Nota:
• La funcióndeautorrestauración sólo estádisponible en

el control externo; véase el apartadoControl local frente
a control externo (página 23).

• Los fallos relacionados con la función Safe Torque Off
(STO) no pueden restaurarse automáticamente.

• En caso de que el bit 4 (Unidad de alimentación) esté
ajustado y la unidad inversora haya disparado por 7583
Fallo unidad ladode red, se envía unaordende restaura-
ción a la unidad inversora y a la unidad de alimentación.

Losbitsdeesteparámetrosecorrespondencon lossiguien-
tes fallos:

Sobreintensidadb0

Sobretensionb1

Subtensionb2

AI fallo supervisiónb3

Unidad Alimentacionb4

Reservedb5…7

Definido en el programa de aplicación.Fallo de aplicación 1b8

Definido en el programa de aplicación.Fallo de aplicación 2b9

Véase el parámetro 31.13 Fallo Seleccionable.Fallo Seleccionableb10

Desde la fuente seleccionada conel parámetro 31.1 Evento
Externo 1 Fuente.

Fallo Externo 1b11

Desde la fuente seleccionada con el parámetro 31.3 Evento
Externo 2 Fuente.

Fallo Externo 2b12
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Desde la fuente seleccionada con el parámetro 31.5 Evento
Externo 3 Fuente.

Fallo Externo 3b13

Desde la fuente seleccionada con el parámetro 31.7 Evento
Externo 4 Fuente.

Fallo Externo 4b14

Desde la fuente seleccionada con el parámetro 31.9 Evento
Externo 5 Fuente.

Fallo Externo 5b15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

0 / uint32Define el falloquepuede restaurarsede formaautomática
con el parámetro 31.12 Sel Auto Reset, bit 10.

Fallo Seleccionable31.13

Los fallos se enumeran en el capítulo Análisis de fallos.

1 = 1Código de fallo.0000…FFFFh

0 Sin unidad / uint32Define el número máximo de restauraciones automáticas
que puede efectuar el convertidor dentro de un tiempo
especificado por 31.15 Tiempo total de tentativas.

Numero Tentativas31.14

Si el fallo persiste, los intentosde restauraciónposteriores
se efectuarán a intervalos definidos por 31.16 Tiempo de
Demora.

Los fallos que deben restaurarse automáticamente se de-
finen con 31.12 Sel Auto Reset.

1 = 1 Sin unidad / 1 = 1
Sin unidad

Número de restauraciones automáticas.0...5 Sin unidad

30.0 s / real32Define una ventana de tiempo para restauraciones auto-
máticas de fallos. El númeromáximo de intentos efectua-
dos durante cualquier periodo de esta longitud se define
con 31.14 Numero Tentativas.

Tiempototaldetenta-
tivas

31.15

Nota:Si la condiciónde fallo persiste y nopuede restaurarse,
cada intento de restauración generará un evento e iniciará
una nueva ventana de tiempo. En la práctica, si el número de
restauraciones especificado (31.14) en los intervalos defini-
dos (31.16) es mayor que el valor 31.15, el convertidor conti-
nuará intentando restaurar el fallo hasta eliminar la causa.

10 = 1 s / 10 = 1 sTiempo para las restauraciones automáticas.1.0 ... 600.0 s

0.0 s / real32Define el final de espera del convertidor tras un fallo (o un
intento de restauración previo) antes de intentar una res-
tauración automática.

Tiempo de Demora31.16

Véase el parámetro 31.12 Sel Auto Reset.

10 = 1 s / 10 = 1 sDemora de restauración automática.0.0 ... 120.0 s

Fallo / uint16Selecciona cómo reaccionael convertidor cuandosedetec-
ta una pérdida de fase del motor.

Perdida Fase Motor31.19

Nota: Es posible que el convertidor no pueda detectar de
manera fiable una pérdida de fase en una aplicación multi-
motor: debe instalarse un método de protección indepen-
diente (por ejemplo, un interruptor de protección demotor)
para cada motor.

0No se realiza ninguna acción.Sin acción

1El convertidor se dispara con un fallo 3381 Pérdida fase de
salida.

Fallo
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Predet / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

Fallo / uint16Selecciona cómo reaccionael convertidor cuandosedetec-
ta un fallo a tierra o un desequilibrio de intensidad en el
motor o cable de motor.

Fallo a Tierra31.20

Véase también el apartado Detección de fallo a tierra (pa-
rámetro 31.20) (página 99).

0No se realiza ninguna acción.Sin acción

1El convertidor genera un aviso A2B3 Fuga a tierra.Alarma

2El convertidor dispara con un fallo 2330 Fuga a tierra.Fallo

Fallo/Fallo / uint16Selecciona qué indicaciones se dan cuando se desactivan
o se pierden ambas señales STO (Safe Torque Off). Las
indicaciones también dependen de si el convertidor está
en marcha o parado cuando eso sucede.

Marcha/paro indicac.
STO

31.22

A continuación las tablas para cada selección muestran
las indicaciones generadas con cada ajuste en particular.

Nota:
• Este parámetro no afecta al funcionamiento de la fun-

ción STO en sí misma. La función STO operará sin tener
en cuenta el ajuste de este parámetro: un convertidor
en marcha parará si se eliminan una o ambas señales
STOynosepondrá enmarchahastaque se restablezcan
ambas señales STO y se restauren todos los fallos.

• La pérdida de una sola señal STO siempre genera un fa-
llo, ya que se interpreta como un problema de mal fun-
cionamiento.

• Esteparámetronopuede cambiarsemientras el conver-
tidor está en marcha.

ADVERTENCIA:
El convertidor nopuededetectar nimemorizar ningún
cambio en los circuitos STO cuando la unidad de con-
trol del convertidor no recibe alimentación o cuando
la alimentación principal del convertidor está desco-
nectada. Si ambos circuitos STO están cerrados y una
señal de arranque de tipo nivel está activa cuando se
restablece la alimentación, es posible que el converti-
dor arranquesinunanuevaordendearranque. Téngalo
en cuenta en la evaluación de riesgos del sistema.

Para obtener más información sobre la STO, véase el Ma-
nual de hardware del convertidor.
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Predet / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

0Indicación (en
marcha o parado)

Entradas

IN2IN1

Fallo 5091 Safe
torque off

00

Fallos 5091 Safe
torque off y FA81
Pérdida Safe Tor-
que Off 1

10

Fallos 5091 Safe
torque off y FA82
Pérdida Safe Tor-
que Off 2

01

(Funcionamiento
normal)

11

Fallo/Fallo

1IndicaciónEntradas

ParadoEn marchaIN2IN1

Aviso A5A0
Safe Torque

Off

Fallo 5091Sa-
fe torque off

00

Aviso A5A0
Safe Torque
Off y fallo

FA81 Pérdida
Safe Torque

Off 1

Fallos 5091
Safe torque
off y FA81

Pérdida Safe
Torque Off 1

10

Aviso A5A0
Safe Torque
Off y fallo

FA82 Pérdida
Safe Torque

Off 2

Fallos 5091
Safe torque
off y FA82

Pérdida Safe
Torque Off 2

01

(Funcionamiento normal)11

Fallo/Alarma

2IndicaciónEntradas

ParadoEn marchaIN2IN1

Evento B5A0
Evento STO

Fallo 5091Sa-
fe torque off

00

Evento B5A0
Evento STO y
fallo FA81

Pérdida Safe
Torque Off 1

Fallos 5091
Safe torque
off y FA81

Pérdida Safe
Torque Off 1

10

Evento B5A0
Evento STO y
fallo FA82

Pérdida Safe
Torque Off 2

Fallos 5091
Safe torque
off y FA82

Pérdida Safe
Torque Off 2

01

(Funcionamiento normal)11

Fallo/Evento
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Predet / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

3Indicación (en
marcha o parado)

Entradas

IN2IN1

Aviso A5A0 Safe
Torque Off

00

Aviso A5A0 Safe
Torque Off y fallo
FA81 Pérdida Safe
Torque Off 1

10

Aviso A5A0 Safe
Torque Off y fallo
FA82 Pérdida Safe
Torque Off 2

01

(Funcionamiento
normal)

11

Alarma/Alarma

4Indicación (en
marcha o parado)

Entradas

IN2IN1

EventoB5A0Even-
to STO

00

EventoB5A0Even-
to STOy fallo FA81
Pérdida Safe Tor-
que Off 1

10

EventoB5A0Even-
toSTOy fallo FA82
Pérdida Safe Tor-
que Off 2

01

(Funcionamiento
normal)

11

Evento/Evento

5Indicación (en
marcha o parado)

Entradas

IN2IN1

Ninguno00

Fallo FA81 Pérdida
Safe Torque Off 1

10

Fallo FA82Pérdida
Safe Torque Off 2

01

(Funcionamiento
normal)

11

Sin indicación/Sin in-
dicación

Fallo; Ninguna acción
(95.20 b15) / uint16

Selecciona cómo reacciona el convertidor ante una cone-
xión incorrectadel cabledepotenciadeentrada ydemotor
(es decir, el cable de potencia de entrada se ha conectado
a los terminales destinados a la conexión del motor).

Fallo de cableado o
tierra

31.23

Nota: La protección debe deshabilitarse en el hardware del
convertidor/inversor alimentado por un bus de CC común.

0No se realiza ninguna acción (protección deshabilitada).Sin acción
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Predet / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

1El convertidor dispara con un fallo 3181 Fallo de cableado
o tierra.

Fallo

Fallo / uint16Selecciona cómo reacciona el convertidor a un estado de
bloqueo del motor.

Funcion Bloqueo31.24

Un estado de bloqueo se define del modo siguiente:
• El convertidor supera el límite de intensidad de bloqueo

(31.25 Bloqueo Limite Intensidad), y
• la frecuencia de salida está por debajo del nivel ajustado

con el parámetro 31.27 Bloqueo límite frecuencia o la ve-
locidad del motor está por debajo del nivel ajustado por
el parámetro 31.26 Bloqueo límite velocidad, y

• las condiciones anteriores han sido verdaderas durante
más tiempo que el ajustado por el parámetro 31.28 Blo-
queo Tiempo.

0Ninguno (supervisión de bloqueo desactivada).Sin acción

1El convertidor genera un aviso A780 Motor bloqueado.Alarma

2El convertidor dispara con un fallo 7121 Motor bloqueado.Fallo

200.0 porcentaje /
real32

Límite de intensidaddebloqueo enporcentaje de la inten-
sidadnominal delmotor. Véase el parámetro 31.24Funcion
Bloqueo.

BloqueoLimite Inten-
sidad

31.25

10 = 1 porcentaje / 10
= 1 porcentaje

Límite de la intensidad de bloqueo.0.0 ... 1600.0 porcen-
taje

150.00; 180,00 rpm
(95.20 b0) rpm /
real32

Límitedevelocidaddebloqueo, en rpm.Véaseel parámetro
31.24 Funcion Bloqueo.

Bloqueo límite veloci-
dad

31.26

- / 100 = 1 rpmLímitede velocidaddebloqueo. Para el escaladode 16bits,
véase el parámetro 46.1.

0.00 ... 10000.00 rpm

15.00; 18,00 Hz (95.20
b0) Hz / real32

Límite de la frecuencia de bloqueo. Véase el parámetro
31.24 Funcion Bloqueo.

Bloqueo límite fre-
cuencia

31.27

Nota: No es recomendable ajustar el límite inferior a 10 Hz.

- / 100 = 1 HzLímite de la frecuencia de bloqueo. Para el escalado de 16
bits, véase el parámetro 46.2.

0.00 ... 500.00 Hz

20 s / real32Tiempo de bloqueo. Véase el parámetro 31.24 Funcion
Bloqueo.

Bloqueo Tiempo31.28

1 = 1 s / 1 = 1 sTiempo de bloqueo.0...3600 s
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Predet / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

500.00 rpm / real32Define, junto con 30.11 VelocidadMinima y 30.12 Velocidad
Maxima, la velocidadmáximapermitidadelmotor (protec-
ción contra sobrevelocidad). Si 90.1 Veloc Motor para Ctrl
o la velocidad estimada supera el límite de velocidad defi-
nido por el parámetro 30.11 o 30.12 por más que el valor
de este parámetro, el convertidor dispara con 7310 Sobre-
velocidad.

Margen fallo sobreve-
locidad

31.30

Ejemplo:Si la velocidadmáximaesde 1420 rpmyelmargen
de disparo por velocidad es de 300 rpm, el convertidor
dispara al alcanzar las 1720 rpm.

Velocidad
(90.01)

Tiempo

Nivel de fallo por
sobrevelocidad

(31.30)

(30.12)

(30.11 )

(31.30)

Nivel de fallo por
sobrevelocidad

0

- / 100 = 1 rpmMargen de disparo por sobrevelocidad. Para el escalado
de 16 bits, véase el parámetro 46.1.

0.00 ... 10000.00 rpm

- / real32Losparámetros 31.32Supervisiónde rampadeemergencia
y 31.33 Demora superv. rampa emergencia, junto con 1.29
Tasa de cambio de velocidad, proporcionan una función
de supervisiónpara losmodosdeparodeemergenciaOff1
y Off3.

Supervisiónde rampa
de emergencia

31.32

La supervisión se basa en
• observar el tiempo dentro del cual se para el motor o
• comparar las velocidades de deceleración actuales y

previstas.
Si este parámetro tiene el valor 0 %, el tiempomáximo de
paro se ajusta directamente en el parámetro 31.33. De lo
contrario, 31.32 define la desviaciónmáxima permitida de
la tasa de deceleración prevista, que se calcula a partir de
los parámetros 23.11…23.19

Si 31.32 tiene el valor 0% y 31.33 tiene el valor 0 s, la super-
visiónde rampadeparodeemergencia estádeshabilitada.

1 = 1 porcentaje / 1 = 1
porcentaje

Desviación máxima de la tasa de deceleración prevista.0...300 porcentaje
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FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

- / real32Si el parámetro 31.32Supervisiónde rampadeemergencia
se ajusta a 0 %, este parámetro define el tiempo máximo
que se permite que dure un paro de emergencia (modo
Off1 u Off3). Si el motor no se ha detenido después de
transcurrir el tiempo, el convertidor dispara por 73B0 Fallo
rampa emergencia, activa el bit 8 de 6.17 Palabra estado
convertidor 2 y se para por sí solo.

Demora superv. ram-
pa emergencia

31.33

Si 31.32 tiene un valor distinto de 0%, este parámetro de-
fine un retardo entre la recepción de la orden de paro de
emergencia y la activación de la supervisión. Es recomen-
dable especificar una breve demora para permitir que se
estabilice la tasa de cambio de la velocidad.

1 = 1 s / 1 = 1 sTiempo de disminución de rampa máximo o demora de
activación de supervisión.

0...32767 s

Aviso / uint16Selecciona cómo reaccionael convertidor cuandosedetec-
ta un fallo en el ventilador de refrigeración principal.

Función fallo vent.
ppal.

31.35

Nota: Con una unidad inversora formada por uno o más
módulos inversores debastidor R8i con ventiladores contro-
ladospor velocidad, es posible continuar en funcionamiento
incluso si se detiene un ventilador principal de un módulo.
Cuando se detecta el fallo de un ventilador, el programa de
control automáticamente
• ajustará el otro ventilador del módulo a máxima veloci-

dad
• ajustará los ventiladores de los otros módulos (si los

hubiese) a máxima velocidad
• reducirá la frecuencia de conmutación al mínimo, y
• deshabilitará la supervisióndediferenciade temperatura

entre los módulos.
Si este parámetro se ajusta a Fallo, la unidad inversora dis-
parará (aunque seguirá llevando a cabo las acciones enume-
radas más arriba). En caso contrario, el inversor intentará
continuar en funcionamiento.
Este parámetro no afecta a los inversores y convertidores
refrigerados por líquido (LC). Ajuste el parámetro 206.07 Lí-
mite de fallo de velocidad de ventilador a cero para deshabi-
litar el fallo en las unidades LC.

0El convertidor dispara con un fallo 5080 Ventilador.Fallo

1El convertidor genera un aviso A581 Ventilador.Alarma

2No se realiza ninguna acción.Sin acción

Desactivado / uint16(Solo visible con una unidad de control ZCU)Bypaseado de fallo
de ventilador aux

31.36

Selecciona cómo reaccionael convertidor cuandosedetec-
ta un fallo en un ventilador auxiliar internode losmódulos.

0El convertidor dispara con un fallo 5081 Ventilador auxiliar
no funciona.

Desactivado

Nota: El fallo se suprime durante dos minutos después del
encendido.

Durante este tiempo, el convertidor solamente genera un
aviso, A582 Ventilador auxiliar no funciona.

1El convertidor genera un aviso, A582 Ventilador auxiliar no
funciona.

Temporalmente anu-
lado
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DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

- / real32Los parámetros 31.37 Supervisión de paro rampa y 31.38
Demora de supervisión paro rampa, junto con 1.29 Tasa
de cambio de velocidad, proporcionan una función de su-
pervisión para el paro con rampa normal (es decir, sin
emergencia).

Supervisión de paro
rampa

31.37

La supervisión se basa en
• observar el tiempo dentro del cual se para el motor o
• comparar las velocidades de deceleración actuales y

previstas.
Si este parámetro tiene el valor 0 %, el tiempomáximo de
paro se ajusta directamente en el parámetro 31.38. De lo
contrario, 31.37 define la desviaciónmáxima permitida de
la tasa de deceleración prevista, que se calcula a partir de
los parámetros 23.11…23.19. Si la tasa de deceleración ac-
tual (1.29) se desvía demasiado de la tasa prevista, el con-
vertidor dispara por 73B1 Fallo en paro, activa el bit 14 de
6.17 Palabra estado convertidor 2 y se para por sí solo.

Si 31.37 tiene el valor 0% y 31.38 tiene el valor 0 s, la super-
visión de paro con rampa está deshabilitada.

1 = 1 porcentaje / 0 =
1 porcentaje

Desviación máxima de la tasa de deceleración prevista.0...300 porcentaje

0 s / real32Si el parámetro 31.37 Supervisión de paro rampa se ajusta
al 0 %, este parámetro define el tiempo máximo que se
permite que dure un paro con rampa. Si el motor no se ha
detenido después de transcurrir el tiempo, el convertidor
dispara por 73B1 Fallo en paro, activa el bit 14 de 6.17 Pala-
bra estado convertidor 2 y se para por sí solo.

Demora de supervi-
sión paro rampa

31.38

Si 31.37 tiene un valor distinto de 0%, este parámetro de-
fine un retardo entre la recepción de la orden de paro y la
activación de la supervisión. Es recomendable especificar
una breve demora para permitir que se estabilice la tasa
de cambio de la velocidad.

1 = 1 s / 1 = 1 sTiempo de disminución de rampa máximo o demora de
activación de supervisión.

0...32767 s

- / uint16Selecciona los avisos a eliminar. El parámetro es una pala-
bra de 16 bits en el que cada bit corresponde a un aviso.
Cuando uno de los bits se ajusta a 1, se elimina el aviso
correspondiente.

Deshabilitar mensa-
jes de alarma

31.40

Los bits de este número binario se corresponden con las
siguientes alarmas:

A3A1 Sobretensión bus CCSobretensiónb0

Reservedb1

A7E1 Encoder (para el encoder 1)Encoder 1b2

A7E1 Encoder (para el encoder 2)Encoder 2b3

A5F4 Batería unidad ctrlBatería CUb4

AFE1 Paro de emergencia (Off2)Paro de emergencia
Off2

b5

AFE2 Paro de emergencia (Off1 u Off3)Paro de emergencia
Off1 Off3

b6

Reservedb7…15
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FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

0.00 A / real32Ajusta un límite de fallo de intensidad del motor persona-
lizado.

Límite fallo sobrein-
tensidad

31.42

El convertidor ajusta automáticamente un límite interno
de intensidaddelmotor segúnel hardwaredel convertidor.
El límite interno es adecuado en lamayoría de casos, pero
este parámetro puede usarse para ajustar un límite de in-
tensidad más bajo, por ejemplo, para proteger un motor
de imanes permanentes de la desmagnetización.

Nota: El límite define la intensidad de pico máxima de una
fase.

Con este parámetro a0,0 A, sólo se fuerza el límite interno.

- / 100 = 1 ALímitede fallo de intensidaddelmotorpersonalizado. Para
el escalado de 16 bits, véase el parámetro 46.5.

0.00 ... 30000.00 A

Paro libre / uint16Selecciona el modo de paro cuando se produce un fallo no
crítico.

Acción de fallo31.54

0El convertidor se para por sí solo.Paro libre

1El convertidor sigue la rampa especificada para un paro
de emergencia en el parámetro 23.23 Paro Emergencia
Tiempo.

Rampa de emergen-
cia

Fallo / uint16Selecciona cómo reacciona el convertidor cuando falla la
comunicación con un módulo de ampliación de E/S.

Eventodepérdidade
comunicaciones I/O
ext

31.55

0No se realiza ninguna acción.Sin acción

1El convertidor genera un aviso, A799 Pérdida de com. I/O
ampl.

Alarma

2El convertidor dispara por un fallo, 7082 Pérdida de comu-
nicación E/S ext..

Fallo

Fallo / uint16(Solo es visible cuando el control de la unidadde alimenta-
ción IGBT está activado mediante 95.20)

Fallo a tierra LSU31.120

Selecciona la respuesta de la unidad de alimentación
cuando se detecta un fallo a tierra o un desequilibrio de
intensidad.

0No se realiza ninguna acción.Sin acción

1La unidad de alimentación genera un aviso AE02 Fuga a
tierra.

Alarma

2La unidad de alimentación dispara por un fallo, 2E01 Fuga
a tierra.

Fallo

Fallo / uint16(Solo es visible cuando el control de la unidadde alimenta-
ción IGBT está activado mediante 95.20)

Pérdida fasealimLSU31.121

Selecciona cómo reacciona la unidad de alimentación
cuando se detecta la pérdida de una fase de alimentación.

0No se realiza ninguna acción.Sin acción

1La unidad de alimentación dispara por un fallo, 3E00 Pér-
dida fase entrada.

Fallo
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FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

Configuración de las funciones de supervisión de señales
1...3.

Supervisión32

Se pueden escoger tres valores amonitorizar; se generará
un aviso o fallo siempre que se superen los límites prede-
finidos.

Véase también el apartado Supervisión de señal (pági-
na 101).

- / uint16Palabra de estado de supervisión de señal.Estado supervisión32.1

Indica si los valores monitorizados por las funciones de
supervisión de señales están dentro o fuera de sus límites
respectivos.

Nota: Este código es independiente de las acciones del
convertidor definidas con los parámetros 32.6, 32.16 y 32.26.

1 = La señal seleccionadapor 32.7 se halla fuera de sus lími-
tes.

Supervisión 1 activab0

1 = La señal seleccionada por 32.17 se halla fuera de sus lí-
mites.

Supervisión 2 activab1

1 = La señal seleccionada por 32.27 se halla fuera de sus lí-
mites.

Supervisión 3 activab2

Reservedb3…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

Deshabilitado/uint16Selecciona el modo de la función de supervisión de señal
1. Determina cómo se compara la señal monitorizada

Superv 1 Función32.5

(véase el parámetro 32.7) con sus límites inferior y superior
(32.9 y 32.10 respectivamente).

La acción a tomar cuando se cumple la condición se selec-
ciona mediante 32.6.

0La supervisión de señales 1 no está en uso.Deshabilitado

1La acción se toma siempre que la señal esté por debajo de
su límite inferior.

Bajo

2La acción se toma siempre que la señal esté por encima
de su límite superior.

Alto

3La acción se tomasiempreque el valor absolutode la señal
esté por debajo de su límite inferior (absoluto).

Abs bajo

4La acción se tomasiempreque el valor absolutode la señal
esté por encima de su límite superior (absoluto).

Abs alto

5La acción se toma siempre que la señal esté por debajo de
su límite inferior o por encima de su límite superior.

Ambos

6La acción se tomasiempreque el valor absolutode la señal
esté por debajo de su límite inferior (absoluto) o por enci-
ma de su límite superior (absoluto).

Ambos Abs

Ninguna acción /
uint16

Selecciona la acción que ejecuta el convertidor cuando el
valor monitorizado por la supervisión de señales 1 supera
sus límites.

Supervisión 1 Acción32.6

Nota: Este parámetro no afecta el estado indicado por 32.1
Estado supervisión.

0No se realiza ninguna acción.Ninguna acción
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FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

1Se genera un aviso (A8B0 Supervisión de señal).Aviso

2El convertidor dispara con 80B0 Supervisión de señal.Fallo

3Si está enmarcha, el convertidor dispara 80B0Supervisión
de señal.

Fallo si está en mar-
cha

Cero / uint32Selecciona la señal a monitorizar con la función de super-
visión de señales 1.

Supervisión 1 Señal32.7

0Ninguna.Cero

11.1 Velocidad Motor Usada.Velocidad

31.6 Frecuencia Salida.Frecuencia

41.7 Intensidad Motor.Intensidad

61.10 Par motor.Par

71.11 Tension Bus CC.Tensión CC

81.14 Potencia Salida.Potencia Salida

912.11 AI1 Valor Actual.AI1

1012.21 AI2 Valor Actual (página 202).AI2

1823.1 Ref Veloc antes de rampa (página 287).Ref Vel Antes de ram-
pa

1923.2 Ref Veloc rampeada (página 287).Rampa ref velocidad
sal

2024.1 Refer. velocidad utilizada (página 294).Ref Velocidad Usada

2126.2 Ref de par utilizada (página 313).Ref de Par Utilizada

2228.2 Rampa ref frecuencia sal. (página 322).Ref. de frec. utilizada

2440.1 PID Proceso Salida actual (página 398).PIDdeproceso salida

2540.2 PID Proceso retroalim actual (página 398).Realimentación PID
proceso

-Selección de la fuente (véase Términos y abreviaturas (pá-
gina 136)).

Otro [bit]

0.000 s / real32Define una constante de tiempo de filtro para la señal
monitorizada por la supervisión de señales 1.

Supervisión 1Tiempo
filtrado

32.8

1000 = 1 s / 1000 = 1 sTiempo de filtro de la señal.0.000 ... 30.000 s

0.00 Sin unidad /
real32

Define el límite inferior para supervisión de señales 1.Supervisión 1 baja32.9

- / 100 = 1 Sin unidadLímite inferior.-21474830.00 ...
21474830.00 Sin uni-
dad

0.00 Sin unidad /
real32

Define el límite superior para la supervisión de señales 1.Supervisión 1 alta32.10

- / 100 = 1 Sin unidadLímite superior.-21474830.00 ...
21474830.00 Sin uni-
dad
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Predet / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

Deshabilitado/uint16Selecciona el modo de la función de supervisión de señal
2. Determina cómo se compara la señal monitorizada
(véase el parámetro 32.17) con sus límites inferior y supe-
rior (32.19 y 32.20 respectivamente).

Superv 2 Función32.15

La acción a tomar cuando se cumple la condición se selec-
ciona mediante 32.16.

0La supervisión de señales 2 no está en uso.Deshabilitado

1La acción se toma siempre que la señal esté por debajo de
su límite inferior.

Bajo

2La acción se toma siempre que la señal esté por encima
de su límite superior.

Alto

3La acción se tomasiempreque el valor absolutode la señal
esté por debajo de su límite inferior (absoluto).

Abs bajo

4La acción se tomasiempreque el valor absolutode la señal
esté por encima de su límite superior (absoluto).

Abs alto

5La acción se toma siempre que la señal esté por debajo de
su límite inferior o por encima de su límite superior.

Ambos

6La acción se tomasiempreque el valor absolutode la señal
esté por debajo de su límite inferior (absoluto) o por enci-
ma de su límite superior (absoluto).

Ambos Abs

Ninguna acción /
uint16

Selecciona la acción que ejecuta el convertidor cuando el
valor monitorizado por la supervisión de señales 2 supera
sus límites.

Supervisión 2 Acción32.16

Nota: Este parámetro no afecta el estado indicado por 32.1
Estado supervisión.

0No se realiza ninguna acción.Ninguna acción

1Se genera un aviso (A8B1 Supervisión de señal 2).Aviso

2El convertidor dispara por 80B1 Supervisión de señal 2.Fallo

3Si está en marcha, el convertidor dispara por 80B1 Super-
visión de señal 2.

Fallo si está en mar-
cha

Cero / uint32Selecciona la señal a monitorizar con la función de super-
visión de señales 2.

Supervisión 2 Señal32.17

Para conocer las seleccionesdisponibles, véase el paráme-
tro 32.7 Supervisión 1 Señal.

0.000 s / real32Define una constante de tiempo de filtro para la señal
monitorizada por la supervisión de señales 2.

Supervisión2Tiempo
filtrado

32.18

1000 = 1 s / 1000 = 1 sTiempo de filtro de la señal.0.000 ... 30.000 s

0.00 Sin unidad /
real32

Define el límite inferior para supervisión de señales 2.Supervisión 2 baja32.19

- / 100 = 1 Sin unidadLímite inferior.-21474830.00 ...
21474830.00 Sin uni-
dad

0.00 Sin unidad /
real32

Define el límite superior para la supervisión de señales 2.Supervisión 2 alta32.20

- / 100 = 1 Sin unidadLímite superior.-21474830.00 ...
21474830.00 Sin uni-
dad
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Predet / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

Deshabilitado/uint16Selecciona el modo de la función de supervisión de señal
3. Determina cómo se compara la señal monitorizada
(véase el parámetro 32.27) con sus límites inferior y supe-
rior (32.29 y 32.30 respectivamente).

Superv 3 Función32.25

La acción a tomar cuando se cumple la condición se selec-
ciona mediante 32.26.

0La supervisión de señales 3 no está en uso.Deshabilitado

1La acción se toma siempre que la señal esté por debajo de
su límite inferior.

Bajo

2La acción se toma siempre que la señal esté por encima
de su límite superior.

Alto

3La acción se tomasiempreque el valor absolutode la señal
esté por debajo de su límite inferior (absoluto).

Abs bajo

4La acción se tomasiempreque el valor absolutode la señal
esté por encima de su límite superior (absoluto).

Abs alto

5La acción se toma siempre que la señal esté por debajo de
su límite inferior o por encima de su límite superior.

Ambos

6La acción se tomasiempreque el valor absolutode la señal
esté por debajo de su límite inferior (absoluto) o por enci-
ma de su límite superior (absoluto).

Ambos Abs

Ninguna acción /
uint16

Selecciona la acción que ejecuta el convertidor cuando el
valor monitorizado por la supervisión de señales 3 supera
sus límites.

Supervisión 3 Acción32.26

Nota: Este parámetro no afecta el estado indicado por 32.1
Estado supervisión.

0No se realiza ninguna acción.Ninguna acción

1Se genera un aviso (A8B2 Supervisión de señal 3).Aviso

2El convertidor dispara por 80B2 Supervisión de señal 3.Fallo

3Si está en marcha, el convertidor dispara por 80B2 Super-
visión de señal 3.

Fallo si está en mar-
cha

Cero / uint32Selecciona la señal a monitorizar con la función de super-
visión de señales 3.

Supervisión 3 Señal32.27

Para conocer las seleccionesdisponibles, véase el paráme-
tro 32.7 Supervisión 1 Señal.

0.000 s / real32Define una constante de tiempo de filtro para la señal
monitorizada por la supervisión de señales 3.

Supervisión3Tiempo
filtrado

32.28

1000 = 1 s / 1000 = 1 sTiempo de filtro de la señal.0.000 ... 30.000 s

0.00 Sin unidad /
real32

Define el límite inferior para supervisión de señales 3.Supervisión 3 baja32.29

- / 100 = 1 Sin unidadLímite inferior.-21474830.00 ...
21474830.00 Sin uni-
dad

0.00 Sin unidad /
real32

Define el límite superior para la supervisión de señales 3.Supervisión 3 alta32.30

- / 100 = 1 Sin unidadLímite superior.-21474830.00 ...
21474830.00 Sin uni-
dad
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Predet / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

Configuración de los temporizadores/contadores de
mantenimiento.

Temporiz. y cont. ge-
néricos

33

Véase también el apartado Temporizadores y contadores
de mantenimiento (página 101).

- / uint16Muestra lapalabradeestadode temporizadores/contado-
res de mantenimiento, que indica qué temporizadores o
contadores de mantenimiento han rebasado sus límites.

Estado de contador33.1

Este parámetro es de solo lectura.

1 = El temporizador de tiempo activo 1 ha alcanzado su lí-
mite prefijado.

Tiempo activo 1b0

1 = El temporizador de tiempo activo 2 ha alcanzado su lí-
mite prefijado.

Tiempo activo 2b1

1 = El contador de flanco de señal 1 ha alcanzado su límite
prefijado.

Flanco 1b2

1 = El contador de flanco de señal 2 ha alcanzado su límite
prefijado.

Flanco 2b3

1 = El contador de valor 1 ha alcanzado su límite prefijado.Valor 1b4

1 = El contador de valor 2 ha alcanzado su límite prefijado.Valor 2b5

Reservedb6…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

- / uint32Muestra el valor presente actual del temporizador de
tiempo activo 1.

Tiempo activo 1 ac-
tual

33.10

El temporizador funciona cuando la señal seleccionada
con el parámetro 33.13 Tiempo activo 1 origen está activa-
da.

Cuandoel temporizador supera el límite ajustadopor 33.11
Tiempo activo 1 límite alarma, el bit 0 de 33.1 Estado de
contador se ajusta a 1. La alarma especificada por 33.14
Tiempo activo 1 men. alarma también se genera si está
habilitada por 33.12 Tiempo activo 1 función.

El temporizador puede restaurarse desde la herramienta
de PCDrive Composer, o desde el panel de controlmante-
niendopresionado Restaurar durantemás de 3 segundos.

- / 1 = 1 sValor presente actual del temporizador de tiempo activo
1.

0...4294967295 s

- / uint32Sets the warning limit for on-time timer 1.Tiempo activo 1 lími-
te alarma

33.11

- / 1 = 1 sLímite de alarma del temporizador de tiempo activo 1.0...4294967295 s

- / uint16Configura el temporizador de tiempo activo 1.Tiempo activo 1 fun-
ción

33.12

0 = Bucle: Cuando se alcanza el límite, el contador se res-
taura. El estado de contador (bit 0 de 33.1) cambia a 1 du-

Modo contadorb0

rante un segundo. La alarma (si está habilitada) semantie-
ne activa durante al menos 10 segundos.

1 =Saturación: Si se alcanza el límite, el estadodel contador
(bit 0 de 33.1) cambia a 1 y permanece en este estado
hasta que se restaura 33.10. La alarma (si está habilitada)
también permanece activa hasta que se restaura 33.10.
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Predet / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

0 = Desactivado: No se genera ningún aviso cuando se al-
canza este límite.

Habilitar alarmab1

1 = Activado: Se genera una alarma (véase 33.14) cuando
se alcanza este límite

Reservedb2…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

Falso / uint32Selecciona la señal que va a sermonitorizadapor el tempo-
rizador de tiempo activo 1.

Tiempo activo 1 ori-
gen

33.13

0Constante 0 (temporizador deshabilitado).Falso

1Constante 1.Cierto

2Bit 0 de 10.21 RO Estado (página 186).RO1

-Véase Términos y abreviaturas (página 136).Otro [bit]

Tiempoactivo1excedi-
do / uint32

Selecciona elmensaje de alarma opcional para el tempori-
zador de tiempo activo 1.

Tiempo activo 1men.
alarma

33.14

0A886 Tiempo activo 1. El texto delmensaje puede editarse
en el panel de control seleccionandoMenú – Ajustes – Edi-
tar textos.

Tiempoactivo 1 exce-
dido

6A88C Limpiar dispositivo .Limpiar dispositivo

7A890 Ventil. refrigeración adicional.Mantener ventil. re-
frig. adicional

8A88E Ventilador de armario.Mantener ventilador
de armario

9A88D Condensador CC.Mantener condensa-
dor de CC

10A880 Cojinete de motor.Mantener cojinetes
de motor

- / uint32Muestra el valor presente actual del temporizador de
tiempo activo 2.

Tiempo activo 2 ac-
tual

33.20

El temporizador funciona cuando la señal seleccionada
con el parámetro 33.23 Tiempoactivo 2 origen está activa-
da.

Cuandoel temporizador supera el límite ajustadopor 33.21
Tiempo activo 2 límite alarma, el bit 1 de 33.1 Estado de
contador se ajusta a 1. La alarma especificada por 33.24
Tiempo activo 2 men. alarma también se genera si está
habilitada por 33.22 Tiempo activo 2 función.

El temporizador puede restaurarse desde la herramienta
de PCDrive Composer, o desde el panel de control mante-
niendopresionado Restaurar durantemás de 3 segundos.

- / 1 = 1 sValor presente actual del temporizador de tiempo activo
2.

0...4294967295 s

- / uint32Ajusta el límite de alarma para el temporizador de tiempo
activo 2.

Tiempo activo 2 lími-
te alarma

33.21

- / 1 = 1 sLímite de alarma del temporizador de tiempo activo 2.0...4294967295 s

- / uint16Configura el temporizador de tiempo activo 2.Tiempo activo 2 fun-
ción

33.22
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Predet / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

0 = Bucle: Cuando se alcanza el límite, el contador se res-
taura. El estado de contador (bit 1 de 33.1) cambia a 1 du-
rante un segundo. La alarma (si está habilitada) semantie-
ne activa durante al menos 10 segundos.

Modo contadorb0

1=Saturación: Si se alcanza el límite, el estadodel contador
(bit 1 de 33.1) cambia a 1 ypermanece eneste estadohasta
que se restaura 33.20. La alarma (si está habilitada) tam-
bién permanece activa hasta que se restaura 33.20.

0 = Desactivado: No se genera ningún aviso cuando se al-
canza este límite.

Habilitar alarmab1

1 = Activado: Se genera una alarma (véase 33.24) cuando
se alcanza este límite

Reservedb2…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

Falso / uint32Selecciona la señal que va a sermonitorizadapor el tempo-
rizador de tiempo activo 2.

Tiempo activo 2 ori-
gen

33.23

0Constante 0 (temporizador deshabilitado).Falso

1Constante 1.Cierto

2Bit 0 de 10.21 RO Estado (página 186).RO1

-Véase Términos y abreviaturas (página 136).Otro [bit]

Tiempo activo 2 exce-
dido / uint32

Selecciona elmensaje de alarma opcional para el tempori-
zador de tiempo activo 2.

Tiempoactivo 2men.
alarma

33.24

1A887 Tiempo activo 2. El texto delmensaje puede editarse
en el panel de control seleccionandoMenú – Ajustes – Edi-
tar textos.

Tiempoactivo2exce-
dido

6A88C Limpiar dispositivo .Limpiar dispositivo

7A890 Ventil. refrigeración adicional.Mantener ventil. re-
frig. adicional

8A88E Ventilador de armario.Mantener ventilador
de armario

9A88D Condensador CC.Mantener condensa-
dor de CC

10A880 Cojinete de motor.Mantener cojinetes
de motor

- / uint32Valor presente actual del contador de flancos de señal 1.Contador flancos 1
actual

33.30

El contador se incrementa cada vez que la señal seleccio-
nadamediante el parámetro 33.33 Contador flancos 1 ori-
gen se activa o desactiva (o cualquiera de estos estados,
en función del ajuste de 33.32 Contador flancos 1 función).
Puede aplicarse un divisor al recuento (véase 33.34 Conta-
dor flancos 1 divisor).

Cuando el contador supera el límite ajustado por 33.31
Cont. flancos 1 límite alarma, el bit 2 de 33.1 Estado de
contador se ajusta a 1. La alarma especificada por 33.35
Cont. flancos 1 sel. alarma también se genera si está habi-
litada por 33.32 Contador flancos 1 función.

El contadorpuede restaurarsedesde la herramientadePC
Drive Composer, o desde el panel de controlmanteniendo
presionado Restaurar durante más de 3 segundos.
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FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

- / 1 = 1 Sin unidadValor presente actual del contador de flancos de señal 1.0...4294967295 Sin
unidad

- / uint32Ajusta el límite de alarma para el contador de flancos de
señal 1.

Cont. flancos 1 límite
alarma

33.31

- / 1 = 1 Sin unidadLímite de alarma para el contador de flancos de señal 1.0...4294967295 Sin
unidad

- / uint16Configura el contador de flancos de señal 1.Contador flancos 1
función

33.32

0 = Bucle: Cuando se alcanza el límite, el contador se res-
taura. El estado del contador (bit 2 de 33.1) cambia a 1 du-
rante un segundo y permanece en ese estado hasta que
se incrementa de nuevo el contador. La alarma (si está
habilitada) semantiene activa durante almenos 10 segun-
dos.

Modo contadorb0

1=Saturación: Si se alcanza el límite, el estadodel contador
(bit 2 de 33.1) cambia a 1 y permanece en este estadohasta
que se restaura 33.30. La alarma (si está habilitada) tam-
bién permanece activa hasta que se restaura 33.30.

0 = Desactivado: No se genera ningún aviso cuando se al-
canza este límite.

Habilitar alarmab1

1 = Activado: Se genera una alarma (véase 33.35) cuando
se alcanza este límite

Contar flancos ascend.Contar flancos as-
cend.

b2

0 = Desactivado: Los flancos ascendentes no se cuentan.

1 = Activado: Los flancos ascendentes se cuentan.

Contar flancos descen.Contar flancos des-
cen.

b3

0 =Desactivado: Los flancos descendentes no se cuentan.

1 = Activado: Los flancos descendentes se cuentan.

Reservedb4…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

Falso / uint32Selecciona la señal que va a sermonitorizada por el conta-
dor de flancos de señal 1.

Contador flancos 1
origen

33.33

0Constante 0.Falso

1Constante 1.Cierto

2Bit 0 de 10.21 RO Estado (página 186).RO1

-Véase Términos y abreviaturas (página 136).Otro [bit]

1 Sin unidad / uint32Define un divisor para el contador de flancos de señal 1.
Determina cuántos flancosde señal incrementan el conta-
dor en 1.

Contador flancos 1
divisor

33.34

- / 1 = 1 Sin unidadDivisor para el contador de flancos de señal 1.1...2147483647 Sin
unidad

Contador de flancos 1
excedido / uint32

Selecciona elmensaje de alarmaopcional para el contador
de flancos de señal 1.

Cont. flancos 1 sel.
alarma

33.35

2A888 Contador de flancos 1. El texto del mensaje puede
editarse en el panel de control seleccionando Menú –
Ajustes – Editar textos.

Contador de flancos
1 excedido
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FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

11A884 Contactor principal.Contactor principal
calculado

12A881 Relé de salida.Reléde salida calcula-
do

13A882 Arranques de motor.Arranque de motor
calculado

14A883 Conex. Alimentación.Conex. Alimentacion
UPS

15A885 Carga de CC.Contador Carga DC
bus

- / uint32Muestra el valor presente actual del contador de flancos
de señal 2.

Contador flancos 2
actual

33.40

El contador se incrementa cada vez que la señal seleccio-
nadamediante el parámetro 33.43 Contador flancos 2 ori-
gen se activa o desactiva (o cualquiera de estos estados,
en funcióndel ajustede 33.42Contador flancos 2 función).
Puede aplicarse un divisor al recuento (véase 33.44 Conta-
dor flancos 2 divisor).

Cuando el contador supera el límite ajustado por 33.41
Cont. flancos 2 alarma límite, el bit 3 de 33.1 Estado de
contador se ajusta a 1. La alarma especificada por 33.45
Cont. flancos 2 sel. alarma también se genera si está habi-
litada por 33.42 Contador flancos 2 función.

El contadorpuede restaurarsedesde la herramientadePC
Drive Composer, o desde el panel de controlmanteniendo
presionado Restaurar durante más de 3 segundos.

- / 1 = 1 Sin unidadValor presente actual del contador de flancos de señal 2.0...4294967295 Sin
unidad

- / uint32Ajusta el límite de alarma para el contador de flancos de
señal 2.

Cont. flancos 2 alar-
ma límite

33.41

- / 1 = 1 Sin unidadLímite de alarma para el contador de flancos de señal 2.0...4294967295 Sin
unidad

- / uint16Configura el contador de flancos de señal 2.Contador flancos 2
función

33.42

0 = Bucle: Cuando se alcanza el límite, el contador se res-
taura. El estado del contador (bit 3 de 33.1) permanece en
1 hasta que se incrementa de nuevo el contador. La alarma
(si está habilitada) se mantiene activa durante al menos
10 segundos.

Modo contadorb0

1 = Saturación: Tras alcanzar el límite, el estado del conta-
dor (bit 3 de 33.1) permanece en 1 hasta que se restaura
33.40. La alarma (si está habilitada) también permanece
activa hasta que se restaura 33.40.

Habilitar alarmaHabilitar alarmab1

0 = Desactivado: No se genera ningún aviso cuando se al-
canza este límite.

1 = Activado: Se genera una alarma (véase 33.45) cuando
se alcanza este límite
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Nr.

Contar flancos ascend.Contar flancos as-
cend.

b2

0 = Desactivado: Los flancos ascendentes no se cuentan.

1 = Activado: Los flancos ascendentes se cuentan.

Contar flancos descen.Contar flancos des-
cen.

b3

0 =Desactivado: Los flancos descendentes no se cuentan.

1 = Activado: Los flancos descendentes se cuentan.

Reservedb4…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

Falso / uint32Selecciona la señal que va a sermonitorizada por el conta-
dor de flancos de señal 2.

Contador flancos 2
origen

33.43

00.Falso

11.Cierto

2Bit 0 de 10.21 RO Estado (página 186).RO1

-Véase Términos y abreviaturas (página 136).Otro [bit]

1 Sin unidad / uint32Define un divisor para el contador de flancos de señal 2.
Determina cuántos flancosde señal incrementan el conta-
dor en 1.

Contador flancos 2
divisor

33.44

- / 1 = 1 Sin unidadDivisor para el contador de flancos de señal 2.1...4294967295 Sin
unidad

Contador de flancos 2
excedido / uint32

Selecciona elmensaje de alarmaopcional para el contador
de flancos de señal 2.

Cont. flancos 2 sel.
alarma

33.45

3A889 Contador de flancos 2. El texto del mensaje puede
editarse en el panel de control seleccionando Menú –
Ajustes – Editar textos.

Contador de flancos
2 excedido

11A884 Contactor principal.Contactor principal
calculado

12A881 Relé de salida.Reléde salida calcula-
do

13A882 Arranques de motor.Arranque de motor
calculado

14A883 Conex. Alimentación.Conex. alim. calcula-
da

15A885 Carga de CC.Carga condensación
calculada
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DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

0 Sin unidad / real32Muestra el valor presente actual del contador de valores
1.

Contador de valores
1 actual

33.50

El valor de la fuente seleccionada con el parámetro 33.53
Contador de valores 1 origen se lee a intervalos de un se-
gundo y se suma al contador. Puede aplicarse un divisor
al recuento (véase 33.54 Contador de valores 1 divisor).

Cuando el contador supera el límite ajustado por 33.51
Contador valores 1 límite alarma, el bit 4 de 33.1 Estado de
contador se ajusta a 1.

La alarmaespecificadapor 33.55Contador val. 1 sel. alarma
también se genera si está habilitada por 33.52 Contador
de valores 1 func..

El contadorpuede restaurarsedesde la herramientadePC
Drive Composer, o desde el panel de controlmanteniendo
presionado Restaurar durante más de 3 segundos.

- / 1 = 1 Sin unidadValor presente actual del contador de valores 1.-2147483000...2147483000
Sin unidad

- / real32Ajusta el límite del contador de valores 1.Contador valores 1 lí-
mite alarma

33.51

Con un límite positivo, el bit 4 de 33.1 Estado de contador
se ajusta a 1 (y opcionalmente se genera una alarma) si el
contador es igual o mayor que el límite.

Con un límite negativo, el bit 4 de 33.1 Estado de contador
se ajusta a 1 (y opcionalmente se genera una alarma) si el
contador es igual o menor que el límite.

0 = Contador deshabilitado.

- / 1 = 1 Sin unidadLímite del contador de valores 1.-2147483000...2147483000
Sin unidad

- / uint16Configura el contador de valores 1.Contador de valores
1 func.

33.52

0 = Bucle: Cuando se alcanza el límite, el contador se res-
taura. El estado de contador (bit 4 de 33.1) cambia a 1 du-
rante un segundo. La alarma (si está habilitada) semantie-
ne activa durante al menos 10 segundos.

Modo contadorb0

1=Saturación: Si se alcanza el límite, el estadodel contador
(bit 4 de 33.1) cambia a 1 y permanece en este estado
hasta que se restaura 33.50. La alarma (si está habilitada)
también permanece activa hasta que se restaura 33.50.

0 = Desactivado: No se genera ningún aviso cuando se al-
canza este límite.

Habilitar alarmab1

1 = Activado: Se genera una alarma (véase 33.55) cuando
se alcanza este límite

Reservedb2…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

No seleccionado /
uint32

Selecciona la señal que va a sermonitorizada por el conta-
dor de valores 1.

Contador de valores
1 origen

33.53

0Ninguno (contador deshabilitado).No seleccionado

11.1 Velocidad Motor Usada.Velocidad del motor

-Véase Términos y abreviaturas (página 136).Otro [bit]
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DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

1.000 Sin unidad /
real32

Define un divisor para el contador de valores 1. El valor de
la señal monitorizada se divide entre este valor antes de
la integración.

Contador de valores
1 divisor

33.54

- / 1 = 1 Sin unidadDivisor del contador de valores 1.0.001 ... 2147483.000
Sin unidad

Contador de valores 1
excedido / uint32

Selecciona elmensaje de alarmaopcional para el contador
de valores 1.

Contador val. 1 sel.
alarma

33.55

4A88A Contador de valores 1. El texto del mensaje puede
editarse en el panel de control seleccionando Menú –
Ajustes – Editar textos.

Contador de valores
1 excedido

10A880 Cojinete de motor.Mantener cojinetes
de motor

0 Sin unidad / real32Muestra el valor presente actual del contador de valores
2.

Contador de valores
2 actual

33.60

El valor de la fuente seleccionada con el parámetro 33.63
Contador de valores 2 origen se lee a intervalos de un se-
gundo y se suma al contador. Puede aplicarse un divisor
al recuento (véase 33.64 Contador de valores 2 divisor).

Cuando el contador supera el límite ajustado por 33.61
Contador valores 2 límite alarma, el bit 5 de 33.1 Estado de
contador se ajusta a 1.

La alarmaespecificadapor 33.65Contador val. 2 sel. alarma
también se genera si está habilitada por 33.62 Contador
de valores 2 func..

El contadorpuede restaurarsedesde la herramientadePC
Drive Composer, o desde el panel de controlmanteniendo
presionado Restaurar durante más de 3 segundos.

- / 1 = 1 Sin unidadValor presente actual del contador de valores 2.-2147483008...2147483008
Sin unidad

- / real32Ajusta el límite del contador de valores 2.Contador valores 2 lí-
mite alarma

33.61

Con un límite positivo, el bit 5 de 33.1 Estado de contador
se ajusta a 1 (y opcionalmente se genera una alarma) si el
contador es igual o mayor que el límite.

Con un límite negativo, el bit 5 de 33.1 Estado de contador
se ajusta a 1 (y opcionalmente se genera una alarma) si el
contador es igual o menor que el límite.

0 = Contador deshabilitado.

- / 1 = 1 Sin unidadLímite del contador de valores 2.-2147483008...2147483008
Sin unidad

- / uint16Configura el contador de valores 2.Contador de valores
2 func.

33.62

0 = Bucle: Cuando se alcanza el límite, el contador se res-
taura. El estado de contador (bit 5 de 33.1) cambia a 1 du-
rante un segundo. La alarma (si está habilitada) semantie-
ne activa durante al menos 10 segundos.

Modo contadorb0

1=Saturación: Si se alcanza el límite, el estadodel contador
(bit 5 de 33.1) cambia a 1 y permanece en este estadohasta
que se restaura 33.60. La alarma (si está habilitada) tam-
bién permanece activa hasta que se restaura 33.60.
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DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

Habilitar alarmaHabilitar alarmab1

0 = Desactivado: No se genera ningún aviso cuando se al-
canza este límite.

1 = Activado: Se genera una alarma (véase 33.65) cuando
se alcanza este límite

Reservedb2…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

No seleccionado /
uint32

Selecciona la señal que va a sermonitorizada por el conta-
dor de valores 2.

Contador de valores
2 origen

33.63

0Ninguno (contador deshabilitado).No seleccionado

11.1 Velocidad Motor Usada.Velocidad del motor

-Selección de la fuente (véase Términos y abreviaturas (pá-
gina 136)).

Otro [bit]

1.000 Sin unidad /
real32

Define un divisor para el contador de valores 2. El valor de
la señal monitorizada se divide entre este valor antes de
la integración.

Contador de valores
2 divisor

33.64

- / 1 = 1 Sin unidadDivisor del contador de valores 2.0.001 ... 2147483.000
Sin unidad

Contador de valores 2
excedido / uint32

Selecciona elmensaje de alarmaopcional para el contador
de valores 2.

Contador val. 2 sel.
alarma

33.65

5A88B Contador de valores 2. El texto del mensaje puede
editarse en el panel de control seleccionando Menú –
Ajustes – Editar textos.

Contador de valores
2 excedido

10A880 Cojinete de motor.Mantener cojinetes
de motor
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DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

Ajustes de protección térmica del motor, tales como la
configuraciónde lamediciónde temperatura, la definición

Proteccion Termica
Motor

35

de la curva de carga y la configuración del control del ven-
tilador del motor.

Véase también el apartado Protección térmica del mo-
tor (página 91).

- / real32Muestra la temperaturadelmotor estimadapor elmodelo
de protección térmica del motor interno (véanse los pará-

TemperaturaEstima-
da Motor

35.1

metros 35.50…35.55). La unidad (°C o °F) se selecciona
mediante el parámetro 96.16 Selección de unidad.

Este parámetro es de solo lectura.

1 = 1 ° / 1 = 1 °Temperatura estimada del motor.-60.0 ... 1000.0 °

- / real32Muestra la temperatura recibida a través de la fuente defi-
nida por el parámetro 35.11 Temperatura 1 Fuente. La uni-

TemperaturaMedida
1

35.2

dad se selecciona con el parámetro 96.16 Selección de
unidad.

Nota: Con °F, el rango es -76…1832. Con un sensor PTC, el
rango es 0…5000 ohmios.

Este parámetro es de solo lectura.

1 = 1 ° / 1 = 1 °Temperatura medida 1.-60...1000 °

- / real32Muestra la temperatura recibida a través de la fuente defi-
nida por el parámetro 35.21 Temperatura 2 Fuente. La

TemperaturaMedida
2

35.3

unidad se selecciona con el parámetro 96.16 Selección de
unidad.

Nota: Con °F, el rango es -76…1832. Con un sensor PTC, el
rango es 0…5000 ohmios.

Este parámetro es de solo lectura.

1 = 1 ° / 1 = 1 °Temperatura medida 2.-60...1000 °

- / uint16Muestra el estadode losmódulos deprotecciónmediante
termistor FPTC-xx opcionales. El código puede usarse co-
mo fuente de eventos externos, por ejemplo.

Código de estado
FPTC

35.4

Nota: Los bits del "módulo encontrado" se actualizan con
independencia de si el módulo correspondiente está activa-
do. Sin embargo, los bits "fallo activo" y "alarma activa" no
se actualizan si el módulo no está activado. Los módulos se
activan con el parámetro 35.30 Código de configuración
FPTC.

Este parámetro es de solo lectura.

1 = Sí: Se ha detectado un módulo FPTC-xx en la ranura 1.Módulo encontrado
en ranura 1

b0

1 = Sí: El módulo de la ranura 1 tiene un fallo activo (4991
Temperatura segura del motor 1).

Fallo activo en ranura
1

b1

1 =Sí: Elmódulode la ranura 1 tieneunaalarmaactiva (A497
Temperatura del motor 1).

Alarmaactivaenranu-
ra 1

b2

1 = Sí: Se ha detectado un módulo FPTC-xx en la ranura 2.Módulo encontrado
en ranura 2

b3
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DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

1 = Sí: El módulo de la ranura 2 tiene un fallo activo (4992
Temperatura segura del motor 2).

Fallo activo en ranura
2

b4

1 = Sí: El módulo de la ranura 2 tiene una alarma activa
(A498 Temperatura del motor 2).

Alarmaactivaenranu-
ra 2

b5

1 = Sí: Se ha detectado un módulo FPTC-xx en la ranura 3.Módulo encontrado
en ranura 3

b6

1 = Sí: El módulo de la ranura 3 tiene un fallo activo (4993
Temperatura segura del motor 3).

Fallo activo en ranura
3

b7

1 = Sí: El módulo de la ranura 3 tiene una alarma activa
(A499 Temperatura del motor 3).

Alarmaactivaenranu-
ra 3

b8

Reservedb9…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

- / real32Muestra el nivel de sobrecargadelmotor comoporcentaje
del límite de fallo de sobrecarga del motor. Véase el pará-
metro 35.56 Acción frente a sobrecarga del motor y el
apartado Protección frente a sobrecarga del motor (pági-
na 96).

Nivel de sobrecarga
del motor

35.5

10 = 1 porcentaje / 10
= 1 porcentaje

Nivel de sobrecarga del motor.

0,0% No hay sobrecarga del motor.

0.0 ... 300.0porcenta-
je

88,0% Motor sobrecargado al nivel de aviso.

100,0% Motor sobrecargado al nivel de fallo.

- / uint16Muestrael códigodeestadodecalibraciónde temperatura.Código de estado de
calibraciónde tempe-
ratura

35.9

Estado de calibración de la temperatura 1. Véase el pará-
metro 35.17 Temperatura 1 Calibración.

Calibracióndetempe-
ratura 1 realizada

b0

Estado de calibración de la temperatura 2. Véase el pará-
metro 35.27 Temperatura 2 Calibración.

Calibracióndetempe-
ratura 2 realizada

b1

Reservedb2…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

Deshabilitado/uint16Selecciona la fuentede la que se lee la temperaturamedida
1.

Temperatura 1 Fuen-
te

35.11

Para ejemplos del cableado, véase el Manual de hardware
del convertidor.

Normalmente esta fuente esunsensor conectadoalmotor
controlado por el convertidor, pero se puede usar para
medir ymonitorizar la temperaturadeotros componentes
del procesosiempre y cuandoseutilice unsensor apropia-
do según indica la lista de selección.

0Ninguna. La función de supervisión de temperatura 1 está
deshabilitada.

Deshabilitado

1Temperatura estimadadelmotor (véase el parámetro 35.1
Temperatura Estimada Motor).

Temperatura estima-
da

La temperatura se estima haciendo un cálculo interno en
el convertidor. Es importante configurar la temperatura
ambientedelmotoren35.50TemperaturaAmbienteMotor.
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Nr.

2Sensor KTY84 conectado a la entrada analógica seleccio-
nada con el parámetro 35.14 Temperatura 1 Fuente AI y
una salida analógica. La entrada y la salida pueden estar
ubicadas en la unidad de control del convertidor o en un
módulo de ampliación.

I/O analógica KTY84

Los ajustes requeridos son los siguientes:
• Ajuste el interruptor o puente de la entrada analógica en

U (tensión). Cualquier cambio debe validarse mediante
un reinicio de la unidad de control.

• Ajuste el parámetrode seleccióndeunidadde la entrada
en voltios.

• Ajuste el parámetro de selección de fuente de la salida
analógica a "Forzar excitación KTY84".

• Seleccione la entrada analógica en el parámetro 35.14.
Si la entrada está ubicada en un módulo de ampliación
de E/S, use la selección Otro (véase Términos y abrevia-
turas (página 18)) para indicar el parámetro de valor de
entrada actual (por ejemplo, 14.26 AI1 Valor Actual).

La salida analógica suministra una intensidad constante
a través del sensor. A medida que cambia la resistencia
del sensor junto consu temperatura, la tensiónenel sensor
también cambia. La entrada analógica lee la tensión y la
transforma a grados.

3Sensor KTY84 conectado a la interfaz 1 del encoder.KTY84 módulo enco-
der 1

Véanse también los parámetros 91.21 Temperatura 1 Sel
Medicion y 91.22 Tiempo filtrado temperat. 1.

4Sensor KTY84 conectado a la interfaz 2 del encoder.KTY84 módulo enco-
der 2

Véanse también los parámetros 91.24 Temperatura 2 Sel
Medicion y 91.25 Tiempo filtrado temperat. 2.

5Sensor Pt100 conectadoauna entrada analógica estándar
seleccionada conel parámetro 35.14Temperatura 1 Fuente
AI y una salida analógica. La entrada y la salida pueden
estar ubicadas en la unidad de control del convertidor o
en un módulo de ampliación.

1 x I/O analógica
Pt100

Los ajustes necesarios son losmismos que en la selección
I/O analógica KTY84, excepto que el parámetro de selec-
ción de la fuente de la salida analógica debe ajustarse a
Forzar excitación Pt100.

6Como la selección 1 x I/O analógica Pt100, pero con dos
sensores conectados en serie. El uso de varios sensores
mejora significativamente la exactitud de lasmediciones.

2 x I/O analógica
Pt100

7Como la selección 1 x I/O analógica Pt100, pero con tres
sensores conectados en serie. El uso de varios sensores
mejora significativamente la exactitud de lasmediciones.

3 x I/O analógica
Pt100

8Sensor PTC conectado a la entrada digital DI6 (véase el
diagrama de conexión de la página 92).

PTC DI6

Nota: 35.2 Temperatura Medida 1 mostrará 0 ohmios (tem-
peratura normal) o 4000 ohmios (temperatura excesiva).
Por defecto, una temperatura excesiva generará un aviso
según el parámetro 35.13 Límite alarma de temperatura 1.
Si en lugar de un aviso desea un fallo, ajuste 35.12 Límite fallo
de temperatura 1 en 4000 ohmios.
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20Sensor PTC conectado a una entrada analógica estándar
seleccionada conel parámetro 35.14Temperatura 1 Fuente
AI y una salida analógica. La entrada y la salida pueden
estar ubicadas en la unidad de control del convertidor o
en un módulo de ampliación.

PTC I/O analógicas

Los ajustes necesarios son losmismos que en la selección
I/O analógica KTY84, excepto que el parámetro de selec-
ción de la fuente de la salida analógica debe ajustarse a
Forzar excitación PTC.

9Sensor PTC conectado a la interfaz 1 del encoder.Módulo encoder PTC
1

Véanse también los parámetros 91.21 Temperatura 1 Sel
Medicion y 91.22 Tiempo filtrado temperat. 1.

10Sensor PTC conectado a la interfaz 2 del encoder.Módulo encoder PTC
2

Véanse también los parámetros 91.24 Temperatura 2 Sel
Medicion y 91.25 Tiempo filtrado temperat. 2.

11La temperatura se toma de la fuente seleccionada con el
parámetro 35.14 Temperatura 1 Fuente AI. Se asume que
el valor de la fuente está en la unidad de temperatura es-
pecificada por el 96.16 Selección de unidad.

Temperatura directa

13Sensor Pt100 conectadoauna entrada analógica estándar
seleccionada conel parámetro 35.14Temperatura 1 Fuente
AI y una salida analógica. La entrada y la salida pueden
estar ubicadas en la unidad de control del convertidor o
en un módulo de ampliación.

1 x I/O analógica
Pt1000

Los ajustes necesarios son losmismos que en la selección
I/O analógica KTY84, excepto que el parámetro de selec-
ción de la fuente de la salida analógica debe ajustarse a
Forzar excitación Pt1000.

14Como la selección 1 x I/O analógica Pt1000, pero con dos
sensores conectados en serie. El uso de varios sensores
mejora significativamente la exactitud de lasmediciones.

2 x I/O analógica
Pt1000

15Como la selección 1 x I/O analógica Pt1000, pero con tres
sensores conectados en serie. El uso de varios sensores
mejora significativamente la exactitud de lasmediciones.

3 x I/O analógica
Pt1000

16Sensor Pt1000 conectado a la interfaz 1 del encoder.
Véanse los parámetros 91.21 Temperatura 1 Sel Medicion
y 91.22 Tiempo filtrado temperat. 1.

Módulo encoder
Pt1000 1

Nota: El sensor Pt1000 solo admite módulos de encoder
FEN-11 y FEN-31.

17Sensor Pt1000 conectado a la interfaz 2 del encoder.
Véanse los parámetros 91.24 Temperatura 2 Sel Medicion
y 91.25 Tiempo filtrado temperat. 2.

Módulo encoder
Pt1000 2

Nota: El sensor Pt1000 solo admite módulos de encoder
FEN-11 y FEN-31.
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130 ° / real32Define el límite de fallo para la función de monitorización
de temperatura 1.

Límite fallode tempe-
ratura 1

35.12

Cuando la temperaturamedida 1 supera el límite, el conver-
tidor dispara por el fallo 4981 Temperatura externa 1.

La unidad se selecciona con el parámetro 96.16 Selección
de unidad.

Nota: Con °F, el rango es -76…1832. Con un sensor PTC, el
rango es 0…5000 ohmios.

1 = 1 ° / 1 = 1 °Límite de fallo para la función de monitorización de tem-
peratura 1.

-60...1000 °

110 ° / real32Define el límitedealarmapara la funcióndemonitorización
de temperatura 1. Cuando la temperaturamedida 1 supera
este límite, segeneraunaalarma (A491Temperatura exter-
na 1).

Límite alarma de
temperatura 1

35.13

La unidad se selecciona con el parámetro 96.16 Selección
de unidad.

Nota: Con °F, el rango es -76…1832. Con un sensor PTC, el
rango es 0…5000 ohmios.

1 = 1 ° / 1 = 1 °Límite de alarma para la función de monitorización de
temperatura 1.

-60...1000 °

No seleccionado /
uint32

Especifica la entrada analógica cuando el ajuste de 35.11
Temperatura 1 Fuente requiere mediciones mediante una
entrada analógica.

Temperatura 1 Fuen-
te AI

35.14

Nota:Si la entradaestá ubicadaenunmódulodeampliación
de E/S, use la selección Otro para señalar el valor actual de
AI en los grupos 14, 15 o 16, p. ej. 14.26 AI1 Valor Actual.

0Ninguna.No seleccionado

1Entrada analógica AI1 en la unidad de control.AI1 Valor Actual

2Entrada analógica AI2 en la unidad de control.AI2 Valor Actual

-Selección de la fuente (véase Términos y abreviaturas (pá-
gina 136)).

Otro [bit]

0 ° / real32Define la calibración de la temperatura 1.Temperatura 1 Cali-
bración

35.17

La calibración se puede utilizar para ajustar con precisión
la medición de la temperatura del motor. Una vez que el
motor se haya enfriado, mida su temperatura ambiente y
establezca este valor en correspondencia.

Este parámetro afecta solamente si la medición de Pt100
o Pt1000 utiliza AI y AO de la unidad de control o módulos
de ampliación de E/S.

1 = 1 ° / 1 = 1 °Calibración de la temperatura 1 en grados centígrados.-30...1000 °
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Deshabilitado/uint16Selecciona la fuentede la que se lee la temperaturamedida
2.

Temperatura 2 Fuen-
te

35.21

Para ejemplos del cableado, véase el Manual de hardware
del convertidor.

Normalmente esta fuente esunsensor conectadoalmotor
controlado por el convertidor, pero se puede usar para
medir ymonitorizar la temperaturadeotros componentes
del procesosiempre y cuandoseutilice unsensor apropia-
do según indica la lista de selección.

0Ninguna. La función de supervisión de temperatura 2 está
deshabilitada.

Deshabilitado

1Temperatura estimadadelmotor (véase el parámetro 35.1
Temperatura Estimada Motor).

Temperatura estima-
da

La temperatura se estima haciendo un cálculo interno en
el convertidor. Es importante configurar la temperatura
ambientedelmotoren35.50TemperaturaAmbienteMotor.

2Sensor KTY84 conectado a la entrada analógica seleccio-
nada con el parámetro 35.24 Temperatura 2 Fuente AI y
una salida analógica. La entrada y la salida pueden estar
ubicadas en la unidad de control del convertidor o en un
módulo de ampliación.

I/O analógica KTY84

Los ajustes requeridos son los siguientes:
• Ajuste el interruptor o puente de la entrada analógica en

U (tensión). Cualquier cambio debe validarse mediante
un reinicio de la unidad de control.

• Ajuste el parámetrode seleccióndeunidadde la entrada
en voltios.

• Ajuste el parámetro de selección de fuente de la salida
analógica a "Forzar excitación KTY84".

• Seleccione la entrada analógica en el parámetro 35.24.
Si la entrada está ubicada en un módulo de ampliación
de E/S, use la selección Otro (véase Términos y abrevia-
turas (página 18)) para indicar el parámetro de valor de
entrada actual (por ejemplo, 14.26 AI1 Valor Actual).

La salida analógica suministra una intensidad constante
a través del sensor. A medida que cambia la resistencia
del sensor junto consu temperatura, la tensiónenel sensor
también cambia. La entrada analógica lee la tensión y la
transforma a grados.

3Sensor KTY84 conectado a la interfaz 1 del encoder.KTY84 módulo enco-
der 1

Véanse también los parámetros 91.21 Temperatura 1 Sel
Medicion y 91.22 Tiempo filtrado temperat. 1.

4Sensor KTY84 conectado a la interfaz 2 del encoder.KTY84 módulo enco-
der 2

Véanse también los parámetros 91.24 Temperatura 2 Sel
Medicion y 91.25 Tiempo filtrado temperat. 2.
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5Sensor Pt100 conectadoauna entrada analógica estándar
seleccionada con el parámetro 35.24 Temperatura 2
Fuente AI y una salida analógica. La entrada y la salida
pueden estar ubicadas en la unidad de control del conver-
tidor o en un módulo de ampliación.

1 x I/O analógica
Pt100

Los ajustes necesarios son losmismos que en la selección
I/O analógica KTY84, excepto que el parámetro de selec-
ción de la fuente de la salida analógica debe ajustarse a
Forzar excitación Pt100.

6Como la selección 1 x I/O analógica Pt100, pero con dos
sensores conectados en serie. El uso de varios sensores
mejora significativamente la exactitud de lasmediciones.

2 x I/O analógica
Pt100

7Como la selección 1 x I/O analógica Pt100, pero con tres
sensores conectados en serie. El uso de varios sensores
mejora significativamente la exactitud de lasmediciones.

3 x I/O analógica
Pt100

8Sensor PTC conectado a la entrada digital DI6 (véase el
diagrama de conexión de la página 92).

PTC DI6

Nota: 35.3 Temperatura Medida 2 mostrará 0 ohmios (tem-
peratura normal) o 4000 ohmios (temperatura excesiva).
Por defecto, una temperatura excesiva generará un aviso
según el parámetro 35.23 Límite alarma de temperatura 2.
Si en lugar de un avisodesea un fallo, ajuste 35.22 Límite fallo
de temperatura 2 en 4000 ohmios.

20Sensor PTC conectado a una entrada analógica estándar
seleccionada con el parámetro 35.24 Temperatura 2
Fuente AI y una salida analógica. La entrada y la salida
pueden estar ubicadas en la unidad de control del conver-
tidor o en un módulo de ampliación.

PTC I/O analógicas

Los ajustes necesarios son losmismos que en la selección
I/O analógica KTY84, excepto que el parámetro de selec-
ción de la fuente de la salida analógica debe ajustarse a
Forzar excitación Pt100.

9Sensor PTC conectado a la interfaz 1 del encoder.Módulo encoder PTC
1

Véanse también los parámetros 91.21 Temperatura 1 Sel
Medicion y 91.22 Tiempo filtrado temperat. 1.

10Sensor PTC conectado a la interfaz 2 del encoder.Módulo encoder PTC
2

Véanse también los parámetros 91.24 Temperatura 2 Sel
Medicion y 91.25 Tiempo filtrado temperat. 2.

11La temperatura se toma de la fuente seleccionada con el
parámetro 35.24 Temperatura 2 Fuente AI. Se asume que
el valor de la fuente está en la unidad de temperatura es-
pecificada por el 96.16 Selección de unidad.

Temperatura directa

13Sensor Pt100 conectadoauna entrada analógica estándar
seleccionada con el parámetro 35.24 Temperatura 2
Fuente AI y una salida analógica. La entrada y la salida
pueden estar ubicadas en la unidad de control del conver-
tidor o en un módulo de ampliación.

1 x I/O analógica
Pt1000

Los ajustes necesarios son losmismos que en la selección
I/O analógica KTY84, excepto que el parámetro de selec-
ción de la fuente de la salida analógica debe ajustarse a
Forzar excitación Pt100.
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Nr.

14Como la selección 1 x I/O analógica Pt1000, pero con dos
sensores conectados en serie. El uso de varios sensores
mejora significativamente la exactitud de lasmediciones.

2 x I/O analógica
Pt1000

15Como la selección 1 x I/O analógica Pt1000, pero con tres
sensores conectados en serie. El uso de varios sensores
mejora significativamente la exactitud de lasmediciones.

3 x I/O analógica
Pt1000

16Sensor Pt1000 conectado a la interfaz 1 del encoder.
Véanse los parámetros 91.21 Temperatura 1 Sel Medicion
y 91.22 Tiempo filtrado temperat. 1.

Módulo encoder
Pt1000 1

Nota: El sensor Pt1000 solo admite módulos de encoder
FEN-11 y FEN-31.

17Sensor Pt1000 conectado a la interfaz 2 del encoder.
Véanse los parámetros 91.24 Temperatura 2 Sel Medicion
y 91.25 Tiempo filtrado temperat. 2.

Módulo encoder
Pt1000 2

Nota: El sensor Pt1000 solo admite módulos de encoder
FEN-11 y FEN-31.

130 ° / real32Define el límite de fallo para la función de monitorización
de temperatura 2.

Límite fallode tempe-
ratura 2

35.22

Cuando la temperatura medida 2 supera el límite, el con-
vertidor dispara por el fallo 4982 Temperatura externa 2.

La unidad se selecciona con el parámetro 96.16 Selección
de unidad.

Nota: Con °F, el rango es -76…1832. Con un sensor PTC, el
rango es 0…5000 ohmios.

1 = 1 ° / 1 = 1 °Límite de fallo para la función de monitorización de tem-
peratura 2.

-60...1000 °

110 ° / real32Define el límitedealarmapara la funcióndemonitorización
de temperatura 2. Cuando la temperaturamedida 2 supera
el límite, se genera una alarma

Límite alarma de
temperatura 2

35.23

(A492 Temperatura externa 2).

La unidad se selecciona con el parámetro 96.16 Selección
de unidad.

Nota: Con °F, el rango es -76…1832. Con un sensor PTC, el
rango es 0…5000 ohmios.

1 = 1 ° / 1 = 1 °Límite de alarma para la función de monitorización de
temperatura 2.

-60...1000 °

No seleccionado /
uint32

Selecciona la entradapara el parámetro 35.21 Temperatura
2 Fuente, las selecciones I/O analógica KTY84, 1 x I/O
analógica Pt100, 2 x I/O analógica Pt100, 3 x I/O analógica
Pt100 y Temperatura directa.

Temperatura 2 Fuen-
te AI

35.24

0Ninguna.No seleccionado

1Entrada analógica AI1 en la unidad de control.AI1 Valor Actual

2Entrada analógica AI2 en la unidad de control.AI2 Valor Actual

-Selección de la fuente (véase Términos y abreviaturas (pá-
gina 136)).

Otro [bit]

380 Parámetros



Predet / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección
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0 ° / real32Define la calibración de la temperatura 2.Temperatura 2 Cali-
bración

35.27

Véase el parámetro 35.17 Temperatura 1 Calibración.

1 = 1 ° / 1 = 1 °Calibración de la temperatura 2 en grados centígrados.-30...1000 °

- / uint16Activa losmódulosdeprotecciónmediante termistorFPTC-
xx en la unidad de control del convertidor. Este código
también permite eliminar las alarmas, pero no los fallos,
de cada módulo.

Códigode configura-
ción FPTC

35.30

1 = Sí: Módulo instalado en ranura 1Módulo en ranura 1b0

1=Sí: Sehaneliminado las alarmasdelmódulo en la ranura
1.

Deshabilitar alarma
ranura 1

b1

1 = Sí: Módulo instalado en ranura 2Módulo en ranura 2b2

1=Sí: Sehaneliminado las alarmasdelmódulo en la ranura
2.

Deshabilitar alarma
ranura 2

b3

1 = Sí: Módulo instalado en ranura 3Módulo en ranura 3b4

1=Sí: Sehaneliminado las alarmasdelmódulo en la ranura
3.

Deshabilitar alarma
ranura 3

b5

Reservedb6…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

20 ° / real32Define la temperatura ambiente del motor para el modelo
de protección térmica del motor. La unidad (°C o °F) se
selecciona mediante el parámetro 96.16 Selección de uni-
dad.

TemperaturaAmbien-
te Motor

35.50

El modelo de protección térmica del motor estima la tem-
peratura del motor basándose en los parámetros
35.50…35.55. La temperatura del motor aumenta si éste
funciona por encima de la curva de carga y se reduce
cuando funciona por debajo de la curva de carga.

ADVERTENCIA:
El modelo no puede proteger el motor si éste no se
enfría adecuadamente debido al polvo, la suciedad,
etc.

1 = 1 ° / 1 = 1 °Temperatura ambiente.-60...100 °
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100 porcentaje /
uint16

Define la curvadecargadelmotor juntocon losparámetros
35.52 Carga a Velocidad Cero y 35.53 Punto de Ruptura. El
modelo deprotección térmica delmotor utiliza la curva de
carga para obtener una estimación de la temperatura del
motor.

Curva de Carga del
Motor

35.51

Cuando el parámetro está ajustado al 100%, la cargamá-
xima se toma como el valor del parámetro 99.6 Corriente
nominal del motor (cargas mayores implican un calenta-
miento del motor). El nivel de la curva de carga debe ajus-
tarse si la temperatura ambiente difiere del valor nominal
establecido en 35.50 Temperatura Ambiente Motor.

I = Intensidad del motor

IN = Intensidad nominal del motor

Frecuencia
de salida del
convertidor

I/IN
(%)

150

100

50
35.52

35.53

35.51

1 = 1 porcentaje / 1 = 1
porcentaje

Carga máxima para la curva de carga del motor.50...150 porcentaje

70 porcentaje / uint16Define la curvadecargadelmotor juntocon losparámetros
35.51 Curva de Carga del Motor y 35.53 Punto de Ruptura.
Define la carga máxima del motor en la velocidad cero de
la curva de carga. Puede utilizarse un valor superior si el
motor dispone de un ventilador externo para aumentar la
refrigeración.Consulte las recomendacionesdel fabricante
del motor.

Carga a Velocidad
Cero

35.52

Véase el parámetro 35.51 Curva de Carga del Motor.

1 = 1 porcentaje / 1 = 1
porcentaje

Carga a velocidad cero para la curva de carga del motor.25...150 porcentaje

45.00 Hz / uint16Define la curvadecargadelmotor juntocon losparámetros
35.51 Curva de Carga del Motor y 35.52 Carga a Velocidad
Cero. Define la frecuencia del punto de ruptura de la curva
de carga, es decir, el punto en el que la curva de carga del
motor comienza a disminuir desde el valor del parámetro
35.51CurvadeCargadelMotor hacia el valor del parámetro
35.52 Carga a Velocidad Cero.

Punto de Ruptura35.53

Véase el parámetro 35.51 Curva de Carga del Motor.

- / 100 = 1 HzPunto de ruptura para la curva de carga del motor. Para el
escalado de 16 bits, véase el parámetro 46.2.

1.00 ... 500.00 Hz
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80 ° / real32Define el aumento de la temperatura del motor sobre la
del ambiente cuando el motor se carga con su intensidad
nominal. Consulte las recomendaciones del fabricante del
motor.

AumentoTempNomi-
nal M

35.54

La unidad (°C o °F) se selecciona mediante el parámetro
96.16 Selección de unidad.

Temperatura

Tiempo

Temperatura
ambiente

Aumento de
la

temperatura
nominal del

motor

1 = 1 ° / 1 = 1 °Aumento de temperatura.0...300 °

256 s / uint16Establece la constante de tiempo térmica para uso con el
modelo de protección térmica del motor, definida como
el tiempoquese tardaenalcanzar el 63%de la temperatura
nominal del motor. Consulte las recomendaciones del fa-
bricante del motor.

Const de Tiempo
Termica M

35.55

Intensidad del motor

Aumento de
temperatura

Tiempo

Tiempo

100%

100%

63%

Tiempo térmico del
motor

1 = 1 s / 1 = 1 sConstante de tiempo térmica del motor.100...10000 s

Ninguna acción /
uint16

Selecciona la acciónque se tomacuando sedetecta sobre-
carga del motor.

Acción frenteasobre-
carga del motor

35.56

Véase el apartado Protección frente a sobrecarga del mo-
tor (página 96).

0No se realiza ninguna acción.Ninguna acción
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1El convertidor genera el aviso A783 Sobrecarga de motor
cuando el motor se sobrecarga hasta el nivel de aviso, es
decir, el parámetro 35.5 Nivel de sobrecarga del motor al-
canza el valor 88,0 %.

Solo aviso

2El convertidor genera el aviso A783 Sobrecarga de motor
cuando el motor se sobrecarga hasta el nivel de aviso, es
decir, el parámetro 35.5 Nivel de sobrecarga del motor al-
canza el valor 88,0 %.

Aviso y fallo

El convertidor se dispara con el fallo 7122 Sobrecarga de
motor cuando el motor se sobrecarga al nivel de fallo, es
decir, el parámetro 35.5 Nivel de sobrecarga del motor al-
canza el valor 100,0 %.

Clase 20 / uint16Define la clasede sobrecargademotor quedebeutilizarse.
El usuario especifica la clasedeprotección comoel tiempo
para disparo a 7,2 veces (IEC 60947-4-1) o 6 veces (NEMA
ICS) la corriente de nivel de disparo.

Clase de sobrecarga
del motor

35.57

Véase el apartado Protección frente a sobrecarga del mo-
tor (página 96).

0Sobrecarga del motor clase 5.Clase 5

1Sobrecarga del motor clase 10.Clase 10

2Sobrecarga del motor clase 20.Clase 20

3Sobrecarga del motor clase 30.Clase 30

4Sobrecarga del motor clase 40.Clase 40

0.0porcentaje / real32Muestra la temperatura calculada del cable de motor.
Véase el apartado Protección térmica del cable de mo-
tor (página 97).

Temperatura del ca-
ble

35.60

102% = alarma de sobrecalentamiento (A480 Sobrecarga
cable de motor)

106 % = fallo de sobrecalentamiento (4000 Sobrecarga
cable de motor)

Este parámetro es de solo lectura.

1 = 1 porcentaje / 10 =
1 porcentaje

Temperatura calculada del cable de motor.0.0 ... 200.0porcenta-
je

10000.00 A / real32Especifica la intensidad continua del cable de motor para
la funcióndeprotección térmica enel programadecontrol.

Intensidad nominal
del cable

35.61

ADVERTENCIA:
El valor introducido en este parámetro debe limitarse
conforme a todos los factores que afectan a la capaci-
daddecargadel cable, como la temperatura ambiente,
ladisposición y lasproteccionesdel cableado.Consulte
las especificaciones técnicas del fabricante del cable.

1 = 1 A / 100 = 1 ACapacidad de transporte de intensidad continua del cable
de motor.

0.00 ... 10000.00 A
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1 s / uint16Especifica el tiempo térmico del cable de motor para la
función de protección térmica en el programa de control.
Este valor se define como el tiempo que se requiere para
alcanzar el 63 % de la temperatura nominal del cable
cuandoeste se cargacon la intensidadnominal (parámetro
35.61 Intensidad nominal del cable).

Constante térmica
del cable

35.62

0 s = Protección térmica del cable demotor deshabilitada.

Consulte las especificaciones técnicas del fabricante del
cable.
Intensidad del

cable

Aumento de
temperatura

100%

100%

63%

Tiempo

TiempoTiempo térmico del
cable

1 = 1 s / 1 = 1 s0 s→Protección térmica del cable demotor deshabilitada.0...50000 s

1…50000 s → Constante de tiempo térmica del cable de
motor.

Off, 06.16 b6 (95.20
b6) / uint32

Los parámetros 35.100…35.106 configuran una lógica de
control demarcha/paromonitorizadaparaequiposexter-
nos, tales como un ventilador de refrigeración de motor
controlado por contactor.

Fuente control arran-
que DOL

35.100

Este parámetro selecciona la señal que pone en marcha y
para el ventilador.

0 = Paro

1 = Marcha

La salida que controla el contactor del ventilador debe es-
tar conectadaal parámetro 35.105, bit 1. Esposible ajustar
retardos de activación y desactivación para el ventilador
mediante 35.101 y 35.102, respectivamente. Es posible co-
nectar una señal de realimentación desde el ventilador a
una entrada seleccionada mediante 35.103; la pérdida de
la realimentación disparará opcionalmente una alarma o
un fallo (véase 35.104 y 35.106).

00 (función deshabilitada).Desactivado

11.Activado
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2Bit 6 de 6.16 Palabra estado convertidor 1 (página 163).En marcha

-Véase Términos y abreviaturas (página 136).Otro [bit]

- / uint32Define un retardo de marcha del ventilador del motor.Demora conex. arran-
que DOL

35.101

El temporizador de retardo se pone en marcha cuando se
activa la fuente de control seleccionada con el parámetro
35.100. Tras el retardo, el bit 1 de 35.105 se activa.

1 = 1 s / 100 = 1 sRetardo de marcha del ventilador de motor.0...42949673 s

20 min / uint32Define un retardo de paro del ventilador de motor.Demora desconex.
arranque DOL

35.102

El temporizador de retardo se pone en marcha cuando se
desactiva la fuente de control seleccionada con el paráme-
tro 35.100. Tras el retardo, el bit 1 de 35.105 se desactiva.

1 = 1 min / 1 = 1 minRetardo de paro del ventilador de motor.0...715828 min

No seleccionado; DI5
(95.20 b6) / uint32

Selecciona la entrada para la señal de realimentación de
ventilador de motor.

Fuente de realim.
arranque DOL

35.103

0 = Parado

1 = En marcha

Una vez puesto en marcha el ventilador (el bit 1 de 35.105
se activa), se espera una realimentacióndentro del tiempo
ajustado mediante 35.104.

00No seleccionado

11Seleccionado

2Entrada digital DI1 (10.2 DI Estado Demora, bit 0).DI1

3Entrada digital DI2 (10.2 DI Estado Demora, bit 1).DI2

4Entrada digital DI3 (10.2 DI Estado Demora, bit 2).DI3

5Entrada digital DI4 (10.2 DI Estado Demora, bit 3).DI4

6Entrada digital DI5 (10.2 DI Estado Demora, bit 4).DI5

7Entrada digital DI6 (10.2 DI Estado Demora, bit 5).DI6

10Entrada/salida digital DIO1 (11.2 DIO Estado Demora, bit
0).

DIO1

11Entrada/salida digital DIO2 (11.2 DIO Estado Demora, bit
1).

DIO2

-Véase Términos y abreviaturas (página 136).Otro [bit]

0; 5 (95.20 b6) s /
uint32

Define un retardo de realimentación del ventilador de
motor.

Demora realim.
arranque DOL

35.104

El temporizador de demora se pone en marcha cuando el
bit 1 de 35.105 se activa. Si no se recibe ninguna realimen-
tación del ventilador antes de que transcurra la demora,
se toma la acción seleccionada mediante 35.106.

Nota: Este retardo sólo se aplica en la puesta en marcha. Si
la señal de realimentación sepierdedurante el funcionamien-
to, se toma inmediatamente la acciónseleccionadamediante
35.106.

1 = 1 s / 1 = 1 sRetardo de marcha del ventilador de motor.0...42949673 s
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- / uint16Estado de la lógica de control del ventilador del motor.Códigoestadoarran-
que DOL

35.105

El bit 1 es la salida de control del ventilador, que debe se-
leccionarse como fuente de una salida digital o de relé, por
ejemplo.

Los otros bits indican los estados de las fuentes seleccio-
nadas de control y realimentación, así como el estado de
fallo.

Este parámetro es de solo lectura.

Estado de la fuente de control de ventilador seleccionada
mediante 35.100.

Comandodemarcha:b0

0 = Paro solicitado

1 = Arranque solicitado

Bit de control de ventilador (respetando los retardos). Se-
leccione este bit como fuente de la salida que controla el
ventilador.

Comando de marcha
demorada:

b1

0 = Parado

1 = En marcha

Estadode la realimentaciónde ventilador (fuente seleccio-
nada mediante 35.103).

Realimentación DOL:b2

0 = Parado

1 = En marcha

Estado de fallo.Fallo DOL (-1):b3

0 = Fallo (falta la realimentación del ventilador). La acción
tomada es seleccionada con 35.106.

1 = Sin fallo

Reservedb4…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

Fallo / uint16Selecciona la acción tomada cuando la lógica de control
del ventiladordelmotordetectaque falta la realimentación
del ventilador.

Tipo de evento de
arranque DOL

35.106

0No se realiza ninguna acción.Ninguna acción

1El convertidor genera un aviso (A781 Ventilador delmotor).Alarma

2El convertidor se dispara con 71B1 Ventilador del motor.Fallo
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Ajustes del registro de amplitud y de valores pico.Analizador de Carga36

VéasetambiénelapartadoAnalizadordecarga (página102).

Potencia de Salida /
uint32

Selecciona la señal quesupervisaráel registradordevalores
pico.

Señal PVL Fuente36.1

La señal es filtrada con el tiempode filtro especificadopor
el parámetro 36.2 PVL filtro de tiempo.

El valor pico se almacena de forma simultánea junto con
otras señales preseleccionadas en los parámetros
36.12…36.15.

El registrador de valores pico sepuede restaurarmediante
el parámetro 36.9Restablecer registradores. El registrador
también se restaura siempre que semodifica la fuente de
señal. La fecha y la hora de la última restauración se alma-
cenan en los parámetros 36.16 y 36.17, respectivamente.

0NingunoCero

11.1 Velocidad Motor Usada (página 140).Velocidad de motor
utilizada

31.6 Frecuencia Salida (página 140).Frecuencia de Salida

41.7 Intensidad Motor (página 140).Intensidad del Motor

61.10 Par motor (página 141).Par del Motor

71.11 Tension Bus CC (página 141).Tension Bus CC

81.14 Potencia Salida (página 141).Potencia de Salida

1023.1 Ref Veloc antes de rampa (página 287).Ref Vel Antes de ram-
pa

1123.2 Ref Veloc rampeada (página 287).Ref Vel Rampeada

1224.1 Refer. velocidad utilizada (página 294).Ref Velocidad Usada

1326.2 Ref de par utilizada (página 313).Ref de Par Usada

1428.2 Rampa ref frecuencia sal. (página 322).Ref. de frec. utilizada

1640.1 PID Proceso Salida actual (página 398).PID de proceso out

1740.2 PID Proceso retroalim actual (página 398).PID de proceso fbk

1840.3 PID Proc. punto ajuste act. (página 398).PID de proceso act

1940.4 PID Proc. desviación actual (página 398).PID de proceso dev

-Selección de la fuente (véase Términos y abreviaturas (pá-
gina 136)).

Otro [bit]

2.00 s / real32Define un tiempo de filtro para el registrador del valores
pico. Véase el parámetro 36.1 Señal PVL Fuente.

PVL filtro de tiempo36.2

100 = 1 s / 100 = 1 sTiempo de filtro del registrador de valores pico.0.00 ... 120.00 s
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Temperatura ambien-
te / uint32

Selecciona la señal que monitorizará el registrador de
amplitud 2. La señal se muestrea a intervalos de 200 ms y
se puede escalar usando el parámetro 36.7 AL2 escala de
señal.

AL2 fuente de señal36.6

Los resultados se muestran con los parámetros
36.40…36.49. Cada parámetro representa un intervalo de
amplitud, ymuestra cuáles de losmuestreos están dentro
de este intervalo.

El registrador de amplitud 2 se puede restaurar con el pa-
rámetro 36.9 Restablecer registradores. El registrador
también se restaura siempre que se modifica o escala la
fuente de señal. La fecha y la hora de la última restauración
se almacenan en los parámetros 36.50 y 36.51, respectiva-
mente.

0NingunoCero

11.1 Velocidad Motor Usada (página 140).Velocidad de motor
utilizada

31.6 Frecuencia Salida (página 140).Frecuencia de Salida

41.7 Intensidad Motor (página 140).Intensidad del Motor

61.10 Par motor (página 141).Par del Motor

71.11 Tension Bus CC (página 141).Tension Bus CC

81.14 Potencia Salida (página 141).Potencia de Salida

1023.1 Ref Veloc antes de rampa (página 287).Ref Vel Antes de ram-
pa

1123.2 Ref Veloc rampeada (página 287).Ref Vel Rampeada

1224.1 Refer. velocidad utilizada (página 294).Ref Velocidad Usada

1326.2 Ref de par utilizada (página 313).Ref de Par Usada

1428.2 Rampa ref frecuencia sal. (página 322).Ref. de frec. utilizada

1640.1 PID Proceso Salida actual (página 398).PID de proceso out

1740.2 PID Proceso retroalim actual (página 398).PID de proceso fbk

1840.3 PID Proc. punto ajuste act. (página 398).PID de proceso act

1940.4 PID Proc. desviación actual (página 398).PID de proceso dev

-Selección de la fuente (véase Términos y abreviaturas (pá-
gina 136)).

Otro [bit]

201.70 Temp. ambiente en % (página 144).Temperaturaambien-
te

El rango de amplitud de 0…100% corresponde a 0…60 °C
o 32…140 °F.

100.00 Sin unidad /
real32

Define el valor de señal que corresponde a una amplitud
del 100%.

AL2 escala de señal36.7

1 = 1 Sin unidad / 100
= 1 Sin unidad

Valor de señal que corresponde al 100%.0.00 ... 32767.00 Sin
unidad

- / uint16Determina si los registradores de amplitud 1 y 2 están ac-
tivosdemodocontinuoosolamente cuandoel convertidor
está modulando.

Función de registra-
dor

36.8
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0 = Registrador de amplitud 1 activo de modo continuoAL1b0

1 = El registrador de amplitud 1 sólo está activo cuando el
convertidor está modulando

0 = Registrador de amplitud 2 activo de modo continuoAL2b1

1 = El registrador de amplitud 2 sólo está activo cuando el
convertidor está modulando

Reservedb2…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

Hecho / uint16Restaura el registrador de valores pico y/o el registrador
de amplitud 2.

Restablecer registra-
dores

36.9

(No es posible restaurar el registrador de amplitud 1).

0Restauración completadaono solicitada (funcionamiento
normal).

Hecho

1Restaura tantoel registradorde valorespico comoel regis-
trador de amplitud 2.

Todo

2Restauración del registrador de valores pico.PVL

3Restauración del registrador de amplitud 2.AL2

- / real32Muestra el valor pico registradopor el registrador de valo-
res pico.

PVL Valor pico36.10

1 = 1 / 100 = 1Valor pico.-32768.00 ... 32767.00

- / uint16Muestra la fecha en que se registró el valor pico.PVL Fecha pico36.11

0 / uint32Muestra la hora en que se registró el valor pico.PVL Tiempo pico36.12

1 = 1Hora a la que tuvo lugar el pico.00:00:00…23:59:59

- / real32Muestra la intensidad del motor en el momento en que se
registró el valor pico.

PVL Corriente en el
pico

36.13

1 = 1 A / 100 = 1 AIntensidad del motor en el pico.-32768.00 ... 32767.00
A

- / real32Muestra la tensión en el circuito de CC intermedio del
convertidor en elmomento enque se registró el valor pico.

PVL Voltaje CC en el
pico

36.14

10 = 1 V / 100 = 1 VTensión de CC en el pico.0.00 ... 2000.00 V

- / real32Muestra la velocidad del motor en el momento en que se
registró el valor pico.

PVL Velocidad en el
pico

36.15

- / 100 = 1 rpmVelocidad delmotor en el pico. Para el escalado de 16 bits,
véase el parámetro 46.1.

-32768.00 ... 32767.00
rpm

0 / uint16Muestra la fecha enque se restaurópor última vez el regis-
trador de valores pico.

PVLFecha restableci-
miento

36.16

1 = 1Fecha de la última restauración del registrador de valores
pico.

-

0 / uint32Muestra la hora en que se restauró por última vez el regis-
trador de valores pico.

PVL Hora restableci-
miento

36.17

1 = 1Hora de la última restauración del registrador de valores
pico.

00:00:00…23:59:59
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- / real32Muestra el porcentaje de muestras registradas por el re-
gistradordeamplitud 1que fueron inferiores al 10%.Tenga
encuentaqueesteporcentaje también incluye lasmuestras
que tuvieron un valor negativo.

AL1 inferior al 10%36.20

1 = 1 porcentaje / 100
= 1 porcentaje

Muestrasdel registradordeamplitud 1pordebajodel 10%.0.00 ... 100.00porcen-
taje

- / real32Muestra el porcentaje de muestras registradas por el re-
gistrador de amplitud 1 que se encuentran entre el 10 y el
20 %.

AL1 10 al 20%36.21

1 = 1 porcentaje / 100
= 1 porcentaje

Muestrasdel registrador de amplitud 1 entre el 10 y el 20%.0.00 ... 100.00porcen-
taje

- / real32Muestra el porcentaje de muestras registradas por el re-
gistrador de amplitud 1 que se encuentran entre el 20 y el
30 %.

AL1 20 al 30%36.22

1 = 1 porcentaje / 100
= 1 porcentaje

Muestrasdel registradordeamplitud 1 entre el 20 y el 30%.0.00 ... 100.00porcen-
taje

- / real32Muestra el porcentaje de muestras registradas por el re-
gistrador de amplitud 1 que se encuentran entre el 30 y el
40 %.

AL1 30 al 40%36.23

1 = 1 porcentaje / 100
= 1 porcentaje

Muestrasdel registradordeamplitud 1 entre el 30 y el 40%.0.00 ... 100.00porcen-
taje

- / real32Muestra el porcentaje de muestras registradas por el re-
gistrador de amplitud 1 que se encuentran entre el 40 y el
50 %.

AL1 40 al 50%36.24

1 = 1 porcentaje / 100
= 1 porcentaje

Muestras del registrador de amplitud 1 entre el 40 y el
50 %.

0.00 ... 100.00porcen-
taje

- / real32Muestra el porcentaje de muestras registradas por el re-
gistrador de amplitud 1 que se encuentran entre el 50 y el
60 %.

AL1 50 al 60%36.25

1 = 1 porcentaje / 100
= 1 porcentaje

Muestras del registrador de amplitud 1 entre el 50 y el
60 %.

0.00 ... 100.00porcen-
taje

- / real32Muestra el porcentaje de muestras registradas por el re-
gistrador de amplitud 1 que se encuentran entre el 60 y el
70 %.

AL1 60 al 70%36.26

1 = 1 porcentaje / 100
= 1 porcentaje

Muestrasdel registradordeamplitud 1 entre el 60 y el 70%.0.00 ... 100.00porcen-
taje

- / real32Muestra el porcentaje de muestras registradas por el re-
gistrador de amplitud 1 que se encuentran entre el 70 y el
80 %.

AL1 70 al 80%36.27

1 = 1 porcentaje / 100
= 1 porcentaje

Muestrasdel registradordeamplitud 1 entre el 70 y el 80%.0.00 ... 100.00porcen-
taje

- / real32Muestra el porcentaje de muestras registradas por el re-
gistrador de amplitud 1 que se encuentran entre el 80 y el
90 %.

AL1 80 al 90%36.28

1 = 1 porcentaje / 100
= 1 porcentaje

Muestras del registrador de amplitud 1 entre el 80 y el
90 %.

0.00 ... 100.00porcen-
taje

- / real32Muestra el porcentaje de muestras registradas por el re-
gistrador de amplitud 1 que superan el 90 %.

AL1 más del 90%36.29
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1 = 1 porcentaje / 100
= 1 porcentaje

Muestras del registrador de amplitud 1 que superan el
90 %.

0.00 ... 100.00porcen-
taje

- / real32Muestra el porcentaje de muestras registradas por el re-
gistrador de amplitud 2 que fueron inferiores al 10 %.
Tenga en cuenta que este porcentaje también incluye las
muestras que tuvieron un valor negativo.

AL2 inferior al 10%36.40

1 = 1 porcentaje / 100
= 1 porcentaje

Muestras del registrador de amplitud 2 por debajo del
10 %.

0.00 ... 100.00porcen-
taje

- / real32Muestra el porcentaje de muestras registradas por el re-
gistrador de amplitud 2 que se encuentran entre el 10 y el
20 %.

AL2 10 al 20%36.41

1 = 1 porcentaje / 100
= 1 porcentaje

Muestrasdel registradordeamplitud 2 entre el 10 y el 20%.0.00 ... 100.00porcen-
taje

- / real32Muestra el porcentaje de muestras registradas por el re-
gistrador de amplitud 2 que se encuentran entre el 20 y el
30 %.

AL2 20 al 30%36.42

1 = 1 porcentaje / 100
= 1 porcentaje

Muestras del registrador de amplitud 2 entre el 20 y el
30 %.

0.00 ... 100.00porcen-
taje

- / real32Muestra el porcentaje de muestras registradas por el re-
gistrador de amplitud 2 que se encuentran entre el 30 y el
40 %.

AL2 30 al 40%36.43

1 = 1 porcentaje / 100
= 1 porcentaje

Muestras del registrador de amplitud 2 entre el 30 y el
40 %.

0.00 ... 100.00porcen-
taje

- / real32Muestra el porcentaje de muestras registradas por el re-
gistrador de amplitud 2 que se encuentran entre el 40 y el
50 %.

AL2 40 al 50%36.44

1 = 1 porcentaje / 100
= 1 porcentaje

Muestras del registrador de amplitud 2 entre el 40 y el
50 %.

0.00 ... 100.00porcen-
taje

- / real32Muestra el porcentaje de muestras registradas por el re-
gistrador de amplitud 2 que se encuentran entre el 50 y el
60 %.

AL2 50 al 60%36.45

1 = 1 porcentaje / 100
= 1 porcentaje

Muestras del registrador de amplitud 2 entre el 50 y el
60 %.

0.00 ... 100.00porcen-
taje

- / real32Muestra el porcentaje de muestras registradas por el re-
gistrador de amplitud 2 que se encuentran entre el 60 y el
70 %.

AL2 60 al 70%36.46

1 = 1 porcentaje / 100
= 1 porcentaje

Muestras del registrador de amplitud 2 entre el 60 y el
70 %.

0.00 ... 100.00porcen-
taje

- / real32Muestra el porcentaje de muestras registradas por el re-
gistrador de amplitud 2 que se encuentran entre el 70 y el
80 %.

AL2 70 al 80%36.47

1 = 1 porcentaje / 100
= 1 porcentaje

Muestras del registrador de amplitud 2 entre el 70 y el
80 %.

0.00 ... 100.00porcen-
taje

- / real32Muestra el porcentaje de muestras registradas por el re-
gistrador de amplitud 2 que se encuentran entre el 80 y el
90 %.

AL2 80 al 90%36.48

1 = 1 porcentaje / 100
= 1 porcentaje

Muestras del registrador de amplitud 2 entre el 80 y el
90 %.

0.00 ... 100.00porcen-
taje
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- / real32Muestra el porcentaje de muestras registradas por el re-
gistrador de amplitud 2 que superan el 90 %.

AL2 más del 90%36.49

1 = 1 porcentaje / 100
= 1 porcentaje

Muestras del registrador de amplitud 2 que superan el
90 %.

0.00 ... 100.00porcen-
taje

0 / uint16Muestra la fecha enque se restaurópor última vez el regis-
trador de amplitud 2.

AL2 fecha restaura-
ción

36.50

1 = 1Fecha de la última restauración del registrador de amplitud
2.

-

0 / uint32Muestra la hora en que se restauró por última vez el regis-
trador de amplitud 2.

AL2 hora restaura-
ción

36.51

1 = 1Hora de la última restauración del registrador de amplitud
2.

00:00:00…23:59:59
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Ajustes para la curva de carga del usuario.Curva de carga del
usuario

37

Véase también el apartado Curva de carga del usuario.

- / uint16Muestra el estado de la señal monitorizada. (El código de
estado es independiente de las acciones y retrasos selec-
cionados con los parámetros 37.3, 37.4, 37.41 y 37.42.)

Código de estado de
salida ULC

37.1

Este parámetro es de solo lectura.

1 = Señal monitorizada inferior a la curva de baja carga.Límite de baja cargab0

Reservedb1

1 = Señal monitorizada superior a la curva de sobrecargaLímitede sobrecargab2

Reservedb3…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

No seleccionado /
uint32

Selecciona la señal que semonitorizará. La función compa-
ra el valor absoluto de la señal con la curva de carga.

Señal de supervisión
ULC

37.2

0Nosehaselecciona la señal (monitorizacióndeshabilitada).No seleccionado

21.7 Intensidad Motor (página 140).Intensidad delmotor
en %

31.10 Par motor (página 141).Par del motor en %

41.15 Potencia salida en % nominal motor (página 141).Potencia salida en %
nominal motor

-Selección de la fuente (véase Términos y abreviaturas (pá-
gina 136)).

Otro [bit]

Deshabilitado/uint16Selecciona cómo reacciona el convertidor si el valor abso-
luto de la señal monitorizada permanece por encima de la

Accionesdesobrecar-
ga ULC

37.3

curva de sobrecarga durante más tiempo que el valor de
37.41 Temporizador de sobrecarga ULC.

0No se realiza ninguna acción.Deshabilitado

1El convertidor genera un aviso (A8BE Sobrecarga ULC).Alarma

2El convertidor se dispara con 8002 Sobrecarga ULC.Fallo

3El convertidor genera un aviso (A8BE Sobrecarga ULC) si
la señal permanece de modo continuo sobre la curva de

Alarma/Fallo

sobrecargadurante lamitaddel tiempodefinidopor 37.41
Temporizador de sobrecarga ULC.

El convertidor se dispara con 8002 Sobrecarga ULC) si la
señal permanece de modo continuo sobre la curva de so-
brecarga durante el tiempo definido por 37.41 Temporiza-
dor de sobrecarga ULC.

Deshabilitado/uint16Selecciona cómo reacciona el convertidor si el valor abso-
luto de la señal monitorizada permanece por debajo de la

Acciones de baja car-
ga ULC

37.4

curva de baja carga durante más tiempo que el valor de
37.42 Temporizador de baja carga ULC.

0No se realiza ninguna acción.Deshabilitado

1El convertidor genera un aviso (A8BF Baja carga ULC).Alarma

2El convertidor se dispara con 8001 Baja carga ULC.Fallo
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3El convertidor genera un aviso (A8BF Baja carga ULC) si la
señal permanecedemodocontinuopor debajode la curva
de baja carga durante la mitad del tiempo definido por
37.42 Temporizador de baja carga ULC.

Alarma/Fallo

El convertidor se dispara con 8001 Baja carga ULC) si la
señal permanecedemodocontinuopor debajode la curva
debaja cargadurante el tiempodefinidopor 37.42 Tempo-
rizador de baja carga ULC.

150.0 rpm / real32Define el primer punto de velocidad en el eje X de la curva
de carga del usuario.

Punto 1 de tabla de
velocidad ULC

37.11

Los puntos de velocidad se usan en el modo de control de
motor DTC y en el modo de control de motor escalar
cuando se está usando el control de velocidad.

Los cinco puntos deben estar ordenados de menor a ma-
yor. Los puntos se definen como valores positivos, pero
el rango es simétricamente eficaz también en el sentido
negativo. La monitorización permanece inactiva fuera de
estas dos zonas.

1 = 1 rpm / 10 = 1 rpmVelocidad.0.0 ... 30000.0 rpm

750.0 rpm / real32Define el segundopuntode velocidad en el eje Xde la curva
de carga del usuario.

Punto 2 de tabla de
velocidad ULC

37.12

1 = 1 rpm / 10 = 1 rpmVelocidad.0.0 ... 30000.0 rpm

1290.0 rpm / real32Define el tercer punto de velocidad en el eje X de la curva
de carga del usuario.

Punto 3 de tabla de
velocidad ULC

37.13

1 = 1 rpm / 10 = 1 rpmVelocidad.0.0 ... 30000.0 rpm

1500.0 rpm / real32Define el cuarto punto de velocidad en el eje X de la curva
de carga del usuario.

Punto 4 de tabla de
velocidad ULC

37.14

1 = 1 rpm / 10 = 1 rpmVelocidad.0.0 ... 30000.0 rpm

1800.0 rpm / real32Define el quinto punto de velocidad en el eje X de la curva
de carga del usuario.

Punto 5 de tabla de
velocidad ULC

37.15

1 = 1 rpm / 10 = 1 rpmVelocidad.0.0 ... 30000.0 rpm

5.0 Hz / real32Define el primer punto de frecuencia en el eje X de la curva
de carga del usuario.

Punto 1 de tabla de
frecuencia ULC

37.16

Los puntos de frecuencia se usan en el modo de control
de motor escalar cuando se está usando el control de fre-
cuencia.

Los cinco puntos deben estar ordenados de menor a ma-
yor. Los puntos se definen como valores positivos, pero
el rango es simétricamente eficaz también en el sentido
negativo. La monitorización permanece inactiva fuera de
estas dos zonas.

1 = 1 Hz / 10 = 1 HzFrecuencia.0.0 ... 598.0 Hz

25.0 Hz / real32Define el segundo punto de frecuencia en el eje X de la
curva de carga del usuario.

Punto 2 de tabla de
frecuencia ULC

37.17

1 = 1 Hz / 10 = 1 HzFrecuencia.0.0 ... 598.0 Hz

43.0 Hz / real32Define el tercer punto de frecuencia en el eje X de la curva
de carga del usuario.

Punto 3 de tabla de
frecuencia ULC

37.18

1 = 1 Hz / 10 = 1 HzFrecuencia.0.0 ... 598.0 Hz
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50.0 Hz / real32Define el cuarto punto de frecuencia en el eje X de la curva
de carga del usuario.

Punto 4 de tabla de
frecuencia ULC

37.19

1 = 1 Hz / 10 = 1 HzFrecuencia.0.0 ... 598.0 Hz

60.0 Hz / real32Define el quinto punto de frecuencia en el eje X de la curva
de carga del usuario.

Punto 5 de tabla de
frecuencia ULC

37.20

1 = 1 Hz / 10 = 1 HzFrecuencia.0.0 ... 598.0 Hz

10.0 porcentaje /
real32

Define el primer punto de la curva de baja carga.

Cada punto de la curva de baja carga debe tener un valor
inferior al correspondiente punto de sobrecarga.

Punto 1 debaja carga
ULC

37.21

1 = 1 porcentaje / 10 =
1 porcentaje

Punto de baja carga.0.0 ... 1600.0 porcen-
taje

15.0 porcentaje /
real32

Define el segundo punto de la curva de baja carga.Punto 2debaja carga
ULC

37.22

1 = 1 porcentaje / 10 =
1 porcentaje

Punto de baja carga.0.0 ... 1600.0 porcen-
taje

25.0 porcentaje /
real32

Define el tercer punto de la curva de baja carga.Punto 3debaja carga
ULC

37.23

1 = 1 porcentaje / 10 =
1 porcentaje

Punto de baja carga.0.0 ... 1600.0 porcen-
taje

30.0 porcentaje /
real32

Define el cuarto punto de la curva de baja carga.Punto4debaja carga
ULC

37.24

1 = 1 porcentaje / 10 =
1 porcentaje

Punto de baja carga.0.0 ... 1600.0 porcen-
taje

30.0 porcentaje /
real32

Define el quinto punto de la curva de baja carga.Punto5debaja carga
ULC

37.25

1 = 1 porcentaje / 10 =
1 porcentaje

Punto de baja carga.0.0 ... 1600.0 porcen-
taje

300.0 porcentaje /
real32

Define el primer punto de la curva de sobrecarga.

Cada punto de la curva de sobrecarga debe tener un valor
superior al correspondiente punto de baja carga.

Punto 1 de sobrecar-
ga ULC

37.31

1 = 1 porcentaje / 10 =
1 porcentaje

Punto de sobrecarga.0.0 ... 1600.0 porcen-
taje

300.0 porcentaje /
real32

Define el segundo punto de la curva de sobrecarga.Punto 2 de sobrecar-
ga ULC

37.32

1 = 1 porcentaje / 10 =
1 porcentaje

Punto de sobrecarga.0.0 ... 1600.0 porcen-
taje

300.0 porcentaje /
real32

Define el tercer punto de la curva de sobrecarga.Punto 3 de sobrecar-
ga ULC

37.33

1 = 1 porcentaje / 10 =
1 porcentaje

Punto de sobrecarga.0.0 ... 1600.0 porcen-
taje

300.0 porcentaje /
real32

Define el cuarto punto de la curva de sobrecarga.Punto 4 de sobrecar-
ga ULC

37.34

1 = 1 porcentaje / 10 =
1 porcentaje

Punto de sobrecarga.0.0 ... 1600.0 porcen-
taje

300.0 porcentaje /
real32

Define el quinto punto de la curva de sobrecarga.Punto 5 de sobrecar-
ga ULC

37.35
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1 = 1 porcentaje / 10 =
1 porcentaje

Punto de sobrecarga.0.0 ... 1600.0 porcen-
taje

20.0 s / real32Define el tiempoque la señalmonitorizadadebepermane-
cer sobre la curva de sobrecarga antes de que el converti-
dor lleve a cabo la acción seleccionada con 37.3 Acciones
de sobrecarga ULC.

Temporizador de so-
brecarga ULC

37.41

1 = 1 s / 10 = 1 sTemporizador de sobrecarga.0.0 ... 10000.0 s

20.0 s / real32Define el tiempoque la señalmonitorizadadebepermane-
cer por debajo de la curva de baja carga antes de que el
convertidor lleve a cabo la acción seleccionada con 37.4
Acciones de baja carga ULC.

Temporizador de ba-
ja carga ULC

37.42

1 = 1 s / 10 = 1 sTemporizador de baja carga.0.0 ... 10000.0 s
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Valores de parámetros para el control PID de proceso.Conj. PID proceso 140

El convertidor contiene un solo regulador PID activo para
uso de procesos; sin embargo, es posible programar y al-
macenar dos configuraciones completas separadas.

El primer conjunto se compone de los parámetros
40.07…40.56*, el segundo se define con los parámetros
del grupo 41 Conj. PID proceso 2. La fuente binaria que
definequé conjunto seutiliza se selecciona conel paráme-
tro 40.57 PID Conj.1/Conj.2 selección.

Véase la apartado Control PID de proceso (página 72) y
los diagramas de cadena de control en las páginas 690 y
691.

*Los demás parámetros de este grupo son comunes para
los dos conjuntos.

- / real32Muestra la salida del regulador PID de proceso. Véase el
diagrama de cadena de control en la página 691.

PID Proceso Salida
actual

40.1

Este parámetro es de sólo lectura. La unidad se selecciona
con el parámetro 40.12 Set 1 selección unidad.

1 = 1 Sin unidad / 10 =
1 Sin unidad

Salida del regulador PID de proceso.-32768.0 ... 32767.0
Sin unidad

- / real32Muestra el valor de la realimentación de proceso tras la
selección de la fuente, la función matemática (parámetro

PIDProceso retroalim
actual

40.2

40.10 Funciónde realimentaciónde conj 1) y el filtro. Véase
el diagrama de cadena de control en la página 690.

Este parámetro es de sólo lectura. La unidad se selecciona
con el parámetro 40.12 Set 1 selección unidad.

1 = 1 Sin unidad / 100
= 1 Sin unidad

Realimentación de proceso.-32768.00 ... 32767.00
Sin unidad

- / real32Muestra el valor del puntodeajustedePIDdeproceso tras
la selección de la fuente, la funciónmatemática (40.18 Set

PID Proc. punto ajus-
te act.

40.3

1 punto ajuste función), la limitación y la rampa. Véase el
diagrama de cadena de control en la página 691.

Este parámetro es de sólo lectura. La unidad se selecciona
con el parámetro 40.12 Set 1 selección unidad.

1 = 1 Sin unidad / 100
= 1 Sin unidad

Ajuste para el regulador PID de proceso.-32768.00 ... 32767.00
Sin unidad

- / real32Muestra la desviacióndel PIDdeproceso. Por defecto, este
valor es igual al resultado de ajuste - realimentación, pero

PID Proc. desviación
actual

40.4

es posible invertir la desviación con el parámetro 40.31 Set
1 desviación inversión. Véase el diagrama de cadena de
control en la página 691.

Este parámetro es de sólo lectura. La unidad se selecciona
con el parámetro 40.12 Set 1 selección unidad.

1 = 1 Sin unidad / 100
= 1 Sin unidad

Desviación de PID.-32768.00 ... 32767.00
Sin unidad

- / real32Muestra la salida de referencia corregida. Véase el diagra-
ma de cadena de control en la página 691.

PIDProc. salida corre-
cion act

40.5

Este parámetro es de sólo lectura. La unidad se selecciona
con el parámetro 40.12 Set 1 selección unidad.
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Predet / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

1 = 1 Sin unidad / 1 = 1
Sin unidad

Referencia corregida.-32768...32767 Sin
unidad

- / uint16Muestra información de estado acerca del control PID de
proceso.

PID Proc. palabra es-
tado

40.6

Este parámetro es de solo lectura.

1 = Control PID de proceso activo.PID Activob0

1 = Punto de ajuste de PID de proceso fijado.Punto Ajuste Fijadob1

1 = Salida del regulador PID de proceso fijada.Salida Fijadab2

1 = Modo dormir activo.PID Modo Dormirb3

1 = Extensión dormir activa.Extension Dormirb4

1 = Función de corrección activa.Modo Correccionb5

1 = Función de seguimiento activa.Modo Seguimientob6

1 = La salida de PID está siendo limitada por el par. 40.37.Limite Salida Altob7

1 = La salida de PID está siendo limitada por el par. 40.36.Limite Salida Bajob8

1 = Zona neutra activa (véase el par. 40.39)Zona Neutra Activab9

0= Juegodeparámetros 1 enuso. 1 = Juegodeparámetros
2 en uso.

PID Ajusteb10

Reservedb11

1 =Puntodeajuste internoactivo (véasepar. 40.16…40.24)Consigna internaacti-
va

b12

Reservedb13…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

Desactivado / uint16Activa/desactiva el control PIDdeproceso. Véase también
el parámetro 40.60 Configurar fuente de activación PID 1.

Set 1PIDmodoopera-
ción

40.7

Nota: El control PID de proceso solo está disponible en el
control externo; véase el apartado Control local frente a
control externo.

0Control PID de proceso inactivo.Desactivado

1Control PID de proceso activo.Activado

2El control PIDdeproceso está activo cuandoel convertidor
está en marcha.

On Cuando Drive en
Marcha

AI1 Escalada / uint32Selecciona laprimera fuentede realimentacióndelproceso.
Véase el diagrama de cadena de control en la página 690.

Set 1 realiment 1
fuente

40.8

0Ninguna.No seleccionado

112.12 AI1 Valor Escalado (página 201).AI1 Escalada

212.22 AI2 Valor escalado (página 203).AI2 Escalada

311.39 Frec Ent 1 Escalada.Ent frec escalada

51.7 Intensidad Motor.Intensidad Motor

61.14 Potencia Salida.Potencia de Salida

71.10 Par motor (página 141).Par del Motor
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Predet / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

1040.91 Datos de realimentación guardados. (página 412).Realimentación de
datos guardados

-Selección de la fuente (véase Términos y abreviaturas (pá-
gina 136)).

Otro [bit]

No seleccionado /
uint32

Selecciona la segunda fuentede realimentacióndel proce-
so.

Set 1 realiment 2
fuente

40.9

En cuanto a las selecciones, véase el parámetro 40.8 Set 1
realiment 1 fuente.

In1 / uint16Define cómo se calcula la realimentación del proceso a
partir de las dos fuentes de realimentación seleccionadas
por los parámetros 40.8 Set 1 realiment 1 fuente y 40.9 Set
1 realiment 2 fuente.

Función de realimen-
tación de conj 1

40.10

0Fuente 1.In1

1Suma de fuentes 1 y 2.In1+In2

2Fuente 2 restada de la fuente 1.In1-In2

3Fuente 1 multiplicada por la fuente 2.In1*In2

4Fuente 1 dividida entre la fuente 2.In1/In2

5La menor de las dos fuentes.MIN(In1,In2)

6La mayor de las dos fuentes.MAX(In1,In2)

7La media de las dos fuentes.MEDIA(In1,In2)

8Raíz cuadrada de fuente 1.raiz(In1)

9Raíz cuadrada de (fuente 1 - fuente 2).raiz(In1-In2)

10Raíz cuadrada de (fuente 1 + fuente 2).raiz(In1+In2)

11Raíz cuadrada de fuente 1 + raíz cuadrada de fuente 2.raiz(In1)+raiz(In2)

0.000 s / real32Define la constante de tiempo de filtro para la realimenta-
ción de proceso.

Set 1 realim tiempo
filtr

40.11

1 = 1 s / 1000 = 1 sTiempo de filtro de realimentación.0.000 ... 30.000 s

% / uint16Define la unidad para los parámetros 40.01…40.05,
40.21…40.24 y 40.47.

Set 1 selección uni-
dad

40.12

7rpm.rpm

4%.%

3Hz.Hz

250Unidad 1 definida por el usuario. El nombre de la unidad
puede editarse en el panel de control seleccionandoMenú
– Ajustes – Editar textos.

Us. PID ud. 1
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Predet / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

100.00 Sin unidad /
real32

Define, junto con el parámetro 40.15 Set 1 salida escalada,
un factor de escalado general para la cadena de control
PID de proceso.

Set 1 escal punto
ajuste

40.14

Por ejemplo, el escalado puede utilizarse cuando el punto
de ajuste de proceso se recibe en Hz y la salida del regula-
dor PID se utiliza como valor de rpm del control de veloci-
dad. En este caso, este parámetro puede ajustarse a 50 y
el parámetro 40.15 a la velocidad nominal de motor de
50 Hz.

En efecto, la salida del regulador PID = [40.15] cuando
desviación (punto de ajuste - realimentación) = [40.14] y
[40.32] = 1.

Nota: El escalado se basa en la relación entre 40.14 y 40.15.
Por ejemplo, los valores 50 y 1500 darían lugar al mismo es-
calado que 1 y 30.

1 = 1 Sin unidad / 100
= 1 Sin unidad

Base del punto de ajuste del proceso.-32768.00 ... 32767.00
Sin unidad

1500,00; 1800,00
(95.20 b0) Sin unidad
/ real32

Véase el parámetro 40.14 Set 1 escal punto ajuste.Set 1 salida escalada40.15

1 = 1 Sin unidad / 100
= 1 Sin unidad

Base de salida del regulador PID de proceso.-32768.00 ... 32767.00
Sin unidad

Punto ajuste interno /
uint32

Selecciona la primera fuente de ajuste de PID de proceso.
Estepuntodeajuste estádisponible en el parámetro40.25
Set 1 punto ajuste selección comopuntode ajuste 1. Véase
el diagrama de cadena de control en la página 690.

Set 1 punto ajuste 1
fuente

40.16

0Ninguna.No seleccionado

13.1ReferenciaPanel (página 146). Véaseel apartadoControl
local frente a control externo (página 23).

Panel de control

2Punto de ajuste interno. Véase el parámetro 40.19 Set 1
ajuste interno sel. 1.

Punto ajuste interno

312.12 AI1 Valor Escalado (página 201).AI1 Escalada

412.22 AI2 Valor escalado (página 203).AI2 Escalada

822.80Ref actl pontenciómmotor (salidadel potenciómetro
del motor).

Potenciómetromotor

1011.39 Frec Ent 1 Escalada.Ent frec escalada

2440.92 Punto de ajuste de datos guardados (página 412).Punto de ajuste de
datos guardados

-Selección de la fuente (véase Términos y abreviaturas (pá-
gina 136)).

Otro [bit]

No seleccionado /
uint32

Selecciona la segunda fuente de ajuste de proceso. Este
punto de ajuste está disponible en el parámetro 40.25 Set
1 punto ajuste selección como punto de ajuste 2.

Set 1 punto ajuste 2
fuente

40.17

En cuanto a las selecciones, véase el parámetro 40.16 Set
1 punto ajuste 1 fuente.

In1 o In2 / uint16Selecciona una función matemática entre las fuentes de
referencia seleccionadas por los parámetros 40.16 Set 1
punto ajuste 1 fuente y 40.17 Set 1 punto ajuste 2 fuente.

Set 1 punto ajuste
función

40.18
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Predet / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

0No se aplica ninguna funciónmatemática. Se usa la fuente
seleccionada con el parámetro 40.25 Set 1 punto ajuste
selección.

In1 o In2

1Suma de fuentes 1 y 2.In1+In2

2Fuente 2 restada de la fuente 1.In1-In2

3Fuente 1 multiplicada por la fuente 2.In1*In2

4Fuente 1 dividida entre la fuente 2.In1/In2

5La menor de las dos fuentes.MIN(In1,In2)

6La mayor de las dos fuentes.MAX(In1,In2)

7La media de las dos fuentes.MEDIA(In1,In2)

8Raíz cuadrada de fuente 1.raiz(In1)

9Raíz cuadrada de (fuente 1 - fuente 2).raiz(In1-In2)

10Raíz cuadrada de (fuente 1 + fuente 2).raiz(In1+In2)

11Raíz cuadrada de fuente 1 + raíz cuadrada de fuente 2.raiz(In1)+raiz(In2)

No seleccionado /
uint32

Selecciona, junto con 40.20 Set 1 ajuste interno sel. 2, el
punto de ajuste interno fuera de los ajustes preestableci-
dos definidos por los parámetros 40.21…40.24.

Set 1 ajuste interno
sel. 1

40.19

Punto de ajuste
predefinido acti-

vo

Fuente definida
mediante el par.

40.20

Fuente definida
mediante el par.

40.19

1 (par. 40.21)00

2 (par. 40.22)01

3 (par. 40.23)10

4 (par. 40.24)11

00No seleccionado

11Seleccionado

2Entrada digital DI1 (10.2 DI Estado Demora, bit 0).DI1

3Entrada digital DI2 (10.2 DI Estado Demora, bit 1).DI2

4Entrada digital DI3 (10.2 DI Estado Demora, bit 2).DI3

5Entrada digital DI4 (10.2 DI Estado Demora, bit 3).DI4

6Entrada digital DI5 (10.2 DI Estado Demora, bit 4).DI5

7Entrada digital DI6 (10.2 DI Estado Demora, bit 5).DI6

10Entrada/salida digital DIO1 (11.2 DIO Estado Demora, bit
0).

DIO1

11Entrada/salida digital DIO2 (11.2 DIO Estado Demora, bit
1).

DIO2

-Véase Términos y abreviaturas (página 136).Otro [bit]

No seleccionado /
uint32

Selecciona, junto con 40.19 Set 1 ajuste interno sel. 1, el
punto de ajuste interno fuera de los ajustes preestableci-
dos definidos por los parámetros 40.21…40.24. Véase la
tabla en 40.19 Set 1 ajuste interno sel. 1.

Set 1 ajuste interno
sel. 2

40.20

00No seleccionado
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FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

11Seleccionado

2Entrada digital DI1 (10.2 DI Estado Demora, bit 0).DI1

3Entrada digital DI2 (10.2 DI Estado Demora, bit 1).DI2

4Entrada digital DI3 (10.2 DI Estado Demora, bit 2).DI3

5Entrada digital DI4 (10.2 DI Estado Demora, bit 3).DI4

6Entrada digital DI5 (10.2 DI Estado Demora, bit 4).DI5

7Entrada digital DI6 (10.2 DI Estado Demora, bit 5).DI6

10Entrada/salida digital DIO1 (11.2 DIO Estado Demora, bit
0).

DIO1

11Entrada/salida digital DIO2 (11.2 DIO Estado Demora, bit
1).

DIO2

-Véase Términos y abreviaturas (página 136).Otro [bit]

- / real32Define el punto de ajuste predefinido de proceso 1. Véase
el parámetro 40.19 Set 1 ajuste interno sel. 1.

Set 1 punto ajuste int
1

40.21

Launidad se selecciona conel parámetro40.12 Set 1 selec-
ción unidad.

1 = 1 Sin unidad / 100
= 1 Sin unidad

Punto de ajuste del proceso preestablecido 1.-32768.00 ... 32767.00
Sin unidad

- / real32Define el punto de ajuste predefinido de proceso 2. Véase
el parámetro 40.19 Set 1 ajuste interno sel. 1.

Set 1 punto ajuste int
2

40.22

Launidad se selecciona conel parámetro40.12 Set 1 selec-
ción unidad.

1 = 1 Sin unidad / 100
= 1 Sin unidad

Punto de ajuste del proceso preestablecido 2.-32768.00 ... 32767.00
Sin unidad

- / real32Define el punto de ajuste predefinido de proceso 3. Véase
el parámetro 40.19 Set 1 ajuste interno sel. 1.

Set 1 punto ajuste int
3

40.23

Launidad se selecciona conel parámetro40.12 Set 1 selec-
ción unidad.

1 = 1 Sin unidad / 100
= 1 Sin unidad

Punto de ajuste del proceso preestablecido 3.-32768.00 ... 32767.00
Sin unidad

- / real32Define el punto de ajuste predefinido de proceso 4. Véase
el parámetro 40.19 Set 1 ajuste interno sel. 1.

Set 1 punto ajuste int
4

40.24

Launidad se selecciona conel parámetro40.12 Set 1 selec-
ción unidad.

1 = 1 Sin unidad / 100
= 1 Sin unidad

Punto de ajuste del proceso preestablecido 4.-32768.00 ... 32767.00
Sin unidad

Fuente del punto de
ajuste 1 / uint32

Configura la selección entre las fuentes depuntode ajuste
1 (40.16) y 2 (40.17).

Set 1 punto ajuste se-
lección

40.25

Esteparámetro solo es efectivo cuandoel parámetro40.18
Set 1 punto ajuste función está ajustado en In1 o In2 .

0 = Fuente de punto de ajuste 1

1 = Fuente de punto de ajuste 2

00.Fuente del punto de
ajuste 1
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FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

11.Fuente del punto de
ajuste 2

2Entrada digital DI1 (10.2 DI Estado Demora, bit 0).DI1

3Entrada digital DI2 (10.2 DI Estado Demora, bit 1).DI2

4Entrada digital DI3 (10.2 DI Estado Demora, bit 2).DI3

5Entrada digital DI4 (10.2 DI Estado Demora, bit 3).DI4

6Entrada digital DI5 (10.2 DI Estado Demora, bit 4).DI5

7Entrada digital DI6 (10.2 DI Estado Demora, bit 5).DI6

10Entrada/salida digital DIO1 (11.2 DIO Estado Demora, bit
0).

DIO1

11Entrada/salida digital DIO2 (11.2 DIO Estado Demora, bit
1).

DIO2

-Véase Términos y abreviaturas (página 136).Otro [bit]

0.00 Sin unidad /
real32

Define un límite mínimo para el ajuste del regulador PID
de proceso.

Set 1 punto ajuste
mín

40.26

1 = 1 Sin unidad / 100
= 1 Sin unidad

Límitemínimopara el ajustedel regulador PIDdeproceso.-32768.00 ... 32767.00
Sin unidad

32767.00 Sin unidad /
real32

Define un límite máximo para el ajuste del regulador PID
de proceso.

Set 1 punto ajuste
máx

40.27

1 = 1 Sin unidad / 100
= 1 Sin unidad

Límitemáximopara el ajustedel regulador PIDdeproceso.-32768.00 ... 32767.00
Sin unidad

0.0 s / real32Define el tiempomínimoque se requiere para que el ajuste
aumente desde el 0% al 100%.

Set 1 punto ajus
tiempo aum

40.28

1 = 1 s / 10 = 1 sTiempo de aumento del punto de ajuste.0.0 ... 1800.0 s

0.0 s / real32Define el tiempomínimoque se requiere para que el ajuste
se reduzca del 100% al 0%.

Set 1 punto ajus
tiempo dis

40.29

1 = 1 s / 10 = 1 sTiempo de disminución del punto de ajuste.0.0 ... 1800.0 s

No seleccionado /
uint32

Fija, o define una fuente que puede utilizarse para fijar el
ajuste del regulador PID de proceso. Esta función resulta
útil cuando la referencia se basa enuna realimentacióndel
proceso conectada a una entrada analógica, y el sensor
debe ser sometido a revisión sin detener el proceso.

Set 1 habilit fijar pun-
to ajuste

40.30

1 = Ajuste del regulador PID de proceso fijado

Véase también el parámetro 40.38 Set 1 habilit fijar salida
.

00No seleccionado

11Seleccionado

2Entrada digital DI1 (10.2 DI Estado Demora, bit 0).DI1

3Entrada digital DI2 (10.2 DI Estado Demora, bit 1).DI2

4Entrada digital DI3 (10.2 DI Estado Demora, bit 2).DI3

5Entrada digital DI4 (10.2 DI Estado Demora, bit 3).DI4

6Entrada digital DI5 (10.2 DI Estado Demora, bit 4).DI5

7Entrada digital DI6 (10.2 DI Estado Demora, bit 5).DI6
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FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

10Entrada/salida digital DIO1 (11.2 DIO Estado Demora, bit
0).

DIO1

11Entrada/salida digital DIO2 (11.2 DIO Estado Demora, bit
1).

DIO2

-Véase Términos y abreviaturas (página 136).Otro [bit]

No invertido (Ref -
Fbk) / uint32

Invierte la entrada del regulador PID de proceso.

0 = Desviación no invertida (Desviación = Punto de ajuste
- Realimentación)

Set 1desviación inver-
sión

40.31

1 = Desviación invertida (Desviación = Realimentación -
Punto de ajuste)

Véase también el apartado Control PID de proceso (pági-
na 72).

00.No invertido (Ref -
Fbk)

11.Invertido (Fbk - Ref)

-Véase Términos y abreviaturas (página 136).Otro [bit]

1.00 Sin unidad /
real32

Define lagananciapara el regulador PIDdeproceso. Véase
el parámetro 40.33 Set 1 tiempo integración.

Set 1 ganancia40.32

100 = 1 Sin unidad /
100 = 1 Sin unidad

Ganancia del regulador PID.0.10 ... 100.00 Sin
unidad

60.0 s / real32Define el tiempo de integración para el regulador PID de
proceso.

Set 1 tiempo integra-
ción

40.33

Espreciso establecer este tiempoparaque tengaelmismo
orden demagnitud que el tiempo de reacción del proceso
que se está controlando; de no ser así, el resultado será
inestable.

Salida de
regulador/error

Tiempo
Ti

I

O

G x I

G x I

I = entrada regulador (error)

O = salida regulador

G = ganancia

Ti = tiempo de integración

Nota: Al establecer este valor como 0 se deshabilita la parte
“I”, convirtiendo el controlador PID en un controlador PD.

1 = 1 s / 10 = 1 sTiempo de integración.0.0 ... 32767.0 s
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FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

0.000 s / real32Define el tiempodederivación del regulador PID deproce-
so. El componente derivado en la salida del regulador se
calcula a partir de dos valores de error consecutivos (EK-1
y EK) según esta fórmula:

Set 1 tiempo deriva-
ción

40.34

TIEMPO DERIV PID × (EK - EK-1)/TS, donde

TS = tiempo de muestreo de 2 ms

E = Error = Referencia de proceso - realimentación de pro-
ceso.

1000 = 1 s / 1000 = 1 sTiempo de derivación.0.000 ... 10.000 s

0.0 s / real32Define la constante de tiempo del filtro monopolar usado
para filtrar el componente derivado del regulador PID de
proceso.

Set 1 tiempo filtro
deriv

40.35

Señal sin filtrar

Señal filtrada

Tiempo
T

100

63

%

O = I × (1 - e-t/T)

I = entrada de filtro (escalón)

O = salida de filtro

t = tiempo

T = constante de tiempo de filtro

10 = 1 s / 10 = 1 sConstante de tiempo de filtro.0.0 ... 10.0 s

0.0 Sin unidad / real32Define el límite mínimo para la salida del regulador PID de
proceso.Mediante los límitesmínimoymáximoesposible
restringir el intervalo de funcionamiento.

Set 1 salida mín40.36

1 = 1 Sin unidad / 10 =
1 Sin unidad

Límitemínimopara la salida del regulador PID deproceso.-32768.0 ... 32767.0
Sin unidad

1500,0; 1800,0 (95.20
b0) Sin unidad/ real32

Define el límitemáximo para la salida del regulador PID de
proceso. Véase el parámetro 40.36 Set 1 salida mín.

Set 1 salida máx40.37

1 = 1 Sin unidad / 10 =
1 Sin unidad

Límitemáximopara la salida del regulador PIDdeproceso.-32768.0 ... 32767.0
Sin unidad
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FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

No seleccionado /
uint32

Fija (o define una fuente que se puede utilizar paramante-
ner un valor) la salida del regulador PIDdeproceso,mante-
niendo en la salida el valor que tenía antes de habilitar la
función de fijar. Esta función puede usarse, por ejemplo,
cuando se requiere el mantenimiento de un sensor que
proporciona realimentación al proceso, sin detener el
propio proceso.

Set 1 habilit fijar sali-
da

40.38

1 = Salida del regulador PID de proceso fijada

Véase también el parámetro 40.30 Set 1 habilit fijar punto
ajuste.

0La salida del regulador PID de proceso no está fija.No seleccionado

1La salida del regulador PID de proceso está fija.Seleccionado

2Entrada digital DI1 (10.2 DI Estado Demora, bit 0).DI1

3Entrada digital DI2 (10.2 DI Estado Demora, bit 1).DI2

4Entrada digital DI3 (10.2 DI Estado Demora, bit 2).DI3

5Entrada digital DI4 (10.2 DI Estado Demora, bit 3).DI4

6Entrada digital DI5 (10.2 DI Estado Demora, bit 4).DI5

7Entrada digital DI6 (10.2 DI Estado Demora, bit 5).DI6

10Entrada/salida digital DIO1 (11.2 DIO Estado Demora, bit
0).

DIO1

11Entrada/salida digital DIO2 (11.2 DIO Estado Demora, bit
1).

DIO2

-Véase Términos y abreviaturas (página 136).Otro [bit]

0.0 Sin unidad / real32Define una zona neutra alrededor del punto de ajuste.
Cuando la realimentación del proceso entra en la zona
neutra, se pone enmarcha un temporizador de retardo. Si
la realimentaciónpermanecedentrode la zonaneutramás
tiempo que el retardo (40.40 Set 1 zona neutra demora),
la salida del regulador PIDqueda fijada. El funcionamiento
normal se reanuda una vez que el valor de realimentación
abandona la zona neutra.

Set 1 zona neutra
rango

40.39

40.39 Conj. 1
zona neutra

rango

40.40 Conj. 1 zona neutra demora

Punto de
ajuste

Realimentación

Salida del
regulador PID

Salida del
regulador PID fija

Tiempo

1 = 1 Sin unidad / 10 =
1 Sin unidad

Zona neutra rango.0.0 ... 32767.0 Sin uni-
dad

0.0 s / real32Retardo de zona neutra. Véase el parámetro 40.39 Set 1
zona neutra rango.

Set 1 zona neutra de-
mora

40.40

1 = 1 s / 10 = 1 sRetardo para la zona neutra.0.0 ... 3600.0 s
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DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

No seleccionado /
uint16

Selecciona el modo de la función dormir.

Véase también el apartado Control PID de proceso (pági-
na 72).

Set 1 dormir modo40.41

0Función dormir deshabilitada.No seleccionado

1La salidadel regulador PID se compara conel valor de40.43
Set 1 dormir nivel.

Interno

Si la salida del regulador PID permanece por debajo del
nivel dormir durante más tiempo que el retardo dormir
(40.44 Set 1 dormir demora), el convertidor entrará en el
modo dormir.

Los parámetros 40.44…40.48 están activos.

2La función dormir es activada por la fuente seleccionada
por el parámetro 40.42 Set 1 dormir habilitar.

Externo

Los parámetros 40.44…40.46 y 40.48 están activos.

No seleccionado /
uint32

Define una fuente que se utiliza para activar la función
dormir PID cuando el parámetro 40.41 Set 1 dormir modo
está ajustado como Externo.

Set 1 dormir habilitar40.42

0 = Función dormir deshabilitada

1 = Función dormir habilitada

00No seleccionado

11Seleccionado

2Entrada digital DI1 (10.2 DI Estado Demora, bit 0).DI1

3Entrada digital DI2 (10.2 DI Estado Demora, bit 1).DI2

4Entrada digital DI3 (10.2 DI Estado Demora, bit 2).DI3

5Entrada digital DI4 (10.2 DI Estado Demora, bit 3).DI4

6Entrada digital DI5 (10.2 DI Estado Demora, bit 4).DI5

7Entrada digital DI6 (10.2 DI Estado Demora, bit 5).DI6

10Entrada/salida digital DIO1 (11.2 DIO Estado Demora, bit
0).

DIO1

11Entrada/salida digital DIO2 (11.2 DIO Estado Demora, bit
1).

DIO2

-Véase Términos y abreviaturas (página 136).Otro [bit]

0.0 Sin unidad / real32Define el límite de arranque de la función dormir cuando
el parámetro 40.41 Set 1 dormirmodoestá ajustado como
Interno.

Set 1 dormir nivel40.43

1 = 1 Sin unidad / 10 =
1 Sin unidad

Nivel de inicio de la función dormir.0.0 ... 32767.0 Sin uni-
dad

60.0 s / real32Define una demora antes de que se active realmente la
función dormir para impedir una activación impropia de
la función dormir.

Set 1 dormir demora40.44

El temporizador de retardo se pone en marcha cuando se
cumple la condición seleccionada por el parámetro 40.41
Set 1 dormir modo y se restaura si la condición no se
cumple.

1 = 1 s / 10 = 1 sDemora de inicio de la función dormir.0.0 ... 3600.0 s
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Predet / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

0.0 s / real32Define un tiempode refuerzopara el incrementode exten-
sión dormir. Véase el parámetro 40.46 Set 1 dormir nivel
aument.

Set 1 dormir tiemp
exten

40.45

1 = 1 s / 10 = 1 sTiempo de extensión dormir.0.0 ... 3600.0 s

0.0 Sin unidad / real32Cuando el convertidor está entrando en el modo dormir,
el puntodeajustedeprocesoaumenta eneste valor duran-
te el tiempo definido por el parámetro 40.45 Set 1 dormir
tiemp exten.

Set 1 dormir nivel au-
ment

40.46

Encasodequeestéactivo, la extensióndormir se interrum-
pe cuando se despierta el convertidor.

1 = 1 Sin unidad / 10 =
1 Sin unidad

Incremento de extensión dormir.0.0 ... 32767.0 Sin uni-
dad

- / real32Cuando 40.41 Set 1 dormir modo se ajusta a Interno, este
parámetro define el nivel despertar como la desviación
entre el punto de ajuste y la realimentación. La unidad se
selecciona con el parámetro 40.12 Set 1 selección unidad.

Set 1 despertar des-
viacion

40.47

Cuando la desviación supera el valor de este parámetro y
permanece por encima de él durante la duración de la de-
mora para despertar (40.48 Set 1 despertar demora), el
convertidor se despierta.

Véase también el parámetro 40.31 Set 1 desviación inver-
sión.

1 = 1 bar/Pa/psi / 100
= 1 bar/Pa/psi

El nivel despertar (como una desviación entre el ajuste de
proceso y la realimentación).

-32768.00 ... 32767.00
bar/Pa/psi

0.50 s / real32Define para la función dormir una demora para despertar
que impida la activación impropia de la función despertar.
Véase el parámetro 40.47 Set 1 despertar desviacion.

Set1despertardemo-
ra

40.48

El temporizador de demora se pone en marcha cuando la
desviación rebasa el nivel dedespertar (40.47 Set 1 desper-
tar desviacion) y se restaura si la desviacióndisminuye por
debajo del nivel despertar.

1 = 1 s / 100 = 1 sDemora para despertar.0.00 ... 60.00 s

No seleccionado /
uint32

Activa (o selecciona una fuente que activa) el modo de se-
guimiento. En elmodode seguimiento, el valor selecciona-
do por el parámetro 40.50 Set 1 seguimiento selec ref es
sustituido por la salida del regulador PID. Véase también
el apartado Control PID de proceso (página 72).

Set 1 seguimiento
modo

40.49

1 = Modo de seguimiento habilitado

00No seleccionado

11Seleccionado

2Entrada digital DI1 (10.2 DI Estado Demora, bit 0).DI1

3Entrada digital DI2 (10.2 DI Estado Demora, bit 1).DI2

4Entrada digital DI3 (10.2 DI Estado Demora, bit 2).DI3

5Entrada digital DI4 (10.2 DI Estado Demora, bit 3).DI4

6Entrada digital DI5 (10.2 DI Estado Demora, bit 4).DI5

7Entrada digital DI6 (10.2 DI Estado Demora, bit 5).DI6

10Entrada/salida digital DIO1 (11.2 DIO Estado Demora, bit
0).

DIO1
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Predet / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

11Entrada/salida digital DIO2 (11.2 DIO Estado Demora, bit
1).

DIO2

-Véase Términos y abreviaturas (página 136).Otro [bit]

No seleccionado /
uint32

Selecciona la fuentede valorespara elmodode seguimien-
to. Véase el parámetro 40.49 Set 1 seguimiento modo.

Set 1 seguimiento se-
lec ref

40.50

0Ninguna.No seleccionado

112.12 AI1 Valor Escalado (página 201).AI1 Escalada

212.22 AI2 Valor escalado (página 203).AI2 Escalada

33.5 FB A Referencia 1 (página 146).FB A ref1

43.6 FB A Referencia 2 (página 146).FB A ref2

-Selección de la fuente (véase Términos y abreviaturas (pá-
gina 136)).

Otro [bit]

Desactivado / uint16Activa la funciónde corrección y selecciona entre la correc-
ción directa y la proporcional (o una combinación de am-
bas). Con la corrección, es posible aplicar un factor de co-
rrección a la referencia (el puntode ajuste) del convertidor.
La salida tras la corrección está disponible en el parámetro
40.5 PID Proc. salida correcion act.

Set 1 corrección mo-
do

40.51

Véase el diagrama de cadena de control en la página 691.

0La función de corrección está desactivada.Desactivado

1La función de corrección está activada. El factor de correc-
ciónes relativo a la velocidadmáxima, el par o la frecuencia;
la selección entre ellos se realiza con el parámetro 40.52
Set 1 corrección selec.

Directo

2La función de corrección está activada. El factor de correc-
ción es relativo a la referencia seleccionada conel paráme-
tro 40.53 Set 1 puntero ref corregida.

Proporcional

3La función de corrección está activada. El factor de correc-
ciónesuna combinaciónde losmodosDirecto yProporcio-
nal; las proporciones de cada uno se definen con el pará-
metro 40.54 Set 1 correccion mix.

Combinado

Par / uint16Selecciona si la corrección seusapara corregir la referencia
de velocidad, par o frecuencia.

Set 1 corrección selec40.52

1Corrección de referencia de par.Par

2Corrección de referencia de velocidadVelocidad

3Corrección de referencia de frecuencia.Frecuencia

No seleccionado /
uint32

Selecciona la fuentede señal de la referencia de corrección.Set 1 puntero ref co-
rregida

40.53

0Ninguna.No seleccionado

112.12 AI1 Valor Escalado (página 201).AI1 Escalada

212.22 AI2 Valor escalado (página 203).AI2 Escalada

33.5 FB A Referencia 1 (página 146).FB A ref1

43.6 FB A Referencia 2 (página 146).FB A ref2

-Selección de la fuente (véase Términos y abreviaturas (pá-
gina 136)).

Otro [bit]
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FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

0.000 Sin unidad /
real32

Cuando el parámetro 40.51 Set 1 corrección modo está
ajustado a Combinado, define el efecto de las fuentes de
correccióndirecta yproporcional en el factor de corrección
final.

Set 1 correccion mix40.54

0,000 = 100% proporcional

0,500 = 50% proporcional, 50% directo

1,000 = 100% directo

1 = 1 Sin unidad / 1000
= 1 Sin unidad

"Mix" de corrección.0.000 ... 1.000 Sin
unidad

1.000 Sin unidad /
real32

Define un multiplicador para el factor de corrección. Este
valor se multiplica por el resultado del parámetro 40.51
Set 1 corrección modo.

Set 1 correc ajuste40.55

Por consiguiente, el resultadode lamultiplicación seutiliza
para multiplicar el resultado del parámetro 40.56 Set 1
corrección fuente.

1 = 1 Sin unidad / 1000
= 1 Sin unidad

Multiplicador para el factor de corrección.-100.000 ... 100.000
Sin unidad

Ref PID / uint16Selecciona la referencia que se desea corregir.Set 1 corrección
fuente

40.56

1Punto de ajuste de PID.Ref PID

2Salida del regulador PID.Salida PID

No seleccionado /
uint32

Selecciona la fuente que determina si se utiliza la serie de
parámetros de proceso PID 1 (parámetros 40.07…40.56)
o la serie 2 (grupo 41 Conj. PID proceso 2).

PID set1/set2 selec-
ción

40.57

0 = Conjunto de parámetros 1 de PID de proceso en uso

1 = Conjunto de parámetros 2 de PID de proceso en uso

00No seleccionado

11Seleccionado

2Entrada digital DI1 (10.2 DI Estado Demora, bit 0).DI1

3Entrada digital DI2 (10.2 DI Estado Demora, bit 1).DI2

4Entrada digital DI3 (10.2 DI Estado Demora, bit 2).DI3

5Entrada digital DI4 (10.2 DI Estado Demora, bit 3).DI4

6Entrada digital DI5 (10.2 DI Estado Demora, bit 4).DI5

7Entrada digital DI6 (10.2 DI Estado Demora, bit 5).DI6

10Entrada/salida digital DIO1 (11.2 DIO Estado Demora, bit
0).

DIO1

11Entrada/salida digital DIO2 (11.2 DIO Estado Demora, bit
1).

DIO2

-Véase Términos y abreviaturas (página 136).Otro [bit]

Activado / uint32Selecciona una fuente que habilita/deshabilita el control
PID de proceso.

Configurar fuente de
activación PID 1

40.60

Véase tambiénelparámetro40.7Set 1PIDmodooperación.

0 = Control PID de proceso deshabilitado.

1 = Control PID de proceso habilitado.
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FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

00.Desactivado

11.Activado

2El control PID de proceso está deshabilitado con el lugar
de control externo

Seguir selección
Ext1/Ext2

EXT1 está activo yhabilitadoconel lugarde control externo

EXT2 está activa.

Véase también el parámetro 19.11 Ext1/Ext2 Seleccion.

3Entrada digital DI1 (10.2 DI Estado Demora, bit 0).DI1

4Entrada digital DI2 (10.2 DI Estado Demora, bit 1).DI2

5Entrada digital DI3 (10.2 DI Estado Demora, bit 2).DI3

6Entrada digital DI4 (10.2 DI Estado Demora, bit 3).DI4

7Entrada digital DI5 (10.2 DI Estado Demora, bit 4).DI5

8Entrada digital DI6 (10.2 DI Estado Demora, bit 5).DI6

11Entrada/salida digital DIO1 (11.2 DIO Estado Demora, bit
0).

DIO1

12Entrada/salida digital DIO2 (11.2 DIO Estado Demora, bit
1).

DIO2

-Véase Términos y abreviaturas (página 136).Otro [bit]

0.00 Sin unidad /
real32

Parámetro de almacenamiento para recibir un valor de
realimentación de proceso, por ejemplo mediante una in-
terfaz de bus de campo integrado.

Datos de realimenta-
ción guardados.

40.91

El valor puede enviarse al convertidor como dato de E/S
Modbus. Ajuste el parámetro de selección de objetivo de
esedato concreto (58.101…58.124) aRealimentacióndatos
guardados. En 40.8 Set 1 realiment 1 fuente (o 40.9 Set 1
realiment 2 fuente), seleccione Realimentación de datos
guardados.

100 = 1 Sin unidad /
100 = 1 Sin unidad

Parámetro de almacenamiento para la realimentación de
proceso.

-327.68 ... 327.67 Sin
unidad

0.00 Sin unidad /
real32

Parámetro de almacenamiento para recibir un valor de
punto de ajuste de proceso, por ejemplo mediante una
interfaz de bus de campo integrado.

Punto de ajuste de
datos guardados

40.92

El valor puede enviarse al convertidor como dato de E/S
Modbus. Ajuste el parámetro de selección de objetivo de
ese dato concreto (58.101…58.124) a Punto de ajuste de
datos guardados. En 40.16 Set 1 punto ajuste 1 fuente (o
40.17 Set 1 punto ajuste 2 fuente), seleccione Punto de
ajuste de datos guardados.

100 = 1 Sin unidad /
100 = 1 Sin unidad

Parámetro de almacenamiento para el punto de ajuste de
proceso.

-327.68 ... 327.67 Sin
unidad
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FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

Unasegundaseriede valoresdeparámetrosparael control
PID de proceso.

Conj. PID proceso 241

La selección entre este conjunto y el primer conjunto
(grupo de parámetros 40 Conj. PID proceso 1) se realiza
mediante el parámetro 40.57 PID set1/set2 selección.

Véase el apartado Control PID de proceso (página 72).
Véanse también losparámetros40.01…40.06, 40.91, 40.92
y los diagramas de cadena de control en las páginas 690 y
691.

Desactivado / uint16Véase el parámetro 40.7 Set 1 PID modo operación.Set2PIDmodoopera-
ción

41.7

AI1 Escalada / uint32Véase el parámetro 40.8 Set 1 realiment 1 fuente.Set 2 realiment 1
fuente

41.8

No seleccionado /
uint32

Véase el parámetro 40.9 Set 1 realiment 2 fuente.Set 2 realiment 2
fuente

41.9

In1 / uint16Véase el parámetro 40.10 Función de realimentación de
conj 1.

Conj 2 realiment Fun-
ción

41.10

- / real32Véase el parámetro 40.11 Set 1 realim tiempo filtr.Set 2 realim tiempo
filtr

41.11

% / uint16Define la unidad para los parámetros 41.21…41.24 y 41.47.Set 2 selección uni-
dad

41.12

7rpm.rpm

4%.%

3Hz.Hz

249Unidad 2 definida por el usuario. El nombre de la unidad
puede editarse en el panel de control seleccionandoMenú
– Ajustes – Editar textos.

Us. PID ud. 2

- / real32Véase el parámetro 40.14 Set 1 escal punto ajuste.Set 2 escal punto
ajuste

41.14

- / real32Véase el parámetro 40.15 Set 1 salida escalada.Set 2 salida escalada41.15

Punto ajuste interno /
uint32

Véase el parámetro 40.16 Set 1 punto ajuste 1 fuente.Set 2 punto ajuste 1
fuente

41.16

No seleccionado /
uint32

Véase el parámetro 40.17 Set 1 punto ajuste 2 fuente.Set 2 punto ajuste 2
fuente

41.17

In1 o In2 / uint16Véase el parámetro 40.18 Set 1 punto ajuste función.Set 2 punto ajuste
función

41.18

No seleccionado /
uint32

Véase el parámetro 40.19 Set 1 ajuste interno sel. 1.Set 2 ajuste interno
sel. 1

41.19

No seleccionado /
uint32

Véase el parámetro 40.20 Set 1 ajuste interno sel. 2.Set 2 ajuste interno
sel. 2

41.20

- / real32Véase el parámetro 40.21 Set 1 punto ajuste int 1.Set 2 punto ajuste int
1

41.21

- / real32Véase el parámetro 40.22 Set 1 punto ajuste int 2.Set 2 punto ajuste int
2

41.22

- / real32Véase el parámetro 40.23 Set 1 punto ajuste int 3.Set 2 punto ajuste int
3

41.23
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DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

- / real32Véase el parámetro 40.24 Set 1 punto ajuste int 4.Set 2 punto ajuste int
4

41.24

Fuente del punto de
ajuste 1 / uint32

Véase el parámetro 40.25 Set 1 punto ajuste selección.Set 2 punto ajuste
selección

41.25

- / real32Véase el parámetro 40.26 Set 1 punto ajuste mín.Set 2 punto ajuste
mín

41.26

- / real32Véase el parámetro 40.27 Set 1 punto ajuste máx.Set 2 punto ajuste
máx

41.27

- / real32Véase el parámetro 40.28 Set 1 punto ajus tiempo aum.Set 2 punto ajus
tiempo aum

41.28

- / real32Véase el parámetro 40.29 Set 1 punto ajus tiempo dis.Set 2 punto ajus
tiempo dis

41.29

No seleccionado /
uint32

Véase el parámetro 40.30 Set 1 habilit fijar punto ajuste.Set 2 habilit fijar pun-
to ajuste

41.30

No invertido (Ref -
Fbk) / uint32

Véase el parámetro 40.31 Set 1 desviación inversión.Set2desviación inver-
sión

41.31

- / real32Véase el parámetro 40.32 Set 1 ganancia.Set 2 ganancia41.32

- / real32Véase el parámetro 40.33 Set 1 tiempo integración.Set 2 tiempo integra-
ción

41.33

- / real32Véase el parámetro 40.34 Set 1 tiempo derivación.Set 2 tiempo deriva-
ción

41.34

- / real32Véase el parámetro 40.35 Set 1 tiempo filtro deriv.Set 2 tiempo filtro
deriv

41.35

- / real32Véase el parámetro 40.36 Set 1 salida mín.Set 2 salida mín41.36

- / real32Véase el parámetro 40.37 Set 1 salida máx.Set 2 salida máx41.37

No seleccionado /
uint32

Véase el parámetro 40.38 Set 1 habilit fijar salida.Set 2 habilit fijar sali-
da

41.38

- / real32Véase el parámetro 40.39 Set 1 zona neutra rango.Set 2 zona neutra
rango

41.39

- / real32Véase el parámetro 40.40 Set 1 zona neutra demora.Set 2 zona neutra de-
mora

41.40

No seleccionado /
uint16

Véase el parámetro 40.41 Set 1 dormir modo.Set 2 dormir modo41.41

No seleccionado /
uint32

Véase el parámetro 40.42 Set 1 dormir habilitar.Set 2 dormir habilitar41.42

- / real32Véase el parámetro 40.43 Set 1 dormir nivel.Set 2 dormir nivel41.43

- / real32Véase el parámetro 40.44 Set 1 dormir demora.Set 2 dormir demora41.44

- / real32Véase el parámetro 40.45 Set 1 dormir tiemp exten.Set 2 dormir tiemp
exten

41.45

- / real32Véase el parámetro 40.46 Set 1 dormir nivel aument.Set 2 dormir nivel au-
ment

41.46

- / real32Véase el parámetro 40.47 Set 1 despertar desviacion.Set 2 despertar des-
viacion

41.47

- / real32Véase el parámetro 40.48 Set 1 despertar demora.Set2despertardemo-
ra

41.48
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DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

No seleccionado /
uint32

Véase el parámetro 40.49 Set 1 seguimiento modo.Set 2 seguimiento
modo

41.49

No seleccionado /
uint32

Véase el parámetro 40.50 Set 1 seguimiento selec ref.Set 2 seguimiento se-
lec ref

41.50

Desactivado / uint16Véase el parámetro 40.51 Set 1 corrección modo.Set 2 corrección mo-
do

41.51

Par / uint16Véase el parámetro 40.52 Set 1 corrección selec.Set 2 corrección selec41.52

No seleccionado /
uint32

Véase el parámetro 40.53 Set 1 puntero ref corregida.Set 2 puntero ref co-
rregida

41.53

- / real32Véase el parámetro 40.54 Set 1 correccion mix.Set 2 correccion mix41.54

- / real32Véase el parámetro 40.55 Set 1 correc ajuste.Set 2 correc ajuste41.55

Ref PID / uint16Véase el parámetro 40.56 Set 1 corrección fuente.Set 2 corrección
fuente

41.56

Activado / uint32Véase el parámetro 40.60 Configurar fuente de activación
PID 1.

Configurar fuente de
activación PID 2

41.60
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DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

Ajustes para el chopper de frenado interno.Chopper de Frenado43

Véase también el apartado Control de tensión CC (pági-
na 81).

- / real32Muestra la temperatura estimada de la resistencia de fre-
nado o lo cerca que se encuentra de estar demasiado ca-
liente.

Temperatura Resis-
tencia

43.1

El valor se da en porcentaje, donde el 100%es la tempera-
tura que alcanzaría la resistencia si se cargara el tiempo
suficiente con su capacidad de carga máxima asignada
(43.9 Resistencia Pmax Continua).

El cálculo de la temperatura está basado en los valores de
los parámetros 43.08, 43.09 y 43.10, y en el supuesto de
que la resistencia está instalada como indica el fabricante
(es decir, se enfría como cabe esperar).

Este parámetro es de solo lectura.

1 = 1 porcentaje / 1000
= 1 porcentaje

Temperatura estimada de la resistencia de frenado.0.0 ... 120.0 porcenta-
je

Deshabilitado/uint16Habilita el control del chopper de frenado y selecciona el
métododeprotección contra sobrecargas por resistencia
de frenado (cálculo o medida).

Habilitar Chopper43.6

Nota: Antes de habilitar el control del chopper de frenado,
asegúrese de que:
• se haya conectado una resistencia de frenado,
• el control de sobretensión esté desactivado (parámetro

30.30 Control Sobretension) y
• se haya seleccionado correctamente el rangode tensio-

nes de alimentación (parámetro 95.1 Tension Alimenta-
cion).

0Control del chopper de frenado deshabilitado.Deshabilitado

1Control de chopper de frenado habilitado con protección
de sobrecarga de la resistencia basada en un modelo tér-

Habilitadoconmode-
lo termico

mico. Si se selecciona, también se deben especificar los
valores necesarios según el modelo, es decir los paráme-
tros 43.08…43.12. Véase la ficha técnica de la resistencia.

2Control de chopper de frenado habilitado sin protección
de sobrecarga de la resistencia basada en un modelo tér-

Habilitado sinmode-
lo termico

mico. Este ajuste puede utilizarse, por ejemplo, si la resis-
tencia está equipada conun interruptor automático térmi-
coque está conectadopara parar el convertidor si la resis-
tencia se sobrecalienta.

Antes de utilizar este ajuste, asegúrese de que el control
de sobretensión esté desactivado (parámetro 30.30 Con-
trol Sobretension)
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DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

3El chopper de frenado comienza a conducir al 100 % del
ancho de pulso siempre que

Protección pico de
sobretensión

• El voltaje de CC supera el límite de fallo de sobretensión
(se aplica una histéresis) y

• El convertidor no estámodulando (por ejemplo, durante
un paro por eje libre).

La protección contra sobrecarga por resistencia basada
en un modelo térmico no está activa.

Este ajuste está destinado a situaciones donde
• el chopper de frenado no es necesario para el funciona-

miento del tiempo de ejecución, es decir, para disipar la
energía de inercia del motor,

• elmotor puede almacenar una cantidad considerable de
energía magnética en sus bobinados, y

• elmotor puede, deliberadao inadvertidamente, detener-
se por sí solo.

En esa situación, el motor puede llegar a descargar sufi-
ciente energíamagnética hacia el convertidor para causar
daños.

Para proteger el convertidor, puede usarse el chopper de
frenado con una pequeña resistencia dimensionada tan
sólo para gestionar la energía magnética (no la energía
interna) del motor.

Activado / uint32Selecciona la fuente para el control de activación/desacti-
vación rápida del chopper de frenado.

HabilitarTiempEjecu-
cion Ch

43.7

0 = Se cortan los pulsos del IGBT del chopper de frenado

1 = Se permite la modulación normal del IGBT del chopper
de frenado.

Este parámetro puede utilizarse para habilitar el funciona-
miento del chopper de modo que solamente funcione
cuando falta la alimentación de un convertidor que cuenta
con una unidad de alimentación regenerativa.

00.Desactivado

11.Activado

-Véase Términos y abreviaturas (página 136).Otro [bit]

0 s / real32Define la constantede tiempo térmicadelmodelo térmico
de la resistencia de frenado.

Resist Cte Tiempo
Termico

43.8

1 = 1 s / 1 = 1 sConstante de tiempo térmicade la resistencia de frenado,
es decir, el tiempo nominal para alcanzar el 63% de la
temperatura.

0...10000 s

0.00 kW / real32Define la cargamáximacontinuade la resistencia de frena-
do que elevará la temperatura de la resistencia hasta el
valormáximopermitido (=capacidaddedisipación térmica
continua de la resistencia en kW) pero no por encima del
mismo. Ese valor se utiliza en la protección contra sobre-
cargaspor resistencia basada en elmodelo térmico. Véase
el parámetro 43.6 Habilitar Chopper y la ficha técnica de
la resistencia de frenado.

Resistencia Pmax
Continua

43.9

1 = 1 kW / 1 = 1 kWCarga continua máxima de la resistencia de frenado.0.00 ... 10000.00 kW
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DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

0.0 Ohmios / real32Define el valor resistivo de la resistencia de frenado. Ese
valor se utiliza para la protección por chopper de frenado
basada en el modelo térmico. Véase el parámetro 43.6
Habilitar Chopper.

Resistencia ValorOh-
mico

43.10

1 = 1 Ohmios / 1 = 1
Ohmios

Valor resistivo de la resistencia de frenado.0.0 ... 1000.0 Ohmios

105 porcentaje /
real32

Selecciona el límite de fallo para la protecciónpor resisten-
cia de frenadobasada en elmodelo térmico. Véase el pará-
metro43.6HabilitarChopper.Cuandosesuperaeste límite,
el convertidor dispara con el fallo 7183 Temp. excesiva
freno.

Resistencia Limite
Fallo

43.11

Este valor se indica como porcentaje de la temperatura
que alcanza la resistencia cuando ésta se carga con la po-
tencia definida con el parámetro 43.9 Resistencia Pmax
Continua.

1 = 1 porcentaje / 1= 1
porcentaje

Límite de fallo de la temperatura de la resistencia de frena-
do.

0...150 porcentaje

95 porcentaje / real32Selecciona el límite de aviso para la protección por resis-
tencia de frenado basada en el modelo térmico. Véase el
parámetro 43.6 Habilitar Chopper. Cuando se supera el lí-
mite, el convertidor genera una alarma A793 Temperatura
excesiva de freno.

Resistencia Limite
Alarma

43.12

Este valor se indica como porcentaje de la temperatura
que alcanza la resistencia cuando ésta se carga con la po-
tencia definida con el parámetro 43.9 Resistencia Pmax
Continua.

1 = 1 porcentaje / 1= 1
porcentaje

Límite de aviso de temperatura de la resistencia de frena-
do.

0...150 porcentaje
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DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

Configuración del control del freno mecánico.ControlFrenoMecani-
co

44

Véase tambiénel apartadoControl del frenomecánico (pá-
gina 76).

- / uint16Muestra la palabra de estadodel control del frenomecáni-
co.

Estado Control de
Freno

44.1

Este parámetro es de solo lectura.

Orden de cierre/apertura al actuador del freno (0 = cerrar,
1 = abrir).

Orden Aperturab0

Conecte este bit a la salida deseada.

1 = Petición de par de apertura desde la lógica del conver-
tidor

PeticionPar Aperturab1

1 = Retención solicitada desde la lógica del convertidorPeticMantenerDete-
nido

b2

1 = Petición de rampade reducción a cero velocidad desde
la lógica del convertidor

Rampa a Detenidob3

1 = Control de freno habilitadoHabilitadob4

1 = Lógicade control de freno en estadoFRENOCERRADO.Cerradob5

Véase tambiénel apartadoControl del frenomecánico (pá-
gina 76).

1 = Lógica de control de freno en estado APERTURA DE
FRENO.

Abriendob6

Véase el apartado Control del frenomecánico (página 76).

1 = Lógica de control de freno en estado FRENO ABIERTO.Abiertob7

Véase el apartado Control del frenomecánico (página 76).

1 = Lógicade control de frenoenestadoCIERREDEFRENO.Cerrandob8

Véase el apartado Control del frenomecánico (página 76).

Reservedb9…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

- / real32Muestra el par (en porcentaje) en el instante previo a la
orden de cierre del freno.

Memoria Par de Fre-
nado

44.2

Este valor puede usarse como referencia para el par de
aperturadel freno. Véanse losparámetros44.9 FuentePar
Apertura Freno y 44.10 Par Apertura Freno .

Se puede definir un tiempo de filtro para este valor con
44.21 Tiempo de filtro de memoria de par de frenado.

- / 10 = 1 porcentajePar al cerrar el freno. Para el escalado de 16 bits, véase el
parámetro 46.3.

-1600.0 ... 1600.0
porcentaje

- / real32Muestra el par de apertura de freno activo actualmente.
Véanse los parámetros 44.9 Fuente Par Apertura Freno y
44.10 Par Apertura Freno .

Ref. par apertura fre-
no

44.3

Este parámetro es de solo lectura.

- / 10 = 1 porcentajePar de apertura de freno activo actualmente. Para el esca-
lado de 16 bits, véase el parámetro 46.3.

-1600.0 ... 1600.0
porcentaje
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Nr.

No seleccionado /
uint32

Activa/desactiva (o selecciona una fuente que activa/de-
sactiva) la lógica de control del freno mecánico.

Habilitar Control Fre-
no

44.6

0 = Control de freno inactivo

1 = Control de freno activo

Nota: Este parámetro no puede cambiarse mientras el con-
vertidor está en marcha.

00No seleccionado

11Seleccionado

2Entrada digital DI1 (10.2 DI Estado Demora, bit 0).DI1

3Entrada digital DI2 (10.2 DI Estado Demora, bit 1).DI2

4Entrada digital DI3 (10.2 DI Estado Demora, bit 2).DI3

5Entrada digital DI4 (10.2 DI Estado Demora, bit 3).DI4

6Entrada digital DI5 (10.2 DI Estado Demora, bit 4).DI5

7Entrada digital DI6 (10.2 DI Estado Demora, bit 5).DI6

10Entrada/salida digital DIO1 (11.2 DIO Estado Demora, bit
0).

DIO1

11Entrada/salida digital DIO2 (11.2 DIO Estado Demora, bit
1).

DIO2

-Véase Términos y abreviaturas (página 136).Otro [bit]

Sin reconocimiento /
uint32

Activa/desactiva (y selecciona la fuentepara) la supervisión
del estado de apertura/cierre del freno (confirmación).

Selec Reconocimien-
to Freno

44.7

Cuando se detecta un error del control del freno (estado
inesperado de la señal de confirmación), el convertidor
reacciona según el parámetro 44.17 Funcion Fallo Freno.

0 = Freno cerrado

1 = Freno abierto

00.Desactivado

11.Activado

2Supervisión de apertura/cierre de freno desactivada.Sin reconocimiento

3Entrada digital DI1 (10.2 DI Estado Demora, bit 0).DI1

4Entrada digital DI2 (10.2 DI Estado Demora, bit 1).DI2

5Entrada digital DI3 (10.2 DI Estado Demora, bit 2).DI3

6Entrada digital DI4 (10.2 DI Estado Demora, bit 3).DI4

7Entrada digital DI5 (10.2 DI Estado Demora, bit 4).DI5

8Entrada digital DI6 (10.2 DI Estado Demora, bit 5).DI6

11Entrada/salida digital DIO1 (11.2 DIO Estado Demora, bit
0).

DIO1

12Entrada/salida digital DIO2 (11.2 DIO Estado Demora, bit
1).

DIO2

-Véase Términos y abreviaturas (página 136).Otro [bit]
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Nr.

0.00 s / real32Define la demora en la apertura del freno (la demora entre
la orden interna de apertura de freno y la liberación del
controldevelocidaddelmotor). El temporizadordedemora
se inicia cuando el convertidor ha magnetizado el motor
y elevado el par motor al nivel requerido al liberar el freno
(parámetro44.3Ref. par apertura freno). Junto conel inicio
del temporizador, la lógica de control de freno energiza la
salida de control del freno y el freno empieza a abrirse.

Demora Apertura
Freno

44.8

Ajuste este parámetro al valor de retardo de aperturame-
cánica especificado por el fabricante del freno.

100 = 1 s / 100 = 1 sDemora de apertura del freno.0.00 ... 5.00 s

Par Apertura Freno /
uint32

Define una fuente que se utiliza como referencia de par de
apertura del freno si:

Fuente Par Apertura
Freno

44.9

• su valor absoluto es mayor que el ajuste del parámetro
44.10 Par Apertura Freno , y

• su signo es el mismo que el ajuste de 44.10 Par Apertura
Freno .

Véase el parámetro 44.10 Par Apertura Freno .

0Cero.Cero

112.12 AI1 Valor Escalado (página 201).AI1 Escalada

212.22 AI2 Valor escalado (página 203).AI2 Escalada

33.5 FB A Referencia 1 (página 146).FBA Ref1

43.6 FB A Referencia 2 (página 146).FBA Ref2

7Parámetro 44.2 Memoria Par de Frenado.Memoria Par de Fre-
nado

8Parámetro 44.10 Par Apertura Freno.Par Apertura Freno

-Selección de la fuente (véase Términos y abreviaturas (pá-
gina 136)).

Otro [bit]

0.0porcentaje / real32Define el signo (es decir, el sentido de giro) y el valor abso-
luto mínimo del par de apertura del freno (par de freno
solicitado en la liberación del freno, en porcentaje del par
nominal del motor).

Par Apertura Freno44.10

El valor de la fuente seleccionada por el parámetro 44.9
Fuente Par Apertura Freno se utiliza comopar de apertura
del freno sólo si tiene el mismo signo que este parámetro
y tiene un valor absoluto mayor.

Nota: Este parámetro no es efectivo en el modo de control
de motor escalar.

- / 10 = 1 porcentajePar mínimo en la liberación del freno. Para el escalado de
16 bits, véase el parámetro 46.3.

-1600.0 ... 1600.0
porcentaje

No seleccionado /
uint32

Selecciona una fuente que previene la apertura del freno.

0 = Funcionamiento normal del freno

Forzar freno cerrado44.11

1 = Forzar freno cerrado

Nota: Este parámetro no puede cambiarse mientras el con-
vertidor está en marcha.

00No seleccionado

11Seleccionado
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2Entrada digital DI1 (10.2 DI Estado Demora, bit 0).DI1

3Entrada digital DI2 (10.2 DI Estado Demora, bit 1).DI2

4Entrada digital DI3 (10.2 DI Estado Demora, bit 2).DI3

5Entrada digital DI4 (10.2 DI Estado Demora, bit 3).DI4

6Entrada digital DI5 (10.2 DI Estado Demora, bit 4).DI5

7Entrada digital DI6 (10.2 DI Estado Demora, bit 5).DI6

10Entrada/salida digital DIO1 (11.2 DIO Estado Demora, bit
0).

DIO1

11Entrada/salida digital DIO2 (11.2 DIO Estado Demora, bit
1).

DIO2

-Véase Términos y abreviaturas (página 136).Otro [bit]

No seleccionado /
uint32

Selecciona la fuente de la señal externa de petición de
cierre de freno.

Peticion Cierre Freno44.12

Cuando está activada, la señal tiene prioridad sobre la ló-
gica interna y cierra el freno.

0 =Funcionamientonormal/Ninguna señal de cierre exter-
na conectada

1 = Cerrar freno

Nota:
• En una aplicación en bucle abierto (sin encoder), si el

freno se mantiene cerrado mediante una solicitud de
cierrede frenocontraunconvertidormodulandodurante
más de 5 segundos, el freno es forzado a cerrar y el
convertidor dispara por el fallo 71A5 Apert. freno m. in-
vál..

• Esteparámetronopuede cambiarsemientras el conver-
tidor está en marcha.

00No seleccionado

11Seleccionado

2Entrada digital DI1 (10.2 DI Estado Demora, bit 0).DI1

3Entrada digital DI2 (10.2 DI Estado Demora, bit 1).DI2

4Entrada digital DI3 (10.2 DI Estado Demora, bit 2).DI3

5Entrada digital DI4 (10.2 DI Estado Demora, bit 3).DI4

6Entrada digital DI5 (10.2 DI Estado Demora, bit 4).DI5

7Entrada digital DI6 (10.2 DI Estado Demora, bit 5).DI6

10Entrada/salida digital DIO1 (11.2 DIO Estado Demora, bit
0).

DIO1

11Entrada/salida digital DIO2 (11.2 DIO Estado Demora, bit
1).

DIO2

-Véase Términos y abreviaturas (página 136).Otro [bit]
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0.00 s / real32Define un retardo entre una orden de cierre (es decir,
cuando se desenergiza la salida de control del freno) y el
momento en el que el convertidor deja de modular. Esto
se hace paramantener el motor activo y controlado hasta
que el freno se cierre efectivamente.

Demora Cierre Freno44.13

Cambie este parámetro al mismo valor especificado por
el fabricante del freno como su tiempo de reacciónmecá-
nica.

100 = 1 s / 100 = 1 sDemora de cierre del freno.0.00 ... 60.00 s

10.00 rpm / real32Define la velocidadde cierre del freno comoun valor abso-
luto.

Nivel Cierre Freno44.14

Una vez que la velocidad del motor permanece por debajo
de este valor durante la demora de nivel de cierre del freno
(44.15 Demora Nivel Cierre Freno), se emite una orden de
cierre.

Nota: Compruebe la compatibilidad de este ajuste con 21.3
Funcion Paro (y el tiempo de deceleración aplicable).

- / 100 = 1 rpmVelocidad de cierre del freno. Para el escalado de 16 bits,
véase el parámetro 46.1.

0.00 ... 1000.00 rpm

0.00 s / real32Define un retardo de nivel de cierre del freno. Véase el pa-
rámetro 44.14 Nivel Cierre Freno.

Demora Nivel Cierre
Freno

44.15

100 = 1 s / 100 = 1 sRetardo de nivel de cierre del freno.0.00 ... 10.00 s

0.00 s / real32Define un tiempo mínimo entre el cierre del freno y una
orden de apertura posterior.

Demora Reapertura
Freno

44.16

100 = 1 s / 100 = 1 sRetardo en la reapertura del freno.0.00 ... 10.00 s

Fallo / uint16Determina de qué forma reacciona el convertidor en caso
de un error de control del freno mecánico.

Funcion Fallo Freno44.17

Nota: Si el parámetro 44.7 Selec Reconocimiento Freno está
ajustado a Sin reconocimiento, la supervisión del estado de
reconocimiento se deshabilita completamente y no genera
avisos ni fallos. Sin embargo, las condiciones de apertura
del freno se supervisan en todo momento.

0El convertidor dispara con un fallo 71A2 Fallo cierre freno
mec. / 71A3 Fallo apert. frenomec. si el estado del recono-
cimiento no coincide con el estado asumido por la lógica
de control del freno.

Fallo

El convertidor dispara con un fallo 71A5 Apert. freno m.
invál. si no es posible cumplir las condiciones de apertura
del freno (por ejemplo, no se alcanza el par necesario de
arranque del motor).

1El convertidor genera un avisoA7A1 Fallo de cierre de freno
mecánico / A7A2 Fallo apertura del freno mecánico si el
estado del reconocimiento no coincide con el estado asu-
mido por la lógica de control del freno.

Alarma

El convertidor genera un aviso A7A5 Apertura frenomecá-
nico invál. si no es posible cumplir las condiciones de
apertura del freno (por ejemplo, no se alcanza el par nece-
sario de arranque del motor).
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2Al cerrar el freno, el convertidor genera un aviso A7A1 Fallo
de cierrede frenomecánico si el estadodel reconocimiento
no coincide con el estado asumido por la lógica de control
del freno.

Fallo apertura

Al abrir el freno, el convertidor dispara con un fallo 71A3
Fallo apert. freno mec. si el estado del reconocimiento no
coincide con el estadoasumidopor la lógica de control del
freno.

El convertidor dispara con un fallo 71A5 Apert. freno m.
invál. si no es posible cumplir las condiciones de apertura
del freno (por ejemplo, no se alcanza el par necesario de
arranque del motor).

0.00 s / real32Define una demora de fallo durante el cierre, es decir, el
tiempo entre el cierre del freno y el disparo del fallo de
cierre de freno.

Demora Fallo Freno44.18

100 = 1 s / 100 = 1 sRetardo en el fallo de cierre del freno.0.00 ... 60.00 s

100 ms / real32Define un tiempode filtro para el parámetro44.2Memoria
Par de Frenado (valor depar actual usado como referencia
de par de apertura).

Tiempo de filtro de
memoria de par de
frenado

44.21

100 = 1 ms / 1 = 1 msTiempo de filtro.0...100 ms
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Ajustes para los calculadores de ahorro de energía.Eficiencia energética45

Véase también el apartado Calculadoras de ahorro de
energía (página 102).

0 GWh / uint16Muestra la energía ahorrada en GWh en comparación con
la conexión del motor directo a línea. Este parámetro se
incrementa cuando 45.2 MW/h ahorrados se reinicia.

GW/h ahorrados45.1

Este parámetro es de sólo lectura (véase el parámetro
45.21 Restablecer cálc. energía).

1 = 1 GWh / 1 = 1 GWhAhorro de energía en GWh.0...65535 GWh

0 MWh / uint16Muestra la energía ahorrada en MWh en comparación con
la conexión del motor directo a línea. Este parámetro se
incrementa cuando 45.3 kW/h ahorrados se reinicia.

MW/h ahorrados45.2

Cuando este parámetro se desplaza, se incrementa el pa-
rámetro 45.1 GW/h ahorrados.

Este parámetro es de sólo lectura (véase el parámetro
45.21 Restablecer cálc. energía).

1 = 1 MWh / 1 = 1 MWhAhorro de energía en MWh.0...999 MWh

0.0 kWh / uint16Muestra la energía ahorrada en kWh en comparación con
la conexión del motor directo a línea.

kW/h ahorrados45.3

Si está habilitadoel chopperde frenado internodel conver-
tidor, se asume que toda la energía suministrada por el
motor al convertidor se convierte encalor, peroel resultado
del cálculo sigue indicado ahorro por el control de la velo-
cidad. Si el chopper está desactivado, entonces también
se registra aquí la energía regenerada del motor.

Cuando este parámetro se desplaza, se incrementa el pa-
rámetro 45.2 MW/h ahorrados.

Este parámetro es de sólo lectura (véase el parámetro
45.21 Restablecer cálc. energía).

10 = 1 kWh / 10 = 1
kWh

Ahorro de energía en kWh.0.0 ... 999.9 kWh

0 miles / uint32Muestra el ahorro económicoenmiles en comparación con
la conexión del motor directo a línea. Este parámetro se
incrementa cuando 45.6 Ahorro económico se reinicia.

Ahorro económico
x1000

45.5

La divisa se define con el parámetro 45.17Unidaddedivisa
de tarifa.

Este parámetro es de sólo lectura (véase el parámetro
45.21 Restablecer cálc. energía).

- / 1 = 1 milesAhorro económico en miles de unidades.0...4294967295miles

0.00unidades/uint32Muestra el ahorro económicoen comparación con la cone-
xión del motor directo a línea. Este valor se calcula multi-

Ahorro económico45.6

plicando la energía ahorrada en kWh por la tarifa eléctrica
activa actualmente (45.14 Selección de tarifa).

Cuando este parámetro se reinicia, se incrementa el pará-
metro 45.5 Ahorro económico x1000.

La divisa se define con el parámetro 45.17Unidaddedivisa
de tarifa.

Este parámetro es de sólo lectura (véase el parámetro
45.21 Restablecer cálc. energía).
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1 = 1 unidades / 100 =
1 unidades

Ahorro económico.0.00 ... 999.99 unida-
des

0kilotoneladamétrica
/ uint16

Muestra la reducción de las emisiones deCO2 en kilotone-
ladasmétricas en comparación con la conexión del motor
directo a línea. Este valor aumenta cuando el parámetro
45.9 Reducc. CO2 toneladas se reinicia.

Reducc.CO2kilotone-
ladas

45.8

Este parámetro es de sólo lectura (véase el parámetro
45.21 Restablecer cálc. energía).

1 = 1 kilotonelada mé-
trica / 1 = 1 kilotonela-
da métrica

ReduccióndeemisionesdeCO2enkilotoneladasmétricas.0...65535 kilotonela-
da métrica

0.0 tonelada métrica
/ uint16

Muestra la reducciónde las emisionesdeCO2en toneladas
métricasencomparacióncon la conexióndelmotordirecto
a línea. Este valor se calcula multiplicando la energía aho-
rrada en MWh por el valor del parámetro 45.18 Factor
conversión CO2 (el valor por defecto es 0,5 toneladasmé-
tricas/MWh).

Reducc. CO2 tonela-
das

45.9

Cuando este parámetro se reinicia, se incrementa el pará-
metro 45.8 Reducc. CO2 kilotoneladas.

Este parámetro es de sólo lectura (véase el parámetro
45.21 Restablecer cálc. energía).

1 = 1 tonelada métrica
/10=1 toneladamétri-
ca

Reducción de emisiones de CO2 en toneladas métricas.0.0 ... 999.9 tonelada
métrica

Deshabilitar / uint16Habilita/deshabilita la función de optimización de la
energía. Esta función optimiza el flujo del motor de forma
que se reduce el consumo total de energía y el nivel de
ruidodelmotor cuandoel convertidor funcionapor debajo
de la carga nominal. El rendimiento total (motor y conver-
tidor) puede aumentarse de un 1 % a un 20 % en función
de la velocidad y el par de la carga.

Optimizadordeener-
gía

45.11

Nota:
• En el modo de control de motor DTC con un motor de

imanespermanentesounmotor síncronode reluctancia,
la optimización de energía siempre está habilitada, in-
dependientemente de este parámetro.

• En el modo de control de motor escalar con un motor
asíncrono, la función optimiza el flujo del motor como
sedescribe a continuación. Además, con un filtro senoi-
dal conectado se optimiza el flujo del motor.

• En el modo de control de motor escalar con un motor
de imanes permanentes, la función minimiza la intensi-
dad del motor. La intensidad del motor también se mi-
nimiza cuando se conecta un filtro senoidal. Se puede
habilitar un optimizador basado en modelo activando
el parámetro98.1MotorUsuarioModomodelo ypropor-
cionando valores del motor.

0Optimización de energía inhabilitada.Deshabilitar

1Optimización de energía habilitada.Habilitar
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FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

1.000 unidades /
uint32

Define la tarifa eléctrica 1 (precio por kWh). En función del
ajuste del parámetro 45.14 Selección de tarifa, se utiliza
este valor o 45.13 Precio kWh 2 como referencia cuando se
calcula el ahorro económico.

Precio kWh 145.12

La divisa se define con el parámetro 45.17Unidaddedivisa
de tarifa.

Nota: Las tarifas son sólo de lectura en el momento de la
selección y no se aplican retroactivamente.

- / 1000 = 1 unidadesPrecio kWh 1.0.000 ... 4294967.295
unidades

2.000 unidades /
uint32

Define la tarifa eléctrica 2 (precio por kWh).

Véase el parámetro 45.12 Precio kWh 1.

Precio kWh 245.13

- / 1000 = 1 unidadesPrecio kWh 2.0.000 ... 4294967.295
unidades

Precio kWh 1 / uint32Selecciona (o define una fuente que selecciona) qué tarifa
eléctrica predefinida se utiliza.

Selección de tarifa45.14

0 = 45.12 Precio kWh 1

1 = 45.13 Precio kWh 2

00.Precio kWh 1

11.Precio kWh 2

2Entrada digital DI1 (10.2 DI Estado Demora, bit 0).DI1

3Entrada digital DI2 (10.2 DI Estado Demora, bit 1).DI2

4Entrada digital DI3 (10.2 DI Estado Demora, bit 2).DI3

5Entrada digital DI4 (10.2 DI Estado Demora, bit 3).DI4

6Entrada digital DI5 (10.2 DI Estado Demora, bit 4).DI5

7Entrada digital DI6 (10.2 DI Estado Demora, bit 5).DI6

10Entrada/salida digital DIO1 (11.2 DIO Estado Demora, bit
0).

DIO1

11Entrada/salida digital DIO2 (11.2 DIO Estado Demora, bit
1).

DIO2

-Véase Términos y abreviaturas (página 136).Otro [bit]

EUR / uint16Especifica la divisa utilizada para los cálculos de ahorro.Unidad de divisa de
tarifa

45.17

101Euro.EUR

102Dólar estadounidense.USD

100Moneda local. El nombre de la divisa puede editarse en el
panel de control seleccionando Menú – Ajustes – Editar
textos.

Moneda local

0.500 tn/MWh /
uint16

Define un factor para la conversión de energía ahorrada
en emisiones de CO2 (kg/kWh o tn/MWh).

Factor conversión
CO2

45.18

1 = 1 tn/MWh / 100 = 1
tn/MWh

Factorpara la conversióndeenergíaahorradaenemisiones
de CO2.

0.000 ... 65.535
tn/MWh

Parámetros 427



Predet / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

0.0 kW / real32Potencia actual que absorbe el motor cuando está conec-
tado directo a línea y operando la aplicación. Este valor se
utiliza como referencia al calcular el ahorro de energía.

Potenciadecompara-
ción

45.19

Nota: La exactituddel cálculodel ahorro energéticodepende
directamente de la exactitud de este valor. Si aquí no se in-
troduce nada, entonces se utiliza la potencia nominal del
motor para el cálculo, pero eso puede exagerar el ahorro de
energía presentado, ya que muchos motores no absorben
la potencia indicada en la placa de características.

- / 10 = 1 kWPotencia del motor. Para el escalado de 16 bits, véase el
parámetro 46.4.

0.0 ... 100000.0 kW

Hecho / uint16Restaura losparámetrosde contadorde ahorro45.1…45.9Restablecer cálc.
energía

45.21

0Restauración no solicitada (en funcionamiento normal) o
restauración completada.

Hecho

1Restaura los parámetros de contador de ahorro. El valor
vuelve automáticamente a Hecho.

Restaurar
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Predet / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

Ajustes de supervisión de velocidad; filtro de señal actual;
ajustes de escalado general.

Ajustes monitor./es-
calado

46

Nota: Los escalados de 16 bits se aplican cuando los valores
de los parámetros se leen o escriben directamente. En el
caso de comandos de lectura/escritura específicos de pro-
tocolos yperfiles (p. ej. objetosde comunicación), el escalado
depende del protocolo o perfil. Véase la documentación del
módulo adaptador.

1500,00; 1800,00 rpm
(95.20 b0) rpm /
real32

Define el valor de velocidad máxima utilizado para definir
la tasa de rampa de aceleración y el valor de velocidad ini-
cial utilizado para definir la tasa de rampade deceleración
(véase el grupodeparámetros 23RampasdeAcel /Decel).

Escalado Velocidad46.1

La aceleración de la velocidad y los tiempos de rampa de
deceleración están, por tanto, relacionados con este valor
(no con el parámetro 30.12 Velocidad Maxima.

También define el escalado de 16 bits de los parámetros
relacionados con la velocidad.

El valor de este parámetro corresponde a 20 000 en la co-
municación de bus de campo, maestro/esclavo, etc.

1 = 1 rpm / 100 = 1 rpmVelocidad inicial/terminal de aceleración/deceleración.0.10 ... 30000.00 rpm

50,00 Hz; 60,00 Hz
(95.20 b0) Hz / real32

Define el valor de frecuenciamáxima utilizado para definir
la tasa de rampa de aceleración y el valor de frecuencia
inicial utilizado para definir la tasa de rampa de decelera-

Escalado Frecuencia46.2

ción (véase el grupo de parámetros 28 Frecuencia Cadena
de Ref). La aceleración de la frecuencia y los tiempos de
rampa de deceleración están, por tanto, relacionados con
este valor (no con el parámetro 30.14 FrecuenciaMaxima).

También define el escalado de 16 bits de los parámetros
relacionados con la frecuencia. El valor de este parámetro
correspondea20000en la comunicacióndebusdecampo,
maestro/esclavo, etc.

10 = 1 Hz / 100 = 1 HzFrecuencia inicial/terminal de aceleración/deceleración.0.10 ... 1000.00 Hz

100.0 porcentaje /
real32

Define el escalado de 16 bits de los parámetros de par. El
valor deesteparámetro (enporcentajedel par nominal del
motor) corresponde a 10 000 en la comunicación de bus
de campo, maestro/esclavo, etc.

Escalado Par46.3

Véase también el parámetro 46.42 Decimales de par.

10 = 1 porcentaje / 10
= 1 porcentaje

Par correspondiente a 10000 en el bus de campo.0.1 ... 1000.0 porcen-
taje

1000.00 kW o CV /
real32

Define el valor de potencia de salida que corresponde a
10 000 en la comunicación de bus de campo,maestro/es-
clavo, etc. La unidad se selecciona con el parámetro 96.16
Selección de unidad.

Escalado Potencia46.4

1 = 1 kW o CV / 100 = 1
kW o CV

Potencia que corresponde a 10 000 en el bus de campo.0.10 ... 30000.00 kW
o CV

10000 A / real32Define el escalado de 16 bits de los parámetros de intensi-
dad. El valor de este parámetro corresponde a 10 000 en
la comunicación de bus de campo, maestro/esclavo, etc.

Escalado de intensi-
dad

46.5

1 = 1 A / 1 = 1 AIntensidad que corresponde a 10 000 en el bus de campo.0...30000 A
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FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

0.00 rpm / real32Define una velocidad que corresponde a la referencia cero
recibida desde el bus de campo (interfaz de bus de campo
integrado o interfaz FBA A o FBA B). Por ejemplo, con un
ajuste de 500, el rango de referencia del bus de campo de
0...20000 correspondería a una velocidad de 500…[46.1]
rpm.

Escalado cero ref. vel.46.6

Nota:Esteparámetro tiene efecto sólo con el perfil de comu-
nicación ABB Drives.

1 = 1 rpm / 100 = 1 rpmVelocidad correspondiente a la referencia mínima del bus
de campo.

0.00 ... 30000.00 rpm

0.00 Hz / real32Define una frecuencia que correspondea la referencia cero
recibida desde el bus de campo (interfaz de bus de campo
integrado o interfaz FBA A o FBA B). Por ejemplo, con un
ajuste de 30, el rango de referencia del bus de campo de
0...20000 correspondería a una velocidad de 30…[46.2]
Hz.

Escalado cero ref.
frec.

46.7

Nota:Esteparámetro tiene efecto sólo con el perfil de comu-
nicación ABB Drives.

10 = 1 Hz / 100 = 1 HzFrecuencia correspondiente a la referenciamínimadel bus
de campo.

0.00 ... 1000.00 Hz

500 ms / real32Define un tiempo de filtro para las señales 1.1 Velocidad
Motor Usada, 1.2 VelocidadMotor Estim, 1.4 Encoder 1 ve-
loc. filtrada y 1.5 Encoder 2 veloc. filtrada.

Tiempo Filtro Veloc
Motor

46.11

1 = 1 ms / 1 = 1 msTiempo de filtro de señal de velocidad del motor.0...20000 ms

500 ms / real32Define un tiempode filtro para la señal 1.6 Frecuencia Sali-
da.

Tiempo Filtro Fre-
cuen Salida

46.12

1 = 1 ms / 1 = 1 msTiempo de filtro de señal de frecuencia de salida.0...20000 ms

100 ms / real32Define un tiempo de filtro para la señal 1.10 Par motor.Tiempo Filtro Par
Motor

46.13

1 = 1 ms / 1 = 1 msTiempo de filtro de señal de par de motor.0...20000 ms

100 ms / real32Defineun tiempode filtropara la señal 1.14Potencia Salida.Tiempo Filtro Potenc
Salida

46.14

1 = 1 ms / 1 = 1 msTiempo de filtro de señal de potencia de salida.0...20000 ms
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FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

100.00 rpm / real32Define los límites “en punto de ajuste” para el control de
velocidad del convertidor.

Hirestesis en veloci-
dad

46.21

Cuando la diferencia absoluta entre la referencia (22.87
Ref velocidad actual 7) y el par actual (90.1 Veloc Motor
paraCtrl) esmenor que lamitaddel valor de 46.21Hireste-
sis en velocidad, se considera que el convertidor está “en
el punto de ajuste”.

Esto se indica mediante el bit 8 de 6.11 Palabra Estado
Pcpal.

El bit se desactiva cuando la diferencia absoluta entre la
referencia y la velocidad actual excede el valor de 46.21
Hirestesis en velocidad.

Histéresis

Convertidor en
punto de ajuste
(06.11 bit 8 = 1)

Histéresis

22.87 + 46.21 (rpm)

22.87 + 0,5 x 46.21 (rpm)

22.87 (rpm)

22.87 - 0,5 x 46.21 (rpm)

22.87 - 46.21 (rpm)

0 (rpm)

90.01 (rpm)

- / 100 = 1 rpmLímite para la indicación “en punto de ajuste” en control
de velocidad. Para el escalado de 16 bits, véase el paráme-
tro 46.1.

0.00 ... 30000.00 rpm
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DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

10.00 Hz / real32Define los límites “en punto de ajuste” para el control de
frecuencia del convertidor. Cuando la diferencia absoluta
entre la referencia (28.96 Ref de Frec Actual 7) y la frecuen-
cia actual (1.6 Frecuencia Salida) esmenor que46.22Hires-
tesis en frecuencia, se considera que el convertidor está
“en el punto de ajuste”. Esto se indicamediante el bit 8 de
6.11 Palabra Estado Pcpal.

Hirestesisen frecuen-
cia

46.22

Convertidor en
punto de ajuste
(06.11 bit 8 = 1)

01.06 (Hz)

28.96 + 46.22 (Hz)

28.96 - 46.22 (Hz)

28.96 (Hz)

0 (Hz)

- / 100 = 1 HzLímite para la indicación “en punto de ajuste” en control
de frecuencia. Para el escaladode 16bits, véase el paráme-
tro 46.2.

0.00 ... 1000.00 Hz

10.0 porcentaje /
real32

Define los límites “en punto de ajuste” para el control del
par del convertidor.

Hirestesis en par46.23

Cuando la diferencia absoluta entre la referencia (26.73
Ref de Par 4 Actual) y el par actual (1.10 Par motor) es me-
nor que46.23Hirestesis enpar, se consideraque el conver-
tidor está “en el punto de ajuste”. Esto se indicamediante
el bit 8 de 6.11 Palabra Estado Pcpal.

Convertidor en
punto de ajuste
(06.11 bit 8 = 1)

01.10 (%)

26.73 + 46.23 (%)

26.73 (%)

26.73 - 46.23 (%)

0 (%)
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DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

- / 1 = 1 porcentajeLímite para la indicación “en punto de ajuste” en control
depar. Para el escaladode 16bits, véase el parámetro 46.3.

0.0 ... 300.0porcenta-
je

1500.00 rpm / real32Define el nivel dedisparopara la indicación “sobre el límite”
en el control de velocidad. Cuando la velocidad actual su-
pera el límite, se activa el bit 10 de 6.17 Palabra estado
convertidor 2.

Sobre límitedeveloci-
dad

46.31

- / 100 = 1 rpmNivel de disparo de la indicación “Sobre el límite” para el
control de velocidad. Para el escalado de 16 bits, véase el
parámetro 46.1.

0.00 ... 30000.00 rpm

50.00 Hz / real32Define el nivel dedisparopara la indicación “sobre el límite”
en el control de frecuencia. Cuando la frecuencia actual
supera el límite, se activa el bit 10 de 6.17 Palabra estado
convertidor 2.

Sobre límite de fre-
cuencia

46.32

- / 100 = 1 HzNivel de disparo de la indicación “Sobre el límite” para el
control de frecuencia. Para el escalado de 16 bits, véase el
parámetro 46.2.

0.00 ... 1000.00 Hz

300.0 porcentaje /
real32

Define el nivel dedisparopara la indicación “sobre el límite”
en el control de par. Cuando el par actual supera el límite,
se activa el bit 10 de 6.17 Palabra estado convertidor 2.

Sobre límite de par46.33

- / 10 = 1 porcentajeNivel de disparo de la indicación “Sobre el límite” para el
control depar. Para el escaladode 16bits, véase el paráme-
tro 46.3.

0.0 ... 1600.0 porcen-
taje

1 Sin unidad / uint16Define el número de decimales de los parámetros relacio-
nados con el par.

Decimales de par46.42

1 = 1 Sin unidad / 1 = 1
Sin unidad

Número de decimales de los parámetros de par.0...2 Sin unidad
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DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

Parámetros de almacenamiento de datos que pueden es-
cribirse y leerse a través de los ajustes de fuente y destino
de otros parámetros.

Datos Guardados47

Recuerde que existen distintos parámetros de almacena-
miento para distintos tipos de datos. Los parámetros de
almacenamiento de tipo entero no pueden usarse como
fuente para otros parámetros.

Véase tambiénel apartadoParámetrosdealmacenamiento
de datos (página 107).

- / real32Parámetro de almacenamiento de datos 1.Almacén de datos 1
real32

47.1

Los parámetros 47.1…47.8 son números reales de 32 bits
que pueden usarse como valores fuente de otros paráme-
tros.

Los parámetros de almacenamiento 47.1…47.8 pueden
utilizarse comoel objetivode los datosde 16bits recibidos
(grupodeparámetros62Datos recepD2DyDDCS) o como
la fuente de los datos de 16 bits transmitidos (grupo de
parámetros 61 Datos transm D2D y DDCS). El escalado y
el rango se definen con los parámetros 47.31…47.38.

- / 1000 = 1 Sin unidadNúmero real de 32 bits (coma flotante). Para el escalado
de 16 bits, véase el parámetro 47.31.

-32768.000 ...
32767.000Sin unidad

- / real32Parámetro de almacenamiento de datos 2.Almacén de datos 2
real32

47.2

Véase tambiénel parámetro47.1Almacéndedatos 1 real32.

- / 1000 = 1 Sin unidadNúmero real de 32 bits (coma flotante). Para el escalado
de 16 bits, véase el parámetro 47.32.

-32768.000 ...
32767.000Sin unidad

- / real32Parámetro de almacenamiento de datos 3.Almacén de datos 3
real32

47.3

Véase tambiénel parámetro47.1Almacéndedatos 1 real32.

- / 1000 = 1 Sin unidadNúmero real de 32 bits (coma flotante). Para el escalado
de 16 bits, véase el parámetro 47.33.

-32768.000 ...
32767.000Sin unidad

- / real32Parámetro de almacenamiento de datos 4.Almacén de datos 4
real32

47.4

Véase tambiénel parámetro47.1Almacéndedatos 1 real32.

- / 1000 = 1 Sin unidadNúmero real de 32 bits (coma flotante). Para el escalado
de 16 bits, véase el parámetro 47.34.

-32768.000 ...
32767.000Sin unidad

- / real32Parámetro de almacenamiento de datos 5.Almacén de datos 5
real32

47.5

Véase tambiénel parámetro47.1Almacéndedatos 1 real32.

- / 1000 = 1 Sin unidadNúmero real de 32 bits (coma flotante). Para el escalado
de 16 bits, véase el parámetro 47.35.

-32768.000 ...
32767.000Sin unidad

- / real32Parámetro de almacenamiento de datos 6.Almacén de datos 6
real32

47.6

Véase tambiénel parámetro47.1Almacéndedatos 1 real32.

- / 1000 = 1 Sin unidadNúmero real de 32 bits (coma flotante). Para el escalado
de 16 bits, véase el parámetro 47.36.

-32768.000 ...
32767.000Sin unidad

- / real32Parámetro de almacenamiento de datos 7.Almacén de datos 7
real32

47.7

Véase tambiénel parámetro47.1Almacéndedatos 1 real32.

- / 1000 = 1 Sin unidadNúmero real de 32 bits (coma flotante). Para el escalado
de 16 bits, véase el parámetro 47.37.

-32768.000 ...
32767.000Sin unidad
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Nr.

- / real32Parámetro de almacenamiento de datos 8.Almacén de datos 8
real32

47.8

Véase tambiénel parámetro47.1Almacéndedatos 1 real32.

- / 1000 = 1 Sin unidadNúmero real de 32 bits (coma flotante). Para el escalado
de 16 bits, véase el parámetro 47.38.

-32768.000 ...
32767.000Sin unidad

- / int32Parámetro de almacenamiento de datos 9.Almacén de datos 1
int32

47.11

- / 1 = 1 Sin unidadEntero de 32 bits.-2147483648...2147483647
Sin unidad

- / int32Parámetro de almacenamiento de datos 10.Almacén de datos 2
int32

47.12

- / 1 = 1 Sin unidadEntero de 32 bits.-2147483648...2147483647
Sin unidad

- / int32Parámetro de almacenamiento de datos 11.Almacén de datos 3
int32

47.13

- / 1 = 1 Sin unidadEntero de 32 bits.-2147483648...2147483647
Sin unidad

- / int32Parámetro de almacenamiento de datos 12.Almacén de datos 4
int32

47.14

- / 1 = 1 Sin unidadEntero de 32 bits.-2147483648...2147483647
Sin unidad

- / int32Parámetro de almacenamiento de datos 13.Almacén de datos 5
int32

47.15

- / 1 = 1 Sin unidadEntero de 32 bits.-2147483648...2147483647
Sin unidad

- / int32Parámetro de almacenamiento de datos 14.Almacén de datos 6
int32

47.16

- / 1 = 1 Sin unidadEntero de 32 bits-2147483648...2147483647
Sin unidad

- / int32Parámetro de almacenamiento de datos 15.Almacén de datos 7
int32

47.17

- / 1 = 1 Sin unidadEntero de 32 bits.-2147483648...2147483647
Sin unidad

- / int32Parámetro de almacenamiento de datos 16.Almacén de datos 8
int32

47.18

- / 1 = 1 Sin unidadEntero de 32 bits.-2147483648...2147483647
Sin unidad

- / int16Parámetro de almacenamiento de datos 17.Almacén de datos 1
int16

47.21

1 = 1 Sin unidad / 1 = 1
Sin unidad

Entero de 16 bits.-32768...32767 Sin
unidad

- / int16Parámetro de almacenamiento de datos 18.Almacén de datos 2
int16

47.22

1 = 1 Sin unidad / 1 = 1
Sin unidad

Entero de 16 bits.-32768...32767 Sin
unidad

- / int16Parámetro de almacenamiento de datos 19.Almacén de datos 3
int16

47.23
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1 = 1 Sin unidad / 1 = 1
Sin unidad

Entero de 16 bits.-32768...32767 Sin
unidad

- / int16Parámetro de almacenamiento de datos 20.Almacén de datos 4
int16

47.24

1 = 1 Sin unidad / 1 = 1
Sin unidad

Entero de 16 bits.-32768...32767 Sin
unidad

- / int16Parámetro de almacenamiento de datos 21.Almacén de datos 5
int16

47.25

1 = 1 Sin unidad / 1 = 1
Sin unidad

Entero de 16 bits.-32768...32767 Sin
unidad

- / int16Parámetro de almacenamiento de datos 22.Almacén de datos 6
int16

47.26

1 = 1 Sin unidad / 1 = 1
Sin unidad

Entero de 16 bits.-32768...32767 Sin
unidad

- / int16Parámetro de almacenamiento de datos 23.Almacén de datos 7
int16

47.27

1 = 1 Sin unidad / 1 = 1
Sin unidad

Entero de 16 bits.-32768...32767 Sin
unidad

- / int16Parámetro de almacenamiento de datos 24.Almacén de datos 8
int16

47.28

1 = 1 Sin unidad / 1 = 1
Sin unidad

Entero de 16 bits.-32768...32767 Sin
unidad

Sin escala / uint16Define el escalado del parámetro 47.1 Almacén de datos 1
real32 hacia y desde un formato entero de 16 bits. Este
escalado se usa cuando el parámetro de almacenamiento
de datos es el objetivo de los datos de 16 bits recibidos
(definidos en el grupo de parámetros 62 Datos recep D2D
y DDCS) o cuando el parámetro de almacenamiento de
datos es la fuente de los datos de 16 bits transmitidos
(definidos enel grupodeparámetros61Datos transmD2D
y DDCS).

Almacén de datos 1
de tipo real32

47.31

El ajuste tambiéndefine el rangovisible de losparámetros
de almacenamiento.

0Sólo almacenamiento de datos. Rango: -2147483,264 …
2147473,264.

Sin escala

1Escalado: 1 = 1. Rango: -32768 … 32767.Transparente

2Escalado: 1 = 100. Rango: -327,68 … 327,67.General

3El escalado sedefinemediante el parámetro 46.3 Escalado
Par.

Par

Rango: -1600,0 … 1600,0.

4El escalado sedefinemediante el parámetro 46.1 Escalado
Velocidad.

Velocidad

Rango: -30000,00 … 30000,00.

5El escalado sedefinemediante el parámetro 46.2 Escalado
Frecuencia.

Frecuencia

Rango: -600,00…600,00.
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Selección

Nr.

Sin escala / uint16Define el escalado de 16 bits del parámetro 47.2 Almacén
de datos 2 real32.

Almacén de datos 2
de tipo real32

47.32

Véaseel parámetro47.31Almacéndedatos 1de tipo real32.

Sin escala / uint16Define el escalado de 16 bits del parámetro 47.3 Almacén
de datos 3 real32.

Almacén de datos 3
de tipo real32

47.33

Véaseel parámetro47.31Almacéndedatos 1de tipo real32.

Sin escala / uint16Define el escalado de 16 bits del parámetro 47.4 Almacén
de datos 4 real32.

Almacén de datos 4
de tipo real32

47.34

Véaseel parámetro47.31Almacéndedatos 1de tipo real32.

Sin escala / uint16Define el escalado de 16 bits del parámetro 47.5 Almacén
de datos 5 real32.

Almacén de datos 5
de tipo real32

47.35

Véaseel parámetro47.31Almacéndedatos 1de tipo real32.

Sin escala / uint16Define el escalado de 16 bits del parámetro 47.6 Almacén
de datos 6 real32.

Almacén de datos 6
de tipo real32

47.36

Véaseel parámetro47.31Almacéndedatos 1de tipo real32.

Sin escala / uint16Define el escalado de 16 bits del parámetro 47.7 Almacén
de datos 7 real32.

Almacén de datos 7
de tipo real32

47.37

Véaseel parámetro47.31Almacéndedatos 1de tipo real32.

Sin escala / uint16Define el escalado de 16 bits del parámetro 47.8 Almacén
de datos 8 real32.

Almacén de datos 8
de tipo real32

47.38

Véaseel parámetro47.31Almacéndedatos 1de tipo real32.
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DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

Ajustesdecomunicaciónparael puertodel panel de control
en el convertidor.

Comunic Puerto Pa-
nel

49

1 Sin unidad / uint32Define la IDdenododel convertidor. Todos losdispositivos
conectados a la red deben tener una ID de nodo exclusiva.

Nodo49.1

Nota: En el caso de las unidades de red, es recomendable
reservar la ID 1 para las unidades de reserva o sustitución.

1 = 1 Sin unidad / 1 = 1
Sin unidad

ID de nodo.1...32 Sin unidad

230,4 kbps / uint32Define la velocidad de transferencia del enlace.VelocidaddeTransmi-
sión

49.3

138,4 kbit/s.38,4 kbps

257,6 kbit/s.57,6 kbps

386,4 kbit/s.86,4 kbps

4115,2 kbit/s.115,2 kbps

5230,4 kbit/s.230,4 kbps

10.0 s / uint32Ajusta un tiempodeesperapara la comunicacióndel panel
de control (o herramienta de PC). Si una interrupción de la

Perdida Comunic
Tiempo

49.4

comunicaciónduramásque el tiempodeespera, se realiza
la acción especificadamediante el parámetro 49.5 Accion
Perdida Comunic.

10 = 1 s / 1000 = 1 sFinal del tiempo de espera de la comunicación del panel o
herramienta de PC.

0.3 ... 3000.0 s

Fallo / uint16Selecciona cómo reacciona el convertidor ante un fallo de
comunicación del panel de control (o de la herramienta de
PC).

AccionPerdidaComu-
nic

49.5

Los cambios a este parámetro surten efecto después de
reiniciar la unidad de control o validar los nuevos ajustes
con el parámetro 49.6 Actualizar Ajustes.

Véanse también los parámetros 49.7 Forzar supervisión
panel de comunicación y 49.8 Acción pérdida de com. se-
cundaria.

0No se realiza ninguna acción.Sin acción

1El convertidor se dispara por 7081 Pérdida panel control.
Sólo se produce si se espera el control desde el panel de

Fallo

control (seleccionado como fuente demarcha/paro/refe-
rencia en el lugar de control activo actualmente), o si se
fuerza la supervisión con el parámetro 49.7 Forzar supervi-
sión panel de comunicación.

2El convertidor genera un aviso A7EE Pérdida de panel de
control y fija la velocidad al nivel en el que funcionaba el

Última velocidad

convertidor. Sólo se produce si se espera el control desde
el panel de control o si se fuerza la supervisión con el pará-
metro 49.7 Forzar supervisión panel de comunicación.

La velocidad viene determinada sobre la base de la veloci-
dad actual usando filtro pasa bajos de 850 ms.

ADVERTENCIA:
Verifiquequeseasegurocontinuarconel funcionamien-
to si falla la comunicación.
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DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

3El convertidor genera un aviso A7EE Pérdida de panel de
control y fija la velocidad definida por el parámetro 22.41
Ref Velocidad Segura (o 28.41 Ref. frecuencia segura
cuando se utiliza la referencia de frecuencia). Sólo se pro-
duce si se espera el control desde el panel de control o si
se fuerza la supervisión con el parámetro 49.7 Forzar su-
pervisión panel de comunicación.

Ref. de velocidad se-
gura

ADVERTENCIA:
Verifiquequeseasegurocontinuarconel funcionamien-
to si falla la comunicación.

5El convertidor genera una alarma A7EE Pérdida de panel
de control. Sólo se produce si se espera el control desde
el panel de control o si se fuerza la supervisión con el pará-
metro 49.7 Forzar supervisión panel de comunicación.

Alarma

ADVERTENCIA:
Verifiquequeseasegurocontinuarconel funcionamien-
to si falla la comunicación.

Hecho / uint16Aplica los ajustes de los parámetros 49.1 Nodo…49.5.Actualizar Ajustes49.6

Nota: La actualización puede provocar una interrupción de
la comunicación, demodoquepuede requerirse una recone-
xión del convertidor.

0Actualización realizada o no pedida.Hecho

1Actualizar los parámetros 49.1 Nodo…49.5. El valor vuelve
automáticamente a Hecho.

Actualizar

- / uint16Activa la monitorización de la comunicación del panel de
control de manera independiente para cada lugar de con-
trol (véase el apartadoControl local frente a control exter-
no (página 23)).

Forzar supervisión
panel de comunica-
ción

49.7

El parámetro está destinadoprincipalmente amonitorizar
la comunicación con el panel cuando está conectado al
programa de aplicación y no está seleccionado como una
fuente de control por los parámetros del convertidor.

1 = Monitorización de la comunicación activa cuando se
usa Ext 1.

Ext 1b0

1 = Monitorización de la comunicación activa cuando se
usa Ext 2.

Ext 2b1

1 = Monitorización de la comunicación activa cuando se
usa el control local.

Localb2

Reservedb3…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

Sin acción / uint16Selecciona cómo reacciona el convertidor ante un fallo de
comunicación del panel de control (o de la herramienta de
PC). Esta acción se lleva a cabo cuando

Acción pérdida de
com. secundaria

49.8

• el panel está parametrizado como fuente alternativa de
control o referencia pero no es la actual fuente activa, y

• la supervisión de comunicación para el lugar de control
activo no está forzada con el parámetro 49.7 Forzar su-
pervisión panel de comunicación.

Parámetros 439



Predet / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

0No se realiza ninguna acción.Sin acción

5El convertidor genera una alarma A7EE Pérdida de panel
de control.

Alarma

ADVERTENCIA:
Verifiquequeseasegurocontinuarconel funcionamien-
to si falla la comunicación.

rpm / uint16Define la unidad para la referencia de velocidad cuando
proviene del panel de control.

Unidad de referencia
de velocidaddepanel

49.14

0rpm.rpm

1Porcentaje del parámetro 46.1 Escalado Velocidad.%

-30000.00 rpm /
real32

Defineun límitemínimopara la referenciade velocidaddel
panel de control en el control externo.

Referencia de veloci-
dadextdepanelmíni-
ma

49.15

En el control local, los límites en el grupo de parámetros
30 Limites están forzados. Véase el apartadoControl local
frente a control externo (página 23).

- / 100 = 1 rpmReferencia de velocidad mínima. Para el escalado de 16
bits, véase el parámetro 46.1.

-30000.00 ...
30000.00 rpm

30000.00 rpm/ real32Define un límite máximo para la referencia de velocidad
del panel de control en el control externo.

Referencia de veloci-
dad ext de panel má-
xima

49.16

En el control local, los límites en el grupo de parámetros
30 Limites están forzados. Véase el apartadoControl local
frente a control externo (página 23).

- / 100 = 1 rpmReferencia de velocidad máxima. Para el escalado de 16
bits, véase el parámetro 46.1.

-30000.00 ...
30000.00 rpm

-500.00 Hz / real32Define un límite mínimo para la referencia de frecuencia
del panel de control en el control externo.

Referenciadefrecuen-
cia ext de panel míni-
ma

49.17

En el control local, los límites en el grupo de parámetros
30 Limites están forzados. Véase el apartadoControl local
frente a control externo (página 23).

- / 100 = 1 HzReferencia de frecuencia mínima. Para el escalado de 16
bits, véase el parámetro 46.2.

-598.00 ... 598.00 Hz

500.00 Hz / real32Define un límite máximo para la referencia de frecuencia
del panel de control en el control externo.

Referenciadefrecuen-
cia ext depanelmáxi-
ma

49.18

En el control local, los límites en el grupo de parámetros
30 Limites están forzados. Véase el apartadoControl local
frente a control externo (página 23).

- / 100 = 1 HzReferencia de frecuencia máxima. Para el escalado de 16
bits, véase el parámetro 46.2.

-598.00 ... 598.00 Hz

Automático / uint32Seleccionaun valor actual paraque semuestre en la esqui-
na superior derecha del panel de control. Este parámetro
sólo tiene efecto cuando el panel de control no es una
fuente de referencia activa.

Fuente real panel49.24

0Se muestra la referencia activa.Automático

140.3 PID Proc. punto ajuste act..PID Proc. punto ajus-
te act

-Selección de la fuente (véase Términos y abreviaturas (pá-
gina 136)).

Otro [bit]
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FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

Configuración de la comunicación de bus de campo.Bus de Campo Adap.
(FBA)

50

Véase tambiénel capítuloControl debusdecampoa través
de un adaptador de bus de campo.

Deshabilitar / uint16Habilita/deshabilita la comunicación entre el convertidor
y el adaptador de bus de campo A, y especifica la ranura
en la que está instalado el adaptador.

FBA A habilitar50.1

Nota: Este parámetro no puede cambiarse mientras el con-
vertidor está en marcha.

0Comunicación entre el convertidor y el adaptador de bus
de campo A deshabilitada.

Deshabilitar

1Comunicación entre el convertidor y el adaptador de bus
de campo A habilitada. El adaptador está en la ranura 1.

Ranura opción 1

2Comunicación entre el convertidor y el adaptador de bus
de campo A habilitada. El adaptador está en la ranura 2.

Ranura opción 2

3Comunicación entre el convertidor y el adaptador de bus
de campo A habilitada. El adaptador está en la ranura 3.

Ranura opción 3

Ninguna acción /
uint16

Selecciona cómo reacciona el convertidor a una interrup-
ción de comunicación del bus de campo. Es posible definir
una demora para la acción con el parámetro 50.3 FBA A
Tout Perd Comunic.

FBA A Func Perd Co-
munic

50.2

Véase también el parámetro 50.26 Forzar sup. de com. de
FBA A.

0No se realiza ninguna acción.Ninguna acción

1El convertidor dispara por 7510 Comunicación FBA A. Sólo
se produce si se espera el control desde la interfaz FBA A

Fallo

(FBA A seleccionado como fuente de marcha/paro/refe-
rencia en el lugar de control activo actualmente), o si se
fuerza la supervisión con el parámetro 50.26 Forzar sup.
de com. de FBA A.

2El convertidor genera un aviso A7C1 Comunicación FBA A
y fija la velocidad al nivel en el que funcionaba el converti-

Ultima Velocidad

dor. Sólo seproduce si se espera el control desde la interfaz
FBA A o si se fuerza la supervisión con el parámetro 50.26
Forzar sup. de com. de FBA A.

La velocidad viene determinada sobre la base de la veloci-
dad actual usando filtro pasa bajos de 850 ms.

ADVERTENCIA:
Verifiquequeseasegurocontinuarconel funcionamien-
to si falla la comunicación.
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Nr.

3El convertidor genera un aviso A7C1 Comunicación FBA A
y fija la velocidadenel valor definidopor el parámetro 22.41
Ref Velocidad Segura (cuando se utiliza la referencia de
velocidad) o 28.41 Ref. frecuencia segura (cuando se utiliza
la referencia de frecuencia).

Ref VelocidadSegura

Sólo se produce si se espera el control desde la interfaz
FBA A o si se fuerza la supervisión con el parámetro 50.26
Forzar sup. de com. de FBA A.

ADVERTENCIA:
Verifiquequeseasegurocontinuarconel funcionamien-
to si falla la comunicación.

4El convertidor dispara por 7510 Comunicación FBA A. Esto
seproduce aunquenose espere el control desde la interfaz
FBA A.

Siempre fallo

5El convertidor genera un aviso A7C1 Comunicación FBA A.
Sólo se produce si se espera el control desde la interfaz
FBA A o si se fuerza la supervisión con el parámetro 50.26
Forzar sup. de com. de FBA A.

Alarma

ADVERTENCIA:
Verifiquequeseasegurocontinuarconel funcionamien-
to si falla la comunicación.

0.3 s / uint16Define la demora antesde comenzar la accióndefinida con
el parámetro 50.2 FBA A Func Perd Comunic. El recuento
del tiempo se inicia cuando el enlace de comunicación no
consigue actualizar el mensaje. Como regla aproximada,
este parámetro debe ajustarse almenos a un valor 3 veces
el rango de transmisión del maestro.

FBA A Tout Perd Co-
munic

50.3

Nota:Hay un retardo de 60 segundos en el inicio inmediata-
mente después de la alimentación. Durante el retardo, la
monitorización de interrupción de la comunicación está
deshabilitada (pero la comunicaciónensí puedeestar activa).

10 = 1 s / 10 = 1 sDemora de tiempo.0.1 ... 6553.5 s

Auto / uint16Selecciona el tipo y el escalado de la referencia 1 recibida
desde el adaptador de bus de campo A.

FBA A Tipo Ref150.4

Nota: Los perfiles de comunicación específicos del bus de
campopodríanusar escaladosdiferentes. Paramás informa-
ción, consulte el Manual del adaptador de bus de campo.

0El tipo y escalado se seleccionanautomáticamente confor-
me a la cadena de referencia (véanse los ajustes Par, Velo-
cidad, Frecuencia) a la cual está conectada la referencia
de entrada. Si la referencia no está conectada a ninguna
cadena, no se aplica el escalado (como en el caso del
ajuste Transparente).

Auto

1No se aplica escalado (el escalado de 16 bits es 1 = 1 uni-
dad).

Transparente

2Referencia general con un escalado de 16 bits de 100 = 1
(es decir, entero y dos decimales).

General

3El escalado sedefinemediante el parámetro 46.3 Escalado
Par.

Par
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DescripciónNombre/ Intervalo /
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Nr.

4El escalado sedefinemediante el parámetro 46.1 Escalado
Velocidad.

Velocidad

5El escalado sedefinemediante el parámetro 46.2 Escalado
Frecuencia.

Frecuencia

Auto / uint16Selecciona el tipo y el escalado de la referencia 2 recibida
desde el adaptador de bus de campo A.

FBA A Tipo Ref250.5

Véase el parámetro 50.4 FBA A Tipo Ref1.

Auto / uint16Selecciona el tipo/la fuente y la escala del valor actual 1
transmitido a la red de bus de campo a través del adapta-
dor de bus de campo A.

FBA A Tipo Actual 150.7

Nota: Los perfiles de comunicación específicos del bus de
campopodríanusar escaladosdiferentes. Paramás informa-
ción, consulte el Manual del adaptador de bus de campo.

0El tipo/la fuente y la escala siguen el tipo de la referencia
1 seleccionada con el parámetro 50.4 FBA A Tipo Ref1.
Véanse los ajustes individuales a continuación para las
fuentes y los escalados.

Auto

1El valor seleccionado con el parámetro 50.10 FBAA Fuente
Act1 Transp se envía como valor actual 1. No se aplica es-
calado (el escalado de 16 bits es 1 = 1 unidad).

Transparente

2El valor seleccionado con el parámetro 50.10 FBAA Fuente
Act1 Transp se envía como valor actual 1 con un escalado
de 16 bits de 100= 1 unidad (es decir, entero y dos decima-
les).

General

31.10 Par motor se envía como valor actual 1. El escalado se
define mediante el parámetro 46.3 Escalado Par.

Par

41.1 Velocidad Motor Usada se envía como valor actual 1. El
escalado se define mediante el parámetro 46.1 Escalado
Velocidad.

Velocidad

51.6 Frecuencia Salida se envía como valor actual 1. El esca-
lado se define mediante el parámetro 46.2 Escalado Fre-
cuencia.

Frecuencia

6La posición del motor se envía como valor actual 1. Véase
el parámetro 90.6 Posición del motor escalada.

Posición

Auto / uint16Selecciona el tipo/la fuente y la escala del valor actual 2
transmitido a la red de bus de campo a través del adapta-
dor de bus de campo A.

FBA A Tipo Actual 250.8

Véase el parámetro 50.7 FBA A Tipo Actual 1.

No seleccionado /
uint32

Selecciona la fuente de la palabra de estado del bus de
campo cuando el adaptador de bus de campo está ajusta-
do aunperfil de comunicación transparente, p. ej.median-
te sus parámetros de configuración (grupo 51 FBA A Ajus-
tes).

FBA A cód. est. orig.
transp.

50.9

0Sin fuente seleccionada.No seleccionado

-Selección de la fuente (véase Términos y abreviaturas (pá-
gina 136)).

Otro [bit]

No seleccionado /
uint32

Cuando el parámetro 50.7 FBA A Tipo Actual 1 se ajusta a
Transparente o General, este parámetro selecciona la
fuente de valor actual 1 transmitido a la red de bus de
campo a través del adaptador de bus de campo A.

FBA A Fuente Act1
Transp

50.10
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Nr.

0Sin fuente seleccionada.No seleccionado

-Selección de la fuente (véase Términos y abreviaturas (pá-
gina 136)).

Otro [bit]

No seleccionado /
uint32

Cuando el parámetro 50.8 FBA A Tipo Actual 2 se ajusta a
Transparente o General, este parámetro selecciona la
fuente de valor actual 2 transmitido a la red de bus de
campo a través del adaptador de bus de campo A.

FBA A Fuente Act2
Transp

50.11

0Sin fuente seleccionada.No seleccionado

-Selección de la fuente (véase Términos y abreviaturas (pá-
gina 136)).

Otro [bit]

Deshabilitar / uint16Habilita la visualizacióndedatosenbruto (nomodificados)
recibidos y enviados a través del adaptador de bus de
campo A en los parámetros 50.13…50.18.

Modo de depuración
FBA A

50.12

Esta funcionalidad sólo debe utilizarse para tareas de de-
puración.

Nota: Este parámetro no puede cambiarse mientras el con-
vertidor está en marcha.

0Visualización de datos en bruto del adaptador de bus de
campo A deshabilitada.

Deshabilitar

1Visualización de datos en bruto del adaptador de bus de
campo A habilitada.

Rápido

0 / uint32Muestra la palabra de control en bruto (sin modificar) en-
viada por el maestro (PLC) al adaptador de bus de campo
A si la depuración está habilitada con el parámetro 50.12
Modo de depuración FBA A.

FBA A palabra de
control

50.13

Este parámetro es de solo lectura.

1 = 1Palabra de control enviada por el maestro al adaptador de
bus de campo A.

00000000…FFFFFFFFh

- / int32Muestra la referencia REF1 enbruto (sinmodificar) enviada
por el maestro (PLC) al adaptador de bus de campo A si la
depuración está habilitada con el parámetro 50.12 Modo
de depuración FBA A.

FBA A Referencia 150.14

Este parámetro es de solo lectura.

- / int32Muestra la referenciaREF2enbruto (sinmodificar) enviada
por el maestro (PLC) al adaptador de bus de campo A si la
depuración está habilitada con el parámetro 50.12 Modo
de depuración FBA A.

FBA A Referencia 250.15

Este parámetro es de solo lectura.

0 / uint32Muestra la palabra de estado en bruto (sin modificar) en-
viadapor el adaptadordebusde campoAalmaestro (PLC)
si la depuración está habilitada con el parámetro 50.12
Modo de depuración FBA A.

FBAApalabradeesta-
do

50.16

Este parámetro es de solo lectura.

1 = 1Palabra de estado enviada por el adaptador de bus de
campo A al maestro.

00000000…FFFFFFFFh
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Nr.

- / int32Muestra el valor actual ACT1 enbruto (sinmodificar) envia-
da por el adaptador de bus de campo A al maestro (PLC)
si la depuración está habilitada con el parámetro 50.12
Modo de depuración FBA A.

FBA A valor actual 150.17

Este parámetro es de solo lectura.

- / int32Muestra el valor actual ACT2 enbruto (sinmodificar) envia-
do por el adaptador de bus de campo A al maestro (PLC)
si la depuración está habilitada con el parámetro 50.12
Modo de depuración FBA A.

FBA A valor actual 250.18

Este parámetro es de solo lectura.

Normal / uint16Selecciona los niveles de tiempo de comunicación.FBAA sel. tiempoeje-
cución

50.21

En general, niveles de tiempo más bajos de los servicios
de lectura/escritura reducen la carga de la CPU. La tabla
siguiente muestra los niveles de tiempo de los servicios
de lectura/escritura para datos altos y bajos cíclicos con
cada ajuste de parámetros.

Cíclico bajo **Cíclico alto *Selección

2 ms10 msMonitorización

10 ms2 msNormal

2 ms500 μsRápido

2 ms250 μsMuy rápido

* Los datos cíclicos altos son las palabras de estado del
bus de campo, Act1 y Act2.

** Los datos cíclicos bajos son los datos de parámetros
asignados con los grupos de parámetros 52 FBA A Data In
y 53 FBA A Data Out, y los datos acíclicos.

La palabra de control, Ref1 y Ref2 se gestionan como inte-
rrupciones generadas en la recepcióndemensajes cíclicos
altos.

Nota: Este parámetro no puede cambiarse mientras el con-
vertidor está en marcha.

0Velocidad normal.Normal

1Velocidad rápida.Rápido

2Velocidad muy rápida.Muy rápido

3Velocidad baja. Optimizado para la comunicación de la
herramienta de PC y la monitorización.

Monitorización

- / uint16Activa la monitorización de la comunicación del bus de
campodemanera independienteparacada lugardecontrol
(véaseel apartadoControl local frenteacontrol externo (pá-
gina 23) en la página 20).

Forzar sup. de com.
de FBA A

50.26

El parámetro está destinadoprincipalmente amonitorizar
la comunicación con el FBA A cuando está conectado al
programa de aplicación y no está seleccionado como una
fuente de control por los parámetros del convertidor.

1 = Monitorización de la comunicación activa cuando se
usa Ext 1.

Ext 1b0
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Selección

Nr.

1 = Monitorización de la comunicación activa cuando se
usa Ext 2.

Ext 2b1

1 = Monitorización de la comunicación activa cuando se
usa el control local.

Localb2

Reservedb3…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

Deshabilitar / uint16Habilita/deshabilita la comunicación entre el convertidor
y el adaptador de bus de campo B, y especifica la ranura
en la que está instalado el adaptador.

FBA B habilitar50.31

Nota: Este parámetro no puede cambiarse mientras el con-
vertidor está en marcha.

0Comunicación entre el convertidor y el adaptador de bus
de campo B deshabilitada.

Deshabilitar

1Comunicación entre el convertidor y el adaptador de bus
de campo B habilitada. El adaptador está en la ranura 1.

Ranura opción 1

2Comunicación entre el convertidor y el adaptador de bus
de campo B habilitada. El adaptador está en la ranura 2.

Ranura opción 2

3Comunicación entre el convertidor y el adaptador de bus
de campo B habilitada. El adaptador está en la ranura 3.

Ranura opción 3

Ninguna acción /
uint16

Selecciona cómo reacciona el convertidor a una interrup-
ción de comunicación del bus de campo. Es posible definir
una demora para la acción con el parámetro 50.33 FBA B
Tout Perd Comunic.

FBA B Func Perd Co-
munic

50.32

Véase también el parámetro 50.56 Forzar sup. de com. de
FBA B.

0No se realiza ninguna acción.Ninguna acción

1El convertidor dispara por 7520 Comunicación FBA B. Sólo
se produce si se espera el control desde la interfaz FBA B
(FBA B seleccionado como fuente de marcha/paro/refe-
rencia en el lugar de control activo actualmente), o si se
fuerza la supervisión con el parámetro 50.56 Forzar sup.
de com. de FBA B.

Fallo

2El convertidor genera un aviso A7C2 Comunicación FBA B
y fija la velocidad al nivel en el que funcionaba el converti-
dor. Sólo seproduce si se espera el control desde la interfaz
FBA B o si se fuerza la supervisión con el parámetro 50.56
Forzar sup. de com. de FBA B.

Ultima Velocidad

La velocidad viene determinada sobre la base de la veloci-
dad actual usando filtro pasa bajos de 850 ms.

ADVERTENCIA:
Verifiquequeseasegurocontinuarconel funcionamien-
to si falla la comunicación.
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3El convertidor genera un aviso A7C2 Comunicación FBA B
y fija la velocidadenel valor definidopor el parámetro 22.41
Ref Velocidad Segura (cuando se utiliza la referencia de
velocidad) o 28.41 Ref. frecuencia segura (cuando se utiliza
la referencia de frecuencia).

Ref VelocidadSegura

Sólo se produce si se espera el control desde la interfaz
FBA B o si se fuerza la supervisión con el parámetro 50.56
Forzar sup. de com. de FBA B.

ADVERTENCIA:
Verifiquequeseasegurocontinuarconel funcionamien-
to si falla la comunicación.

4El convertidor dispara por 7520Comunicación FBAB. Esto
seproduce aunquenose espere el control desde la interfaz
FBA B.

Siempre fallo

5El convertidor genera un aviso A7C2 Comunicación FBA B.
Sólo se produce si se espera el control desde la interfaz
FBA B o si se fuerza la supervisión con el parámetro 50.56
Forzar sup. de com. de FBA B.

Alarma

ADVERTENCIA:
Verifiquequeseasegurocontinuarconel funcionamien-
to si falla la comunicación.

0.3 s / uint16Define la demora antesde comenzar la accióndefinida con
el parámetro 50.32 FBA B Func Perd Comunic. El recuento
del tiempo se inicia cuando el enlace de comunicación no
consigue actualizar el mensaje.

FBA B Tout Perd Co-
munic

50.33

Como regla aproximada, este parámetro debe ajustarse
al menos a un valor 3 veces el rango de transmisión del
maestro.

Nota:Hay un retardo de 60 segundos en el inicio inmediata-
mente después de la alimentación. Durante el retardo, la
monitorización de interrupción de la comunicación está
deshabilitada (pero la comunicaciónensí puedeestar activa).

10 = 1 s / 10 = 1 sDemora de tiempo.0.1 ... 6553.5 s

Auto / uint16Selecciona el tipo y el escalado de la referencia 1 recibida
desde el adaptador de bus de campo B.

FBA B Tipo Ref150.34

Véase el parámetro 50.4 FBA A Tipo Ref1.

Auto / uint16Selecciona el tipo y el escalado de la referencia 2 recibida
desde el adaptador de bus de campo B.

FBA B Tipo Ref250.35

Véase el parámetro 50.4 FBA A Tipo Ref1.

Auto / uint16Selecciona el tipo/la fuente y la escala del valor actual 1
transmitido a la red de bus de campo a través del adapta-
dor de bus de campo B.

FBA B Tipo Actual 150.37

Véase el parámetro 50.7 FBA A Tipo Actual 1.

Auto / uint16Selecciona el tipo/la fuente y la escala del valor actual 2
transmitido a la red de bus de campo a través del adapta-
dor de bus de campo B.

FBA B Tipo Actual 250.38

Véase el parámetro 50.8 FBA A Tipo Actual 2.
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Selección
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No seleccionado /
uint32

Selecciona la fuente de la palabra de estado del bus de
campo cuando el adaptador de bus de campo está ajusta-
do aunperfil de comunicación transparente, p. ej.median-
te sus parámetros de configuración (grupo 54 FBA B
Ajustes).

FBA B cód. est. orig.
transp.

50.39

0Sin fuente seleccionada.No seleccionado

-Selección de la fuente (véase Términos y abreviaturas (pá-
gina 136)).

Otro [bit]

No seleccionado /
uint32

Cuando el parámetro 50.37 FBA B Tipo Actual 1 se ajusta
a Transparente o General, este parámetro selecciona la
fuente de valor actual 1 transmitido a la red de bus de
campo a través del adaptador de bus de campo B.

FBA B Fuente Act1
Transp

50.40

0Sin fuente seleccionada.No seleccionado

-Selección de la fuente (véase Términos y abreviaturas (pá-
gina 136)).

Otro [bit]

No seleccionado /
uint32

Cuando el parámetro 50.38 FBA B Tipo Actual 2 se ajusta
a Transparente o General, este parámetro selecciona la
fuente de valor actual 2 transmitido a la red de bus de
campo a través del adaptador de bus de campo B.

FBA B Fuente Act2
Transp

50.41

0Sin fuente seleccionada.No seleccionado

-Selección de la fuente (véase Términos y abreviaturas (pá-
gina 136)).

Otro [bit]

Deshabilitar / uint16Habilita la visualizacióndedatosenbruto (nomodificados)
recibidos y enviados a través del adaptador de bus de
campo B en los parámetros 50.43…50.48.

Modo de depuración
FBA B

50.42

Esta funcionalidad sólo debe utilizarse para tareas de de-
puración.

Nota: Este parámetro no puede cambiarse mientras el con-
vertidor está en marcha.

0Visualización de datos en bruto del adaptador de bus de
campo B deshabilitada.

Deshabilitar

1Visualización de datos en bruto del adaptador de bus de
campo B habilitada.

Rápido

0 / uint32Muestra la palabra de control en bruto (sin modificar) en-
viada por el maestro (PLC) al adaptador de bus de campo
B si la depuración está habilitada con el parámetro 50.42
Modo de depuración FBA B.

FBA B palabra de
control

50.43

Este parámetro es de solo lectura.

1 = 1Palabra de control enviada por el dispositivo maestro al
adaptador de bus de campo B.

00000000…FFFFFFFFh

- / int32Muestra la referencia REF1 enbruto (sinmodificar) enviada
por el maestro (PLC) al adaptador de bus de campo B si la
depuración está habilitada con el parámetro 50.42 Modo
de depuración FBA B.

FBA B Referencia 150.44

Este parámetro es de solo lectura.
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- / int32Muestra la referenciaREF2enbruto (sinmodificar) enviada
por el maestro (PLC) al adaptador de bus de campo B si la
depuración está habilitada con el parámetro 50.42 Modo
de depuración FBA B.

FBA B Referencia 250.45

Este parámetro es de solo lectura.

0 / uint32Muestra la palabra de estado en bruto (sin modificar) en-
viadapor el adaptadordebusde campoBalmaestro (PLC)
si la depuración está habilitada con el parámetro 50.42
Modo de depuración FBA B.

FBABpalabradeesta-
do

50.46

Este parámetro es de solo lectura.

1 = 1Palabra de estado enviada por el adaptador de bus de
campo B al dispositivo maestro.

00000000…FFFFFFFFh

- / int32Muestra el valor actual ACT1 enbruto (sinmodificar) envia-
do por el adaptador de bus de campo B al maestro (PLC)
si la depuración está habilitada con el parámetro 50.42
Modo de depuración FBA B.

FBA B valor actual 150.47

Este parámetro es de solo lectura.

- / int32Muestra el valor actual ACT2 enbruto (sinmodificar) envia-
do por el adaptador de bus de campo B al maestro (PLC)
si la depuración está habilitada con el parámetro 50.42
Modo de depuración FBA B.

FBA B valor actual 250.48

Este parámetro es de solo lectura.

Normal / uint16Selecciona los niveles de tiempo de comunicación.FBAB sel. tiempoeje-
cución

50.51

En general, niveles de tiempo más bajos de los servicios
de lectura/escritura reducen la carga de la CPU. La tabla
siguiente muestra los niveles de tiempo de los servicios
de lectura/escritura para datos altos y bajos cíclicos con
cada ajuste de parámetros.

Cíclico bajo **Cíclico alto *Selección

2 ms10 msMonitorización

10 ms2 msNormal

2 ms500 μsRápido

2 ms250 μsMuy rápido

* Los datos cíclicos altos son las palabras de estado del
bus de campo, Act1 y Act2.

** Los datos cíclicos bajos son los datos de parámetros
asignados con los grupos de parámetros 55 FBA BData In
y 56 FBA B Data Out, y los datos acíclicos.

La palabra de control, Ref1 y Ref2 se gestionan como inte-
rrupciones generadas en la recepcióndemensajes cíclicos
altos.

Nota: Este parámetro no puede cambiarse mientras el con-
vertidor está en marcha.

0Velocidad normal.Normal

1Velocidad rápida.Rápido

2Velocidad muy rápida.Muy rápido
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3Velocidad baja. Optimizado para la comunicación de la
herramienta de PC y la monitorización.

Monitorización

- / uint16Activa la monitorización de la comunicación del bus de
campodemanera independienteparacada lugardecontrol
(véaseel apartadoControl local frenteacontrol externo (pá-
gina 23)).

Forzar sup. de com.
de FBA B

50.56

El parámetro está destinadoprincipalmente amonitorizar
la comunicación con el FBA B cuando está conectado al
programa de aplicación y no está seleccionado como una
fuente de control por los parámetros del convertidor.

1 = Monitorización de la comunicación activa cuando se
usa Ext 1.

Ext 1b0

1 = Monitorización de la comunicación activa cuando se
usa Ext 2.

Ext 2b1

1 = Monitorización de la comunicación activa cuando se
usa el control local.

Localb2

Reservedb3…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

Habilitar / uint16Habilita/deshabilita la detección automática de FBA.FBA Detección auto-
mática

50.99

Nota: La detección automática de FBA funciona sólo con un
adaptador de bus de campo.

0La detección automática de FBA está deshabilitada.Deshabilitar

1La detección automática de FBA está habilitada.Habilitar
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Configuración de adaptador de bus de campo A.FBA A Ajustes51

Ninguno / uint16Muestra el tipo de módulo adaptador de bus de campo
conectado.

FBA A Tipo51.1

0=Módulonoencontradoonoconectadocorrectamente,
o bien deshabilitadopor el parámetro 50.1 FBAAhabilitar;
1 = FPBA; 32 = FCAN; 37 = FDNA; 101 = FCNA, 128 = FENA-
11/21; 135 = FECA; 136 = FEPL; 485 = FSCA.

Este parámetro es de solo lectura.

- / uint16Los parámetros 51.02…51.26 son específicos del módulo
adaptador. Paramás información, consulte la documenta-

FBA A Par 251.2

cióndelmódulo adaptador debusde campo.Observe que
no todos estos parámetros se usan forzosamente.

1 = 1 Sin unidad / 1 = 1
Sin unidad

Parámetro de configuración del adaptador de bus de
campo.

0...65535 Sin unidad

............

- / uint16Véase el parámetro 51.2 FBA A Par 2.FBA A Par 2651.26

1 = 1 Sin unidad / 1 = 1
Sin unidad

Parámetro de configuración del adaptador de bus de
campo.

0...65535 Sin unidad

Hecho / uint16Valida cualquier ajuste de configuración cambiado para el
módulo adaptadordebusde campo. Tras la actualización,
el valor vuelve automáticamente a Hecho.

FBA A Refresco par51.27

Nota: Este parámetro no puede cambiarse mientras el con-
vertidor está en marcha.

0Actualización realizada.Hecho

1Actualizando.Actualizar

0 / uint16Muestra la versión de la tabla de parámetros del archivo
de asignación del módulo adaptador (almacenado en la
memoria del convertidor).

FBA A Ver. tab pará-
metros

51.28

En formato axyz, donde ax = número de versión de tabla
principal; yz = número de versión de tabla secundaria.

Este parámetro es de solo lectura.

1 = 1Versión de tabla de parámetros del módulo adaptador.0000…FFFFh

- / uint16Muestra la clave de tipo de convertidor del archivo de
asignacióndelmódulo adaptador debusde campo (alma-
cenada en la memoria del convertidor).

FBA A Código tipo
convert

51.29

Este parámetro es de solo lectura.

1 = 1 Sin unidad / 1 = 1
Sin unidad

Clave de tipo del convertidor almacenada en el archivo de
asignación.

Sin unidad

- / uint16Muestra la identificación de la versión del archivo de asig-
nacióndelmóduloadaptadordebusdecampoalmacenado
en la memoria del convertidor con formato decimal.

FBAAVersiónarchivo
map

51.30

Este parámetro es de solo lectura.

1 = 1 Sin unidad / 1 = 1
Sin unidad

Versión del archivo de asignación.Sin unidad

No configurado /
uint16

Muestra el estadodecomunicacióndelmóduloadaptador
de bus de campo.

D2FBA Estado Com51.31
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0El adaptador no está configurado.No configurado

1El adaptador se está inicializando.Inicializando

2Se ha producido un final de espera en la comunicación
entre el adaptador y el convertidor.

Final de espera

3Error de configuración del adaptador: archivo de asigna-
ción no encontrado en el sistema de archivos del converti-
dor, o la actualización del archivo de asignación ha fallado
más de tres veces.

Error de configura-
ción

4La comunicación de bus de campo se halla fuera de línea.Off-line

5La comunicación de bus de campo se halla en línea, o el
adaptador de bus de campo se ha configurado para no
detectar una interrupción de la comunicación. Para más
información, consulte la documentacióndel adaptador de
bus de campo.

On line

6El adaptador está restaurando el hardware.Restaurar

0 / uint16Muestra las versiones de fabricación y de parche del firm-
ware del módulo adaptador en formato xxyy, donde xx =
número de versión del parche e yy = numero de versión de
fabricación.

FBA A comm SW ver51.32

Ejemplo: C802 = 200.02 (versión de parche 200, versión de
fabricación 2).

1 = 1Versiones de parche y de fabricación del firmware del mó-
dulo adaptador.

0000…FFFFh

0 / uint16Muestra las versiones principal y secundaria del firmware
del módulo adaptador en formato xyy, donde x = número
de la versiónprincipal e yy = númerode la versión secunda-
ria.

FBA A appl SW ver51.33

Ejemplo: 300=3.00 (versiónprincipal 3, versión secundaria
00).

1 = 1Versiones principal y secundaria del firmware del módulo
adaptador.

0000…FFFFh
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Selecciónde losdatospara transferir desdeel convertidor
al controlador de bus de campo a través del adaptador de
bus de campo A.

Nota: Los valores de 32 bits necesitan dos parámetros con-
secutivos. Siempre que se seleccione un valor de 32 bits en
unparámetro de datos, el siguiente parámetro queda reser-
vado automáticamente.

FBA A Data In52

Ninguno / uint32Los parámetros 52.01…52.12 seleccionan los datos para
transferir desde el convertidor al controlador de bus de
campo a través del adaptador de bus de campo A.

FBA A Data In 152.1

0Ninguna.Ninguno

1Palabra de control (16 bits)CW 16 bits

2Referencia REF1 (16 bits)Ref1 16 bits

3Referencia REF2 (16 bits)Ref2 16 bits

4Palabra de estado (16 bits)Cód. estado 16 bits

5Valor actual ACT1 (16 bits)Act1 16 bits

6Valor actual ACT2 (16 bits)Act2 16 bits

11Palabra de control (32 bits)CW 32 bits

12Referencia REF1 (32 bits)Ref1 32 bits

13Referencia REF2 (32 bits)Ref2 32 bits

14Palabra de estado (32 bits)Cód. estado 32 bits

15Valor actual ACT1 (32 bits)Act1 32 bits

16Valor actual ACT2 (32 bits)Act2 32 bits

24Palabra de estado 2 (16 bits)Cód. estado 2 16 bits

-Selección de la fuente (véase Términos y abreviaturas (pá-
gina 136)).

Otro [bit]

............

Ninguno / uint32Véase el parámetro 52.1 FBA A Data In 1.FBA A Data In 1252.12
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Selecciónde los datos para transferir desde el controlador
de bus de campo al convertidor a través del adaptador de
bus de campo A.

Nota: Los valores de 32 bits necesitan dos parámetros con-
secutivos. Siempre que se seleccione un valor de 32 bits en
unparámetro de datos, el siguiente parámetro queda reser-
vado automáticamente.

FBA A Data Out53

Ninguno / uint32Los parámetros 53.01…53.12 seleccionan los datos para
transferir desdeel controladordebusde campoal conver-
tidor a través del adaptador de bus de campo A.

FBA A Data Out 153.1

0Ninguna.Ninguno

1Palabra de control (16 bits)CW 16 bits

2Referencia REF1 (16 bits)Ref1 16 bits

3Referencia REF2 (16 bits)Ref2 16 bits

11Palabra de control (32 bits)CW 32 bits

12Referencia REF1 (32 bits)Ref1 32 bits

13Referencia REF2 (32 bits)Ref2 32 bits

21Palabra de control 2 (16 bits)CW2 16 bits

-Selección de la fuente (véase Términos y abreviaturas (pá-
gina 136)).

Otro [bit]

Ninguno / uint32Los parámetros 53.01…53.12 seleccionan los datos para
transferir desdeel controladordebusde campoal conver-
tidor a través del adaptador de bus de campo A.

FBA A Data Out 253.2

0Ninguna.Ninguno

1Palabra de control (16 bits)CW 16 bits

2Referencia REF1 (16 bits)Ref1 16 bits

3Referencia REF2 (16 bits)Ref2 16 bits

11Palabra de control (32 bits)CW 32 bits

12Referencia REF1 (32 bits)Ref1 32 bits

13Referencia REF2 (32 bits)Ref2 32 bits

21Palabra de control 2 (16 bits)CW2 16 bits

-Selección de la fuente (véase Términos y abreviaturas (pá-
gina 136)).

Otro [bit]

Ninguno / uint32Véase el parámetro 53.1 FBA A Data Out 1.FBA A Data Out 1253.12
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Configuración del adaptador de bus de campo B.FBA B Ajustes54

Ninguno / uint16Muestra el tipo de módulo adaptador de bus de campo
conectado. 0 =Módulo no encontrado o no conectado co-

FBA B Tipo54.1

rrectamente, o bien deshabilitado por el parámetro 50.31
FBA B habilitar; 1 = FPBA; 32 = FCAN; 37 = FDNA; 101 = FC-
NA, 128 = FENA-11/21; 135 = FECA; 136 = FEPL; 485 = FSCA.

Este parámetro es de solo lectura.

- / uint16Los parámetros 54.02…54.26 son específicos del módulo
adaptador. Paramás información, consulte la documenta-

FBA B Par254.2

cióndelmódulo adaptador debusde campo.Observe que
no todos estos parámetros se usan forzosamente.

1 = 1 Sin unidad / 1 = 1
Sin unidad

Parámetro de configuración del adaptador de bus de
campo.

0.0 ... 65535.0 Sin
unidad

............

- / uint16Véase el parámetro 54.2 FBA B Par2.FBA B Par2654.26

1 = 1 Sin unidad / 1 = 1
Sin unidad

Parámetro de configuración del adaptador de bus de
campo.

0.0 ... 65535.0 Sin
unidad

Hecho / uint16Valida cualquier ajuste de configuración cambiado para el
módulo adaptadordebusde campo. Tras la actualización,
el valor vuelve automáticamente a Hecho.

FBA B Refresco par54.27

Nota: Este parámetro no puede cambiarse mientras el con-
vertidor está en marcha.

0Actualización realizada.Hecho

1Actualizando.Actualizar

0 / uint16Muestra la versión de la tabla de parámetros del archivo
de asignación del módulo adaptador (almacenado en la

FBA B Ver. tab pará-
metros

54.28

memoria del convertidor). En formato axyz, donde
ax = número de versión de tabla principal; yz = número de
versión de tabla secundaria.

Este parámetro es de solo lectura.

1 = 1Versión de tabla de parámetros del módulo adaptador.0000…FFFFh

- / uint16Muestra la clave de tipo de convertidor del archivo de
asignacióndelmódulo adaptador debusde campo (alma-
cenada en la memoria del convertidor).

FBA B Código tipo
convert

54.29

Este parámetro es de solo lectura.

1 = 1 Sin unidad / 1 = 1
Sin unidad

Clave de tipo del convertidor almacenada en el archivo de
asignación.

0...65535 Sin unidad

- / uint16Muestra la identificación de la versión del archivo de asig-
nacióndelmóduloadaptadordebusdecampoalmacenado
en la memoria del convertidor con formato decimal.

FBABVersiónarchivo
map

54.30

Este parámetro es de solo lectura.

1 = 1 Sin unidad / 1 = 1
Sin unidad

Versión del archivo de asignación.0...65535 Sin unidad

No configurado /
uint16

Muestra el estadodecomunicacióndelmóduloadaptador
de bus de campo.

D2FBABEstadoCom54.31

0El adaptador no está configurado.No configurado
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1El adaptador se está inicializando.Inicializando

2Se ha producido un final de espera en la comunicación
entre el adaptador y el convertidor.

Final de espera

3Error de configuración del adaptador: archivo de asigna-
ción no encontrado en el sistema de archivos del converti-
dor, o la actualización del archivo de asignación ha fallado
más de tres veces.

Error de configura-
ción

4La comunicación de bus de campo se halla fuera de línea.Off-line

5La comunicación de bus de campo se halla en línea, o el
adaptador de bus de campo se ha configurado para no
detectar una interrupción de la comunicación. Para más
información, consulte la documentacióndel adaptador de
bus de campo.

On line

6El adaptador está restaurando el hardware.Restaurar

0 / uint16Muestra las versiones de fabricación y de parche del firm-
ware del módulo adaptador en formato xxyy, donde xx =
número de versión del parche e yy = numero de versión de
fabricación.

FBA B comm SW ver54.32

Ejemplo: C802 = 200.02 (versión de parche 200, versión de
fabricación 2).

1 = 1Versiones de parche y de fabricación del firmware del mó-
dulo adaptador.

0000…FFFFh

0 / uint16Muestra las versiones principal y secundaria del firmware
del módulo adaptador en formato xyy, donde x = número
de la versiónprincipal e yy = númerode la versión secunda-
ria.

FBA B appl SW ver54.33

Ejemplo: 300=3.00 (versiónprincipal 3, versión secundaria
00).

1 = 1Versiones principal y secundaria del firmware del módulo
adaptador.

0000…FFFFh
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Predet / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

Selecciónde losdatospara transferir desdeel convertidor
al controlador de bus de campo a través del adaptador de
bus de campo B.

FBA B Data In55

Ninguno / uint32Los parámetros 55.01…55.12 seleccionan los datos para
transferir desde el convertidor al controlador de bus de
campo a través del adaptador de bus de campo B.

FBA B Data In 155.1

0Ninguna.Ninguno

1Palabra de control (16 bits)CW 16 bits

2Referencia REF1 (16 bits)Ref1 16 bits

3Referencia REF2 (16 bits)Ref2 16 bits

4Palabra de estado (16 bits)Cód. estado 16 bits

5Valor actual ACT1 (16 bits)Act1 16 bits

6Valor actual ACT2 (16 bits)Act2 16 bits

11Palabra de control (32 bits)CW 32 bits

12Referencia REF1 (32 bits)Ref1 32 bits

13Referencia REF2 (32 bits)Ref2 32 bits

14Palabra de estado (32 bits)Cód. estado 32 bits

15Valor actual ACT1 (32 bits)Act1 32 bits

16Valor actual ACT2 (32 bits)Act2 32 bits

24Palabra de estado 2 (16 bits)Cód. estado 2 16 bits

-Selección de la fuente (véase Términos y abreviaturas (pá-
gina 136)).

Otro [bit]

............

Ninguno / uint32Véase el parámetro 55.1 FBA B Data In 1.FBA B Data In 1255.12
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Predet / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

Selecciónde los datos para transferir desde el controlador
de bus de campo al convertidor a través del adaptador de
bus de campo B.

FBA B Data Out56

Ninguno / uint32Los parámetros 56.01…56.12 seleccionan los datos para
transferir desdeel controladordebusde campoal conver-
tidor a través del adaptador de bus de campo B.

FBA B Data Out 156.1

0Ninguna.Ninguno

1Palabra de control (16 bits)CW 16 bits

2Referencia REF1 (16 bits)Ref1 16 bits

3Referencia REF2 (16 bits)Ref2 16 bits

11Palabra de control (32 bits)CW 32 bits

12Referencia REF1 (32 bits)Ref1 32 bits

13Referencia REF2 (32 bits)Ref2 32 bits

21Palabra de control 2 (16 bits)CW2 16 bits

-Selección de la fuente (véase Términos y abreviaturas (pá-
gina 136)).

Otro [bit]

............

Ninguno / uint32Véase el parámetro 56.1 FBA B Data Out 1.FBA B Data Out 1256.12
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Predet / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

Configuración de la interfaz de bus de campo integrado
(BCI).

Busdecampointegra-
do

58

Véase también el capítulo Control del bus de campo a tra-
vés de la interfaz de bus de campo integrado (BCI).

Ninguno / uint16Habilita/deshabilita la interfaz debusde campo integrada
y selecciona el protocolo que se debe usar.

Habilitar protocolo58.1

Nota:
• Cuando la interfaz de bus de campo integrado está ha-

bilitada, la funcionalidad del enlace de convertidor a
convertidor se deshabilita automáticamente.

• Esteparámetronopuede cambiarsemientras el conver-
tidor está en marcha.

0Ninguno (comunicación deshabilitada).Ninguno

1La interfaz de bus de campo integrada está habilitada y
usa el protocolo Modbus RTU.

Modbus RTU

0 / uint16Muestra el ID y la revisión del protocolo.ID de protocolo58.2

Este parámetro es de solo lectura.

1 = 1ID y revisión del protocolo.0000…FFFFh

1 Sin unidad / uint16Define la dirección de nodo del convertidor en el enlace de
bus de campo. Están permitidos los valores 1…247. No

Nodo58.3

está permitido que estén en línea dos dispositivos con la
misma dirección.

Los cambios a este parámetro surten efecto después de
reiniciar la unidad de control o validar los nuevos ajustes
con el parámetro 58.6 Ctrl comunicación.

1 = 1 Sin unidad / 1 = 1
Sin unidad

Dirección de nodo (están permitidos los valores 1…247).0...255 Sin unidad

19,2 kbps / uint16Selecciona la velocidad de transferencia del enlace de bus
de campo.

Velocidad Transmi-
sión

58.4

Los cambios a este parámetro surten efecto después de
reiniciar la unidad de control o validar los nuevos ajustes
con el parámetro 58.6 Ctrl comunicación.

14,8 kbit/s.4,8 kbps

29,6 kbit/s.9,6 kbps

319,2 kbit/s.19,2 kbps

438,4 kbit/s.38,4 kbps

557,6 kbit/s.57,6 kbps

676,8 kbit/s.76,8 kbps

7115,2 kbit/s.115,2 kbps

8 PAR 1 / uint16Selecciona el tipo de bit de paridad y el número de bits de
parada.

Paridad58.5

Los cambios a este parámetro surten efecto después de
reiniciar la unidad de control o validar los nuevos ajustes
con el parámetro 58.6 Ctrl comunicación.

08 bits de datos, sin bit de paridad, un bit de paro.8 NINGUNO 1

18 bits de datos, sin bit de paridad, dos bits de paro.8 NINGUNO 2
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Predet / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

28 bits de datos, bit de paridad par, un bit de paro.8 PAR 1

38 bits de datos, bit de paridad impar, un bit de paro.8 IMPAR 1

Habilitado / uint16Valida cualquier cambio en los ajustes del BCI o activa el
Modo silencio.

Ctrl comunicación58.6

0Funcionamiento normal.Habilitado

1Valida cualquier cambio en los ajustes del BCI. Vuelve auto-
máticamente a Habilitado.

Actualizar Ajustes

2Activa el modo silencio (no se transmiten mensajes).Modo silencio

El Modo silencio se puede finalizar activando la selección
Actualizar Ajustes de este parámetro.

- / uint16Muestra el estado de la comunicación del BCI.Diagnóstico comuni-
cación

58.7

Este parámetro es de solo lectura.

1 = Fallo de inicialización BCIFallo inic.b0

1 = Dirección de nodo no permitida por el protocoloErr. config direcc.b1

1 = Al convertidor no se le permite transmitirModo silenciob2

0 = Al convertidor se le permite transmitir

ReservadoAutobaudiosb3

1 = Errores detectados (posiblemente los hilos A/B estén
intercambiados)

Error de cableadob4

1 = Error detectado: comprobar los parámetros 58.04 y
58.05

Error de paridadb5

1 = Error detectado: comprobar los parámetros 58.05 y
58.04

Error vel. transm.b6

1 = 0 bytes recibidos durante los últimos 5 segundosSin actividad de busb7

1 = 0 paquetes (dirigidos a cualquier dispositivo) detecta-
dos durante los últimos 5 segundos

Sin paquetesb8

1 = Errores detectados (interferencia u otro dispositivo
con la misma dirección en línea)

Ruido o error direcc.b9

1 = 0 paquetes dirigidos al convertidor recibidos durante
el tiempo de espera (58.16)

Pérdida comunic.b10

1 = No se han recibido referencias ni palabra de control
durante el tiempo de espera (58.16)

Pérdida CW/Refb11

ReservadoNo activob12

1 = Información de estado dependiente del protocoloProtocolo 1b13

1 = Información de estado dependiente del protocoloProtocolo 2b14

1 = Problema con llamadas al programa de control del
convertidor

Error internob15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh
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Predet / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

0 Sin unidad / uint32Muestra un recuento de paquetes válidos direccionados
al convertidor.

Paquetes recibidos58.8

Durante el funcionamiento normal este número aumenta
constantemente.

Puede restaurarse desde el panel de control manteniendo
presionado Restaurar durante más de 3 segundos.

1 = 1 Sin unidad / 1 = 1
Sin unidad

Número de paquetes recibidos direccionados al converti-
dor.

0...4294967295 Sin
unidad

0 Sin unidad / uint32Muestra un recuento de paquetes válidos transmitidos al
convertidor.

Paquetes transmiti-
dos

58.9

Durante el funcionamiento normal este número aumenta
constantemente.

Puede restaurarse desde el panel de control manteniendo
presionado Restaurar durante más de 3 segundos.

1 = 1 Sin unidad / 1 = 1
Sin unidad

Número de paquetes transmitidos.0...4294967295 Sin
unidad

0 Sin unidad / uint32Muestra un recuento de paquetes válidos direccionados
a cualquier dispositivo presente en el bus. Durante el fun-
cionamientonormal, estenúmeroaumentaconstantemen-
te.

Todos los paquetes58.10

Puede restaurarse desde el panel de control manteniendo
presionado Restaurar durante más de 3 segundos.

1 = 1 Sin unidad / 1 = 1
Sin unidad

Número de todos los paquetes recibidos.0...4294967295 Sin
unidad

0 Sin unidad / uint32Muestran a un recuentode errores de caracteres recibidos
por el convertidor. Un recuento en aumento indica un
problema de configuración en el bus.

Errores UART58.11

Puede restaurarse desde el panel de control manteniendo
presionado Restaurar durante más de 3 segundos.

1 = 1 Sin unidad / 1 = 1
Sin unidad

Número de errores de UART.0...4294967295 Sin
unidad

0 Sin unidad / uint32Muestra un recuento de paquetes con error CRC recibido
por el convertidor. Un recuento en aumento indica interfe-
rencias en el bus.

Errores CRC58.12

Puede restaurarse desde el panel de control manteniendo
presionado Restaurar durante más de 3 segundos.

1 = 1 Sin unidad / 1 = 1
Sin unidad

Número de errores de CRC.0...4294967295 Sin
unidad

Fallo / uint16Selecciona cómo reacciona el convertidor a un fallo de co-
municación del BCI.

Perdida Comunic Ac-
cion

58.14

Los cambios a este parámetro surten efecto después de
reiniciar la unidad de control o validar los nuevos ajustes
con el parámetro 58.6 Ctrl comunicación.

Véanse también los parámetros 58.15 Perdida Comunic
Modo y 58.16 Perdida Comunic Tiempo.

0No se toman medidas (monitorización desactivada).No
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Predet / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

1El convertidor dispara por 6681 Pérdida com. BCI. Sólo se
produce si se espera el control desde el BCI (seleccionado
como fuente de marcha/paro/referencia en el lugar de
control activo actualmente), o si se fuerza la supervisión
con el parámetro 58.36 EFB Forzar sup. de com..

Fallo

2El convertidor genera un aviso A7CE Pérdida com. EFB y
fija la velocidad al nivel en el que funcionaba el convertidor.
Sólo se produce si se espera el control desde el BCI o si se
fuerza la supervisión con el parámetro 58.36 EFB Forzar
sup. de com..

Ultima Velocidad

La velocidad viene determinada sobre la base de la veloci-
dad actual usando filtro pasa bajos de 850 ms.

ADVERTENCIA:
Verifiquequeseasegurocontinuarconel funcionamien-
to si falla la comunicación.

3El convertidor genera un aviso A7CE Pérdida com. EFB y
fija la velocidaddefinidapor el parámetro 22.41 Ref Veloci-
dadSegura (o28.41Ref. frecuencia segura cuandoseutiliza
la referencia de frecuencia). Sólo se produce si se espera
el control desde el BCI o si se fuerza la supervisión con el
parámetro 58.36 EFB Forzar sup. de com..

Ref VelocidadSegura

ADVERTENCIA:
Verifiquequeseasegurocontinuarconel funcionamien-
to si falla la comunicación.

4El convertidor dispara por 6681 Pérdida com. BCI. Se pro-
duce aunque no se espere ningún control desde el BCI.

Siempre fallo

5El convertidor genera un aviso A7CE Pérdida com. EFB.
Sólo se produce si se espera el control desde el BCI o si se
fuerza la supervisión con el parámetro 58.36 EFB Forzar
sup. de com..

Aviso

ADVERTENCIA:
Verifiquequeseasegurocontinuarconel funcionamien-
to si falla la comunicación.

Cw / Ref1 / Ref2 /
uint16

Definequé tiposdemensajes restauranel contadorde final
de espera para detectar una pérdida de comunicaciones
del BCI.

PerdidaComunicMo-
do

58.15

Los cambios a este parámetro surten efecto después de
reiniciar la unidad de control o validar los nuevos ajustes
con el parámetro 58.6 Ctrl comunicación.

Véanse también los parámetros 58.14 Perdida Comunic
Accion y 58.16 Perdida Comunic Tiempo.

1Cualquiermensaje direccionado al convertidor restaura el
final de espera.

Todos los mensajes

2La escriturade la palabrade control o una referencia desde
el bus de campo restaura el final de espera.

Cw / Ref1 / Ref2

462 Parámetros



Predet / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

3.0 s / uint16Establece un final de espera para comunicaciones del BCI.
Si una interrupción de la comunicación dura más que el
tiempodeespera, se realiza la acciónespecificadamedian-
te el parámetro 58.14 Perdida Comunic Accion.

Perdida Comunic
Tiempo

58.16

Los cambios a este parámetro surten efecto después de
reiniciar la unidad de control o validar los nuevos ajustes
con el parámetro 58.6 Ctrl comunicación.

Nota:Hay un retardo de 30 segundos en el inicio inmediata-
mente después de la alimentación. Durante el retardo, la
monitorización de interrupción de la comunicación está
deshabilitada (pero la comunicaciónensí puedeestar activa).
Véase también el parámetro 58.15 Perdida Comunic Modo.

1 = 1 s / 10 = 1 sFinal de espera de comunicaciones del BCI.0.0 ... 6000.0 s

0 ms / uint16Define una demora de respuesta mínima que se suma a
las demoras fijas impuestas por el protocolo.

Demora de transmi-
sión

58.17

Los cambios a este parámetro surten efecto después de
reiniciar la unidad de control o validar los nuevos ajustes
con el parámetro 58.6 Ctrl comunicación.

1 = 1 ms / 1 = 1 msDemora de respuesta mínima.0...65535 ms

0 / uint32Muestra la palabra de control en bruto (sin modificar) en-
viada por el controlador Modbus al convertidor. Para pro-
pósitos de depuración.

BCI Palabra de Con-
trol

58.18

Este parámetro es de solo lectura.

1 = 1El controladorModbusenvía lapalabrade control al conver-
tidor.

00000000…FFFFFFFFh

0 / uint32Muestra la palabra de estado en bruto (sin modificar) en-
viada por el convertidor al controlador Modbus. Para pro-
pósitos de depuración.

BCI Palabra de Esta-
do

58.19

Este parámetro es de solo lectura.

1 = 1El convertidor envía la palabra de estado al controlador
Modbus.

00000000…FFFFFFFFh

ABB Drives / uint16Define el perfil de control usado por el protocolo.Perfil de control58.25

0Perfil ABB Drives (con una palabra de control de 16 bits)
con registros en formato clásico para facilitar la compati-
bilidad con las versiones previas.

ABB Drives

2Perfil transparente (palabra de control de 16 o 32 bits) con
registros en formato clásico.

Transparente

Auto / uint16Selecciona el tipo y el escalado de la referencia 1 recibida
a través de la interfaz de bus de campo integrado.

BCI Tipo Ref158.26

La referencia escalada se muestra en 3.9 EFB Referencia
1.

0El tipo y escalado se seleccionanautomáticamente confor-
me a la cadena de referencia (véanse los ajustes Par, Velo-
cidad, Frecuencia) a la cual está conectada la referencia
de entrada. Si la referencia no está conectada a ninguna
cadena, no se aplica el escalado (como en el caso del
ajuste Transparente).

Auto

1No se aplica ningún escalado.Transparente
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FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

2Referencia general con un escalado de 100 = 1 (es decir,
entero y dos decimales).

General

3El escalado sedefinemediante el parámetro 46.3 Escalado
Par.

Par

4El escalado sedefinemediante el parámetro 46.1 Escalado
Velocidad.

Velocidad

5El escalado sedefinemediante el parámetro 46.2 Escalado
Frecuencia.

Frecuencia

Par / uint16Selecciona el tipo y el escalado de la referencia 2 recibida
a través de la interfaz de bus de campo integrado.

BCI Tipo Ref258.27

La referencia escalada se muestra en 3.10 EFB Referencia
2.

Para conocer las selecciones, véase el parámetro 58.26 BCI
Tipo Ref1.

Auto / uint16Selecciona el tipo/la fuente y la escala del valor actual 1
transmitido a la reddebusde campoa travésde la interfaz
de bus de campo integrado.

BCI Tipo Act158.28

0El tipo/la fuente y la escala siguen el tipo de la referencia
1 seleccionada con el parámetro 58.26 BCI Tipo Ref1.
Véanse los ajustes individuales a continuación para las
fuentes y los escalados.

Auto

1El valor seleccionado por el parámetro 58.31 BCI Fuente
Act1 Transp se envía como valor actual 1. No se aplica es-
calado (el escalado de 16 bits es 1 = 1 unidad).

Transparente

2El valor seleccionado con el parámetro 58.31 BCI Fuente
Act1 Transp se envía como valor actual 1 con un escalado
de 16 bits de 100= 1 unidad (es decir, entero y dos decima-
les).

General

31.10 Par motor se envía como valor actual 1. El escalado se
define mediante el parámetro 46.3 Escalado Par.

Par

41.1 Velocidad Motor Usada se envía como valor actual 1. El
escalado se define mediante el parámetro 46.1 Escalado
Velocidad.

Velocidad

51.6 Frecuencia Salida se envía como valor actual 1. El esca-
lado se define mediante el parámetro 46.2 Escalado Fre-
cuencia.

Frecuencia

6La posición del motor se envía como valor actual 1. Véase
el parámetro 90.6 Posición del motor escalada.

Posición

Par / uint16Selecciona el tipo/la fuente y la escala del valor actual 2
transmitido a la reddebusde campoa travésde la interfaz
de bus de campo integrado.

BCI Tipo Act258.29

0El tipo/la fuente y la escala siguen el tipo de la referencia
2 seleccionada con el parámetro 58.27 BCI Tipo Ref2.
Véanse los ajustes individuales a continuación para las
fuentes y los escalados.

Auto

1El valor seleccionado con el parámetro 58.32 BCI Fuente
Act2 Transp se envía como valor actual 2. No se aplica es-
calado (el escalado de 16 bits es 1 = 1 unidad).

Transparente
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FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

2El valor seleccionado con el parámetro 58.32 BCI Fuente
Act2 Transp se envía como valor actual 2 con un escalado
de 16 bits de 100= 1 unidad (es decir, entero y dos decima-
les).

General

31.10 Parmotor se envía como valor actual 2. El escalado se
define mediante el parámetro 46.3 Escalado Par.

Par

41.1 VelocidadMotor Usada se envía como valor actual 2. El
escalado se define mediante el parámetro 46.1 Escalado
Velocidad.

Velocidad

51.6 Frecuencia Salida se envía como valor actual 2. El esca-
lado se define mediante el parámetro 46.2 Escalado Fre-
cuencia.

Frecuencia

6La posición del motor se envía como valor actual 1. Véase
el parámetro 90.6 Posición del motor escalada.

Posición

No seleccionado /
uint32

Selecciona la fuente de la palabra de estado cuando 58.25
Perfil de control se ajusta como Transparente.

BCI Fuente SW
Transp

58.30

0Ninguna.No seleccionado

-Selección de la fuente (véase Términos y abreviaturas (pá-
gina 136)).

Otro [bit]

No seleccionado /
uint32

Selecciona la fuente del valor actual 1 cuando el ajuste del
parámetro 58.28 BCI Tipo Act1 es Transparente o General.

BCI Fuente Act1
Transp

58.31

0Ninguna.No seleccionado

-Selección de la fuente (véase Términos y abreviaturas (pá-
gina 136)).

Otro [bit]

No seleccionado /
uint32

Selecciona la fuente del valor actual 1 cuando el ajuste del
parámetro 58.29 BCI Tipo Act2 es Transparente o General.

BCI Fuente Act2
Transp

58.32

0Ninguna.No seleccionado

-Selección de la fuente (véase Términos y abreviaturas (pá-
gina 136)).

Otro [bit]

Modo 0 / uint16Define elmapeoentre parámetros y registrosde retención
en el rango de registros de Modbus 400101…465535.

Mododireccionamien-
to

58.33

Los cambios a este parámetro surten efecto después de
reiniciar la unidad de control o validar los nuevos ajustes
con el parámetro 58.6 Ctrl comunicación.

0Valores de 16 bits (grupos 1…99, índices 1…99):Modo 0

Dirección de registro = 400000 + 100 × grupo de paráme-
tros + índice de parámetros. Por ejemplo, el parámetro
22.80 se mapearía en el registro 400000 + 2200 + 80 =
402280.

Valores de 32 bits (grupos 1…99, índices 1…99):

Dirección de registro = 420000 + 200 × grupo de paráme-
tros + 2 × índice de parámetros. Por ejemplo, el parámetro
22.80 se mapearía en el registro 420000 + 4400 + 160 =
424560.

1Valores de 16 bits (grupos 1…255, índices 1…255):Modo 1

Dirección de registro = 400000 + 256 × grupo de paráme-
tros + índice de parámetros. Por ejemplo, el parámetro
22.80 se mapearía en el registro 400000 + 5632 + 80 =
405712.
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DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

2Valores de 32 bits (grupos 1…127, índices 1…255):Modo 2

Dirección de registro = 400000 + 512 × grupo de paráme-
tros + 2 × índice de parámetros. Por ejemplo, el parámetro
22.80 se mapearía en el registro 400000 + 11264 + 160 =
411424.

LO-HI / uint16Selecciona en qué orden se transfieren los registros de 16
bits o los parámetros de 32 bits.

Orden de palabra58.34

Para cada registro, el primer byte contiene el bytedeorden
alto y el segundo byte contiene el byte de orden bajo.

Los cambios a este parámetro surten efecto después de
reiniciar la unidad de control o validar los nuevos ajustes
con el parámetro 58.6 Ctrl comunicación.

0El primero registro contiene la parte alta de la palabra, el
segundo contiene la parte baja de la palabra.

HI-LO

1El primero registro contiene la parte baja de la palabra, el
segundo contiene la parte alta de la palabra.

LO-HI

- / uint16Activa la monitorización de la comunicación del bus de
campodemanera independienteparacada lugardecontrol
(véaseel apartadoControl local frenteacontrol externo (pá-
gina 23)).

EFB Forzar sup. de
com.

58.36

El parámetro está destinadoprincipalmente amonitorizar
la comunicación con el BCI cuando está conectado al pro-
grama de aplicación y no está seleccionado como una
fuente de control por los parámetros del convertidor.

1 = Monitorización de la comunicación activa cuando se
usa Ext 1.

Ext 1b0

1 = Monitorización de la comunicación activa cuando se
usa Ext 2.

Ext 2b1

1 = Monitorización de la comunicación activa cuando se
usa el control local.

Localb2

Reservedb3…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

CW 16 bits / uint32Define la dirección en el convertidor a la que accede el
maestro Modbus cuando lee de o escribe en la dirección
de registro 400001.

I/O de datos 158.101

El maestro define el tipo de los datos (entrada o salida).
El valor se transmite en una trama Modbus mediante dos
palabras de 16 bits. Si el valor es de 16 bits, se transmite
en la LSW (parte menos significativa). Si el valor es de 32
bits, el parámetro subsiguiente también está reservado
para él y debe ajustarse a Ninguno.

0Ninguna.Ninguno

1Palabra de control (16 bits).CW 16 bits

2Referencia REF1 (16 bits).Ref1 16 bits

3Referencia REF2 (16 bits).Ref2 16 bits

4Palabra de estado (16 bits).SW 16 bits

5Valor actual ACT1 (16 bits).Act1 16 bits

6Valor actual ACT2 (16 bits).Act2 16 bits

466 Parámetros



Predet / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

11Palabra de control (32 bits).CW 32 bits

12Referencia REF1 (32 bits).Ref1 32 bits

13Referencia REF2 (32 bits).Ref2 32 bits

14Palabra de estado (32 bits).SW 32 bits

15Valor actual ACT1 (32 bits).Act1 32 bits

16Valor actual ACT2 (32 bits).Act2 32 bits

21Palabra de control 2 (16 bits)CW2 16 bits

Cuando se usa una palabra de control de 32 bits, este
ajuste se refiere a los 16 bits más importantes.

24Palabra de estado 2 (16 bits).SW2 16 bits

Cuando se usa una palabra de control de 32 bits, este
ajuste se refiere a los 16 bits más importantes.

31Parámetro 10.99 RO/DIO código de control.RO/DIO palabra de
control

32Parámetro 13.91 Registro datos AO1.AO1datosguardados

33Parámetro 13.92 Registro datos AO2.AO2datosguardados

40Parámetro 40.91 Datos de realimentación guardados..Realimentacióndatos
guardados

41Parámetro 40.92 Punto de ajuste de datos guardados.Punto de ajuste de
datos guardados

-Selección de la fuente (véase Términos y abreviaturas (pá-
gina 136)).

Otro [bit]

Ref1 16 bits / uint32Define la dirección en el convertidor a la que accede el
maestro Modbus cuando lee de o escribe en la dirección
de registro 400002.

I/O de datos 258.102

En cuanto a las selecciones, véase el parámetro 58.101 I/O
de datos 1.

Ref2 16 bits / uint32Define la dirección en el convertidor a la que accede el
maestro Modbus cuando lee de o escribe en la dirección
de registro 400003.

Datos de I/O 358.103

En cuanto a las selecciones, véase el parámetro 58.101 I/O
de datos 1.

SW 16 bits / uint32Define la dirección en el convertidor a la que accede el
maestro Modbus cuando lee de o escribe en la dirección
de registro 400004.

I/O de datos 458.104

En cuanto a las selecciones, véase el parámetro 58.101 I/O
de datos 1.

Act1 16 bits / uint32Define la dirección en el convertidor a la que accede el
maestro Modbus cuando lee de o escribe en la dirección
de registro 400005.

I/O de datos 558.105

En cuanto a las selecciones, véase el parámetro 58.101 I/O
de datos 1.
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Act2 16 bits / uint32Define la dirección en el convertidor a la que accede el
maestro Modbus cuando lee de o escribe en la dirección
de registro 400006.

I/O de datos 658.106

En cuanto a las selecciones, véase el parámetro 58.101 I/O
de datos 1.

Ninguno / uint32Selector de parámetro para dirección de registroModbus
400007.

I/O de datos 758.107

En cuanto a las selecciones, véase el parámetro 58.101 I/O
de datos 1.

............

Ninguno / uint32Selector de parámetro para dirección de registroModbus
400024.

I/O de datos 2458.124

En cuanto a las selecciones, véase el parámetro 58.101 I/O
de datos 1.
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Configuración de la comunicación DDCS.Comunicación DDCS60

El protocolo DDCS se utiliza para la comunicación entre:
• convertidores en una configuración maestro/esclavo

(véase la página 34),
• el convertidor y un controlador externo comoel AC800M

(véase la página 42) o
• el convertidor (o concretamente, una unidad inversora)

y la unidad de alimentación del sistema de convertidor
(véase la página 44).

En todos estos casos se utiliza un enlace de fibra óptica
que también requiere unmóduloFDCO (normalmente, con
unidadesdecontrol ZCU)ounmóduloRDCO(conunidades
de control BCU). La comunicación maestro/esclavo y del
controlador externo también puede implementarse me-
diante un cable de par trenzado apantallado conectado al
conector XD2D del convertidor.

Este grupo también contiene parámetros para la supervi-
siónde la comunicacióndeconvertidoraconvertidor (D2D).

No se usa / uint16Selecciona la conexión usada por la funcionalidad maes-
tro/esclavo.

M/FPuertode comu-
nicación

60.1

0Ninguno (comunicación deshabilitada).No se usa

1Canal A del módulo FDCO en la ranura 1 (sólo con unidad
de control ZCU).

Ranura 1A

2Canal A del módulo FDCO en la ranura 2 (sólo con unidad
de control ZCU).

Ranura 2A

3Canal A del módulo FDCO en la ranura 3 (sólo con unidad
de control ZCU).

Ranura 3A

4Canal B del módulo FDCO en la ranura 1 (sólo con unidad
de control ZCU).

Ranura 1B

5Canal B del módulo FDCO en la ranura 2 (sólo con unidad
de control ZCU).

Ranura 2B

6Canal B del módulo FDCO en la ranura 3 (sólo con unidad
de control ZCU).

Ranura 3B

12Canal 2delmóduloRDCO (sólo conunidaddecontrol BCU).RDCO CH 2

7Conector XD2D.XD2D

Nota:Estaconexiónnopuedecoexistir y nodebeconfundirse
con la comunicación de convertidor a convertidor (D2D) im-
plementada mediante el programa de aplicación (detallado
en Drive application programming manual (IEC 61131-3),
3AUA0000127808 [Inglés]).

1 Sin unidad / uint16Selecciona la dirección de nodo del convertidor para la
comunicación maestro/esclavo. Dos nodos en línea no
pueden tener la misma dirección.

M/F Nodo60.2

Nota: Las direcciones permitidas para el maestro son 0 y 1.
Las direcciones permitidas para los esclavos son 2…60.

- / -Dirección de nodo.1...254 Sin unidad

No se usa / uint16Define el papel del convertidor en el enlacemaestro/escla-
vo o de convertidor a convertidor.

M/F Modo60.3
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0Enlace maestro/esclavo no activo.No se usa

1El convertidor es elmaestrodel enlace (DDCS)maestro/es-
clavo.

Maestro DDCS

2El convertidor es el esclavodel enlace (DDCS)maestro/es-
clavo.

Esclavo DDCS

3El convertidor es el maestro del enlace (D2D)maestro/es-
clavo.

Maestro D2D

Nota:Este ajuste sólo debe usarse con la comunicaciónD2D
implementadamediante el programadeaplicación. Si utiliza
la funcionalidadmaestro/esclavo (véase la página 34) a tra-
vésdel conector XD2D, seleccione en su lugarMaestroDDCS.

4El convertidor es el esclavo del enlace (D2D) maestro/es-
clavo.

Esclavo D2D

Nota:Este ajuste sólo debe usarse con la comunicaciónD2D
implementadamediante el programadeaplicación. Si utiliza
la funcionalidadmaestro/esclavo (véase la página 34) a tra-
vés del conector XD2D, seleccione en su lugar EsclavoDDCS.

5El papel del convertidor en el enlace maestro/esclavo
(DDCS) sedefine con los parámetros 60.15 Forzarmaestro
y 60.16 Forzar esclavo.

Forzado DDCS

6El papel del convertidor enel enlacemaestro/esclavo (D2D)
se define con los parámetros 60.15 Forzarmaestro y 60.16
Forzar esclavo.

Forzado D2D

Nota:Este ajuste sólo debe usarse con la comunicaciónD2D
implementadamediante el programadeaplicación. Si utiliza
la funcionalidadmaestro/esclavo (véase la página 34) a tra-
vésdel conector XD2D, seleccione en su lugar ForzadoDDCS.

Anillo / uint16Selecciona la topología del enlace maestro/esclavo.M/F Conexión HW60.5

Nota: Utilice la configuración Estrella si utiliza la funcionali-
dadmaestro/esclavo (véase la página 34) a travésdel conec-
tor XD2D (en lugar de un enlace de fibra óptica).

0Los dispositivos están conectados con una topología en
estrella. Reenvío de mensajes activado.

Anillo

1Los dispositivos están conectados con una topología en
estrella (por ejemplo, a través de una unidad de distribu-
ción). Reenvío de mensajes desactivado.

Estrella

10 Sin unidad / uint16Define la intensidadde luz del LEDde transmisióndel canal
CH2 del módulo RDCO (Este parámetro es efectivo sólo
cuando el parámetro 60.1 M/F Puerto de comunicación se
ajusta a RDCOCH2. Losmódulos FDCO tienen un selector
de intensidad del transmisor de hardware).

M/F Enlace de con-
trol

60.7

En general, hay que utilizar valoresmayores con los cables
de fibra óptica más largos.

El ajuste máximo es aplicable a la longitud máxima del
enlacede fibraóptica. VéaseFuncionalidadmaestro/escla-
vo (página 34).

- / -Intensidad de luz.1...15 Sin unidad
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100 ms / uint16Ajustaun final deesperapara la comunicaciónmaestro/es-
clavo (DDCS). Si una interrupción de la comunicación dura
más que el tiempo de espera, se realiza la acción especifi-
cadamedianteel parámetro60.9M/FFunciónpérdcomu-
nic.

M/FToutpérd comu-
nic

60.8

Como regla aproximada, este parámetro debe ajustarse
al menos a un valor 3 veces el rango de transmisión del
maestro.

- / -Final de espera de la comunicación maestro/esclavo.0...65535 ms

Fallo / uint16Selecciona cómo reacciona el convertidor a un fallo de co-
municación maestro/esclavo.

M/FFunciónpérd co-
munic

60.9

0No se realiza ninguna acción.Sin acción

1El convertidor genera un aviso A7CB Pér comM/F. Sólo se
produce si se espera el control desdeel enlacemaestro/es-
clavo o si se fuerza la supervisión con el parámetro 60.32
M/F Forzar sup. de com..

Alarma

ADVERTENCIA:
Verifiquequeseasegurocontinuarconel funcionamien-
to si falla la comunicación.

2El convertidor dispara por 7582 Pér comM/F. Sólo se pro-
duce si se espera el control desde el enlacemaestro/escla-
vo o si se fuerza la supervisión con el parámetro 60.32M/F
Forzar sup. de com..

Fallo

3El convertidor dispara por 7582 Pér comM/F. Esto se pro-
duce aunque no se espere el control desde un enlace
maestro/esclavo.

Siempre fallo

Auto / uint16Selecciona el tipo y el escalado de la referencia 1 recibida
desde el enlace maestro/esclavo. El valor resultante se
muestra con 3.13 M/F o D2D ref1.

M/F Tipo Ref160.10

0El tipo y escalado se seleccionanautomáticamente confor-
me a la cadena de referencia (véanse los ajustes Par, Velo-
cidad, Frecuencia) a la cual está conectada la referencia
de entrada. Si la referencia no está conectada a ninguna
cadena, no se aplica el escalado (como en el caso del
ajuste Transparente).

Auto

1No se aplica ningún escalado.Transparente

2Referencia general con un escalado de 100 = 1 (es decir,
entero y dos decimales).

General

3El escalado sedefinemediante el parámetro 46.3 Escalado
Par.

Par

4El escalado sedefinemediante el parámetro 46.1 Escalado
Velocidad.

Velocidad

5El escalado sedefinemediante el parámetro 46.2 Escalado
Frecuencia.

Frecuencia

Par / uint16Selecciona el tipo y el escalado de la referencia 2 recibida
desde el enlace maestro/esclavo. El valor resultante se
muestra con 3.14 M/F o D2D ref2.

M/F Tipo Ref260.11

Para conocer las selecciones, véase el parámetro 60.10
M/F Tipo Ref1.
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Auto / uint16Selecciona el tipo/la fuente y el escalado del valor actual
ACT1 transmitido al enlace maestro/esclavo.

M/F Tipo Act160.12

0El tipo/la fuente y la escala siguen el tipo de la referencia
1 seleccionada con el parámetro 60.10 M/F Tipo Ref1.
Véanse los ajustes individuales a continuación para las
fuentes y los escalados.

Auto

1ReservadoTransparente

2ReservadoGeneral

31.10 Par motor se envía como valor actual 1. El escalado se
define mediante el parámetro 46.3 Escalado Par.

Par

41.1 Velocidad Motor Usada se envía como valor actual 1. El
escalado se define mediante el parámetro 46.1 Escalado
Velocidad.

Velocidad

51.6 Frecuencia Salida se envía como valor actual 1. El esca-
lado se define mediante el parámetro 46.2 Escalado Fre-
cuencia.

Frecuencia

Auto / uint16Selecciona el tipo/la fuente y el escalado del valor actual
ACT 2 transmitido al enlace maestro/esclavo.

M/F Tipo Act260.13

0El tipo/la fuente y la escala siguen el tipo de la referencia
2 seleccionada con el parámetro 60.11 M/F Tipo Ref2.
Véanse los ajustes individuales a continuación para las
fuentes y los escalados.

Auto

1ReservadoTransparente

2ReservadoGeneral

31.10 Parmotor se envía como valor actual 2. El escalado se
define mediante el parámetro 46.3 Escalado Par.

Par

41.1 VelocidadMotor Usada se envía como valor actual 2. El
escalado se define mediante el parámetro 46.1 Escalado
Velocidad.

Velocidad

51.6 Frecuencia Salida se envía como valor actual 2. El esca-
lado se define mediante el parámetro 46.2 Escalado Fre-
cuencia.

Frecuencia

Ninguno / uint32(Efectivo sólo en elmaestro) Define los esclavos desde los
cuales se leen los datos. Véanse también los parámetros
62.28…62.33.

M/F Selección segui-
dor

60.14

2Los datos se leen desde el esclavo con dirección de nodo
2.

Nodo seguidor 2

4Los datos se leen desde el esclavo con dirección de nodo
3.

Nodo seguidor 3

8Los datos se leen desde el esclavo con dirección de nodo
4.

Nodo seguidor 4

6Los datos se leen desde los esclavos con direcciones de
nodo 2 y 3.

Nodos seguidor 2+3

10Los datos se leen desde los esclavos con direcciones de
nodo 2 y 4.

Nodos seguidor 2+4

12Los datos se leen desde los esclavos con direcciones de
nodo 3 y 4.

Nodos seguidor 3+4

472 Parámetros



Predet / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

14Los datos se leen desde los esclavos con direcciones de
nodo 2, 3 y 4.

Nodos seguidor
2+3+4

0Ninguna.Ninguno

FALSO / uint32Cuando el parámetro 60.3 M/F Modo se ajusta a Forzado
DDCS o Forzado D2D, este parámetro selecciona una
fuente que fuerza al convertidor a sermaestro en el enlace
maestro/esclavo.

Forzar maestro60.15

1 = Convertidor maestro en el enlace maestro/esclavo.

00.FALSO

11.VERDAD

-Véase Términos y abreviaturas (página 136).Otro [bit]

FALSO / uint32Cuando el parámetro 60.3 M/F Modo se ajusta a Forzado
DDCS o Forzado D2D, este parámetro selecciona una
fuente que fuerza al convertidor a ser esclavo en el enlace
maestro/esclavo.

Forzar esclavo60.16

1 = Convertidor esclavo en el enlace maestro/esclavo.

00.FALSO

11.VERDAD

-Véase Términos y abreviaturas (página 136).Otro [bit]

Fallo / uint16(Efectivo sólo en el maestro) Selecciona cómo reacciona
el convertidor a un fallo en un esclavo.

Acción fallo esclavo60.17

Véase también el parámetro 60.23M/Festado supervisión
sel. 1.

Nota: Cada esclavo debe configurarse para transmitir su
palabra de estado como uno de los tres códigos de datos
en los parámetros 60.1…60.3. En el maestro, el parámetro
objetivo correspondiente (62.4…62.12) debe ajustarse a SW
esclavo.

0No se realiza ninguna acción. Los convertidores no afecta-
dos del enlace maestro/esclavo continuarán en marcha.

Sin acción

1El convertidor genera un aviso (AFE7 Esclavo).Alarma

2El convertidordispara conFF7EEsclavo. Todos losesclavos
se paran.

Fallo

Siempre / uint16Enclava la puesta en marcha del maestro al estado de los
esclavos.

Activar esclavo60.18

Véase también el parámetro 60.23M/Festado supervisión
sel. 1.

Nota: Cada esclavo debe configurarse para transmitir su
palabra de estado como uno de los tres códigos de datos
en los parámetros 60.1…60.3. En el maestro, el parámetro
objetivo correspondiente (62.4…62.12) debe ajustarse a SW
esclavo.

0El maestro sólo puede ponerse enmarcha si todos los es-
clavos están listos para su encendido (el bit 0 de 6.11 Pala-
bra Estado Pcpal en cada esclavo está activado).

MSW bit 0
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1El maestro sólo puede ponerse enmarcha si todos los es-
clavos están listos para operar (el bit 1 de 6.11 Palabra Es-
tado Pcpal en cada esclavo está activado).

MSW bit 1

2El maestro sólo puede ponerse enmarcha si todos los es-
clavos están listos para su encendido y para operar (el bit
0 y el bit 1 de 6.11 Palabra Estado Pcpal en cada esclavo
están activados).

MSW bits 0 + 1

3La puesta enmarcha del maestro no está enclavada al es-
tado de los esclavos.

Siempre

4El maestro sólo puede ponerse en marcha si el bit 12 de
6.11 Palabra Estado Pcpal en cada esclavo está activado.
Véase el parámetro 6.31 Bit usuario 1 selección.

MSW bit 12

5El maestro sólo puede ponerse en marcha si el bit 0 y el
bit 12 de 6.11 Palabra Estado Pcpal en cada esclavo están
activados.

MSW bits 0 + 12

6Elmaestro sólo puede ponerse enmarcha si el bit 1 y el bit
12 de 6.11 Palabra Estado Pcpal en cada esclavo están acti-
vados.

MSW bits 1 + 12

- / uint16Los parámetros 60.19…60.28 sólo son efectivos cuando
el convertidor es el maestro en un enlace de convertidor a
convertidor (D2D), implementado mediante el programa
de aplicación. Véanse los parámetros 60.1 M/F Puerto de
comunicación y60.3M/FModoyManual deprogramación
de aplicaciones del convertidor (IEC 61131-3)
(3AUA0000127808 [inglés]).

M/F supervisión de
com. sel. 1

60.19

En el maestro, los parámetros 60.19 M/F supervisión de
com. sel. 1 y 60.20M/F supervisión de com. sel. 2 especifi-
can los esclavos que son monitorizados por pérdida de
comunicación.

Este parámetro selecciona qué esclavos (fuera de los es-
clavos 1...16) sonmonitorizados. Cada uno de los esclavos
seleccionados es interrogadopor elmaestro. Si no se reci-
be una respuesta, se lleva a cabo la acción especificada en
60.9 M/F Función pérd comunic.

El estadodecomunicación semuestra en62.37M/Festado
de comunicación 1 y 62.38M/F estado de comunicación 2.

1 = El esclavo 1 es interrogado por el maestro.Esclavo 1b0

1 = El esclavo 2 es interrogado por el maestro.Esclavo 2b1

1 = El esclavo 3 es interrogado por el maestro.Esclavo 3b2

1 = El esclavo 4 es interrogado por el maestro.Esclavo 4b3

1 = El esclavo 5 es interrogado por el maestro.Esclavo 5b4

1 = El esclavo 6 es interrogado por el maestro.Esclavo 6b5

1 = El esclavo 7 es interrogado por el maestro.Esclavo 7b6

1 = El esclavo 8 es interrogado por el maestro.Esclavo 8b7

1 = El esclavo 9 es interrogado por el maestro.Esclavo 9b8

1 = El esclavo 10 es interrogado por el maestro.Esclavo 10b9

1 = El esclavo 11 es interrogado por el maestro.Esclavo 11b10
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1 = El esclavo 12 es interrogado por el maestro.Esclavo 12b11

1 = El esclavo 13 es interrogado por el maestro.Esclavo 13b12

1 = El esclavo 14 es interrogado por el maestro.Esclavo 14b13

1 = El esclavo 15 es interrogado por el maestro.Esclavo 15b14

1 = El esclavo 16 es interrogado por el maestro.Esclavo 16b15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

- / uint16Selecciona qué esclavos (fuera de los esclavos 17...32) son
monitorizados por pérdida de comunicación. Véase el pa-
rámetro 60.19 M/F supervisión de com. sel. 1.

M/F supervisión de
com. sel. 2

60.20

1 = El esclavo 17 es interrogado por el maestro.Esclavo 17b0

1 = El esclavo 18 es interrogado por el maestro.Esclavo 18b1

1 = El esclavo 19 es interrogado por el maestro.Esclavo 19b2

1 = El esclavo 20 es interrogado por el maestro.Esclavo 20b3

1 = El esclavo 21 es interrogado por el maestro.Esclavo 21b4

1 = El esclavo 22 es interrogado por el maestro.Esclavo 22b5

1 = El esclavo 23 es interrogado por el maestro.Esclavo 23b6

1 = El esclavo 24 es interrogado por el maestro.Esclavo 24b7

1 = El esclavo 25 es interrogado por el maestro.Esclavo 25b8

1 = El esclavo 26 es interrogado por el maestro.Esclavo 26b9

1 = El esclavo 27 es interrogado por el maestro.Esclavo 27b10

1 = El esclavo 28 es interrogado por el maestro.Esclavo 28b11

1 = El esclavo 29 es interrogado por el maestro.Esclavo 29b12

1 = El esclavo 30 es interrogado por el maestro.Esclavo 30b13

1 = El esclavo 31 es interrogado por el maestro.Esclavo 31b14

1 = El esclavo 32 es interrogado por el maestro.Esclavo 32b15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh
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- / uint16(Este parámetro sólo es efectivo cuando el convertidor es
el maestro en un enlace de D2D. Véanse los parámetros
60.1 M/F Puerto de comunicación y 60.3 M/F Modo).

M/F estado supervi-
sión sel. 1

60.23

En el maestro, los parámetros 60.23 M/F estado supervi-
sión sel. 1 y 60.24M/Festado supervisión sel. 2 especifican
los esclavos cuya palabra de estado es monitorizada por
el maestro.

Este parámetro selecciona los esclavos (fuera de los escla-
vos 1...16) cuyaspalabrasde estado sonmonitorizadaspor
el maestro.

Si un esclavo informa de un fallo (bit 3 de la palabra de es-
tado activado), se lleva a cabo la acción especificada en
60.17 Acción fallo esclavo. Los bits 0 y 1 de la palabra de
estado (estados listo) se gestionan según lo indicado por
60.18 Activar esclavo.

El usode 60.27M/F estado supervisiónmodo sel. 1 y 60.28
M/F estado supervisión modo sel. 2 permite definir si
cualquier esclavo sólo se monitoriza cuando se para.

Nota: Active también la supervisión de comunicación para
losmismos esclavos en el parámetro 60.19 M/F supervisión
de com. sel. 1.

El estadodecomunicación semuestra en62.37M/Festado
de comunicación 1 y 62.38M/F estado de comunicación 2.

Supervisión del estado del esclavo 1.Esclavo 1b0

Supervisión del estado del esclavo 2.Esclavo 2b1

Supervisión del estado del esclavo 3.Esclavo 3b2

Supervisión del estado del esclavo 4.Esclavo 4b3

Supervisión del estado del esclavo 5.Esclavo 5b4

Supervisión del estado del esclavo 6.Esclavo 6b5

Supervisión del estado del esclavo 7.Esclavo 7b6

Supervisión del estado del esclavo 8.Esclavo 8b7

Supervisión del estado del esclavo 9.Esclavo 9b8

Supervisión del estado del esclavo 10.Esclavo 10b9

Supervisión del estado del esclavo 11.Esclavo 11b10

Supervisión del estado del esclavo 12.Esclavo 12b11

Supervisión del estado del esclavo 13.Esclavo 13b12

Supervisión del estado del esclavo 14.Esclavo 14b13

Supervisión del estado del esclavo 15.Esclavo 15b14

Supervisión del estado del esclavo 16.Esclavo 16b15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh
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Predet / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

- / uint16Selecciona los esclavos (fuera de los esclavos 17...32) cuyas
palabrasdeestado sonmonitorizadaspor elmaestroD2D.

M/F estado supervi-
sión sel. 2

60.24

Nota: Active también la supervisión de comunicación para
losmismos esclavos en el parámetro 60.20M/F supervisión
de com. sel. 2.

Véase el parámetro 60.23 M/F estado supervisión sel. 1.

1 = Monitorización del estado del esclavo 17.Esclavo 17b0

1 = Monitorización del estado del esclavo 18.Esclavo 18b1

1 = Monitorización del estado del esclavo 19.Esclavo 19b2

1 = Monitorización del estado del esclavo 20.Esclavo 20b3

1 = Monitorización del estado del esclavo 21.Esclavo 21b4

1 = Monitorización del estado del esclavo 22.Esclavo 22b5

1 = Monitorización del estado del esclavo 23.Esclavo 23b6

1 = Monitorización del estado del esclavo 24.Esclavo 24b7

1 = Monitorización del estado del esclavo 25.Esclavo 25b8

1 = Monitorización del estado del esclavo 26.Esclavo 26b9

1 = Monitorización del estado del esclavo 27.Esclavo 27b10

1 = Monitorización del estado del esclavo 28.Esclavo 28b11

1 = Monitorización del estado del esclavo 29.Esclavo 29b12

1 = Monitorización del estado del esclavo 30.Esclavo 30b13

1 = Monitorización del estado del esclavo 31.Esclavo 31b14

1 = Monitorización del estado del esclavo 32.Esclavo 32b15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

- / uint16En el maestro D2D, los parámetros 60.27 M/F estado su-
pervisiónmodosel. 1 y 60.28M/Festadosupervisiónmodo
sel. 2 especifican el modo demonitorización de la palabra
de estado del esclavo. Cada esclavo puede ajustarse de
manera individual para ser monitorizado continuamente,
o sólo cuando se encuentra parado.

M/F estado supervi-
sión modo sel. 1

60.27

Este parámetro selecciona el modo de monitorización de
la palabra de estado de los esclavos 1...16.

0 = Monitorización continua del estado del esclavo 1.Esclavo 1b0

1 = Monitorización del estado del esclavo 1 sólo cuando
está parado.

0 = Monitorización continua del estado del esclavo 2.Esclavo 2b1

1 = Monitorización del estado del esclavo 2 sólo cuando
está parado.

0 = Monitorización continua del estado del esclavo 3.Esclavo 3b2

1 = Monitorización del estado del esclavo 3 sólo cuando
está parado.
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Predet / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

0 = Monitorización continua del estado del esclavo 4.Esclavo 4b3

1 = Monitorización del estado del esclavo 4 sólo cuando
está parado.

0 = Monitorización continua del estado del esclavo 5.Esclavo 5b4

1 = Monitorización del estado del esclavo 5 sólo cuando
está parado.

0 = Monitorización continua del estado del esclavo 6.Esclavo 6b5

1 = Monitorización del estado del esclavo 6 sólo cuando
está parado.

0 = Monitorización continua del estado del esclavo 7.Esclavo 7b6

1 = Monitorización del estado del esclavo 7 sólo cuando
está parado.

0 = Monitorización continua del estado del esclavo 8.Esclavo 8b7

1 = Monitorización del estado del esclavo 8 sólo cuando
está parado.

0 = Monitorización continua del estado del esclavo 9.Esclavo 9b8

1 = Monitorización del estado del esclavo 9 sólo cuando
está parado.

0 = Monitorización continua del estado del esclavo 10.Esclavo 10b9

1 = Monitorización del estado del esclavo 10 sólo cuando
está parado.

0 = Monitorización continua del estado del esclavo 11.Esclavo 11b10

1 = Monitorización del estado del esclavo 11 sólo cuando
está parado.

0 = Monitorización continua del estado del esclavo 12.Esclavo 12b11

1 = Monitorización del estado del esclavo 12 sólo cuando
está parado.

0 = Monitorización continua del estado del esclavo 13.Esclavo 13b12

1 = Monitorización del estado del esclavo 13 sólo cuando
está parado.

0 = Monitorización continua del estado del esclavo 14.Esclavo 14b13

1 = Monitorización del estado del esclavo 14 sólo cuando
está parado.

0 = Monitorización continua del estado del esclavo 15.Esclavo 15b14

1 = Monitorización del estado del esclavo 15 sólo cuando
está parado.

0 = Monitorización continua del estado del esclavo 16.Esclavo 16b15

1 = Monitorización del estado del esclavo 16 sólo cuando
está parado.

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

- / uint16Selecciona el modo de monitorización de la palabra de
estado de los esclavos 17...32.

M/F estado supervi-
sión modo sel. 2

60.28

0 = Monitorización continua del estado del esclavo 17.Esclavo 17b0

1 = Monitorización del estado del esclavo 17 sólo cuando
está parado.
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Predet / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

0 = Monitorización continua del estado del esclavo 18.Esclavo 18b1

1 = Monitorización del estado del esclavo 18 sólo cuando
está parado.

0 = Monitorización continua del estado del esclavo 19.Esclavo 19b2

1 = Monitorización del estado del esclavo 19 sólo cuando
está parado.

0 = Monitorización continua del estado del esclavo 20.Esclavo 20b3

1 = Monitorización del estado del esclavo 20 sólo cuando
está parado.

0 = Monitorización continua del estado del esclavo 21.Esclavo 21b4

1 = Monitorización del estado del esclavo 21 sólo cuando
está parado.

0 = Monitorización continua del estado del esclavo 22.Esclavo 22b5

1 = Monitorización del estado del esclavo 22 sólo cuando
está parado.

0 = Monitorización continua del estado del esclavo 23.Esclavo 23b6

1 = Monitorización del estado del esclavo 23 sólo cuando
está parado.

0 = Monitorización continua del estado del esclavo 24.Esclavo 24b7

1 = Monitorización del estado del esclavo 24 sólo cuando
está parado.

0 = Monitorización continua del estado del esclavo 25.Esclavo 25b8

1 = Monitorización del estado del esclavo 25 sólo cuando
está parado.

0 = Monitorización continua del estado del esclavo 26.Esclavo 26b9

1 = Monitorización del estado del esclavo 26 sólo cuando
está parado.

0 = Monitorización continua del estado del esclavo 27.Esclavo 27b10

1 = Monitorización del estado del esclavo 27 sólo cuando
está parado.

0 = Monitorización continua del estado del esclavo 28.Esclavo 28b11

1 = Monitorización del estado del esclavo 28 sólo cuando
está parado.

0 = Monitorización continua del estado del esclavo 29.Esclavo 29b12

1 = Monitorización del estado del esclavo 29 sólo cuando
está parado.

0 = Monitorización continua del estado del esclavo 30.Esclavo 30b13

1 = Monitorización del estado del esclavo 30 sólo cuando
está parado.

0 = Monitorización continua del estado del esclavo 31.Esclavo 31b14

1 = Monitorización del estado del esclavo 31 sólo cuando
está parado.

0 = Monitorización continua del estado del esclavo 32.Esclavo 32b15

1 = Monitorización del estado del esclavo 32 sólo cuando
está parado.
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Predet / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

60.0 s / uint16Define un retardo de despertar durante el cual no se gene-
ran fallos o alarmas de comunicación maestro/esclavo.
Esto permite a todos los convertidores del enlace maes-
tro/esclavo encenderse.

M/Fdespertardemo-
ra

60.31

El maestro no puede ponerse en marcha hasta que trans-
curra el retardoohasta que todos los esclavosmonitoriza-
dos estén listos.

10 = 1 s / 10 = 1 sRetardo de despertar maestro/esclavo.0.0 ... 180.0 s

- / uint16Activa la monitorización de la comunicación maestro/es-
clavo demanera independiente para cada lugar de control
(véaseel apartadoControl local frenteacontrol externo (pá-
gina 23)).

M/F Forzar sup. de
com.

60.32

El parámetro está destinadoprincipalmente amonitorizar
la comunicación con el maestro o el esclavo cuando está
conectadoal programadeaplicación y noestá selecciona-
do como una fuente de control por los parámetros del
convertidor.

1 = Monitorización de la comunicación activa cuando se
usa Ext 1.

Ext 1b0

1 = Monitorización de la comunicación activa cuando se
usa Ext 2.

Ext 2b1

1 = Monitorización de la comunicación activa cuando se
usa el control local.

Localb2

Reservedb3…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

No se usa / uint16Selecciona el canal usado para conectar un adaptador de
ampliación FEA-xx opcional.

Puerto com adapta-
dor extensión

60.41

0Ninguno (comunicación deshabilitada).No se usa

1Canal A del módulo FDCO en la ranura 1.Ranura 1A

2Canal A del módulo FDCO en la ranura 2.Ranura 2A

3Canal A del módulo FDCO en la ranura 3.Ranura 3A

4Canal B del módulo FDCO en la ranura 1.Ranura 1B

5Canal B del módulo FDCO en la ranura 2.Ranura 2B

6Canal B del módulo FDCO en la ranura 3.Ranura 3B

13Canal CH 3 en elmódulo RDCO (sólo con unidad de control
BCU).

RDCO CH 3

ConvertidorABBcusto-
mizado / uint16

En la comunicación ModuleBus define si el convertidor es
de tipo "personalizado" o de tipo estándar.

DDCS tipode contro-
lador de convertidor

60.50

Nota: Este parámetro no puede cambiarse mientras el con-
vertidor está en marcha.

0El convertidor esde tipo "personalizado" (se usan las series
de datos 10...25).

Convertidor ABBcus-
tomizado

1El convertidor es de tipo "estándar" (se usan las series de
datos 1...4).

Convertidor ABB es-
tándar
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Predet / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

No se usa / uint16Selecciona el canal DDCS utilizado para conectar un con-
trolador externo (como un AC 800M).

DDCS controller
puerto com

60.51

0Ninguno (comunicación deshabilitada).No se usa

1Canal A del módulo FDCO en la ranura 1.Ranura 1A

2Canal A del módulo FDCO en la ranura 2.Ranura 2A

3Canal A del módulo FDCO en la ranura 3.Ranura 3A

4Canal B del módulo FDCO en la ranura 1.Ranura 1B

5Canal B del módulo FDCO en la ranura 2.Ranura 2B

6Canal B del módulo FDCO en la ranura 3.Ranura 3B

10Canal 0delmóduloRDCO(sólo conunidaddecontrol BCU).RDCO CH 0

7Conector XD2D.XD2D

1 Sin unidad / uint16Selecciona la dirección de nodo del convertidor para la
comunicación con el controlador externo. Dos nodos en
línea no pueden tener la misma dirección.

DDCScontroller nodo60.52

Con una conexión AC 800M (CI858) DriveBus, los converti-
dores se deben direccionar 1…24; con una conexión AC 80
DriveBus, los convertidores se deben direccionar 1…12.
Tenga en cuenta que la función BusManager debe estar
desactivada en el controlador DriveBus.

Con ModuleBus óptico, la dirección del convertidor se
ajusta conforme al valor de posición de lamanera siguien-
te:
1. Multiplique las centenas del valor de posición por 16.
2. Sume al resultado las decenas y unidades del valor de

posición.
Por ejemplo, si el valor de posición es 101, este parámetro
debe ajustarse a 1×16 + 1 = 17.

- / -Dirección de nodo.1...254 Sin unidad

Estrella / uint16Selecciona la topología del enlace de fibra óptica con un
controlador externo.

DDCScontroller cone-
xión HW

60.55

0Los dispositivos están conectados con una topología en
estrella. Reenvío de mensajes activado.

Anillo

1Los dispositivos están conectados con una topología en
estrella (por ejemplo, a través de una unidad de distribu-
ción). Reenvío de mensajes desactivado.

Estrella

4 mbps / uint16Selecciona la velocidad de comunicación para el canal se-
leccionado por el parámetro 60.51 DDCS controller puerto
com.

DDCScontroller veloc
transm

60.56

11 megabit/segundo.1 mbps

22 megabit/segundo.2 mbps

44 megabit/segundo.4 mbps

88 megabit/segundo.8 mbps

Parámetros 481



Predet / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

10 Sin unidad / uint16Define la intensidadde luz del LEDde transmisióndel canal
CH0 del módulo RDCO. (Este parámetro es efectivo sólo
cuando el parámetro 60.51 DDCS controller puerto comse
ajusta a RDCOCH0. Losmódulos FDCO tienen un selector
de intensidad del transmisor de hardware).

DDCS controller enla-
ce de control

60.57

En general, hay que utilizar valoresmayores con los cables
de fibra óptica más largos.

El ajuste máximo es aplicable a la longitud máxima del
enlacede fibraóptica. VéaseFuncionalidadmaestro/escla-
vo (página 34).

- / -Intensidad de luz.1...15 Sin unidad

100 ms / uint16Ajusta un final de espera para la comunicación con el con-
trolador externo.

DDCS controller
tiemp pérd com

60.58

Si una interrupción de la comunicación dura más que el
tiempodeespera, se realiza la acciónespecificadamedian-
te el parámetro 60.59 DDCS controller func pérd com.

Como regla aproximada, este parámetro debe ajustarse
al menos a un valor 3 veces el rango de transmisión del
controlador.

Nota:
• Hay un retardo de 60 segundos en el inicio inmediata-

mente después de la alimentación. Durante el retardo,
la monitorización de interrupción de la comunicación
está deshabilitada (pero la comunicación en sí puede
estar activa).

• Con un controlador AC 800M, el controlador detecta in-
mediatamente una interrupción de la comunicación,
pero la restablece a intervalosde inactividadde9 segun-
dos. También hay quedestacar que el intervalo de envío
de una serie de datos no es el mismo que el intervalo de
ejecución de la tarea de aplicación. EnModuleBus, el in-
tervalo de envío está definido por el parámetro del
controlador Scan Cycle Time (por defecto 100 ms).

- / -Final de espera para la comunicación con el controlador
externo.

0...60000 ms

Fallo / uint16Selecciona cómo reacciona el convertidor a una interrup-
ción de la comunicación entre el convertidor y el controla-
dor externo.

DDCS controller func
pérd com

60.59

0No se toman medidas (monitorización desactivada).Ninguna acción

1El convertidor dispara por 7581 Pérd comcontrDDCS. Sólo
se produce si se espera el control desde el controlador
externoo si se fuerza la supervisión conel parámetro60.65
DDCS forzar supervisión de controlador de com..

Fallo
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FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

2El convertidor genera un aviso A7CA Pérd comcontr DDCS
y fija la velocidad al nivel en el que funcionaba el converti-
dor. Sólo se produce si se espera el control desde el con-
trolador externo o si se fuerza la supervisión con el pará-
metro 60.65 DDCS forzar supervisión de controlador de
com..

Última velocidad

La velocidad viene determinada sobre la base de la veloci-
dad actual usando filtro pasa bajos de 850 ms.

ADVERTENCIA:
Verifiquequeseasegurocontinuarconel funcionamien-
to si falla la comunicación.

3El convertidor genera un aviso A7CA Pérd comcontr DDCS
y fija la velocidad definida por el parámetro 22.41 Ref Velo-
cidad Segura (o 28.41 Ref. frecuencia segura cuando se
utiliza la referencia de frecuencia). Sólo se produce si se
espera el control desde el controlador externo o si se
fuerza la supervisión con el parámetro 60.65 DDCS forzar
supervisión de controlador de com..

Ref. de velocidad se-
gura

ADVERTENCIA:
Verifiquequeseasegurocontinuarconel funcionamien-
to si falla la comunicación.

4El convertidor disparapor 7581 Pérd comcontrDDCS. Esto
se produce aunque no se espere el control desde un con-
trolador externo.

Siempre fallo

5El convertidor genera un avisoA7CAPérd comcontrDDCS.
Sólo seproduce si se espera el control desdeel controlador
externoo si se fuerza la supervisión conel parámetro60.65
DDCS forzar supervisión de controlador de com..

Alarma

ADVERTENCIA:
Verifiquequeseasegurocontinuarconel funcionamien-
to si falla la comunicación.

Auto / uint16Selecciona el tipo y el escalado de la referencia 1 recibida
desdeel controlador externo. El valor resultante semuestra
con 3.11 Controlador DDCS ref 1.

DDCS controller Tipo
Ref1

60.60

0El tipo y escalado se seleccionanautomáticamente confor-
me a la cadena de referencia (véanse los ajustes Par, Velo-
cidad, Frecuencia) a la cual está conectada la referencia
de entrada. Si la referencia no está conectada a ninguna
cadena, no se aplica el escalado (como en el caso del
ajuste Transparente).

Auto

1No se aplica ningún escalado.Transparente

2Referencia general con un escalado de 100 = 1 (es decir,
entero y dos decimales).

General

3El escalado sedefinemediante el parámetro 46.3 Escalado
Par.

Par

4El escalado sedefinemediante el parámetro 46.1 Escalado
Velocidad.

Velocidad

5El escalado sedefinemediante el parámetro 46.2 Escalado
Frecuencia.

Frecuencia
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DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

Auto / uint16Selecciona el tipo y el escalado de la referencia 2 recibida
desdeel controlador externo. El valor resultante semuestra
con 3.12 Controlador DDCS ref 2.

DDCS controller Tipo
Ref2

60.61

Para conocer las selecciones, véase el parámetro 60.60
DDCS controller Tipo Ref1.

Auto / uint16Selecciona el tipo/la fuente y el escalado del valor actual
ACT1 transmitido al controlador externo.

DDCS controller Tipo
Act1

60.62

0El tipo/la fuente y la escala siguen el tipo de la referencia
1 seleccionada con el parámetro 60.60 DDCS controller
Tipo Ref1. Véanse los ajustes individuales a continuación
para las fuentes y los escalados.

Auto

1Reservado.Transparente

2Reservado.General

31.10 Par motor se envía como valor actual 1. El escalado se
define mediante el parámetro 46.3 Escalado Par.

Par

41.1 Velocidad Motor Usada se envía como valor actual 1. El
escalado se define mediante el parámetro 46.1 Escalado
Velocidad.

Velocidad

51.6 Frecuencia Salida se envía como valor actual 1. El esca-
lado se define mediante el parámetro 46.2 Escalado Fre-
cuencia.

Frecuencia

Auto / uint16Selecciona el tipo/la fuente y el escalado del valor actual
ACT2 transmitido al controlador externo.

DDCS controller Tipo
Act2

60.63

0El tipo/la fuente y la escala siguen el tipo de la referencia
2 seleccionadaconel parámetro60.61DDCScontroller Tipo
Ref2. Véanse los ajustes individuales a continuación para
las fuentes y los escalados.

Auto

1Reservado.Transparente

2Reservado.General

31.10 Parmotor se envía como valor actual 2. El escalado se
define mediante el parámetro 46.3 Escalado Par.

Par

41.1 VelocidadMotor Usada se envía como valor actual 2. El
escalado se define mediante el parámetro 46.1 Escalado
Velocidad.

Velocidad

51.6 Frecuencia Salida se envía como valor actual 2. El esca-
lado se define mediante el parámetro 46.2 Escalado Fre-
cuencia.

Frecuencia

0 Sin unidad / uint16Selecciona el par de series dedatos utilizadopor el servicio
de buzón en la comunicación convertidor/controlador.

Selección serie de
datos buzón

60.64

Véase el apartado Interfaz de controlador externo (pági-
na 42).

- / -Series de datos 32 y 33.0...1 Sin unidad
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FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

- / uint16Activa lamonitorizaciónde la comunicacióndel controlador
DDCSdemanera independientepara cada lugar de control
(véaseel apartadoControl local frenteacontrol externo (pá-
gina 23).

DDCS forzar supervi-
sión de controlador
de com.

60.65

El parámetro está destinadoprincipalmente amonitorizar
la comunicación conel controlador cuandoestá conectado
al programa de aplicación y no está seleccionado como
una fuente de control por los parámetros del convertidor.

1 = Monitorización de la comunicación activa cuando se
usa Ext 1.

Ext 1b0

1 = Monitorización de la comunicación activa cuando se
usa Ext 2.

Ext 2b1

1 = Monitorización de la comunicación activa cuando se
usa el control local.

Localb2

Reservedb3…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

No se usa / uint16(Sólo es visible cuando el control de la unidadde alimenta-
ción está activado mediante 95.20)

INU-LSU Puerto de
comunicación

60.71

Selecciona el canal DDCS utilizado para conectarse a otro
convertidor (como una unidad de alimentación).

Las selecciones disponibles, así comoel valor predetermi-
nado, dependen del hardware de convertidor.

Véase también el apartado Control de una unidad de ali-
mentación (LSU) (página 44).

0Ninguno (comunicación deshabilitada).No se usa

11Canal 1 del módulo RDCO.RDCO CH 1

15Conector X201.ZBIB DDCS

10 Sin unidad / uint16(Sólo es visible cuando el control de la unidadde alimenta-
ción está activado mediante 95.20)

INU-LSU Enlace de
control

60.77

Define la intensidadde luz del LEDde transmisióndel canal
CH1 del módulo RDCO (Este parámetro es efectivo sólo
cuando el parámetro 60.71 INU-LSU Puerto de comunica-
ción se ajusta a RDCO CH 1. Los módulos FDCO tienen un
selector de intensidad del transmisor de hardware).

En general, hay que utilizar valoresmayores con los cables
de fibra óptica más largos.

El ajuste máximo es aplicable a la longitud máxima del
enlacede fibraóptica. VéaseFuncionalidadmaestro/escla-
vo.

- / -Intensidad de luz.1...15 Sin unidad

100 ms / uint16(Sólo es visible cuando el control de la unidadde alimenta-
ción está activado mediante 95.20)

INU-LSUTiempomax
pérd comunic

60.78

Ajusta un final de espera para la comunicación con otro
convertidor (como una unidad de alimentación). Si una in-
terrupción de la comunicación dura más que el tiempo de
espera, se realiza la acción especificadamediante el pará-
metro 60.79 INU-LSU Función pérd comunic.

- / -Final de espera para la comunicación entre convertidores.0 ms

Parámetros 485



Predet / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

Fallo / uint16(Sólo es visible cuando el control de la unidadde alimenta-
ción está activado mediante 95.20)

INU-LSU Función
pérd comunic

60.79

Selecciona cómo reacciona la unidad inversora a una inte-
rrupción de la comunicación entre la unidad inversora y el
otro convertidor (normalmente, la unidaddealimentación).

ADVERTENCIA:
Con ajustes distintos de Fallo, la unidad inversora se-
guirá funcionando según la última información de es-
tado recibida del otro convertidor. Asegúrese de que
ello no dará lugar a ningún peligro.

0No se realiza ninguna acción.Sin acción

1El convertidor genera un aviso (AF80 Pér com INU-LSU).Alarma

2El convertidor dispara con 7580 Pér. com. INU-LSU.Fallo
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Predet / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

Define los datos enviados al enlace DDCS.Datos transm D2D y
DDCS

61

Véase también el grupo de parámetros 60 Comunicación
DDCS.

CW esclavo / uint32Preselecciona los datos que se van a enviar como código
1 en el enlace maestro/esclavo.

M/F Selección dato 161.1

Véase también el parámetro 61.25 M/F Valor dato 1 y el
apartado Funcionalidad maestro/esclavo (página 34).

0Ninguna.Ninguno

1Palabra de control (16 bits)CW 16 bits

4Palabra de estado (16 bits)Cód. estado 16 bits

5Valor actual ACT1 (16 bits)Act1 16 bits

Nota:No se recomienda usar este ajuste para enviar una re-
ferencia al esclavo ya que la señal de la fuente está filtrada.
En su lugar, use las selecciones de referencia.

6Valor actual ACT2 (16 bits)Act2 16 bits

Nota:No se recomienda usar este ajuste para enviar una re-
ferencia al esclavo ya que la señal de la fuente está filtrada.
En su lugar, use las selecciones de referencia.

27Una palabra que consta de los bits 0…11 de 6.1 Palabra
Control Principal y los bits seleccionados con los paráme-
tros 06.45…06.48.

CW esclavo

Nota:El bit 3 de la palabra de control del esclavo semantiene
siempre que el maestro esté modulando, y cuando cambia
a 0, el esclavo se para por sí solo.

614524.1 Refer. velocidad utilizada (página 294).Refer. velocidad utili-
zada

673126.75 Ref de Par 5 Actual (página 321).Ref de par 5 actual

665826.2 Ref de par utilizada (página 313).Ref de par utilizada

28Una palabra de estado de un esclavo compatible con un
maestro ACS800 (programa de control del sistema). Con

SW ctrl sistema
ACS800

este ajuste, se desactiva el bit 0 de la palabra de estado
siempre que se pierda la señal de permiso de marcha.

29Por lo demás, es idéntico a la selecciónCWesclavo, aunque
el bit 6 de la palabra de control del esclavo también se

Esclavo CW B6 alto

mantiene activado siempre que el maestro estémodulan-
do. Esto permitirá que el esclavo se detenga a lo largo de
la rampa de paro del maestro.

809013Valor de la posición de 32 bits mostrado en 88.53 Envío
posición D2D.

Nota: Esta configuración no se puede utilizar en 61.03 M/F
Seleccióndato 3porque el valor de 32bits requiere dospala-
bras consecutivas.

Posición D2D
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FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

22582Valor de velocidad escaladomostrado en88.54 Envío velo-
cidad D2D.

Velocidad D2D

Nota: En ocasiones, los siguientes datos también se envían
al esclavo:
• 32768-Inicialización de posición o tipo de envío de posi-

ción cambiado.
• 32767-Bloqueo 1 activado en maestro.

-Selección de la fuente (véase Términos y abreviaturas (pá-
gina 136)).

Otro [bit]

Refer. velocidadutiliza-
da / uint32

Preselecciona los datos que se van a enviar como código
2 en el enlace maestro/esclavo.

M/F Selección dato 261.2

Véase también el parámetro 61.26 M/F Valor dato 2.

En cuanto a las selecciones, véase el parámetro 61.1 M/F
Selección dato 1.

Nota: Si el parámetro 61.2 tiene un valor distinto de Refer.
velocidad utilizada y 60.10 en Auto, el convertidor esclavo
no sigue al convertidor maestro.

Ref de par 5 actual /
uint32

Preselecciona los datos que se van a enviar como código
3 en el enlace maestro/esclavo.

M/F Selección dato 361.3

Véase también el parámetro 61.27 M/F Valor dato 3.

En cuanto a las selecciones, véase el parámetro 61.1 M/F
Selección dato 1.

- / uint16Muestra los datos a enviar en el enlace maestro/esclavo
como código 1 entero.

M/F Valor dato 161.25

Si no se hanpreseleccionadodatos con61.1M/FSelección
dato 1, el valor a enviar puede escribirse directamente en
este parámetro.

- / -Datos a enviar como código 1 en la comunicación maes-
tro/esclavo.

0...65535 Sin unidad

- / uint16Muestra los datos a enviar en el enlace maestro/esclavo
como código 2 entero.

M/F Valor dato 261.26

Si no sehanpreseleccionadodatos con61.2M/FSelección
dato 2, el valor a enviar puede escribirse directamente en
este parámetro.

- / -Datos a enviar como código 2 en la comunicación maes-
tro/esclavo.

0...65535 Sin unidad

- / uint16Muestra los datos a enviar en el enlace maestro/esclavo
como código 3 entero.

M/F Valor dato 361.27

Si no sehanpreseleccionadodatos con61.3M/FSelección
dato 3, el valor a enviar puede escribirse directamente en
este parámetro.

- / -Datos a enviar como código 3 en la comunicación maes-
tro/esclavo.

0...65535 Sin unidad
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Predet / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

Ninguno / uint32Los parámetros 61.45…61.50 preseleccionan los datos a
enviar en las series de datos 2 y 4 al controlador externo.
Estas series de datos se usan en la comunicaciónModule-
Bus con un “convertidor estándar” (60.50 DDCS tipo de
controlador de convertidor = Convertidor ABB estándar).
Losparámetros 61.95…61.100muestran losdatos a enviar
al controlador externo. Si no sehanpreseleccionadodatos,
el valor a enviar puede escribirse directamente en estos
parámetros. Por ejemplo, este parámetro preselecciona
los datos para el código 1 de la serie dedatos 2. El paráme-
tro 61.95Valor dataset 2 dato 1muestra los datos seleccio-
nados en formato entero. Si no se han preseleccionado
datos, el valor a enviar puede escribirse directamente en
el parámetro 61.95.

Selección dataset 2
dato 1

61.45

0Ninguna.Ninguno

1Palabra de control (16 bits)CW 16 bits

4Palabra de estado (16 bits)Cód. estado 16 bits

5Valor actual ACT1 (16 bits)Act1 16 bits

6Valor actual ACT2 (16 bits)Act2 16 bits

-Selección de la fuente (véase Términos y abreviaturas (pá-
gina 136)).

Otro [bit]

Ninguno / uint32Preselecciona los datos que se van a enviar como código
2 de la serie de datos 2 al controlador externo.

Selección dataset 2
dato 2

61.46

Véase también el parámetro 61.96 Valor dataset 2 dato 2.

En cuanto a las selecciones, véase el parámetro 61.45 Se-
lección dataset 2 dato 1.

Ninguno / uint32Véase el parámetro 61.45 Selección dataset 2 dato 1.Selección dataset 2
dato 3

61.47

............

Ninguno / uint32Véase el parámetro 61.45 Selección dataset 2 dato 1.Selección dataset 4
dato 3

61.50

Ninguno / uint32Los parámetros 61.51…61.74 preseleccionan los datos a
enviar en las series de datos 11, 13, 15, 17, 19, 21, 23 y 25 al
controlador externo.

Selección dataset 11
dato 1

61.51

Losparámetros61.101…61.124muestran losdatosaenviar
al controlador externo. Si no sehanpreseleccionadodatos,
el valor a enviar puede escribirse directamente en estos
parámetros.

Por ejemplo, este parámetro preselecciona los datos para
el código 1de la serie dedatos 11. El parámetro 61.101 Valor
dataset 11 dato 1 muestra los datos seleccionados en for-
mato entero. Si no se han preseleccionado datos, el valor
a enviar puede escribirse directamente en el parámetro
61.101.

0Ninguna.Ninguno

1Palabra de control (16 bits)CW 16 bits

4Palabra de estado (16 bits)Cód. estado 16 bits

5Valor actual ACT1 (16 bits)Act1 16 bits

6Valor actual ACT2 (16 bits)Act2 16 bits
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FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

-Selección de la fuente (véase Términos y abreviaturas (pá-
gina 136)).

Otro [bit]

Ninguno / uint32Preselecciona los datos que se van a enviar como código
2 de la serie de datos 11 al controlador externo.

Selección dataset 11
dato 2

61.52

Véase también el parámetro 61.102 Valor dataset 11 dato
2.

En cuanto a las selecciones, véase el parámetro 61.51 Se-
lección dataset 11 dato 1.

Ninguno / uint32Preselecciona los datos que se van a enviar como código
3 de la serie de datos 11 al controlador externo.

Selección dataset 11
dato 3

61.53

Véase también el parámetro 61.103 Valor dataset 11 dato
3.

En cuanto a las selecciones, véase el parámetro 61.51 Se-
lección dataset 11 dato 1.

Ninguno / uint32Véase el parámetro 61.51 Selección dataset 11 dato 1.Selección dataset 13
dato 1

61.54

............

Ninguno / uint32Véase el parámetro 61.51 Selección dataset 11 dato 1.Selección dataset 25
dato 3

61.74

0 null / uint16Muestra (en formato entero) los datos a enviar al controla-
dor externo como código 1 de la serie de datos 2.

Valor dataset 2 dato
1

61.95

Si no se han preseleccionado datos con 61.45 Selección
dataset 2 dato 1, el valor a enviar puede escribirse directa-
mente en este parámetro.

- / -Datos a enviar como código 1 de la serie de datos 2.0...65535

0 null / uint16Muestra (en formato entero) los datos a enviar al controla-
dor externo como código 2 de la serie de datos 2.

Valor dataset 2 dato
2

61.96

Si no se han preseleccionado datos con 61.46 Selección
dataset 2 dato 2, el valor a enviar puede escribirse directa-
mente en este parámetro.

- / -Datos a enviar como código 2 de la serie de datos 2.0...65535

0 null / uint16Muestra (en formato entero) los datos a enviar al controla-
dor externo como código 3 de la serie de datos 2.

Valor dataset 2 dato
3

61.97

Si no se han preseleccionado datos con 61.47 Selección
dataset 2 dato 3, el valor a enviar puede escribirse directa-
mente en este parámetro.

- / -Datos a enviar como código 3 de la serie de datos 2.0...65535

............

0 null / uint16Muestra (en formato entero) los datos a enviar al controla-
dor externo como código 3 de la serie de datos 4.

Valor dataset 4 dato
3

61.100

Si no se han seleccionado datos con 61.50 Selección data-
set 4dato 3, el valor a enviar puedeescribirsedirectamente
en este parámetro.

- / -Datos a enviar como código 3 de la serie de datos 4.0...65535
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DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

- / uint16Muestra (en formato entero) los datos a enviar al controla-
dor externo como código 1 de la serie de datos 11.

Valor dataset 11 dato
1

61.101

Si no se han preseleccionado datos con 61.51 Selección
dataset 11 dato 1, el valor a enviar puede escribirse direc-
tamente en este parámetro.

- / -Datos a enviar como código 1 de la serie de datos 11.0...65535 Sin unidad

- / uint16Muestra (en formato entero) los datos a enviar al controla-
dor externo como código 2 de la serie de datos 11.

Valor dataset 11 dato
2

61.102

Si no se han preseleccionado datos con 61.52 Selección
dataset 11 dato 2, el valor a enviar puede escribirse direc-
tamente en este parámetro.

- / -Datos a enviar como código 2 de la serie de datos 11.0...65535 Sin unidad

- / uint16Muestra (en formato entero) los datos a enviar al controla-
dor externo como código 3 de la serie de datos 11.

Valor dataset 11 dato
3

61.103

Si nosehanseleccionadodatoscon61.53Seleccióndataset
11 dato 3, el valor a enviar puede escribirse directamente
en este parámetro.

- / -Datos a enviar como código 3 de la serie de datos 11.0...65535 Sin unidad

- / uint16Muestra (en formato entero) los datos a enviar al controla-
dor externo como código 1 de la serie de datos 13.

Valor dataset 13 dato
1

61.104

Si no se han seleccionado datos con 61.54 Selección data-
set 13 dato 1, el valor a enviar puede escribirse directamen-
te en este parámetro.

- / -Datos a enviar como código 1 de la serie de datos 13.0...65535 Sin unidad

............

- / uint16Muestra (en formato entero) los datos a enviar al controla-
dor externo como código 3 de la serie de datos 25.

Valor dataset 25dato
3

61.124

Si no se han seleccionado datos con 61.74 Selección data-
set 25dato 3, el valor a enviar puede escribirsedirectamen-
te en este parámetro.

- / -Datos a enviar como código 3 de la serie de datos 25.0...65535 Sin unidad

CW LSU / uint32(Los parámetros 61.151…61.203 sólo son visibles cuando
el control de la unidad de alimentación está activado me-
diante 95.20)

Sel dat 1 conj dat 10
INU-LSU

61.151

Los parámetros 61.151…61.153 preseleccionan datos que
se van a enviar en la serie de datos 10 a otro convertidor
(normalmente la unidad de alimentación del convertidor).

Losparámetros61.201…61.203muestran losdatosaenviar
al otro convertidor. Si no se han preseleccionado datos, el
valor a enviar puede escribirse directamente en estos pa-
rámetros.

Por ejemplo, este parámetro preselecciona los datos para
el código 1 de la serie de datos 10. El parámetro 61.201 Val
datos 1 con dat 10 INU-LSUmuestra los datos selecciona-
dosen formatoentero. Si no sehanpreseleccionadodatos,
el valor a enviar puede escribirse directamente en el pará-
metro 61.201.

0Ninguna.Ninguno

22Palabra de control de la unidad de alimentaciónCW LSU
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2408494.20 Referencia de tensión CC (página 530).Referenciade tensión
CC

2409494.30 Referencia de potencia reactiva (página 531).Referencia de poten-
cia reactiva

-Selección de la fuente (véase Términos y abreviaturas (pá-
gina 136)).

Otro [bit]

Referencia de tensión
de CC / uint32

Preselecciona los datos que se van a enviar como código
2 de la serie de datos 10 al otro convertidor.

Sel dat 2 conj dat 10
INU-LSU

61.152

Véase también el parámetro 61.202 Val datos 2 con dat 10
INU-LSU.

En cuanto a las selecciones, véase el parámetro 61.151 Sel
dat 1 conj dat 10 INU-LSU.

Referencia de poten-
cia reactiva / uint32

Preselecciona los datos que se van a enviar como código
3 de la serie de datos 10 al otro convertidor.

Sel dat 3 conj dat 10
INU-LSU

61.153

Véase también el parámetro 61.203 Val datos 3 con dat 10
INU-LSU.

En cuanto a las selecciones, véase el parámetro 61.151 Sel
dat 1 conj dat 10 INU-LSU.

- / uint16Muestra (en formato entero) los datos a enviar al otro
convertidor como palabra 1 de la serie de datos 10.

Val datos 1 condat 10
INU-LSU

61.201

Si no se han preseleccionado datos con 61.151 Sel dat 1
conj dat 10 INU-LSU, el valor a enviar puede escribirse di-
rectamente en este parámetro.

- / -Datos a enviar como código 1 de la serie de datos 10.0...65535 Sin unidad

- / uint16Muestra (en formato entero) los datos a enviar al otro
convertidor como palabra 2 de la serie de datos 10.

Val datos 2 condat 10
INU-LSU

61.202

Si no se han preseleccionado datos con 61.152 Sel dat 2
conj dat 10 INU-LSU, el valor a enviar puede escribirse di-
rectamente en este parámetro.

- / -Datos a enviar como código 2 de la serie de datos 10.0...65535 Sin unidad

- / uint16Muestra (en formato entero) los datos a enviar al otro
convertidor como palabra 3 de la serie de datos 10.

Val datos 3 condat 10
INU-LSU

61.203

Si no se han seleccionado datos con 61.153 Sel dat 3 conj
dat 10 INU-LSU, el valor a enviar puede escribirse directa-
mente en este parámetro.

- / -Datos a enviar como código 3 de la serie de datos 10.0...65535 Sin unidad
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Asignaciónde losdatos recibidosa travésdel enlaceDDCS.Datos recep D2D y
DDCS

62

Véase también el grupo de parámetros 60 Comunicación
DDCS.

Ninguno / uint32Define un objetivo para los datos recibidos como código
1 desde el maestro a través del enlace maestro/esclavo
(sólo para el esclavo).

M/F Selección dato 162.1

Véase también el parámetro 62.25 M/F Valor dato 1.

0Ninguna.Ninguno

1Palabra de control (16 bits)CW 16 bits

2Referencia REF1 (16 bits)Ref1 16 bits

3Referencia REF2 (16 bits)Ref2 16 bits

4Valor de velocidad escalada.M/F Velocidad

Nota: Esta selección debe elegirse para lamismapalabra de
datos que se ajustó a D2D Velocidad en el maestro.

30Valor de posición de 32 bits.M/F Posición

Nota: Esta selección debe elegirse para lamismapalabra de
datos que se ajustó a D2D Posición en el maestro. (El ajuste
reservará automáticamentedospalabras dedatos consecu-
tivas).

-Selección de la fuente (véase Términos y abreviaturas (pá-
gina 136)).

Otro [bit]

Ninguno / uint32Define un objetivo para los datos recibidos como código
2 desde el maestro a través del enlace maestro/esclavo
(sólo para el esclavo).

M/F Selección dato 262.2

Véase también el parámetro 62.26 M/F Valor dato 2.

En cuanto a las selecciones, véase el parámetro 62.1 M/F
Selección dato 1.

Ninguno / uint32Define un objetivo para los datos recibidos como código
3 desde el maestro a través del enlace maestro/esclavo
(sólo para el esclavo).

M/F Selección dato 362.3

Véase también el parámetro 62.27 M/F Valor dato 3.

En cuanto a las selecciones, véase el parámetro 62.1 M/F
Selección dato 1.

SW esclavo / uint32Define un objetivo para los datos recibidos como código
1 desde el primer esclavo (es decir, el esclavo con la direc-
ción de nodo 2) a través del enlace maestro/esclavo.

Esclavo sel nodo 2
dato 1

62.4

Véase también el parámetro 62.28 Esclavo valor nodo 2
dato 1.

0Ninguna.Ninguno

26Palabradeestadodel esclavo. Véase también el parámetro
60.18 Activar esclavo.

SW esclavo

-Selección de la fuente (véase Términos y abreviaturas (pá-
gina 136)).

Otro [bit]
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Ninguno / uint32Define un objetivo para los datos recibidos como código
2 desde el primer esclavo (es decir, el esclavo con la direc-
ción de nodo 2) a través del enlace maestro/esclavo.

Esclavo sel nodo 2
dato 2

62.5

Véase también el parámetro 62.29 Esclavo valor nodo 2
dato 2.

En cuanto a las selecciones, véase el parámetro 62.4 Escla-
vo sel nodo 2 dato 1.

Ninguno / uint32Define un objetivo para los datos recibidos como código
3 desde el primer esclavo (es decir, el esclavo con la direc-
ción de nodo 2) a través del enlace maestro/esclavo.

Esclavo sel nodo 2
dato 3

62.6

Véase también el parámetro 62.30 Esclavo valor nodo 2
dato 3.

En cuanto a las selecciones, véase el parámetro 62.4 Escla-
vo sel nodo 2 dato 1.

SW esclavo / uint32Define un objetivo para los datos recibidos como código
1 desde el segundo esclavo (es decir, el esclavo con la di-
rección de nodo 3) a través del enlace maestro/esclavo.

Esclavo sel nodo 3
dato 1

62.7

Véase también el parámetro 62.31 Esclavo valor nodo 3
dato 1.

En cuanto a las selecciones, véase el parámetro 62.4 Escla-
vo sel nodo 2 dato 1.

Ninguno / uint32Define un objetivo para los datos recibidos como código
2 desde el segundo esclavo (es decir, el esclavo con la di-
rección de nodo 3) a través del enlace maestro/esclavo.

Esclavo sel nodo 3
dato 2

62.8

Véase también el parámetro 62.32 Esclavo valor nodo 3
dato 2.

En cuanto a las selecciones, véase el parámetro 62.4 Escla-
vo sel nodo 2 dato 1.

Ninguno / uint32Define un objetivo para los datos recibidos como código
3 desde el segundo esclavo (es decir, el esclavo con la di-
rección de nodo 3) a través del enlace maestro/esclavo.

Esclavo sel nodo 3
dato 3

62.9

Véase también el parámetro 62.33 Esclavo valor nodo 3
dato 3.

En cuanto a las selecciones, véase el parámetro 62.4 Escla-
vo sel nodo 2 dato 1.

SW esclavo / uint32Define un objetivo para los datos recibidos como código
1 desde el tercer esclavo (es decir, el esclavo con la direc-
ción de nodo 4) a través del enlace maestro/esclavo.

Esclavo sel nodo 4
dato 1

62.10

Véase también el parámetro 62.34 Esclavo valor nodo 4
dato 1.

En cuanto a las selecciones, véase el parámetro 62.4 Escla-
vo sel nodo 2 dato 1.

Ninguno / uint32Define un objetivo para los datos recibidos como código
2 desde el tercer esclavo (es decir, el esclavo con la direc-
ción de nodo 4) a través del enlace maestro/esclavo.

Esclavo sel nodo 4
dato 2

62.11

Véase también el parámetro 62.35 Esclavo valor nodo 4
dato 2.

En cuanto a las selecciones, véase el parámetro 62.4 Escla-
vo sel nodo 2 dato 1.
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Ninguno / uint32Define un objetivo para los datos recibidos como código
3 desde el tercer esclavo (es decir, el esclavo con la direc-
ción de nodo 4) a través del enlace maestro/esclavo.

Esclavo sel nodo 4
dato 3

62.12

Véase también el parámetro 62.36 Esclavo valor nodo 4
dato 3.

En cuanto a las selecciones, véase el parámetro 62.4 Escla-
vo sel nodo 2 dato 1.

- / uint16Muestra los datos, en formato entero, recibidos desde el
maestro como código 1 (sólo para el esclavo).

M/F Valor dato 162.25

El parámetro 62.1 M/F Selección dato 1 puede utilizarse
para seleccionarunobjetivopara losdatos recibidos.Otros
parámetros tambiénpuedenutilizar esteparámetro como
una fuente de señal.

- / -Datos recibidos como código 1 en la comunicación maes-
tro/esclavo.

0...65535 Sin unidad

- / uint16Muestra los datos, en formato entero, recibidos desde el
maestro como código 2 (sólo para el esclavo).

M/F Valor dato 262.26

El parámetro 62.2 M/F Selección dato 2 puede utilizarse
para seleccionarunobjetivopara losdatos recibidos.Otros
parámetros tambiénpuedenutilizar esteparámetro como
una fuente de señal.

- / -Datos recibidos como código 2 en la comunicaciónmaes-
tro/esclavo.

0...65535 Sin unidad

- / uint16Muestra los datos, en formato entero, recibidos desde el
maestro como código 3 (sólo para el esclavo).

M/F Valor dato 362.27

El parámetro 62.3 M/F Selección dato 3 puede utilizarse
para seleccionarunobjetivopara losdatos recibidos.Otros
parámetros tambiénpuedenutilizar esteparámetro como
una fuente de señal.

- / -Datos recibidos como código 3 en la comunicaciónmaes-
tro/esclavo.

0...65535 Sin unidad

- / uint16Muestra los datos, en formato entero, recibidos desde el
primer esclavo (esdecir, conunadireccióndenodo2) como
código 1.

Esclavo valor nodo 2
dato 1

62.28

El parámetro62.4Esclavo sel nodo2dato 1puedeutilizarse
para seleccionarunobjetivopara losdatos recibidos.Otros
parámetros tambiénpuedenutilizar esteparámetro como
una fuente de señal.

- / -Datos recibidos como código 1 desde el esclavo condirec-
ción de nodo 2.

0...65535 Sin unidad

- / uint16Muestra los datos, en formato entero, recibidos desde el
primer esclavo (esdecir, conunadireccióndenodo2) como
código 2.

Esclavo valor nodo 2
dato 2

62.29

El parámetro62.5Esclavo sel nodo2dato2puedeutilizarse
para seleccionarunobjetivopara losdatos recibidos.Otros
parámetros tambiénpuedenutilizar esteparámetro como
una fuente de señal.

- / -Datos recibidos comocódigo 2desde el esclavo condirec-
ción de nodo 2.

0...65535 Sin unidad
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- / uint16Muestra los datos, en formato entero, recibidos desde el
primer esclavo (esdecir, conunadireccióndenodo2) como
código 3.

Esclavo valor nodo 2
dato 3

62.30

El parámetro62.6Esclavosel nodo2dato3puedeutilizarse
para seleccionarunobjetivopara losdatos recibidos.Otros
parámetros tambiénpuedenutilizar esteparámetro como
una fuente de señal.

- / -Datos recibidos comocódigo 3desde el esclavo condirec-
ción de nodo 2.

0...65535 Sin unidad

- / uint16Muestra los datos, en formato entero, recibidos desde el
segundo esclavo (es decir, con una dirección de nodo 3)
como código 1.

Esclavo valor nodo 3
dato 1

62.31

El parámetro62.7 Esclavo sel nodo3dato 1puedeutilizarse
para seleccionarunobjetivopara losdatos recibidos.Otros
parámetros tambiénpuedenutilizar esteparámetro como
una fuente de señal.

- / -Datos recibidos como código 1 desde el esclavo condirec-
ción de nodo 3.

0...65535 Sin unidad

- / uint16Muestra los datos, en formato entero, recibidos desde el
segundo esclavo (es decir, con una dirección de nodo 3)
como código 2.

Esclavo valor nodo 3
dato 2

62.32

El parámetro62.8Esclavosel nodo3dato2puedeutilizarse
para seleccionarunobjetivopara losdatos recibidos.Otros
parámetros tambiénpuedenutilizar esteparámetro como
una fuente de señal.

- / -Datos recibidos comocódigo 2desde el esclavo condirec-
ción de nodo 3.

0...65535 Sin unidad

- / uint16Muestra los datos, en formato entero, recibidos desde el
segundo esclavo (es decir, con una dirección de nodo 3)
como código 3.

Esclavo valor nodo 3
dato 3

62.33

El parámetro62.9Esclavosel nodo3dato3puedeutilizarse
para seleccionarunobjetivopara losdatos recibidos.Otros
parámetros tambiénpuedenutilizar esteparámetro como
una fuente de señal.

- / -Datos recibidos comocódigo 3desde el esclavo condirec-
ción de nodo 3.

0...65535 Sin unidad

- / uint16Muestra los datos, en formato entero, recibidos desde el
tercer esclavo (esdecir, conunadireccióndenodo4) como
código 1.

Esclavo valor nodo 4
dato 1

62.34

El parámetro62.10Esclavo sel nodo4dato 1puedeutilizar-
se para seleccionar un objetivo para los datos recibidos.
Otrosparámetros tambiénpuedenutilizar esteparámetro
como una fuente de señal.

- / -Datos recibidos como código 1 desde el esclavo condirec-
ción de nodo 4.

0...65535 Sin unidad

- / uint16Muestra los datos, en formato entero, recibidos desde el
tercer esclavo (esdecir, conunadireccióndenodo4) como
código 2.

Esclavo valor nodo 4
dato 2

62.35

El parámetro 62.11 Esclavo sel nodo4dato 2puedeutilizar-
se para seleccionar un objetivo para los datos recibidos.
Otrosparámetros tambiénpuedenutilizar esteparámetro
como una fuente de señal.
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- / -Datos recibidos comocódigo 2desde el esclavo condirec-
ción de nodo 4.

0...65535 Sin unidad

- / uint16Muestra los datos, en formato entero, recibidos desde el
tercer esclavo (esdecir, conunadireccióndenodo4) como
código 3.

Esclavo valor nodo 4
dato 3

62.36

El parámetro62.12 Esclavo sel nodo4dato 3puedeutilizar-
se para seleccionar un objetivo para los datos recibidos.
Otrosparámetros tambiénpuedenutilizar esteparámetro
como una fuente de señal.

- / -Datos recibidos comocódigo 3desde el esclavo condirec-
ción de nodo 4.

0...65535 Sin unidad

- / uint16En el maestro, muestra el estado de la comunicación con
los esclavos especificados por el parámetro 60.19 M/F
supervisión de com. sel. 1.

M/Festadodecomu-
nicación 1

62.37

En el esclavo, el bit 0 indica el estado de la comunicación
con el maestro.

1 (en elmaestro) =Comunicación con el esclavo 1 correcta.Esclavo 1 / Esc.b0

1 (en un esclavo) = Comunicación con el maestro correcta.

1 = Comunicación con el esclavo 2 correcta.Esclavo 2b1

1 = Comunicación con el esclavo 3 correcta.Esclavo 3b2

1 = Comunicación con el esclavo 4 correcta.Esclavo 4b3

1 = Comunicación con el esclavo 5 correcta.Esclavo 5b4

1 = Comunicación con el esclavo 6 correcta.Esclavo 6b5

1 = Comunicación con el esclavo 7 correcta.Esclavo 7b6

1 = Comunicación con el esclavo 8 correcta.Esclavo 8b7

1 = Comunicación con el esclavo 9 correcta.Esclavo 9b8

1 = Comunicación con el esclavo 10 correcta.Esclavo 10b9

1 = Comunicación con el esclavo 11 correcta.Esclavo 11b10

1 = Comunicación con el esclavo 12 correcta.Esclavo 12b11

1 = Comunicación con el esclavo 13 correcta.Esclavo 13b12

1 = Comunicación con el esclavo 14 correcta.Esclavo 14b13

1 = Comunicación con el esclavo 15 correcta.Esclavo 15b14

1 = Comunicación con el esclavo 16 correcta.Esclavo 16b15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

- / uint16En el maestro, muestra el estado de la comunicación con
los esclavos especificados por el parámetro 60.20 M/F
supervisión de com. sel. 2.

M/Festadodecomu-
nicación 2

62.38

1 = Comunicación con el esclavo 17 correcta.Esclavo 17b0

1 = Comunicación con el esclavo 18 correcta.Esclavo 18b1

1 = Comunicación con el esclavo 19 correcta.Esclavo 19b2

1 = Comunicación con el esclavo 20 correcta.Esclavo 20b3
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1 = Comunicación con el esclavo 21 correcta.Esclavo 21b4

1 = Comunicación con el esclavo 22 correcta.Esclavo 22b5

1 = Comunicación con el esclavo 23 correcta.Esclavo 23b6

1 = Comunicación con el esclavo 24 correcta.Esclavo 24b7

1 = Comunicación con el esclavo 25 correcta.Esclavo 25b8

1 = Comunicación con el esclavo 26 correcta.Esclavo 26b9

1 = Comunicación con el esclavo 27 correcta.Esclavo 27b10

1 = Comunicación con el esclavo 28 correcta.Esclavo 28b11

1 = Comunicación con el esclavo 29 correcta.Esclavo 29b12

1 = Comunicación con el esclavo 30 correcta.Esclavo 30b13

1 = Comunicación con el esclavo 31 correcta.Esclavo 31b14

1 = Comunicación con el esclavo 32 correcta.Esclavo 32b15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

- / uint16En el maestro, muestra el estado de la comunicación con
los esclavos especificados por el parámetro 60.23 M/F
estado supervisión sel. 1.

M/F esclavo estado
listo 1

62.41

1 = Esclavo 1 listoEsclavo 1b0

1 = Esclavo 2 listoEsclavo 2b1

1 = Esclavo 3 listoEsclavo 3b2

1 = Esclavo 4 listoEsclavo 4b3

1 = Esclavo 5 listoEsclavo 5b4

1 = Esclavo 6 listoEsclavo 6b5

1 = Esclavo 7 listoEsclavo 7b6

1 = Esclavo 8 listoEsclavo 8b7

1 = Esclavo 9 listoEsclavo 9b8

1 = Esclavo 10 listoEsclavo 10b9

1 = Esclavo 11 listoEsclavo 11b10

1 = Esclavo 12 listoEsclavo 12b11

1 = Esclavo 13 listoEsclavo 13b12

1 = Esclavo 14 listoEsclavo 14b13

1 = Esclavo 15 listoEsclavo 15b14

1 = Esclavo 16 listoEsclavo 16b15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

- / uint16En el maestro, muestra el estado de la comunicación con
los esclavos especificados por el parámetro 60.24 M/F
estado supervisión sel. 2.

M/F esclavo estado
listo 2

62.42

1 = Esclavo 17 listoEsclavo 17b0

1 = Esclavo 18 listoEsclavo 18b1
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1 = Esclavo 19 listoEsclavo 19b2

1 = Esclavo 20 listoEsclavo 20b3

1 = Esclavo 21 listoEsclavo 21b4

1 = Esclavo 22 listoEsclavo 22b5

1 = Esclavo 23 listoEsclavo 23b6

1 = Esclavo 24 listoEsclavo 24b7

1 = Esclavo 25 listoEsclavo 25b8

1 = Esclavo 26 listoEsclavo 26b9

1 = Esclavo 27 listoEsclavo 27b10

1 = Esclavo 28 listoEsclavo 28b11

1 = Esclavo 29 listoEsclavo 29b12

1 = Esclavo 30 listoEsclavo 30b13

1 = Esclavo 31 listoEsclavo 31b14

1 = Esclavo 32 listoEsclavo 32b15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

Ninguno / uint32Los parámetros 62.45…62.50 definen un objetivo para los
datos recibidos en las series dedatos 1 y 3 desde el contro-
lador externo. Estas series de datos se usan en la comuni-
cación ModuleBus con un “convertidor estándar” (60.50
DDCS tipo de controlador de convertidor = Convertidor
ABB estándar).

Selección dataset 1
dato 1

62.45

Los parámetros 62.95…62.100muestran los datos recibi-
dos desde un controlador externo en formato entero y
pueden utilizarse como fuentes por otros parámetros.

Por ejemplo, este parámetro selecciona un objetivo para
el código 1 de la serie de datos 1. El parámetro 62.95 Valor
dataset 1 dato 1 muestra los datos recibidos en formato
enteroy tambiénpuedenusarsecomouna fuenteporotros
parámetros.

0Ninguna.Ninguno

1Palabra de control (16 bits)CW 16 bits

2Referencia REF1 (16 bits)Ref1 16 bits

3Referencia REF2 (16 bits)Ref2 16 bits

-Selección de la fuente (véase Términos y abreviaturas (pá-
gina 136)).

Otro [bit]

Ninguno / uint32Define un objetivo para los datos recibidos como código
2 de la serie de datos 1.

Selección dataset 1
dato 2

62.46

Véase también el parámetro 62.96 Valor dataset 1 dato 2.

En cuanto a las selecciones, véase el parámetro 62.45 Se-
lección dataset 1 dato 1.

Ninguno / uint32Véase el parámetro 62.45 Selección dataset 1 dato 1.Selección dataset 1
dato 3

62.47

............
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Ninguno / uint32Véase el parámetro 62.45 Selección dataset 1 dato 1.Selección dataset 3
dato 3

62.50

Ninguno / uint32Los parámetros 62.51…62.74 definen un objetivo para los
datos recibidos en las series de datos 10, 12, 14, 16, 18, 20,
22 y 24 desde el controlador externo.

Selección dataset 10
dato 1

62.51

Los parámetros 62.101…62.124muestran los datos recibi-
dos desde un controlador externo en formato entero y
pueden utilizarse como fuentes por otros parámetros.

Por ejemplo, este parámetro selecciona un objetivo para
el código 1 de la serie de datos 10. El parámetro 62.101
Valor conj datos 10 datos 1 muestra los datos recibidos
en formato entero y también pueden usarse como una
fuente por otros parámetros.

0Ninguna.Ninguno

1Palabra de control (16 bits)CW 16 bits

2Referencia REF1 (16 bits)Ref1 16 bits

3Referencia REF2 (16 bits)Ref2 16 bits

-Selección de la fuente (véase Términos y abreviaturas (pá-
gina 136)).

Otro [bit]

Ninguno / uint32Define un objetivo para los datos recibidos como código
2 de la serie de datos 10.

Selección dataset 10
dato 2

62.52

Véase también el parámetro 62.102 Valor conj datos 10
datos 2.

En cuanto a las selecciones, véase el parámetro 62.51 Se-
lección dataset 10 dato 1.

Ninguno / uint32Define un objetivo para los datos recibidos como código
3 de la serie de datos 10.

Selección dataset 10
dato 3

62.53

Véase también el parámetro 62.103 Valor conj datos 10
datos 3.

En cuanto a las selecciones, véase el parámetro 62.51 Se-
lección dataset 10 dato 1.

Ninguno / uint32Véase el parámetro 62.51 Selección dataset 10 dato 1.Selección dataset 12
dato 1

62.54

............

Ninguno / uint32Véase el parámetro 62.51 Selección dataset 10 dato 1.Selec conj datos 24
datos 3

62.74

0 null / uint16Muestra (en formato entero) los datos recibidos del con-
trolador externo como código 1 de la serie de datos 1.

Valor dataset 1 dato
1

62.95

Puede seleccionarse un objetivo para estos datos con el
parámetro 62.45 Selección dataset 1 dato 1. El valor tam-
bién puede usarse como una fuente por otro parámetro.

- / -Datos recibidos como código 1 de la serie de datos 1.0...65535

0 null / uint16Muestra (en formato entero) los datos recibidos del con-
trolador externo como código 2 de la serie de datos 1.

Valor dataset 1 dato
2

62.96

Puede seleccionarse un objetivo para estos datos con el
parámetro 62.46 Selección dataset 1 dato 2. El valor tam-
bién puede usarse como una fuente por otro parámetro.

- / -Datos recibidos como código 2 de la serie de datos 1.0...65535
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0 null / uint16Muestra (en formato entero) los datos recibidos del con-
trolador externo como código 3 de la serie de datos 1.

Valor dataset 1 dato
3

62.97

Puede seleccionarse un objetivo para estos datos con el
parámetro 62.47 Selección dataset 1 dato 3. El valor tam-
bién puede usarse como una fuente por otro parámetro.

- / -Datos recibidos como código 3 de la serie de datos 1.0...65535

............

0 null / uint16Muestra (en formato entero) los datos recibidos del con-
trolador externo como código 3 de la serie de datos 3.

Valor dataset 3 dato
3

62.100

Puede seleccionarse un objetivo para estos datos con el
parámetro 62.50 Selección dataset 3 dato 3. El valor tam-
bién puede usarse como una fuente por otro parámetro.

- / -Datos recibidos como código 3 de la serie de datos 3.0...65535

- / uint16Muestra (en formato entero) los datos recibidos del con-
trolador externo como código 1 de la serie de datos 10.

Valor conj datos 10
datos 1

62.101

Puede seleccionarse un objetivo para estos datos con el
parámetro 62.51 Selección dataset 10 dato 1. El valor tam-
bién puede usarse como una fuente por otro parámetro.

- / -Datos recibidos como código 1 de la serie de datos 10.0...65535 Sin unidad

- / uint16Muestra (en formato entero) los datos recibidos del con-
trolador externo como código 2 de la serie de datos 10.

Valor conj datos 10
datos 2

62.102

Puede seleccionarse un objetivo para estos datos con el
parámetro 62.52 Selección dataset 10 dato 2. El valor
también puede usarse como una fuente por otro paráme-
tro.

- / -Datos recibidos como código 2 de la serie de datos 10.0...65535 Sin unidad

- / uint16Muestra (en formato entero) los datos recibidos del con-
trolador externo como código 3 de la serie de datos 10.

Valor conj datos 10
datos 3

62.103

Puede seleccionarse un objetivo para estos datos con el
parámetro 62.53 Selección dataset 10 dato 3. El valor
también puede usarse como una fuente por otro paráme-
tro.

- / -Datos recibidos como código 3 de la serie de datos 10.0...65535 Sin unidad

- / uint16Muestra (en formato entero) los datos recibidos del con-
trolador externo como código 1 de la serie de datos 12.

Valor conj datos 12
datos 1

62.104

Puede seleccionarse un objetivo para estos datos con el
parámetro 62.54 Selección dataset 12 dato 1. El valor tam-
bién puede usarse como una fuente por otro parámetro.

- / -Datos recibidos como código 1 de la serie de datos 12.0...65535 Sin unidad

............

- / uint16Muestra (en formato entero) los datos recibidos del con-
trolador externo como código 3 de la serie de datos 24.

Valor conj datos 24
datos 3

62.124

Puede seleccionarse un objetivo para estos datos con el
parámetro 62.74 Selec conj datos 24 datos 3. El valor tam-
bién puede usarse como una fuente por otro parámetro.

- / -Datos recibidos como código 3 de la serie de datos 24.0...65535 Sin unidad
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SW LSU / uint32(Los parámetros 62.151…62.203 sólo son visibles cuando
el control de la unidad de alimentación está activado me-
diante 95.20)

Sel dat 1 conj dat 11
INU-LSU

62.151

Los parámetros 62.151…62.153 definen un objetivo para
los datos recibidos en la serie de datos 11 desde otro con-
vertidor (normalmente, la unidad de alimentación del
convertidor).

Losparámetros 62.201…62.203muestran los datos recibi-
dos desde el otro convertidor en formato entero y pueden
utilizarse como fuentes por otros parámetros.

Por ejemplo, este parámetro selecciona un objetivo para
el código 1 de la serie de datos 11. El parámetro 62.201 Val
datos 1 con dat 11 INU-LSUmuestra los datos recibidos en
formato entero y tambiénpuedenusarse comouna fuente
por otros parámetros.

0Ninguna.Ninguno

4Palabra de estado de la unidad de alimentaciónCW LSU

-Selección de la fuente (véase Términos y abreviaturas (pá-
gina 136)).

Otro [bit]

Ninguno / uint32Define un objetivo para los datos recibidos como código
2 de la serie de datos 11.

Sel dat 2 conj dat 11
INU-LSU

62.152

Véase también el parámetro 62.202 Val datos 2 con dat 11
INU-LSU.

En cuanto a las selecciones, véase el parámetro 62.151 Sel
dat 1 conj dat 11 INU-LSU.

Ninguno / uint32Define un objetivo para los datos recibidos como código
3 de la serie de datos 11.

Sel dat 3 conj dat 11
INU-LSU

62.153

Véase también el parámetro 62.203 Val datos 3 con dat 11
INU-LSU.

En cuanto a las selecciones, véase el parámetro 62.151 Sel
dat 1 conj dat 11 INU-LSU.

- / uint16Muestra (en formato entero) los datos recibidos de otro
convertidor como código 1 de la serie de datos 11.

Val datos 1 con dat 11
INU-LSU

62.201

Puede seleccionarse un objetivo para estos datos con el
parámetro 62.151 Sel dat 1 conj dat 11 INU-LSU. El valor
también puede usarse como una fuente por otro paráme-
tro.

- / -Datos recibidos como código 1 de la serie de datos 11.0...65535 Sin unidad

- / uint16Muestra (en formato entero) los datos recibidos de otro
convertidor como código 2 de la serie de datos 11.

Val datos 2 condat 11
INU-LSU

62.202

Puede seleccionarse un objetivo para estos datos con el
parámetro 62.152 Sel dat 2 conj dat 11 INU-LSU. El valor
también puede usarse como una fuente por otro paráme-
tro.

- / -Datos recibidos como código 2 de la serie de datos 11.0...65535 Sin unidad
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- / uint16Muestra (en formato entero) los datos recibidos de otro
convertidor como código 3 de la serie de datos 11.

Val datos 3 condat 11
INU-LSU

62.203

Puede seleccionarse un objetivo para estos datos con el
parámetro 62.153 Sel dat 3 conj dat 11 INU-LSU. El valor
también puede usarse como una fuente por otro paráme-
tro.

- / -Datos recibidos como código 3 de la serie de datos 11.0...65535 Sin unidad
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Predet / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

Configuración de la realimentación del motor y la carga.SeleccionRealimenta-
cion

90

VéasetambiénelapartadoCompatibilidadconencoder (pá-
gina 53) y el diagrama de la página 677.

- / real32Muestra la velocidad de motor estimada omedida que se
utiliza para el control de velocidad, es decir, la realimenta-

VelocMotor paraCtrl90.1

ción final de velocidad demotor seleccionada por el pará-
metro 90.41 Motor Seleccion Realiment y filtrada por el
parámetro 90.42 Motor Tiempo Filtro Veloc.

Si se selecciona una realimentación medida, también es
escalada por la función de transmisión del motor (90.43
Motor ReductorNumerador y 90.44Motor ReductorDeno-
min).

La velocidad estimada siempre se utiliza en el control es-
calar.

Nota: Este parámetro es de solo lectura.

- / 100 = 1 rpmVelocidad de motor usada para el control.-32768.00 ... 32767.00
rpm

Para el escalado de 16 bits, véase el parámetro 46.1.

- / real32Muestra la posición demotor (en una revolución) recibida
desde la fuente seleccionada conel parámetro90.41Motor
Seleccion Realiment.

Posicion del Motor90.2

Si se selecciona una realimentación medida, también es
escalada por la función de transmisión del motor (90.43
Motor ReductorNumerador y 90.44Motor ReductorDeno-
min).

Nota: Este parámetro es de solo lectura.

32767 = 1 rev /
100000000 = 1 rev

Posición del motor.0.00000000 ...
1.00000000 rev

- / real32Muestra la velocidad de carga estimada o medida que se
utiliza para el control delmotor, es decir, la realimentación

Carga - Velocidad90.3

final de velocidad de carga seleccionada por el parámetro
90.51CargaSeleccionRealiment y filtradapor el parámetro
90.52 Carga Tiempo Filtro Veloc.

Si se selecciona una realimentación medida, también es
escaladapor la funciónde relacióndeengranajede la carga
(90.53 Reductor CargaNumerador y 90.54Reductor Carga
Denomin).

Si se utiliza una realimentación demotor o estimada, esta
es escalada inversamente por 90.61 Reductor Numerador
y 90.62 Reductor Denominador (es decir, 90.62 dividido
por 90.61).

Nota: Este parámetro es de solo lectura.

- / 100 = 1 rpmCarga - Velocidad-32768.00 ... 32767.00
rpm

Para el escalado de 16 bits, véase el parámetro 46.1.
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Predet / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

- / int32Muestra la posición de carga recibida desde la fuente se-
leccionada con el parámetro 90.51 Carga Seleccion Reali-
ment. El valor se multiplica según especifica el parámetro
90.57 Posicion Carga Resolucion.

Carga - Posicion90.4

Si se selecciona una realimentación medida, también es
escaladapor la funciónde relacióndeengranajede la carga
(90.53 Reductor CargaNumerador y 90.54Reductor Carga
Denomin).

Si se utiliza una realimentación demotor o estimada, esta
es escalada inversamente por 90.61 Reductor Numerador
y 90.62 Reductor Denominador (es decir, 90.62 dividido
por 90.61).

Es posible definir unadesviación con90.56 PosicionCarga
Offset.

Nota: Este parámetro es de solo lectura.

- / 1 = 1 Sin unidadCarga - PosiciónSin unidad

- / real32Muestra la posición de la carga escalada en formato deci-
mal. La posición es relativa a la posición inicial ajustada
por los parámetros 90.65 y 90.66.

Carga - Posi Escalada90.5

El número de decimales se define con el parámetro 90.38
Decimales contador de posición.

Nota: Este es un parámetro de coma flotante y la precisión
se ve comprometida en los extremos del rango. Considere
usar el parámetro90.7Posicióndecargaescalada int en lugar
de este parámetro.

Nota: Este parámetro es de solo lectura.

- / 100000 = 1 Sin uni-
dad

Posición de la carga escalada en formato decimal.-2147483.648 ...
2147483.647 Sin uni-
dad

- / int32Muestra la posición calculada del motor.Posición del motor
escalada

90.6

Los parámetros 90.48 Modo eje de posición del motor y
90.49 Resolución de posición del motor definen el modo
eje (lineal o inversión) y la resolución, respectivamente.

Nota: El valor de posición puede enviarse en un tiempo de
ejecución rápido al controlador de bus de campo seleccio-
nando Posición en 50.7 FBA A Tipo Actual 1, 50.8 FBA A Tipo
Actual 2, 50.37 FBA B Tipo Actual 1 o 50.38 FBA B Tipo Actual
2.

Nota: Este parámetro es de solo lectura.

1 = 1 Sin unidad / 1000
= 1 Sin unidad

Posición del motor.-2147483.648 ...
2147483.647 Sin uni-
dad
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Predet / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

- / int32Muestra la salida de la función del contador de posición
como un entero, lo que permite la compatibilidad de los
convertidores ACS 600 y ACS800 con versiones previas La
posición es relativa a la posición inicial ajustada por los
parámetros 90.58 y 90.59. Véase el apartado Contador de
posición (página 55) y el diagramadebloquesde la página
678.

Posición de carga es-
calada int

90.7

Nota: Este parámetro es de solo lectura.

- / -Posición de la carga escalada en formato entero.Sin unidad

- / real32Muestra la velocidad del encoder 1 en rpm.Encoder 1 Velocidad90.10

Nota: Este parámetro es de solo lectura.

- / 100 = 1 rpmVelocidad del encoder 1.-32768.00 ... 32767.00
rpm

Para el escalado de 16 bits, véase el parámetro 46.1.

- / real32Muestra la posición actual del encoder 1 durante una revo-
lución.

Encoder 1 Posicion90.11

Nota: Este parámetro es de solo lectura.

32767 = 1 rev /
100000000 = 1 rev

Posición del encoder 1 durante una revolución.0.00000000 ...
1.00000000 rev

- / uint32Muestra las revolucionesdel encoder (multivuelta) 1 dentro
de su rango de valor (véase el parámetro 92.14 Anchura
datos de revolución).

Encoder 1RevolMulti-
vuelt

90.12

Nota: Este parámetro es de solo lectura.

- / 1 = 1 Sin unidadRevoluciones del encoder 1.0...16777215 Sin uni-
dad

- / int32Muestra la ampliación del recuento de revoluciones del
encoder 1.

Encoder 1 extensión
revoluc.

90.13

Con un encoder monovuelta, el contador se incrementa
cuando la posición del encoder (parámetro 90.11) se da la
vuelta en el sentido positivo y se reduce cuando el movi-
miento se produce en el sentido negativo.

Con un encoder multivuelta, el contador se incrementa
cuando el recuento de revoluciones (parámetro 90.12) su-
pera el rango de valor en el sentido positivo y se reduce
cuando el movimiento se produce en el sentido negativo.

Nota: Este parámetro es de solo lectura.

- / 1 = 1 Sin unidadAmpliación del recuento de revoluciones del encoder 1.-2147483648...2147483647
Sin unidad

- / uint32Muestra los datos demedición en bruto de la posición del
encoder 1 (durante una revolución) en forma de un entero
de 24 bits sin signo recibido desde la interfaz de encoder.

Encoder 1 Posición
Raw

90.14

Nota: Este parámetro es de solo lectura.

- / 1 = 1 Sin unidadPosición en bruto del encoder 1 durante una revolución.0...16777215 Sin uni-
dad
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Predet / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

- / uint32Muestra las revolucionesdel encoder (multivuelta) 1 dentro
de su rango de valor (véase el parámetro 92.14 Anchura
datos de revolución) como una medición en bruto.

Encoder 1 Revolu-
tions Raw

90.15

Nota: Este parámetro es de solo lectura.

- / 1 = 1 Sin unidadRecuento de revoluciones en bruto del encoder 1.0...16777215 Sin uni-
dad

- / real32Muestra la velocidad del encoder 2 en rpm.Encoder 2 Velocidad90.20

Nota: Este parámetro es de solo lectura.

- / 100 = 1 rpmVelocidad del encoder 2.-32768.00 ... 32767.00
rpm

Para el escalado de 16 bits, véase el parámetro 46.1.

- / real32Muestra la posición actual del encoder 2 durante una revo-
lución.

Encoder 2 Posicion90.21

Nota: Este parámetro es de solo lectura.

- / 100000000 = 1 revPosición del encoder 2 durante una revolución.0.00000000 ...
1.00000000 rev

- / uint32Muestra las revolucionesdel encoder (multivuelta) 2dentro
de su rango de valor (véase el parámetro 93.14 Anchura
datos de revolución).

Encoder2RevolMulti-
vuelt

90.22

Nota: Este parámetro es de solo lectura.

- / 1 = 1 Sin unidadRevoluciones del encoder 2.0...16777215 Sin uni-
dad

- / int32Muestra la ampliación del recuento de revoluciones del
encoder 2.

Encoder 2 extensión
revol.

90.23

Con un encoder monovuelta, el contador se incrementa
cuando la posición del encoder (parámetro 90.21) se da la
vuelta en el sentido positivo y se reduce cuando el movi-
miento se produce en el sentido negativo.

Con un encoder multivuelta, el contador se incrementa
cuando el recuento de revoluciones (parámetro 90.22) su-
pera el rango de valor en el sentido positivo y se reduce
cuando el movimiento se produce en el sentido negativo.

Nota: Este parámetro es de solo lectura.

- / 1 = 1 Sin unidadAmpliación del recuento de revoluciones del encoder 2.Sin unidad

- / uint32Muestra los datos demedición en bruto de la posición del
encoder 2 (durante una revolución) en forma de un entero
de 24 bits sin signo recibido desde la interfaz de encoder.

Encoder 2 Posicion
Raw

90.24

Nota: Este parámetro es de solo lectura.

- / 1 = 1 Sin unidadPosición en bruto del encoder 2 durante una revolución.0...16777215 Sin uni-
dad

- / uint32Muestra las revolucionesdel encoder (multivuelta) 2dentro
de su rango de valor (véase el parámetro 93.14 Anchura
datos de revolución) como una medición en bruto.

Encoder 2 Revolu-
tions Raw

90.25

Nota: Este parámetro es de solo lectura.
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Predet / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

- / 1 = 1 Sin unidadRecuento de revoluciones en bruto del encoder 2.0...16777215 Sin uni-
dad

- / int32Muestra la extensión del contador de revoluciones del
motor.

Extensión resolución
motor

90.26

El contador se incrementa cuando laposición seleccionada
con 90.41 Motor Seleccion Realiment se da la vuelta en el
sentido positivo y se reduce cuando el movimiento se
produce en el sentido negativo.

Nota: Este parámetro es de solo lectura.

- / 1 = 1 Sin unidadExtensión del contador de revoluciones del motor.-2147483648...2147483647
Sin unidad

- / int32Muestra la extensión del contador de revoluciones de la
carga.

Extensión revolución
carga

90.27

El contador se incrementa cuando laposición seleccionada
con 90.51 Carga Seleccion Realiment se da la vuelta en el
sentido positivo y se reduce cuando el movimiento se
produce en el sentido negativo.

Nota: Este parámetro es de solo lectura.

- / 1 = 1 Sin unidadExtensión del contador de revoluciones de la carga.-2147483648...2147483647
Sin unidad

- / uint16Información de estado relacionada con la función del con-
tador de posición. Véase el apartado Contador de posi-
ción (página 55).

Pos estado contador90.35

Nota: Este parámetro es de solo lectura.

1 =Encoder 1 seleccionadocomofuentede realimentación
de la carga

Realimentaciónenco-
der 1

b0

1 =Encoder 2 seleccionado como fuentede realimentación
de la carga

Realimentaciónenco-
der 2

b1

1 = Estimación interna de la posición de la carga seleccio-
nada como fuente de realimentación de la carga

Realimentaciónposi-
ción interna

b2

1 = Realimentación del motor seleccionada como fuente
de realimentación de la carga

Relimentaciónmotorb3

0 = Contador de posición no inicializado o se ha perdido
la realimentación del encoder. Se recomienda inicializar el
contador de nuevo.
1 = Contador de posición inicializado con éxito

Contadorposición ini
listo

b4

1 =El parámetro 90.68 impide la inicializacióndel contador
de posición

Contadorposición re-
ini deshabilitado

b5

1 = Realimentación del encoder intermitente o perdida. (Si
el convertidor está enmarcha, la posición estimada se usa
siempre que la realimentación del encoder no esté dispo-
nible. Si el convertidor está enel estadoparado, el recuento
de posición continuará sobre la base de los datos del en-
coder una vez restaurada la conexión).

Datos de posición
imprecisos

b6

Paragraph with type
attribute with value
Name is not defined

b7…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh
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Predet / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

3 Sin unidad / uint16Escala los valores de los parámetros 90.5 Carga - Posi Es-
calada y 90.65 Valor ini. contador pos. cuando se escriben
desde, o leen a, una fuente externa (p. ej., un bus de cam-
po). El ajuste se corresponde con el número de decimales.

Decimales contador
de posición

90.38

Por ejemplo, conel ajustede3, un valor deenterode66770
escrito en90.65Valor ini. contador pos. se dividepor 1000,
de manera que el valor final aplicado será de 66.770. De
modo similar, el valor de 90.5 Carga - Posi Escalada se
multiplica por 1000 cuando se lee.

1 = 1 Sin unidad / 1 = 1
Sin unidad

Número de decimales del contador de posición.0...9 Sin unidad

Estimada / uint16Selecciona el valor de realimentación de velocidad del
motor durante el control del motor.

Motor Seleccion Rea-
liment

90.41

Nota: Con un motor de imanes permanentes, asegúrese de
que la rutina de autofase (véase la página 64) se lleva a cabo
usando el encoder seleccionado. Si fuera necesario, ajuste
el parámetro 99.13 Marcha ID solicitada en Ajuste autom.
fases para solicitar una nueva rutina de ajuste automático
de fases.

0Se utiliza un cálculo estimado de la velocidad generado
por el núcleo DTC.

Estimada

1Mediciónde la velocidadactual por el encoder 1. El encoder
está ajustadomediante losparámetrosdel grupo92Enco-
der 1 Configuracion.

Encoder 1

2Mediciónde la velocidadactual por el encoder 2. El encoder
está ajustadomediante losparámetrosdel grupo93Enco-
der 2 Configuracion.

Encoder 2

3 ms / real32Define un tiempode filtro para la realimentaciónde veloci-
dad demotor usada para el control (90.1 VelocMotor para
Ctrl).

Motor Tiempo Filtro
Veloc

90.42

1 = 1 ms / 1 = 1 msTiempo de filtro para la velocidad del motor.0...10000 ms

1 Sin unidad / int32Los parámetros 90.43 y 90.44 definen una función de rela-
ción de transmisión entre la realimentación de velocidad
delmotor y el control delmotor. La relaciónde transmisión
se utiliza para corregir unadiferencia entre las velocidades
del motor y del encoder, por ejemplo si el encoder no está
montado directamente en el eje del motor.

Motor Reductor Nu-
merador

90.43

90.43
90.44

=
Velocidad del motor
Velocidad de encoder

Véase también el apartado Realimentación del motor y la
carga (página 54).

Nota: Este parámetro no puede cambiarse mientras el con-
vertidor está en marcha.

- / 1 = 1 Sin unidadNumerador de la relación de transmisión del motor.-2147483648...2147483647
Sin unidad

1 Sin unidad / int32Véase el parámetro 90.43 Motor Reductor Numerador.MotorReductorDeno-
min

90.44

Nota: Este parámetro no puede cambiarse mientras el con-
vertidor está en marcha.
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Predet / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

- / 1 = 1 Sin unidadDenominador de la relación de transmisión del motor.-2147483648...2147483647
Sin unidad

Fallo / uint16Selecciona cómo reacciona el convertidor a la pérdida de
la realimentación medida del motor.

Fallo Realiment Mo-
tor

90.45

0El convertidordisparaporun fallo 7301Realim. veloc.Motor
o 7381 Encoder.

Fallo

1El convertidor genera un aviso A798 Pérdida com. opción
encoder, A7B0Realimentación veloc.motoroA7E1Encoder
y continúaenmarchausando realimentaciones estimadas.

Alarma

Nota: Antes de usar este ajuste, compruebe la estabilidad
del bucle de control de velocidad con la realimentación esti-
mada haciendo funcionar el convertidor condicha realimen-
tación (véase 90.41 Motor Seleccion Realiment).

No / uint16Fuerza el modelo de motor DTC a usar la velocidad de
motor estimada como realimentación. Este parámetro
puede activarse cuando los datos del encoder no sean
fiables debido al deslizamiento, por ejemplo.

Forzar Lazo Abierto90.46

Nota: Este parámetro sólo afecta a la selección de la reali-
mentacióndelmodelodemotor, no al controlador de veloci-
dad.

0El modelo demotor utiliza la realimentación seleccionada
con el parámetro 90.41 Motor Seleccion Realiment.

No

1El modelo de motor utiliza la estimación de velocidad cal-
culada (independientemente del ajuste de 90.41 Motor
Seleccion Realiment, que en este caso sólo selecciona la
fuentede realimentaciónpara el controladorde velocidad).

Si

Inversión / uint16Selecciona el tipo de eje para la medición de la posición
del motor.

Modoeje deposición
del motor

90.48

0Lineal.Lineal

1El valor se encuentra entre 0 y 1 revoluciones y se invierte
en 360 grados.

Inversión

24 Sin unidad / uint16Define cuántosbits se utilizanpara el recuentodeposición
delmotor en una revolución. Por ejemplo, con el ajuste 24,
el valor de la posición se multiplica por 16777216 para
mostrarloenelparámetro90.6Posicióndelmotorescalada
(o para el bus de campo).

Resolución de posi-
ción del motor

90.49

- / 1 = 1 Sin unidadResolución de posición del motor.0...31 Sin unidad

Ninguno / uint16Selecciona la fuentede la velocidadde carga y las realimen-
taciones de posición usadas en el control.

CargaSeleccionReali-
ment

90.51

0Sin ninguna realimentación de carga seleccionada.Ninguno

1Las realimentaciones de carga se actualizan según los va-
lores de posición y velocidad que se leen del encoder 1.

Encoder 1

Los valores se escalan con la función de relación de engra-
naje de la carga (90.53 Reductor CargaNumerador y 90.54
Reductor Carga Denomin).

El encoder está ajustado mediante los parámetros del
grupo 92 Encoder 1 Configuracion.
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Predet / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

2Las realimentaciones de carga se actualizan según los va-
lores de posición y velocidad que se leen del encoder 2.

Encoder 2

Los valores se escalan con la función de relación de engra-
naje de la carga (90.53 Reductor CargaNumerador y 90.54
Reductor Carga Denomin).

El encoder está ajustado mediante los parámetros del
grupo 93 Encoder 2 Configuracion.

3Se utilizan los cálculos estimados de posición y velocidad.
Los valores se escalan desde el lado del motor al lado de
la carga usando una relación inversa entre 90.61 Reductor
Numerador y 90.62ReductorDenominador (esdecir, 90.62
dividido por 90.61).

Estimada

4La fuente seleccionada con el parámetro 90.41 Motor Se-
leccionRealimentpara la realimentacióndelmotor también
se usa para la realimentación de la carga.

Relimentacion del
Motor

Cualquier diferencia entre las velocidades (y lasposiciones)
delmotor y de la cargapuede compensarse con la relación
inversa entre 90.61 Reductor Numerador y 90.62 Reductor
Denominador (es decir, 90.62 dividido por 90.61).

4 ms / real32Define un tiempode filtro para la realimentaciónde veloci-
dad de la carga (90.3 Carga - Velocidad).

Carga Tiempo Filtro
Veloc

90.52

- / 1 = 1 msTiempo de filtro para la velocidad de la carga.0...10000 ms

1 Sin unidad / int32Los parámetros 90.53 y 90.54 definen una función de rela-
ciónde transmisión entre la velocidadde la carga (es decir,
el equipo accionado) y la realimentacióndel encoder selec-
cionada conel parámetro90.51CargaSeleccionRealiment.
La relación de transmisión puede utilizarse para corregir
una diferencia entre las velocidades de la carga y del enco-
der, porejemplosi el encodernoestámontadodirectamen-
te en la máquina giratoria.

Reductor Carga Nu-
merador

90.53

90.53
90.54

=
Carga - Velocidad

Velocidad de encoder

Véase también el apartado Realimentación del motor y la
carga (página 54).

Nota: Este parámetro no puede cambiarse mientras el con-
vertidor está en marcha.

- / 1 = 1 Sin unidadNumerador de la relación de transmisión de la carga.-2147483648...2147483647
Sin unidad

1 Sin unidad / int32Véase el parámetro 90.53 Reductor Carga Numerador.ReductorCargaDeno-
min

90.54

Nota: Este parámetro no puede cambiarse mientras el con-
vertidor está en marcha.

- / 1 = 1 Sin unidadDenominador de la relación de transmisión de la carga.-2147483648...2147483647
Sin unidad

Fallo / uint16Selecciona cómo reacciona el convertidor a la pérdida de
realimentación de la carga.

Fallo de realimenta-
ción de carga

90.55

0El convertidor dispara por un fallo 73A1 Realim. posic. car-
ga.

Fallo
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FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

1El convertidor genera un aviso A798 Pérdida com. opción
encoder oA7B1Realimentación velocidad carga y continúa
en marcha usando realimentaciones estimadas.

Alarma

0.0 rev / int32Define una desviación de la posición en el lado de la carga.
La resoluciónsedeterminaconel parámetro90.57Posicion
Carga Resolucion.

Posicion Carga Off-
set

90.56

- / 1 = 1 revDesviación de posición en el lado de la carga.-2147483648...2147483647
rev

16 Sin unidad / uint16Define cuántosbits se utilizanpara el recuentodeposición
de la carga en una revolución. Por ejemplo, con el ajuste
18, el valor de la posición se multiplica por 65536 para
mostrarlo en el parámetro 90.4 Carga - Posicion.

PosicionCargaReso-
lucion

90.57

- / 1 = 1 Sin unidadResolución de posición de la carga.0...31 Sin unidad

- / int32Define una posición (o distancia) inicial para el contador
de posición (como un valor entero) cuando el ajuste del
parámetro 90.59 Fuente valor ini. contador pos. int. es
Valor ini. contador Pos int.

Valor ini. contador
pos. int.

90.58

Véase también el apartado Contador de posición (pági-
na 55).

- / 1 = 1Valor entero inicial del contador de posición.-2147483648...2147483647

Valor ini. contador Pos
int / uint32

Selecciona la fuente del valor entero de la posición inicial.
Cuando se activa la fuente seleccionada con 90.67 Fuente
cmd ini. contador pos., se asumeque el valor seleccionado
en este parámetro es la posición de la carga.

Fuente valor ini. con-
tador pos. int.

90.59

00.Cero

1Parámetro 90.58 Valor ini. contador pos. int..Valor ini. contador
Pos int

-Selección de la fuente (véase Términos y abreviaturas (pá-
gina 136)).

Otro [bit]

Solicitar reinicio /
uint16

Selecciona cómo reacciona el contador de posición a la
pérdida de realimentación de la carga.

Contador pos. error
y reinicio

90.60

0Se desactiva el bit 4 de 90.35 Pos estado contador. Se re-
comienda reinicializar el contador de posición.

Solicitar reinicio

1Reanuda el contador de posición desde el valor anterior
después de una pérdida de realimentación de la carga o
una reinicializaciónde la unidadde control. El bit 4de90.35
Pos estado contador no se desactiva, pero el bit 6 se
ajusta para indicar que se ha producido un error.

Continuar desde el
valor anterior

Nota: Si se pierde la realimentación de la carga cuando el
convertidor está en el estado parado o sin alimentación, no
se actualiza el contador aunque la carga se mueva.

1 Sin unidad / int32Los parámetros 90.61 y 90.62 definen una función de rela-
ción de engranaje entre las velocidades del motor y de la
carga.

ReductorNumerador90.61

90.61
90.62

=
Velocidad del motor
Carga - Velocidad

Véase también el apartado Realimentación del motor y la
carga (página 54).
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DescripciónNombre/ Intervalo /
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Nr.

- / 1 = 1 Sin unidadNumerador de la relación de transmisión (lado delmotor).-2147483648...2147483647
Sin unidad

1 Sin unidad / int32Véase el parámetro 90.61 Reductor Numerador.Reductor Denomina-
dor

90.62

- / 1 = 1 Sin unidadDenominador de la relación de transmisión (lado de la
carga).

-2147483648...2147483647
Sin unidad

1 Sin unidad / int32Losparámetros90.63 y 90.64definen la constantepropor-
cionada para el cálculo de posición:

Numerador constan-
te

90.63

90.63
90.64

La constante proporcionada convierte el movimiento de
rotación en un movimiento de traslación. La constante
proporcionada es la distancia que recorre la cargadurante
un giro del eje del motor.

La carga en traslación está representadapor el parámetro
90.7 Posición de carga escalada int. Tenga en cuenta que
la posición de carga sólo se actualiza después de que se
reciban nuevos datos de entrada de posición.

- / 1 = 1 Sin unidadNumerador de la constante.-2147483648...2147483647
Sin unidad

1 Sin unidad / int32Véase el parámetro 90.63 Numerador constante.Denominador cons-
tante

90.64

- / 1 = 1 Sin unidadDenominador de la constante.-2147483648...2147483647
Sin unidad

0.000 null / real32Define una posición (o distancia) inicial para el contador
de posición (como un número decimal) cuando el ajuste
del parámetro 90.66 Fuente valor ini. contador pos. es
Valor ini. contador Pos.

Valor ini. contador
pos.

90.65

El número de decimales se define con el parámetro 90.38
Decimales contador de posición.

- / 1 = 1Valor inicial del contador de posición.-2147483.648 ...
2147483.647

Valor ini. contador Pos
/ uint32

Selecciona la fuentedel valor de la posición inicial. Cuando
se activa la fuente seleccionada con 90.67 Fuente cmd ini.
contador pos., se asume que el valor seleccionado en este
parámetro es la posiciónde la carga (en formatodecimal).

Fuente valor ini. con-
tador pos.

90.66

00.Cero

1Parámetro 90.65 Valor ini. contador pos..Valor ini. contador
Pos

-Selección de la fuente (véase Términos y abreviaturas (pá-
gina 136)).

Otro [bit]

No seleccionado /
uint32

Selecciona una fuente digital (por ejemplo, un interruptor
de final de carrera conectado a una entrada digital) que
inicializa el contador de posición. Cuando se activa la
fuentedigital, se asumequeel valor seleccionadocon90.66
Fuente valor ini. contador pos. es la posición de la carga.

Fuentecmdini. conta-
dor pos.

90.67

Nota:Puede impedirse la inicialización del contador deposi-
ción con el parámetro 90.68 Deshabilitar inicio contador
pos..
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00No seleccionado

11Seleccionado

2Entrada digital DI1 (10.2 DI Estado Demora, bit 0).DI1

3Entrada digital DI2 (10.2 DI Estado Demora, bit 1).DI2

4Entrada digital DI3 (10.2 DI Estado Demora, bit 2).DI3

5Entrada digital DI4 (10.2 DI Estado Demora, bit 3).DI4

6Entrada digital DI5 (10.2 DI Estado Demora, bit 4).DI5

7Entrada digital DI6 (10.2 DI Estado Demora, bit 5).DI6

10Entrada/salida digital DIO1 (11.2 DIO Estado Demora, bit
0).

DIO1

11Entrada/salida digital DIO2 (11.2 DIO Estado Demora, bit
1).

DIO2

-Véase Términos y abreviaturas (página 136).Otro [bit]

No seleccionado /
uint32

Selecciona una fuente que impide la inicialización del con-
tador de posición.

Deshabilitar inicio
contador pos.

90.68

00No seleccionado

11Seleccionado

2Entrada digital DI1 (10.2 DI Estado Demora, bit 0).DI1

3Entrada digital DI2 (10.2 DI Estado Demora, bit 1).DI2

4Entrada digital DI3 (10.2 DI Estado Demora, bit 2).DI3

5Entrada digital DI4 (10.2 DI Estado Demora, bit 3).DI4

6Entrada digital DI5 (10.2 DI Estado Demora, bit 4).DI5

7Entrada digital DI6 (10.2 DI Estado Demora, bit 5).DI6

10Entrada/salida digital DIO1 (11.2 DIO Estado Demora, bit
0).

DIO1

11Entrada/salida digital DIO2 (11.2 DIO Estado Demora, bit
1).

DIO2

-Véase Términos y abreviaturas (página 136).Otro [bit]

No seleccionado /
uint32

Seleccionauna fuentequepermite unanueva inicialización
del contadordeposición, esdecir, restaura el bit 4de90.35
Pos estado contador.

Restaurar ini. conta-
dor pos. listo

90.69

00No seleccionado

11Seleccionado

2Entrada digital DI1 (10.2 DI Estado Demora, bit 0).DI1

3Entrada digital DI2 (10.2 DI Estado Demora, bit 1).DI2

4Entrada digital DI3 (10.2 DI Estado Demora, bit 2).DI3

5Entrada digital DI4 (10.2 DI Estado Demora, bit 3).DI4

6Entrada digital DI5 (10.2 DI Estado Demora, bit 4).DI5

7Entrada digital DI6 (10.2 DI Estado Demora, bit 5).DI6

10Entrada/salida digital DIO1 (11.2 DIO Estado Demora, bit
0).

DIO1
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11Entrada/salida digital DIO2 (11.2 DIO Estado Demora, bit
1).

DIO2

-Véase Términos y abreviaturas (página 136).Otro [bit]
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Configuración de los módulos de interfaz de encoder.Ajustes de módulo
encoder

91

- / uint16Muestra el estadode las entradasdigitales de losmódulos
de interfaz de encoder FEN-xx.

FEN DI Estado91.1

Nota: Este parámetro es de solo lectura.

DI1 del módulo de interfaz 1 (véanse los parámetros 91.11
y 91.12)

DI1 / módulo 1b0

DI2 del módulo de interfaz 1 (véanse los parámetros 91.11
y 91.12)

DI2 / módulo 1b1

Reservedb2…3

DI1 del módulo de interfaz 2 (véanse los parámetros 91.13
y 91.14)

DI1 / módulo 2b4

DI2 del módulo de interfaz 2 (véanse los parámetros 91.13
y 91.14)

DI2 / módulo 2b5

Reservedb6…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

Ninguna opción /
uint16

Muestra el tipo del módulo de interfaz presente en la ubi-
cación especificadapor el parámetro 91.12Módulo 1 ubica-
ción.

Módulo 1 estado91.2

Nota: Este parámetro es de solo lectura.

0No sehadetectadoningúnmódulo en la ranura especifica-
da.

Ninguna opción

1Sehadetectadounmóduloperonoesposible comunicarse
con él.

Sin comunicación

2Se desconoce el tipo de módulo.Desconocido

16Se ha detectado un módulo FEN-01 y está activado.FEN-01

17Se ha detectado un módulo FEN-11 y está activado.FEN-11

18Se ha detectado un módulo FEN-21 y está activado.FEN-21

21Se ha detectado un módulo FEN-31 y está activado.FEN-31

25Se ha detectado un módulo FSE-31 y está activado.FSE-31

Ninguna opción /
uint16

Muestra el tipo del módulo de interfaz presente en la ubi-
cación especificada por el parámetro 91.14 Módulo 2 ubi-
cación.

Módulo 2 estado91.3

En cuanto a las indicaciones, véase el parámetro 91.2 Mó-
dulo 1 estado.

Nota: Este parámetro es de solo lectura.

- / real32Muestra la temperatura medida a través de la entrada de
sensor del módulo de interfaz 1. La unidad (°C o °F) se se-
leccionamediante el parámetro 96.16 Seleccióndeunidad.

Módulo 1 temperatu-
ra

91.4

Nota: Con un sensor PTC, la unidad es el ohmio.

Nota: Este parámetro es de solo lectura.

- / -Temperatura medida a través del módulo de interfaz 1.0...1000 °
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Nr.

- / real32Muestra la temperatura medida a través de la entrada de
sensor del módulo de interfaz 2. La unidad (°C o °F) se se-
leccionamediante el parámetro 96.16 Seleccióndeunidad.

Módulo 2 temperatu-
ra

91.6

Nota: Con un sensor PTC, la unidad es el ohmio.

Nota: Este parámetro es de solo lectura.

- / -Temperatura medida a través del módulo de interfaz 2.0...1000 °

Hecho / uint16Valida cualquier modificación de parámetros del módulo
de interfaz de encoder. Esto es necesario para que tenga
efecto cualquier modificación de los parámetros de los
grupos 90...93.

Encoder RefrescoPa-
ram

91.10

Tras la actualización, el valor vuelve automáticamente a
Hecho.
• Solamentemotoresde imanespermanentes: El converti-

dor llevará a cabounanueva rutinade ajuste automático
de fases (véase la página 64) en el siguiente arranque si
se hanmodificado los ajustesdel encoder de realimenta-
ción del motor.

• El parámetronopuede sermodificado conel convertidor
en funcionamiento.

0Actualización realizada.Hecho

1Actualizando.Actualizar

Ninguno / uint16Define el tipo de módulo usado comomódulo de interfaz
1.

Módulo 1 tipo91.11

0Ninguno (comunicación deshabilitada).Ninguno

1FEN-01.FEN-01

2FEN-11.FEN-11

3FEN-21.FEN-21

4FEN-31.FEN-31

5FSE-31.FSE-31

2 Sin unidad / uint16Especifica la ranura (1…3) de la unidad de control del con-
vertidor en la que está instalado el módulo de interfaz. De
manera alternativa, especifica la ID de nodo de la ranura
en un adaptador de ampliación FEA-03.

Módulo 1 ubicación91.12

1 = 1 Sin unidad / 1 = 1
Sin unidad

Ranura 1 = 1; Ranura 2 = 2; Ranura 3 = 3

4…254: ID de nodode la ranura en el adaptador de amplia-
ción FEA-03

1...254 Sin unidad

Ninguno / uint16Define el tipo de módulo usado comomódulo de interfaz
2.

Módulo 2 tipo91.13

0Ninguno (comunicación deshabilitada).Ninguno

1FEN-01.FEN-01

2FEN-11.FEN-11

3FEN-21.FEN-21

4FEN-31.FEN-31

5FSE-31.FSE-31
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Nr.

3 Sin unidad / uint16Especifica la ranura (1…3) de la unidad de control del con-
vertidor en la que está instalado el módulo de interfaz. De
manera alternativa, especifica la ID de nodo de la ranura
en un adaptador de ampliación FEA-03.

Módulo 2 ubicación91.14

1 = 1 Sin unidad / 1 = 1
Sin unidad

Ranura 1 = 1; Ranura 2 = 2; Ranura 3 = 3

4…254: ID de nodode la ranura en el adaptador de amplia-
ción FEA-03

1...254 Sin unidad

Ninguno / uint16Especifica el tipo de sensor de temperatura conectado al
módulo de interfaz 1. Tenga en cuenta que el módulo
también debe activarse con los parámetros 91.11…91.12.

Temperatura 1 Sel
Medicion

91.21

0Ninguna.Ninguno

1PTC (la unidad es ohmios).PTC

2KTY84 (La unidad se selecciona con el parámetro 96.16
Selección de unidad).

KTY-84

3Pt1000 (La unidad se selecciona con el parámetro 96.16
Selección de unidad).

Pt1000

Nota: El sensor Pt1000 solo admite módulos de encoder
FEN-11 y FEN-31.

1500 ms / real32Define un tiempo de filtro para lamedición de la tempera-
tura a través del módulo de interfaz 1.

Tiempo filtrado tem-
perat. 1

91.22

- / -Tiempo de filtro para la medición de la temperatura.0...10000 ms

Ninguno / uint16Especifica el tipo de sensor de temperatura conectado al
módulo de interfaz 2. Tenga en cuenta que el módulo
también debe activarse con los parámetros 91.13…91.14.

Temperatura 2 Sel
Medicion

91.24

0Ninguna.Ninguno

1PTC (la unidad es ohmios).PTC

2KTY84 (La unidad se selecciona con el parámetro 96.16
Selección de unidad).

KTY-84

3Pt1000 (La unidad se selecciona con el parámetro 96.16
Selección de unidad).

Pt1000

Nota: El sensor Pt1000 solo admite módulos de encoder
FEN-11 y FEN-31.

1500 ms / real32Define un tiempo de filtro para lamedición de la tempera-
tura a través de la interfaz 2.

Tiempo filtrado tem-
perat. 2

91.25

- / 1 = 1 msTiempo de filtro para la medición de la temperatura.0...10000 ms

No seleccionado /
uint16

Selecciona la entrada del encoder en elmódulo de interfaz
1 cuya señal es reflejada por, o emulada hacia, la salida
TTL.

Fuente de salida TTL
Módulo 1

91.31

VéasetambiénelapartadoCompatibilidadconencoder (pá-
gina 53).

0Salida TTL no utilizada.No seleccionado

1La entrada 1 es reflejada por, o emulada hacia, la salida
TTL.

Entrada módulo 1

2La entrada 2 es reflejada por, o emulada hacia, la salida
TTL.

Entrada módulo 2
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- / uint16Define el número de pulsos TTL por revolución para la sali-
da de emulación del encoder del módulo de interfaz 1.

Pulsos/revemulación
Módulo 1

91.32

1 = 1 Sin unidad / -Número de pulsos TTL para emulación.0...65535 Sin unidad

- / real32Con el módulo de interfaz 1 se define cuándo se emulan
lospulsos cero en relacióna laposición cero recibidadesde
el encoder.

Offset posición emu-
laciónpulsoZMódulo
1

91.33

Por ejemplo, con un valor de 0.50000 se emula un pulso
cero siempre que la posición del encoder pase por 0.5 re-
voluciones. Con un valor de 0.00000, se emula un pulso
cero siempre que la posición del encoder pase por la posi-
ción cero.

32767 = 1 rev / 100000
= 1 rev

Posición de los pulsos cero emulados.0.00000 ... 1.00000
rev

No seleccionado /
uint16

Selecciona la entrada del encoder en elmódulo de interfaz
2 cuya señal es reflejada por, o emulada hacia, la salida
TTL.

Fuente de salida TTL
Módulo 2

91.41

VéasetambiénelapartadoCompatibilidadconencoder (pá-
gina 53).

0Salida TTL no utilizada.No seleccionado

1La entrada 1 es reflejada por, o emulada hacia, la salida
TTL.

Entrada módulo 1

2La entrada 2 es reflejada por, o emulada hacia, la salida
TTL.

Entrada módulo 2

- / uint16Define el número de pulsos TTL por revolución para la sali-
da de emulación del encoder del módulo de interfaz 2.

Pulsos/revemulación
Módulo 2

91.42

1 = 1 Sin unidad / 1 = 1
Sin unidad

Número de pulsos TTL para emulación.0...65535 Sin unidad

- / real32Con el módulo de interfaz 2 se define cuándo se emulan
lospulsos cero en relacióna laposición cero recibidadesde
el encoder.

Offset posición emu-
laciónpulsoZMódulo
2

91.43

Por ejemplo, con un valor de 0.50000 se emula un pulso
cero siempre que la posición del encoder pase por 0.5 re-
voluciones. Con un valor de 0.00000, se emula un pulso
cero siempre que la posición del encoder pase por la posi-
ción cero.

32767 = 1 rev / 100000
= 1 rev

Posición de los pulsos cero emulados.0.00000 ... 1.00000
rev
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Ajustes para el encoder 1.Encoder 1 Configura-
cion

92

Nota:El contenidodeestegrupodeparámetros varía según
el tipo de codificador seleccionado.

Nota: Se recomienda utilizar la conexión de encoder 1 (este
grupo) siempre que sea posible, ya que los datos recibidos
a través de ella sonmás recientes que los recibidos a través
de la conexión 2 (grupo 93 Encoder 2 Configuracion).

Ninguno / uint16Selecciona el tipo de encoder/resolver 1.Encoder 1 Tipo92.1

0Ninguna.Ninguno

1TTL. Tipo demódulo (entrada): FEN-01 (X31), FEN-11 (X41)
o FEN-21 (X51).

TTL

2TTL+. Tipo de módulo (entrada): FEN-01 (X32).TTL+

3Encoder absoluto. Tipodemódulo (entrada): FEN-11 (X42).Encoder Absoluto

4Resolver. Tipo de módulo (entrada): FEN-21 (X52).Resolver

5HTL. Tipo de módulo (entrada): FEN-31 (X82).HTL

6HTL. Tipo de módulo (entrada): FSE-31 (X31).HTL 1

7HTL. Tipodemódulo (entrada): FSE-31 (X32). No se admite
en el momento de publicar este manual.

HTL 2

Módulo 1 / uint16Selecciona el módulo de interfaz al que está conectado el
encoder

Encoder 1 Fuente92.2

(las ubicaciones físicas y los tipos de módulos de interfaz
deencoder sedefinenenel grupodeparámetros91Ajustes
de módulo encoder.

0Módulo de interfaz 1.Módulo 1

1Módulo de interfaz 2.Módulo 2

1 kHz / uint16(Visible cuando 92.1 Encoder 1 Tipo = Resolver)
Define la frecuencia de la señal de excitación.

ExcitaciónFrec. señal92.10

Nota: Con un encoder EnDat o HIPERFACE y FEN-11 FPGA
versión VIE12200 o posterior, este parámetro se establece
automáticamente al validar la configuración del encoder
(91.10 Encoder Refresco Param).

1 = 1 kHz / 1 = 1 kHzFrecuencia de la señal de excitación.1...20 kHz

0 Sin unidad / uint16(Visible cuando 92.1 Encoder 1 Tipo = Absolute encoder)
Define el número de ciclos de ondas de seno/coseno en
una revolución.

Número de seno/co-
seno

92.10

Nota: No es necesario ajustar este parámetro si se usa un
encoder EnDat o SSI enmodo continuo. Véase el parámetro
92.30 Modo enlace serie.

- / 1 = 1 Sin unidadNúmerode ciclos deondasde seno/coseno enuna revolu-
ción.

0...65535 Sin unidad

2048 Sin unidad /
uint16

(Visible cuando 92.1 Encoder 1 Tipo = HTL 1)
Define el número de pulsos por revolución.

Pulsos / Revolucion92.10

- / 1 = 1 Sin unidadNúmero de pulsos.0...65535 Sin unidad
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4.0 V / uint16(Visible cuando 92.1 Encoder 1 Tipo = Resolver)
Define la amplitud rms de la señal de excitación.

Excitación amplitud
de señal

92.11

10 = 1 V / 100 = 1 VAmplitud de la señal de excitación.4.0 ... 12.0 V

Ninguno / uint16(Visible cuando 92.1 Encoder 1 Tipo = Absolute encoder)
Selecciona la fuentede la informacióndeposiciónabsoluta.

Posición Absoluta
Origen

92.11

0No seleccionado.Ninguno

1Señales de conmutación.Señales conmut.

2Interfaz serie: encoder EnDat.EnDat

3Interfaz serie: encoder HIPERFACE.Hiperface

4Interfaz serie: encoder SSI.SSI

5Interfaz serie: encoder Tamagawa de 17/33 bits.Tamagawa

Cuadratura / uint16(Visible cuando 92.1 Encoder 1 Tipo = HTL 1)
Selecciona el tipo de encoder.

Encoder de Pulsos ti-
po

92.11

0Encoder de cuadratura (tiene dos canales, A y B).Cuadratura

1Encoder de una sola pista (tiene un solo canal, A).Canal Unico

Nota:Con este ajuste, el valor de velocidadmedido siempre
es positivo con independencia de la velocidad de rotación.

1 Sin unidad / uint16(Visible cuando 92.1 Encoder 1 Tipo = Resolver)
Define el número de pares de polos del resolver.

Resolver Paresdepo-
los

92.12

1 = 1 Sin unidad / 1 = 1
Sin unidad

Número de pares de polos del resolver.1...32 Sin unidad

Deshabilitar / uint16(Visible cuando 92.1 Encoder 1 Tipo = Absolute encoder)
Activa el pulso cerodel encoderpara la entradadel encoder
absoluto (X42) del módulo de interfaz FEN-11.

Pulso cero activado92.12

Nota: No existe ningún pulso cero con las interfaces serie,
o sea, cuandoel ajustedel parámetro92.11 PosiciónAbsoluta
Origen es EnDat, Hiperface, SSI o Tamagawa.

0Pulso cero desactivado.Deshabilitar

1Pulso cero activado.Habilitar

AutoFlancoAscenden-
te / uint16

(Visible cuando 92.1 Encoder 1 Tipo = HTL 1)
Selecciona el modo de cálculo de velocidad.

Cálculo Velocidad
Modo

92.12

*Con un encoder de una sola pista (parámetro 92.11 Enco-
der de Pulsos tipo con el valor Canal Unico), la velocidad
siempre es positiva.

0CanalesA yB: se utilizan flancos ascendentes ydescenden-
tes para el cálculo de velocidad.

A&B td.

*Canal B: define la dirección de giro.

Nota: Con un encoder de una sola pista (parámetro 92.11
Encoder de Pulsos tipo), este ajuste actúa como el ajuste A
todos.

1Canal A: se utilizan flancos ascendentes y descendentes
para el cálculo de velocidad.

A todos

*Canal B: define la dirección de giro.
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2Canal A: se utilizan flancos ascendentes para el cálculo de
velocidad.

A Flanco Ascendente

*Canal B: define la dirección de giro.

3Canal A: se utilizan flancos descendentes para el cálculo
de velocidad.

A Flanco Descenden-
te

*Canal B: define la dirección de giro.

4Se seleccionaautomáticamenteunode losmodosanterio-
res, dependiendo de la frecuencia de pulsos, del modo si-
guiente:

Auto Flanco Ascen-
dente

Modo usadoFrecuencia de pulsos del
canal o canales

A&B td.< 2442 Hz

A todos2442…4884 Hz

A Flanco Ascendente> 4884 Hz

5Se seleccionaautomáticamenteunode losmodosanterio-
res, dependiendo de la frecuencia de pulsos, del modo si-
guiente:

Auto Flanco Descen-
dente

Modo usadoFrecuencia de pulsos del
canal o canales

A&B td.< 2442 Hz

A todos2442…4884 Hz

A Flanco Descendente> 4884 Hz

0 Sin unidad / uint16(Visible cuando 92.1 Encoder 1 Tipo = Absolute encoder)
Define el número de bits usados para indicar la posición
enuna revolución. Por ejemplo, un ajustede 15bits corres-
ponde a 32768 posiciones por revolución.

Anchuradatosdepo-
sición

92.13

El valor se usa cuando el ajuste del parámetro 92.11 Posi-
ción Absoluta Origen es EnDat, Hiperface o SSI. Cuando el
parámetro 92.11 Posición Absoluta Origen se ajusta a Ta-
magawa, este parámetro se ajusta internamente a 17.

Nota: Con un encoder EnDat o HIPERFACE y FEN-11 FPGA
versión VIE12200 o posterior, este parámetro se establece
automáticamente al validar la configuración del encoder
(91.10 Encoder Refresco Param).

1 = 1 Sin unidad / 1 = 1
Sin unidad

Númerodebits usados en la indicacióndeposición enuna
revolución.

0...32 Sin unidad

Habilitar / uint16(Visible cuando 92.1 Encoder 1 Tipo = HTL 1)
Selecciona si se usa la estimación de posición con el enco-
der 1 para incrementar la resolución de los datos de posi-
ción o no.

Estimacion Posicion
Habilitar

92.13
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DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

0Posiciónmedida usada (la resolución es 4 × pulsos por re-
voluciónpara encodersde cuadratura, 2 ×pulsospor revo-
lución para encoders de una sola pista).

Deshabilitar

1Posición estimada utilizada (utiliza interpolación de la po-
sición; extrapoladaenelmomentode lapeticióndedatos).

Habilitar

0 Sin unidad / uint16(Visible cuando 92.1 Encoder 1 Tipo = Absolute encoder)
Define el número de bits utilizados para el recuento de re-
voluciones con un encoder multivuelta. Por ejemplo, un
ajuste de 12 bits admitiría el recuento de hasta 4096 revo-
luciones.

Anchura datos de re-
volución

92.14

El valor se usa cuando el ajuste del parámetro 92.11 Posi-
ción Absoluta Origen es EnDat, Hiperface o SSI. Cuando el
parámetro 92.11 Posición Absoluta Origen se ajusta a Ta-
magawa, ajustar este parámetro a un valor distinto de
cero activa la solicitud de datos multivuelta.

Nota: Con un encoder EnDat o HIPERFACE y FEN-11 FPGA
versión VIE12200 o posterior, este parámetro se establece
automáticamente al validar la configuración del encoder
(91.10 Encoder Refresco Param).

1 = 1 Sin unidad / 1 = 1
Sin unidad

Númerodebits utilizadospara el recuentode revoluciones.0...32 Sin unidad

Deshabilitar / uint16(Visible cuando 92.1 Encoder 1 Tipo = HTL 1)
Selecciona si se utiliza la velocidad calculada o estimada.

EstimacionVelocHa-
bilitar

92.14

La estimación incrementa la fluctuación de velocidad du-
rante el funcionamiento en estado estacionario, perome-
jora la dinámica.

Nota: Este parámetro no es eficaz con los módulos FEN-xx
con versión FPGA VIEx 2000 o posterior.

0Última velocidad calculada utilizada (el rango de cálculo
es de 62,5 microsegundos a 4 milisegundos.)

Deshabilitar

1Se usa la velocidad estimada (estimada en elmomento de
la petición de datos).

Habilitar

4880 Hz / uint16(Visible cuando 92.1 Encoder 1 Tipo = HTL 1)
Activa el filtro transitorio del encoder (los cambios del
sentido de giro se omiten por encima de la frecuencia de
pulsos seleccionada).

Filtro de transitorios92.15

0Se permite el cambio de sentido de giro por debajo de
4880 Hz.

4880 Hz

1Se permite el cambio de sentido de giro por debajo de
2440 Hz.

2440 Hz

2Se permite el cambio de sentido de giro por debajo de
1220 Hz.

1220 Hz

3Se permite el cambio de sentido de giro en cualquier fre-
cuencia de pulsos.

Deshabilitado

0 kHz / uint16(Visible cuando 92.1 Encoder 1 Tipo = HTL 1)
Define la frecuencia de pulsos máxima del encoder 1.

Frec. de pulsos de
encoder 1 aceptada

92.17

1 = 1 kHz / 1 = 1 kHzFrecuencia de pulsos.0...300 kHz
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Nr.

A, B / uint16(Visible cuando 92.1 Encoder 1 Tipo = HTL 1)
Selecciona qué cables y canales de cable del encoder se
monitorizan para monitorizar fallos de cableado.

Fallo Cable Encoder
Modo

92.21

0A y B.A+, A-, B+, B-, Z+, Z-

1A, B y Z.A, B, Z

2A+, A-, B+ y B-.A+, A-, B+, B-

3A+, A-, B+, B-, Z+ y Z-.A+, A-, B+, B-, Z+, Z-

Sin filtrado / uint16(Visible cuando 92.1 Encoder 1 Tipo = HTL)
Filtro de flanco de pulsos habilitado. El filtro de flanco de
pulsospuedemejorar la fiabilidadde lasmediciones, espe-
cialmente si procedendeencoders conunaúnica conexión
en un extremo.

Filtrado de flanco de
pulsos

92.24

Nota: Sólo los módulos FEN-31 con versión FPGA VIE3 2200
o posterior admiten el filtro de flanco de pulsos.

Nota: El filtro de flanco de pulsos reduce la frecuencia de
pulsosmáxima. Con un tiempo de filtro de 2 µs la frecuencia
de pulsos máxima es de 200 kHz.

0Filtro deshabilitadoSin filtrado

1Tiempo de filtro: 1 microsegundo.1 µs

2Tiempo de filtro: 2 microsegundos.2 µs

Pos inicial / uint16(Visible cuando 92.1 Encoder 1 Tipo = Absolute encoder)
Selecciona el modo de enlace serie con un encoder EnDat
o SSI.

Modo enlace serie92.30

0Modo de transferencia de posición individual (posición
inicial).

Pos inicial

1Modo de transferencia de datos de posición continua.Continuo

Nota: El control del motor se fuerza internamente como un
lazo abierto y se utiliza la velocidad estimada.

2Modo de transferencia de datos de posición y velocidad
continua. Este ajuste está destinado a los encoders EnDat
2.2 sin señales seno/coseno.

Posición y velocidad
continua

Nota: Este ajuste requiere una versión de interfaz FEN-11 o
posterior.

50 ms / uint16(Visible cuando 92.1 Encoder 1 Tipo = Absolute encoder)
Selecciona el tiempo de cálculo máximo de un encoder
EnDat.

Tiempo cálculo máx.
EnDat

92.31

Nota: Este parámetro solamente necesita ajustarse si se
utiliza un encoder EnDat enmodo continuo, es decir, sin se-
ñales seno/coseno incrementales (permitido solamente co-
mo encoder 1). Véase también el parámetro 92.30 Modo en-
lace serie.

010 microsegundos.10 us

1100 microsegundos.100 us

21 milisegundo.1 ms
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Selección

Nr.

350 milisegundos.50 ms

100 us / uint16(Visible cuando 92.1 Encoder 1 Tipo = Absolute encoder)
Selecciona el ciclo de transmisión del encoder SSI.

SSI tiempo de ciclo92.32

Nota: Este parámetro solamente necesita ajustarse si se
utiliza un encoder SSI enmodocontinuo, es decir, sin señales
seno/coseno incrementales (permitido solamente como
encoder 1). Véase también el parámetro 92.30 Modo enlace
serie.

050 microsegundos.50 us

1100 microsegundos.100 us

2200 microsegundos.200 us

3500 microsegundos.500 us

41 milisegundo.1 ms

52 milisegundos.2 ms

2 Sin unidad / uint16(Visible cuando 92.1 Encoder 1 Tipo = Absolute encoder)
Define la longitudde unmensaje SSI. La longitud sedefine
como un número de ciclos de reloj. Es posible calcular el
número de ciclos si se suma 1 al número de bits en una
secuencia del mensaje SSI.

SSI ciclos reloj92.33

- / 1 = 1 Sin unidadLongitud del mensaje SSI.2...127 Sin unidad

1 Sin unidad / uint16(Visible cuando 92.1 Encoder 1 Tipo = Absolute encoder)
Con un encoder SSI, define la localización del MSB (most
significant bit, bit más significativo) del dato de posición
dentro de un mensaje SSI.

SSI posición MSB92.34

- / 1 = 1 Sin unidadUbicación del MSB de los datos de posición (número de
bit).

1...126 Sin unidad

1 Sin unidad / uint16(Visible cuando 92.1 Encoder 1 Tipo = Absolute encoder)
Con un encoder SSI, define la localización del MSB (most
significant bit, bitmás significativo) del recuento de revo-
luciones dentro de un mensaje SSI.

SSI revolución MSB92.35

- / 1 = 1 Sin unidadUbicación del MSB del recuento de revoluciones (número
de bit).

1...126 Sin unidad

Binario / uint16(Visible cuando 92.1 Encoder 1 Tipo = Absolute encoder)
Selecciona el formato de datos para un encoder SSI.

SSI formato datos92.36

0Código binario.Binario

1Código Gray.Gray

100 kBit/s / uint16(Visible cuando 92.1 Encoder 1 Tipo = Absolute encoder)
Selecciona la velocidad en baudios de un encoder SSI.

SSIvelocidadtransmi-
sión

92.37

010 kbit/s.10 kBit/s

150 kbit/s.50 kBit/s

2100 kbit/s.100 kBit/s

3200 kbit/s.200 kBit/s

4500 kbit/s.500 kBit/s

51000 kbit/s.1000 kBit/s
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Nr.

315-45 grad / uint16(Visible cuando 92.1 Encoder 1 Tipo = Absolute encoder)
Define el ángulo de fase dentro del periodo de una señal
de seno/coseno que equivale a un valor de cero en los da-
tos del enlace serie SSI. Este parámetro se utiliza para
ajustar la sincronización de los datos de posición SSI y la
posición basándose en las señales incrementales de se-
no/coseno. Una sincronización incorrecta puede causar
un error de ±1 periodo incremental.

SSI fase cero92.40

Nota: Este parámetro solamente necesita ajustarse cuando
se utiliza un encoder SSI en elmododeposición inicial (véase
el parámetro 92.30 Modo enlace serie).

0315-45 grados.315-45 grad

145-135 grados.45-135 grad

2135-225 grados.135-225 grad

3225-315 grados.225-315 grad

Impar / uint16(Visible cuando 92.1 Encoder 1 Tipo = Absolute encoder)
Define el uso de bits de paridad y paro con un encoder HI-
PERFACE.

Hiperface paridad92.45

Típicamente no es necesario ajustar este parámetro.

0Bit de indicación de paridad impar, un bit de paro.Impar

1Bit de indicación de paridad par, un bit de paro.Par

4800 bits/s / uint16(Visible cuando 92.1 Encoder 1 Tipo = Absolute encoder)
Define la velocidad de transferencia del enlace con un en-
coder HIPERFACE.

Hiperface veloc.
transmisión

92.46

Típicamente no es necesario ajustar este parámetro.

04800 bit/s.4800 bits/s

19600 bit/s.9600 bits/s

219200 bit/s.19200 bits/s

338400 bit/s.38400 bits/s

64 Sin unidad / uint16(Visible cuando 92.1 Encoder 1 Tipo = Absolute encoder)
Define la dirección de nodo para un encoder HIPERFACE.

Hiperface dirección
del nodo

92.47

Típicamente no es necesario ajustar este parámetro.

- / 1 = 1 Sin unidadDirección de nodo de un encoder HIPERFACE.0...255 Sin unidad
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Selección

Nr.

Ajustes para el encoder 2.Encoder 2Configura-
cion

93

Nota:El contenidodel grupodeparámetros varía en función
del tipo de encoder seleccionado.

Nota:Se recomiendautilizar la conexiónde encoder 1 (grupo
92Encoder 1 Configuracion) siempreque seaposible, ya que
los datos recibidos a través de ella son más recientes que
los recibidos a través de la conexión 2 (este grupo).

Ninguno / uint16Selecciona el tipo de encoder/resolver 2.Encoder 2 Tipo93.1

0Ninguna.Ninguno

1TTL. Tipo demódulo (entrada): FEN-01 (X31), FEN-11 (X41)
o FEN-21 (X51).

TTL

2TTL+. Tipo de módulo (entrada): FEN-01 (X32).TTL+

3Encoder absoluto. Tipodemódulo (entrada): FEN-11 (X42).Encoder Absoluto

4Resolver. Tipo de módulo (entrada): FEN-21 (X52).Resolver

5HTL. Tipo de módulo (entrada): FEN-31 (X82).HTL

6HTL. Tipo de módulo (entrada): FSE-31 (X31).HTL 1

7HTL. Tipodemódulo (entrada): FSE-31 (X32). No se admite
en el momento de publicar este manual.

HTL 2

Módulo 1 / uint16Selecciona el módulo de interfaz al que está conectado el
encoder (las ubicaciones físicas y los tipos demódulos de

Encoder 2 Fuente93.2

interfaz de encoder se definen en el grupo de parámetros
91 Ajustes de módulo encoder).

1Módulo de interfaz 1.Módulo 1

2Módulo de interfaz 2.Módulo 2

- / uint16(Visible cuando 93.1 Encoder 2 Tipo = Resolver)
Véase el parámetro 92.10 Excitación Frec. señal.

ExcitaciónFrec. señal93.10

- / uint16(Visible cuando 93.1 Encoder 2 Tipo = Absolute encoder)
Véase el parámetro 92.10 Número de seno/coseno.

Número de seno/co-
seno

93.10

- / uint16(Visible cuando 93.1 Encoder 2 Tipo = HTL 1)
Véase el parámetro 92.10 Pulsos / Revolucion.

Pulsos / Revolucion93.10

- / uint16(Visible cuando 93.1 Encoder 2 Tipo = Resolver)
Véase el parámetro 92.11 Excitación amplitud de señal.

Excitación amplitud
de señal

93.11

Ninguno / uint16(Visible cuando 93.1 Encoder 2 Tipo = Absolute encoder)
Véase el parámetro 92.11 Posición Absoluta Origen.

Posición Absoluta
Origen

93.11

Cuadratura / uint16(Visible cuando 93.1 Encoder 2 Tipo = HTL 1)
Véase el parámetro 92.11 Encoder de Pulsos tipo.

Encoder de Pulsos ti-
po

93.11

- / uint16(Visible cuando 93.1 Encoder 2 Tipo = Resolver)
Véase el parámetro 92.12 Resolver Pares de polos.

Resolver Paresdepo-
los

93.12

Deshabilitar / uint16(Visible cuando 93.1 Encoder 2 Tipo = Absolute encoder)
Véase el parámetro 92.12 Pulso cero activado.

Pulso cero activado93.12

AutoFlancoAscenden-
te / uint16

(Visible cuando 93.1 Encoder 2 Tipo = HTL 1)
Véase el parámetro 92.12 Cálculo Velocidad Modo.

Cálculo Velocidad
Modo

93.12

- / uint16(Visible cuando 93.1 Encoder 2 Tipo = Absolute encoder)
Véase el parámetro 92.13 Anchura datos de posición.

Anchuradatosdepo-
sición

93.13
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Habilitar / uint16(Visible cuando 93.1 Encoder 2 Tipo = HTL 1)
Véase el parámetro 92.13 Estimacion Posicion Habilitar.

Estimacion Posicion
Habilitar

93.13

- / uint16(Visible cuando 93.1 Encoder 2 Tipo = Absolute encoder)
Véase el parámetro 92.14 Anchura datos de revolución.

Anchura datos de re-
volución

93.14

Deshabilitar / uint16(Visible cuando 93.1 Encoder 2 Tipo = HTL 1)
Véase el parámetro 92.14 Estimacion Veloc Habilitar.

EstimacionVelocHa-
bilitar

93.14

4880 Hz / uint16(Visible cuando 93.1 Encoder 2 Tipo = HTL 1)
Véase el parámetro 92.15 Filtro de transitorios.

Filtro de transitorios93.15

- / uint16(Visible cuando 93.1 Encoder 2 Tipo = HTL 1)
Véase el parámetro 92.17 Frec. de pulsos de encoder 1
aceptada.

Frec. de pulsos de
encoder 2 aceptada

93.17

A, B / uint16(Visible cuando 93.1 Encoder 2 Tipo = HTL 1)
Véase el parámetro 92.21 Fallo Cable Encoder Modo.

Fallo Cable Encoder
Modo

93.21

Sin filtrado / uint16(Visible cuando 93.1 Encoder 2 Tipo = HTL)
Véase el parámetro 92.24 Filtrado de flanco de pulsos.

Filtrado de flanco de
pulsos

93.24

Pos inicial / uint16(Visible cuando 93.1 Encoder 2 Tipo = Absolute encoder)
Véase el parámetro 92.30 Modo enlace serie.

Serial link mode93.30

50 ms / uint16(Visible cuando 93.1 Encoder 2 Tipo = Absolute encoder)
Véase el parámetro 92.31 Tiempo cálculo máx. EnDat.

Tiempo cálculo máx.
EnDat

93.31

100 us / uint16(Visible cuando 93.1 Encoder 2 Tipo = Absolute encoder)
Véase el parámetro 92.32 SSI tiempo de ciclo.

SSI tiempo de ciclo93.32

- / uint16(Visible cuando 93.1 Encoder 2 Tipo = Absolute encoder)
Véase el parámetro 92.33 SSI ciclos reloj.

SSI ciclos reloj93.33

- / uint16(Visible cuando 93.1 Encoder 2 Tipo = Absolute encoder)
Véase el parámetro 92.34 SSI posición MSB.

SSI posición MSB93.34

- / uint16(Visible cuando 93.1 Encoder 2 Tipo = Absolute encoder)
Véase el parámetro 92.35 SSI revolución MSB.

SSI revolución MSB93.35

Binario / uint16(Visible cuando 93.1 Encoder 2 Tipo = Absolute encoder)
Véase el parámetro 92.36 SSI formato datos.

SSI formato datos93.36

100 kBit/s / uint16(Visible cuando 93.1 Encoder 2 Tipo = Absolute encoder)
Véase el parámetro 92.37 SSI velocidad transmisión.

SSIvelocidadtransmi-
sión

93.37

315-45 grad / uint16(Visible cuando 93.1 Encoder 2 Tipo = Absolute encoder)
Véase el parámetro 92.40 SSI fase cero.

SSI fase cero93.40

Impar / uint16(Visible cuando 93.1 Encoder 2 Tipo = Absolute encoder)
Véase el parámetro 92.45 Hiperface paridad.

Hiperface paridad93.45

4800 bits/s / uint16(Visible cuando 93.1 Encoder 2 Tipo = Absolute encoder)
Véase el parámetro 92.46 Hiperface veloc. transmisión.

Hiperface veloc.
transmisión

93.46

- / uint16(Visible cuando 93.1 Encoder 2 Tipo = Absolute encoder)
Véase el parámetro 92.47 Hiperface dirección del nodo.

Hiperface dirección
del nodo

93.47
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Control de la unidaddealimentacióndel convertidor, como
la tensión CC y la referencia de potencia reactiva.

Control LSU94

Nótese que las referencias definidas aquí también deben
seleccionarse como la fuentede referencia enel programa
de control de alimentación para que tengan efecto.

Este grupo sólo es visible cuando el control de la unidad
de alimentación esté activado por el parámetro 95.20 Có-
digo 1 opciones HW.

Véase también el apartado Control de una unidad de ali-
mentación (LSU) (página 44).

On / uint16Habilita/deshabilita lamáquinadeestado INU-LSU interna.Control LSU94.1

Si lamáquinadeestadoestáhabilitada, la unidad inversora
(INU) controla la unidad de alimentación (LSU) y evita el
arranque de la unidad inversora hasta que la unidad de
alimentación esté lista.

Si lamáquinadeestadoestádeshabilitada, la unidad inver-
sora ignora el estado de la unidad de alimentación.

0Máquina de estado INU-LSU deshabilitada.Desactivado

1Máquina de estado INU-LSU habilitada.Activado

Deshabilitar / uint16Habilita/deshabilita el panel de control y el acceso de he-
rramienta de PC a la unidad de alimentación (convertidor

Comunic. panel LSU94.2

del ladode red) a travésde la unidad inversora (convertidor
del lado de motor).

Nota: Solamente tienen soporte para esta función los con-
vertidores:
• ACS880-11
• ACS880-31
• ACS880-17 basado en unmódulo de convertidor integrado
• ACS880-37 basadoenunmódulode convertidor integrado.

0El acceso del panel de control y la herramienta de PC a la
unidad de alimentación a través de la unidad inversora
está deshabilitado.

Deshabilitar

1El acceso del panel de control y la herramienta de PC a la
unidad de alimentación a través de la unidad inversora
está habilitado.

Habilitar

SW estándar de con-
vertidores únicos ABB
/ uint16

(Solo visible con ciertos tipos de convertidor).

Selecciona la funcionalidaddel bit 1 de 6.11 Palabra Estado
Pcpal.

Perfil de palabra de
estado INU-LSU

94.4

0El convertidor activa el bit 1 de 6.11 Palabra Estado Pcpal
una vez cargado el bus de CC.

SW estándar de con-
vertidores únicos
ABB

1El convertidor activa el bit 1 de 6.11 Palabra Estado Pcpal
una vez cerrado el contactor principal y con la unidad de
suministro (convertidor del lado de red) está en marcha.

SW retrocompatible

Este ajuste puede utilizarse, por ejemplo, al instalar el
convertidor en una configuración existente con otros
convertidores ACS880 y ACS800.
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No seleccionado /
uint32

(Solo es visible cuando el control de la unidadde alimenta-
ción IGBT está activado mediante 95.20)

OrdendemarchaLSU
externo

94.5

Selecciona la fuente para activar la orden de marcha LSU
externa

Este parámetro es visible solo si la comunicación INU-ISU
está habilitada en 95.20, bit 15.

Nota: Si se detiene LSU con el parámetro 94.5 Orden de
marcha LSU externo, LSU continúa funcionando durante el
tiempo definido por 94.11 Demora paro LSU.

00No seleccionado

11Seleccionado

2Entrada digital DI1 (10.2 DI Estado Demora, bit 0).DI1

3Entrada digital DI2 (10.2 DI Estado Demora, bit 1).DI2

4Entrada digital DI3 (10.2 DI Estado Demora, bit 2).DI3

5Entrada digital DI4 (10.2 DI Estado Demora, bit 3).DI4

6Entrada digital DI5 (10.2 DI Estado Demora, bit 4).DI5

7Entrada digital DI6 (10.2 DI Estado Demora, bit 5).DI6

10Entrada/salida digital DIO1 (11.2 DIO Estado Demora, bit
0).

DIO1

11Entrada/salida digital DIO2 (11.2 DIO Estado Demora, bit
1).

DIO2

30Entrada DIIL (10.2 DI Estado Demora, bit 15).DIIL

15 s / uint16Define el tiempomáximo que se permite que la unidad de
alimentación (LSU) se cargue antes de que se genere un
fallo, 7584 Fallo de carga de LSU.

Tiempo carga máx.
LSU

94.10

1 = 1 s / 1 = 1 sTiempo máximo de carga.0...65535 s

600.0 s / uint16Define un retardo de paro de la unidad de alimentación.
Este parámetro puede usarse para retrasar la apertura del
interruptor/contactor principal cuando se espera un rea-
rranque.

Demora paro LSU94.11

10 = 1 s / 10 = 1 sRetardo de paro de la unidad de alimentación.0.0 ... 3600.0 s

- / real32(Solo es visible cuando el control de la unidadde alimenta-
ción IGBT está activado mediante 95.20)

Referenciade tensión
CC

94.20

Muestra la referencia de tensiónCC enviada a la unidadde
alimentación.

Nota: Este parámetro es de solo lectura.

10 = 1 V / 10 = 1 VReferencia de tensión CC enviada a la unidad de alimenta-
ción.

0.0 ... 2000.0 V

Refdeusuario /uint32(Solo es visible cuando el control de la unidadde alimenta-
ción IGBT está activado mediante 95.20)

Fuente de referencia
tensión CC

94.21

Selecciona la fuente de la referencia de tensión CC que
debe enviarse a la unidad de alimentación.

0Ninguna.Cero

194.22 Referencia de tensión CC de usuario.Ref de usuario
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Predet / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

-Selección de la fuente (véase Términos y abreviaturas (pá-
gina 136)).

Otro [bit]

0.0 V / real32(Solo es visible cuando el control de la unidadde alimenta-
ción IGBT está activado mediante 95.20)

Referenciade tensión
CC de usuario

94.22

Define la referencia de tensión de CC para la unidad de
alimentación cuando 94.21 Fuente de referencia tensión
CC se ajusta a Ref de usuario.

10 = 1 V / 10 = 1 VReferencia de CC del usuario0.0 ... 2000.0 V

- / real32(Solo es visible cuando el control de la unidadde alimenta-
ción IGBT está activado mediante 95.20)

Referencia de poten-
cia reactiva

94.30

Muestra la referencia de potencia reactiva enviada a la
unidad de alimentación.

Nota: Este parámetro es de solo lectura.

10 = 1 kVAr / 10 = 1
kVAr

Referencia de potencia reactiva enviada a la unidad de ali-
mentación.

-3276.8 ... 3276.7 kVAr

Refdeusuario /uint32(Solo es visible cuando el control de la unidadde alimenta-
ción IGBT está activado mediante 95.20)

Fuente de referencia
de potencia reactiva

94.31

Selecciona la fuente de la referencia de potencia reactiva
que debe enviarse a la unidad de alimentación.

0Ninguna.Cero

194.32 Referencia de potencia reactiva de usuario.Ref de usuario

-Selección de la fuente (véase Términos y abreviaturas (pá-
gina 136)).

Otro [bit]

0.0 kVAr / real32(Solo es visible cuando el control de la unidadde alimenta-
ción IGBT está activado mediante 95.20)

Referencia de poten-
cia reactiva de usua-
rio

94.32

Define la referencia de potencia reactiva para la unidad de
alimentación cuando94.31 Fuente de referencia depoten-
cia reactiva se ajusta a Ref de usuario.

10 = 1 kVAr / 10 = 1
kVAr

Referencia de potencia reactiva de usuario-3276.8 ... 3276.7 kVAr

600.00 porcentaje /
real32

Define la potenciamáxima en el eje para elmododemoto-
rización durante un fallo de la red de alimentación cuando
el control de la unidad de alimentación IGBT está activo
(el bit 15 de 95.20 Código 1 opciones HW está activado).

Límite pot mot con
pérd red

94.40

El valor se expresa comoporcentaje de la potencia nominal
del motor.

Nota: Con una unidad de alimentación de diodos (el bit 11
de 95.20 está activado), la potencia de motorización en el
eje está limitada al 2% durante un fallo de red independien-
temente de este parámetro.

1 = 1 porcentaje / 100
= 1 porcentaje

Potencia máxima en el eje para el modo de motorización
durante un fallo de la red de alimentación.

0.00 ...600.00porcen-
taje
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Predet / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

-600.00 porcentaje /
real32

Define la potenciamáximaenel eje parageneraciónduran-
te un fallo de la red de alimentación cuando el control de
la unidad de alimentación está activo (el bit 15 de 95.20
Código 1 opciones HW está activado).

Límite pot gen con
pérd red

94.41

El valor se expresa comoporcentaje de la potencia nominal
del motor.

Nota: Con una unidad de alimentación de diodos (el bit 11
de 95.20 está activado), la potencia de motorización en el
eje está limitada al 2% durante un fallo de red independien-
temente de este parámetro.

1 = 1 porcentaje / 100
= 1 porcentaje

Potencia máxima en el eje para el modo de generación
durante un fallo de la red de alimentación.

-600.00 ... 0.00 por-
centaje

No seleccionado /
uint32

Habilita la detecciónde reddébil de LSUen los convertido-
resACS880-11/31/14/34/17/37paramejorar la estabilidad
en redes débiles y cuando el convertidor se alimenta con
un generador.

Habilitar detección
de red débil de LSU

94.50

Nota: Este parámetro solo puede utilizarse con losmodelos
ACS880-11/31/14/34/17/37, bastidores R3, R6, R8 y R11.

00No seleccionado

11Seleccionado

2Entrada digital DI1 (10.2 DI Estado Demora, bit 0).DI1

3Entrada digital DI2 (10.2 DI Estado Demora, bit 1).DI2

4Entrada digital DI3 (10.2 DI Estado Demora, bit 2).DI3

5Entrada digital DI4 (10.2 DI Estado Demora, bit 3).DI4

6Entrada digital DI5 (10.2 DI Estado Demora, bit 4).DI5

7Entrada digital DI6 (10.2 DI Estado Demora, bit 5).DI6

10Entrada/salida digital DIO1 (11.2 DIO Estado Demora, bit
0).

DIO1

11Entrada/salida digital DIO2 (11.2 DIO Estado Demora, bit
1).

DIO2

-Véase Términos y abreviaturas (página 136).Otro [bit]
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Predet / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

Ajustes varios relativos al hardware.Configuracion Hard-
ware

95

No se indica / uint16Selecciona el rango de tensiones de alimentación. Este
parámetro es utilizado por el convertidor para determinar

TensionAlimentacion95.1

la tensión nominal de la red de alimentación. El parámetro
también afecta a las especificaciones de intensidad y a las
funcionesdecontrol de tensióndeCC (límitesdeactivación
del chopper de frenado y de disparo) del convertidor.

ADVERTENCIA: Un ajuste incorrecto puede provocar
el embalamiento demodo incontrolado delmotor o la
sobrecarga de la resistencia o el chopper de frenado.

Nota: Las selecciones mostradas dependen del hardware
del convertidor. Si sólo hay un rango de tensiones válido
para el convertidor en cuestión, se selecciona por defecto.

Nota: Este parámetro no puede cambiarse mientras el con-
vertidor está en marcha.

0No se ha seleccionado ningún rango de tensiones. El con-
vertidor noempezará amodular antesdequese seleccione
un rango.

No se indica

1208…240 V208...240 V

2380...415 V380...415 V

3440...480 V440...480 V

4500 V500 V

5525...600 V525...600 V

6660...690 V660...690 V

Deshabilitar; Habilitar
(95.20 b15) / uint16

Habilita los límites de tensión adaptativos.

Los límites de tensión adaptativos pueden usarse, por
ejemplo, si se utiliza una unidadde alimentación IGBTpara

Limites Tension
Adaptativos

95.2

elevar el nivel de tensión de CC. Si la comunicación entre
el inversor y la unidad de alimentación IGBT está activada
(95.20Código 1opcionesHW), los límitesde tensión están
relacionados con la referencia de tensión transmitida a la
unidad de alimentación (94.20 Referencia de tensión CC)
presuponiendo que esa referencia sea suficientemente
alta. De lo contrario, los límites se calculan a partir de la
tensión de CCmedida al final de la secuencia de precarga.

Esta función también resulta útil si la tensión de alimenta-
ción de CA para el convertidor es alta, pues se elevan los
niveles de aviso como corresponda.

*Afectado por 95.20 Código 1 opciones HW, bit 15.

0Límites de tensión adaptativos deshabilitados.Deshabilitar

1Límites de tensión adaptativos habilitados.Habilitar

24 V internos (ZCU);
24 V externos (BCU;
95.20 b4) / uint16

Especifica el tipo de alimentación de la unidad de control
del convertidor.

*El valor por defecto depende del tipo de unidad control
y el ajuste del parámetro 95.20 Código 1 opciones HW, bit
4.

Aliment Tarjeta Con-
trol

95.4
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Predet / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

0La unidad de control del convertidor recibe alimentación
de la unidad de potencia de convertidor a la que está co-
nectada.

24 V internos

Nota: Si se requiere la marcha reducida, seleccione 24 V ex-
ternos o 24 V externos redundantes.

1La unidad de control del convertidor recibe alimentación
de una fuente externa. Los fallos en la unidad de potencia
del convertidor y en la potencia quedan ocultos cuando el
convertidor se encuentra en el estado parado, de manera
que el circuito de potencia puede desconectarse sin fallos
mientras se alimenta la unidad de control.

24 V externos

2(Solo en unidades de control tipo BCU)24 V externos redun-
dantes

La unidad de control del convertidor recibe alimentación
de dos fuentes externas redundantes. La pérdida de una
de las fuentes genera un aviso (AFECFalta señal de poten-
cia externa). Los fallos en la unidaddepotencia del conver-
tidor y en lapotenciaquedanocultos cuandoel convertidor
se encuentra enel estadoparado, demaneraqueel circuito
de potencia puede desconectarse sin fallos mientras se
alimenta la unidad de control.
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Predet / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

Deshabilitar; Habilitar
(95.20 b5) / uint16

(Solo visible con una unidad de control ZCU)

Habilita / deshabilita la monitorización del interruptor de
CC a través de la entrada DIIL. Este ajuste está pensado
para su uso con módulos inversores con un circuito de
carga interno conectados al bus de CC mediante un inte-
rruptor de CC.

Monit. interruptorCC95.8

Debe conectarse un contacto auxiliar del interruptor de
CCa la entradaDIIL, demodoque la entrada sedesconecte
cuando el interruptor de CC esté abierto.

M

+2
4 

V

D
IIL

Bus de CC

Interruptor de CC

Módulo inversor

Contactor de
cargaLógica de carga

Si se abre el interruptor de CC con el inversor en marcha,
se da una orden de paro por eje libre al inversor y se activa
su circuito de carga.

Se impide el arranque del inversor hasta que se cierre el
interruptor de CC y se recargue el circuito de CC en la uni-
dad inversora.

Nota: Por defecto, DIIL es la entrada de la señal de permiso
demarcha. Ajuste 20.12 Fuente permisodemarcha 1 si fuera
necesario.

Nota: Un circuito de carga interno se incluye de serie en al-
gunos tipos de módulo inversor, pero es opcional en otros;
consulte con su representante de Servicio de ABB.

0Monitorizacióndel interruptor deCCa través de la entrada
DIIL deshabilitada.

Deshabilitar

1Monitorizacióndel interruptor deCCa través de la entrada
DIIL habilitada.

Habilitar
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Predet / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

- / uint16(Solo visible con una unidad de control BCU)Controlador interr
fus

95.9

Activa la comunicación a un controlador de carga BSFC.
Este ajuste está pensado para su uso con módulos inver-
sores conectados a un bus de CC a través de un circuito
de carga/interruptor de CC controlado por un regulador
de carga. En las unidades sin interruptor de CC, este pará-
metro debe ajustarse a Deshabilitar.

El regulador de carga monitoriza la carga de la unidad in-
versora y envía una orden de habilitación cuando la carga
ha finalizado (es decir, el interruptor de CC se cierra des-
pués de que los indicadores luminosos de "carga OK" se
iluminen y el interruptor de carga se abra).

Para obtener más información, véase la documentación
del BSFC.

0Comunicación con el BSFC deshabilitada.Deshabilitar

1Comunicación con el BSFC habilitada.Habilitar

0000h / uint16(Solo visible con una unidad de control BCU)Reduced run mask95.12

Especifica qué módulos de convertidor se han eliminado
de la configuración del convertidor. Un valor diferente de
0 activa la función de marcha reducida.

Véaseel apartadoFuncióndemarcha reducida (página107).

El módulo 1 ha sido eliminado.Module 1 removedb0

El módulo 2 ha sido eliminado.Module 2 removedb1

El módulo 3 ha sido eliminado.Module 3 removedb2

El módulo 4 ha sido eliminado.Module 4 removedb3

El módulo 5 ha sido eliminado.Module 5 removedb4

El módulo 6 ha sido eliminado.Module 6 removedb5

El módulo 7 ha sido eliminado.Module 7 removedb6

El módulo 8 ha sido eliminado.Module 8 removedb7

El módulo 9 ha sido eliminado.Module 9 removedb8

El módulo 10 ha sido eliminado.Module 10 removedb9

El módulo 11 ha sido eliminado.Module 11 removedb10

El módulo 12 ha sido eliminado.Module 12 removedb11

Paragraph with type
attribute with value
Name is not defined

b12…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh
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Predet / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

- / uint16(Solo visible con una unidad de control BCU)Modo de marcha re-
ducida

95.13

Especifica el número de módulos inversores disponibles.

Este parámetro debe ajustarse si se requiere una marcha
reducida. Un valor diferente de 0 activa la función demar-
cha reducida.

Si el programa de control no puede detectar el número de
módulos especificado por este parámetro, se genera un
fallo (5695 Marcha reducida).

Véaseel apartadoFuncióndemarcha reducida (página107).

0 = Marcha reducida deshabilitada
1…12 = Número de módulos disponibles

Nota: Este parámetro no puede cambiarse mientras el con-
vertidor está en marcha.

- / -Número de módulos inversores disponibles.0...65535 Sin unidad

0000h / uint16(Solo visible con una unidad de control BCU)Módulos conectados95.14

Muestra qué módulos inversores conectados en paralelo
han sido detectados por el programa de control.

Nota: Este parámetro es de solo lectura.

Módulo 1 detectado.Módulo 1b0

Módulo 2 detectado.Módulo 2b1

Módulo 3 detectado.Módulo 3b2

Módulo 4 detectado.Módulo 4b3

Módulo 5 detectado.Módulo 5b4

Módulo 6 detectado.Módulo 6b5

Módulo 7 detectado.Módulo 7b6

Módulo 8 detectado.Módulo 8b7

Módulo 9 detectado.Módulo 9b8

Módulo 10 detectado.Módulo 10b9

Módulo 11 detectado.Módulo 11b10

Módulo 12 detectado.Módulo 12b11

Paragraph with type
attribute with value
Name is not defined

b12…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh
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FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

- / uint16Contieneajustes relacionados conel hardwarequepueden
habilitarse y deshabilitarse conmutando los bits en cues-
tión.

Ajustes HW especia-
les

95.15

Nota: La instalación del hardware especificado por este pa-
rámetro puede requerir el derrateo de la salida del converti-
dor o imponer otras limitaciones. Consulte el Manual de
hardware de este convertidor.

Nota: Este parámetro no puede cambiarse mientras el con-
vertidor está en marcha.

1 = El motor accionado es un motor Ex suministrado por
ABB para atmósferas potencialmente explosivas. Este
cumple los requisitos de frecuencia portadora mínima
para motores Ex de ABB.

Motor EXb0

Nota:Póngase en contacto con su representante deServicio
deABBpara informarse sobre losmotores Ex de otros fabri-
cantes.

1 = Se conecta un filtro seno ABB a la salida del converti-
dor/inversor.

Filtro seno ABBb1

1 = Adaptación del límite de frecuencia portadora mínima
a la frecuencia de salida activa. Este ajustemejora el rendi-
mientodecontrol a frecuenciasdesalidaaltas (normalmen-
te, superiores a 120 Hz).

Modo alta velocidadb2

1 = Se conecta un filtro senoidal personalizado a la salida
del convertidor/inversor. Véanse también los parámetros
97.1, 97.2, 99.18 y 99.19.

Filtro senoi. pers.b3

Reservedb4…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

Apagado / uint32(Solo visible con una unidad de control BCU)Modo enrutador95.16

Habilita/deshabilita el modo enrutador de la unidad de
control BCU. Cuando está activo el modo enrutador, los
canales PSL2 conectados aotra BCU (es decir, los seleccio-
nados por 95.17 Config canal enrutador) se enrutan a las
unidadesdepotencia (módulosdeconvertidor) conectadas
a esta BCU.

Véase el apartadoModo enrutador para unidad de control
BCU (página 110).

Nota: Este parámetro no puede cambiarse mientras el con-
vertidor está en marcha.

0Modo enrutador inactivo.Off

1Modo enrutador activado.On

-Véase Términos y abreviaturas (página 136).Otro [bit]
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FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

- / uint16(Solo visible con una unidad de control BCU)Config canal enruta-
dor

95.17

Selecciona qué canales PSL2 de la unidad de control BCU
están conectados a otra BCU y enrutados a una unidad de
potencia local.

Nota: Las unidades de potencia locales se deben conectar
a canales sucesivosapartir deCH1.DespuésBCUseconecta
la otra BCU a uno o varios canales sucesivos a partir del pri-
mer canal libre.

Nota:El canalmáspequeñoseleccionadoenesteparámetro
se enruta a la unidad de potencia local con el número más
pequeño, etc.

Nota: Debe haber al menos tantos módulos de potencia lo-
cales como canales enrutados.

Nota: Este parámetro no puede cambiarse mientras el con-
vertidor está en marcha.

Véase el apartadoModo enrutador para unidad de control
BCU (página 110).

0ch1b0

1 =El canal CH2 se enruta a la unidaddepotencia local (que
está conectada a CH1)

ch2b1

1 = El canal CH3 se enruta a la unidaddepotencia local (que
está conectada a CH1)

ch3b2

1 = El canal CH4 se enruta a una unidad de potencia localch4b3

1 = El canal CH5 se enruta a una unidad de potencia localch5b4

1 = El canal CH6 se enruta a una unidad de potencia localch6b5

1 = El canal CH7 se enruta a una unidad de potencia localch7b6

1 = El canal CH8 se enruta a una unidad de potencia localch8b7

1 = El canal CH9 se enruta a una unidad de potencia localch9b8

1 = El canal CH10 se enruta a una unidad de potencia localch10b9

1 = El canal CH11 se enruta a una unidad de potencia localch11b10

1 = El canal CH12 se enruta a una unidad de potencia localch12b11

Paragraph with type
attribute with value
Name is not defined

b12…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh
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Predet / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

- / uint16Especifica las opciones relacionadas con el hardware que
requieren valorespordefectodiferenciadospara lospará-
metros. La activación de un bit en este parámetro realiza
los cambios necesarios enotrosparámetros. Por ejemplo,
activar una opción de paro de emergencia reserva una en-
tradadigital. Enmuchosde casos, los parámetros diferen-
ciados también quedarán protegidos contra escritura.

Código 1 opciones
HW

95.20

Esteparámetro, así como los cambiosenotrosparámetros
implementados por este, no se ven afectados por la res-
tauración de un parámetro.

ADVERTENCIA: Tras conmutar cualquier bit de esta
palabra, compruebe de nuevo los valores de los pará-
metros afectados.

Nota: Este parámetro no puede cambiarse mientras el con-
vertidor está en marcha.

*Véase el apartadoControl de una unidadde alimentación
(LSU) (página 44).

0 = 50Hz; 1 = 60Hz. Afecta a 11.45, 11.59, 12.20, 13.18, 30.11,
30.12, 30.13, 30.14, 31.26, 31.27, 40.15, 40.37, 41.15, 41.37,
46.1 y 46.2.

Frec. aliment. 60 Hzb0

1 = Paro de emergencia de categoría 0 sin módulo FSO.
Afecta a 21.4, 21.5, 23.11.

Paro emergencia Cat
0

b1

1 = Paro de emergencia de categoría 1 sin módulo FSO.
Afecta a 10.24, 21.4, 21.5, 23.11.

Paro emergencia Cat
1

b2

1 = Control del ventilador de refrigeración del armario
(sólo seusa conel hardwareACS880-07 específico). Afecta
a 10.27, 10.28, 10.29.

RO2 para vent. ref.
armario -07

b3

1 = Unidad de control alimentada externamente. Afecta a
95.4. (Sólo son visibles con una unidad de control ZCU)

Unidad de control
alim. externa

b4

1 = Monit. interruptor CC activa. Afecta a 20.12, 31.3, 95.8.
(Sólo son visibles con una unidad de control ZCU)

Interruptor alimenta-
ción CC

b5

1 = Control del ventilador del motor activo. Afecta a 10.24,
35.100, 35.103, 35.104.

Interruptor motor
DOL

b6

1 = Contr. fusible línea xSFC-01. Afecta a 95.9. (Sólo visible
con una unidad de control BCU)

Contr. fusible línea
xSFC-01

b7

1 = Interruptor de servicio o relé PTC/Pt100 conectado.
Afecta a 31.1, 31.2.

Interruptor de servi-
cio

b8

1 = Contactor de salida presente. Afecta a 10.24, 20.12.Contactor de salidab9

1 = Interruptores de estado (p. ej., térmicos) conectados
a la entrada DIIL. Afecta a 20.11, 20.12.

Res. fren., filt. seno,
vent. IP54

b10

*1 = Control de la unidad de alimentación de diodos me-
diante una unidad inversora activa. Hace que varios pará-
metros sean visibles en los grupos 6, 60, 61, 62 y 94. (Sólo
visible con una unidad de control BCU)

Comunicación INU-
DSU

b11

Paragraph with type
attribute with value
Name is not defined

b12
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DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

1 = Activo: Se conecta un filtro du/dt externo a la salida
del convertidor. El ajuste limitará la frecuencia de conmu-
tación de salida. Con tamaños de bastidor de módulo in-
versor R5i a R7i, el ventilador del módulo se forzará a la
velocidad máxima.

Activación filtro
du/dt

b13

Nota: Este bit se deja a 0 si el convertidor/módulo inversor
está equipado con un filtro du/dt interno (por ejemplo, los
módulos inversores conbastidor R8i con el opcional +E205).

1 = La unidad inversora se componedemódulos conbasti-
dor R8i con ventiladores de refrigeración directos a línea
(opcional +C188). Deshabilita lamonitorización de la reali-
mentacióndel ventilador y cambia el control del ventilador
al tipo ON/OFF.

Activaciónde ventila-
dor DOL

b14

*1 = Control de la unidad de alimentación IGBT mediante
una unidad inversora activa. Afecta a 31.23 y 95.2. Haceque
varios parámetros sean visibles en los grupos 1, 5, 6, 7, 30,
31, 60, 61, 62, 94 y 96.

Comunicación INU-
DSU

b15

El bit 15 también ajusta 195.01 Tensión Alimentación en
ISU con el mismo valor que 95.1 en INU.

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

- / uint16Especificamásopciones relacionadas conel hardwareque
requieren valorespordefectodiferenciadospara lospará-
metros. Véase el parámetro 95.20 Código 1 opciones HW.

Código2deopciones
HW

95.21

ADVERTENCIA: Tras conmutar cualquier bit de esta
palabra, compruebe de nuevo los valores de los pará-
metros afectados.

Nota: Este parámetro no puede cambiarse mientras el con-
vertidor está en marcha.

1 = Uso dual activo. Para convertidores con el opcional
+N8200. (Permite velocidades/frecuenciasde salida y lími-
tes de referencia de velocidad/frecuencia más altos).

Uso dualb0

1 = Se usa unmotor síncrono de reluctancia. Afecta a 25.2,
25.3, 25.15, 99.3.

SynRMb1

1=Seusaunmotorde imanespermanentesdepolo salien-
te. Afecta a 25.2, 25.3, 25.15, 99.3.

PM salienteb2

1 = Se usa un motor síncrono excitado externamente. Re-
quiere una licencia. Contacte con su representante de
Servicio de ABB si desea más información.

LV Synchrob3

1 = Ventilador auxiliar 1 instalado y supervisado.Supervisióndel venti-
lador auxiliar 1

b4

1 = Ventilador auxiliar 2 instalado y supervisado.Supervisióndel venti-
lador auxiliar 2

b5

Reservedb6…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh
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FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

Sin filtro / uint16(Solo visible con una unidad de control BCU)Filtro de lista de ti-
pos paralelos

95.30

Filtra la lista de tiposde convertidor/inversor enumerados
por el parámetro 95.31 Configuración de tipos paralelos.

Nota: Este parámetro no puede cambiarse mientras el con-
vertidor está en marcha.

1Todos los tipos enumerados.No filter

2Tipos enumerados -3 (380…415 V).400 V

3Tipos enumerados -5 (380…500 V).500 V

4Tipos enumerados -7 (525…690 V).690 V

5Se enumeran los tipos -7 (525…690 V) refrigerados por lí-
quido.

-7 LC (525-690V)

No seleccionado /
uint16

(Visible cuando 95.30 Filtro de lista de tipos paralelos =
Sin filtro)
(Solo visible con una unidad de control BCU)

Configuración de ti-
pos paralelos

95.31

Define el tipo de convertidor/inversor si se compone de
módulos conectados en paralelo.

Si el convertidor/inversor se componedeunúnicomódulo,
deje el valor como Not selected.

Nota: Este parámetro no puede cambiarse mientras el con-
vertidor está en marcha.

0El convertidor/inversor no se componedemódulos conec-
tados en paralelo, o no se ha seleccionado el tipo.

Not selected

-Tipo de convertidor/inversor compuesto de módulos co-
nectados en paralelo.

[Tipo de converti-
dor/inversor]

0.000 Sin unidad /
real32

Define la relación del transformador elevador.Relación de transfor-
mación

95.40

1000 = 1 Sin unidad /
1000 = 1 Sin unidad

Relación del transformador elevador.0.000 ... 100.000 Sin
unidad
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FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

Selección de idioma; niveles de acceso; selección de ma-
cros; guardar y restablecer parámetros; reinicio de la uni-

Sistema96

dadde control; seriesdeparámetrosdeusuario; selección
de unidad; activación del registrador de datos; cálculo de
la suma de comprobación de parámetros; bloqueo de
usuario.

No seleccionado /
uint16

Selecciona el idioma de la interfaz de parámetros y demás
información mostrada en el panel de control.

Idioma96.1

Nota: No siempre están disponibles todos los idiomas
mostrados a continuación.

Nota: Este parámetro no afecta a los idiomas visibles en la
herramienta de PC Drive Composer. (se especifican en Ver
– Ajustes).

1031Alemán.Deutsch

1040Italiano.Italiano

3082Español.Español

2070Portugués.Português

1043Holandés.Nederlands

1036Francés.Français

1030Danés.Dansk

1035Finés.Suomi

1053Sueco.Svenska

1049Ruso.Русский

0Ninguna.No seleccionado

1045Polaco.Polski

1029Checo.Česky

2052Chino simplificado.Chinese (Simplified,
PRC)

1055Turco.Türkçe

1041Japonés.Japanese

1033Inglés.English
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FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

0 / uint32Los códigos de acceso pueden introducirse en este pará-
metropara activarmásnivelesdeacceso (véaseel paráme-
tro 96.3 Niveles de acceso activos) o para configurar el
bloqueo de usuario.

Código de acceso96.2

Al introducir "358" se conmuta el bloqueo de parámetros,
lo cual evita la modificación del resto de parámetros a
través del panel de control o la herramienta de PC Drive
Composer.

Al introducir el código de acceso de usuario (por defecto,
“10000000”) se habilitan los parámetros 96.100…96.102,
quepuedenusarseparadefinir un nuevo códigode acceso
de usuario y seleccionar las acciones que deben evitarse.

Si se introduce un código de acceso no válido, se cerrará
el bloqueo de usuario si estuviera abierto, es decir, se
ocultarán los parámetros 96.100…96.102. Después de in-
troducir el código, compruebe que los parámetros están
ocultos. Si no lo están, introduzca otro código de acceso
(al azar).

La entradade varios códigosde accesono válidos introdu-
ce un retardo antes de que se pueda hacer un nuevo inten-
to. Laentradadecódigosnoválidosadicionalesaumentará
el retardo progresivamente.

Nota: Debe modificar el código de acceso de usuario por
defectoparamantenerunnivel altodeseguridadcibernética.
Guarde el código en un lugar seguro; ni siquiera ABB puede
deshabilitar la protección si se pierde el código.

Véase tambiénel apartadoBloqueodeusuario (página106).

1 = 1Código de acceso.0…99999999

- / uint16Muestraquénivelesdeaccesosehanactivadoconcódigos
de acceso introducidos en el parámetro 96.2 Código de
acceso.

Niveles de acceso ac-
tivos

96.3

Nota: Este parámetro es de solo lectura.

Usuario final.Usuario finalb0

Servicio.Serviciob1

Programador avanzado.Programadoravanza-
do

b2

Reservadob3

Nivel de acceso OEM 1.Nivel de acceso OEM
1

b11

Nivel de acceso OEM 2.Nivel de acceso OEM
2

b12

Nivel de acceso OEM 3.Nivel de acceso OEM
3

b13

Bloqueo parámetros.Bloqueo parámetrosb14

Reservadob15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh
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Predet / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

Hecho / uint16Selecciona lamacrodeaplicación. Para obtenermás infor-
mación, véase el capítulo Macros de aplicación.

Selección de macro96.4

Tras realizar la selección, el parámetro vuelve automática-
mente a Hecho.

Nota: Este parámetro no puede cambiarse mientras el con-
vertidor está en marcha.

0Selección de macro completada; funcionamiento normal.Hecho

1Macro Fábrica (véase 116).Fábrica

2Macro Manual/automático (véase la página 119).Manual/automático

3Macro Control PID (véase la página 122).CTRL PID

4Macro Control de par (véase la página 127).CRTL PAR

5Macro Control secuencial (véase la página 130).Control de secuencia

6Reservado.BUS DE CAMPO

Fábrica / uint16Muestra la macro de aplicación seleccionada en ese mo-
mento.

Macro activa96.5

Para cambiar lamacro, use el parámetro 96.4 Selección de
macro.

1Macro Fábrica (véase 116).Fábrica

2Macro Manual/automático (véase la página 119).Manual/automático

3Macro Control PID (véase la página 122).CTRL PID

4Macro Control de par (véase la página 127).CRTL PAR

5Macro Control secuencial (véase la página 130).Control de secuencia

6Reservado.BUS DE CAMPO

Hecho / uint16Restaura los ajustes originales del programa de control,
es decir, ajusta los parámetros a los valores por defecto.

RestauracióndePara-
metros

96.6

Nota: Este parámetro no puede cambiarse mientras el con-
vertidor está en marcha.

0La restauración ha finalizado.Hecho

8Todos los valores de parámetros editables se restauran a
los valores por defecto, excepto:

Restaurar val defecto

• datos del motor y resultados de marchas de ID
• parámetro 31.42 Límite fallo sobreintensidad
• ajustes de comunicación con el PC/panel de control
• ajustes del módulo de ampliación de E/S
• ajustes del adaptador de bus de campo
• datos de configuración del encoder
• selección de la macro de ampliación y los parámetros

por defecto implementados por este
• parámetro 95.21 Código 2 de opciones HW
• parámetro 95.9 Controlador interr fus
• valores por defecto diferenciados implementados por

los parámetros 95.20 Código 1 opciones HW y 95.21 Có-
digo 2 de opciones HW

• parámetros de configuración de bloqueos de usuario
96.100 … 96.102.
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FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

62Todos los valores de parámetros editables se restauran a
los valores por defecto, excepto:

RestaurarTotalmente

• ajustes de comunicación con el PC/panel de control
• selección de la macro de ampliación y los parámetros

por defecto implementados por este
• parámetro 95.1 Tension Alimentacion
• parámetro 95.9 Controlador interr fus
• valores por defecto diferenciados implementados por

los parámetros 95.20 Código 1 opciones HW y 95.21 Có-
digo 2 de opciones HW

• parámetros de configuración de bloqueos de usuario
96.100 … 96.102.

Lacomunicaciónde laherramientadePCestá interrumpida
durante la restauración.

Nota:Al activar esta selección se restaurarán los ajustes por
defectodel adaptador debusde camposi hay alguno conec-
tado. Potencialmente podrían incluirse ajustes a los que no
se puede acceder a través de parámetros del convertidor.

32Los ajustes de la interfaz del bus de campo integrado ydel
adaptador de bus de campo (grupos de parámetros 50…
58) se restauran a sus valores por defecto. Esto también
restaurará los ajustes por defecto del adaptador de bus
decamposihayalgunoconectado.Potencialmentepodrían
incluirse ajustes a los que no se puede acceder a través de
parámetros del convertidor.

Restaurarajustesbus
de campo

Hecho / uint16Guarda los valores válidosde losparámetrosen lamemoria
permanente. Este parámetro debe usarse para almacenar
valores enviados desde un bus de campo, o cuando el uso
de una fuente de alimentación externa para la tarjeta de
control como alimentación podría tener un tiempo de re-
tención muy corto al apagarse.

Guardar parámma-
nualmente

96.7

Nota: Un nuevo valor de parámetro se guarda automática-
mente cuando se cambia desde la herramienta de PC o el
panel de control, perono cuandosemodifica a travésdeuna
conexión de adaptador de bus de campo.

0Guardado completado.Hecho

1Iniciar guardado o guardado en curso.Guardar

- / uint16El cambio del valor de este parámetro a 1 reinicia la unidad
de control (sin que sea necesario desconectar/conectar
todo el módulo de convertidor).

Reiniciar Tarjeta de
Control

96.8

El valor vuelve a 0 automáticamente.

Nota: Este parámetro no puede cambiarse mientras el con-
vertidor está en marcha.

1 = 1 Sin unidad / 1 = 1
Sin unidad

1 = Reiniciar la unidad de control.0...1 Sin unidad

Falso / uint32Un cambio del valor de (o de la fuente seleccionada por)
este parámetro de 0 a 1 reinicia el módulo opcional de
funciones de seguridad FSO-xx.

Reinicio FSO96.9

Nota: El valor no vuelve a 0 automáticamente.

00.Falso
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FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

11.Cierto

-Véase Términos y abreviaturas (página 136).Otro [bit]

n/a / uint16Muestra el estadode los juegosdeparámetrosdel usuario.Estado serie usuario96.10

Nota: Este parámetro es de solo lectura.

Véase también el apartado Juegos de parámetros de
usuario (página 104).

0Nosehaguardadoningún juegodeparámetrosdeusuario.n/a

1Se está cargando un juego de parámetros del usuario.Cargando

2Se está guardando un juego de parámetros del usuario.Guardando

3Serie de parámetros no válida.En fallo

4Se ha cargado la serie de usuario 1.Serie de usuario 1

5Se ha cargado la serie de usuario 2.Serie de usuario 2

6Se ha cargado la serie de usuario 3.Serie de usuario 3

7Se ha cargado la serie de usuario 4.Serie de usuario 4

Sin acción / uint16Habilita la posibilidad de guardar y restaurar un máximo
decuatro juegospersonalizadosdeajustesdeparámetros.
Véaseel apartado Juegosdeparámetrosdeusuario (pági-
na 104).

Guard/cargar serie
usuario

96.11

La serie que estaba enuso antes dedesconectar el conver-
tidor sigue estándolo al volver a conectar la alimentación.

Nota: Algunos ajustes de configuración de hardware, tales
como los parámetros de configuración de los módulos de
ampliación de E/S, buses de campo y encoders (grupos
14…16, 51…56, 58 y 92…93, y los parámetros 50.1 y 50.31),
y valores de entrada/salida forzados (como 10.3 y 10.4), no
se incluyen en las series de parámetros de usuario.

Nota: Los cambios en los parámetrosque se hayan realizado
tras cargar un juego no se guardan de forma automática;
esos cambios deben guardarse usando este parámetro.

Nota: Si no se ha guardado ningún conjunto, al intentar car-
gar un conjunto se crearán todos los conjuntos a partir de
los ajustes de parámetros activos actualmente.

Nota: El cambio entre conjuntos sólo es posible con el con-
vertidor parado.

0Operacióndecargaoguardadocompletada; funcionamien-
to normal.

Sin acción

1Cargar el conjunto de parámetros del usuario utilizando
los parámetros 96.12 y 96.13.

Modo I/O serie de
usuario

2Cargar serie de parámetros de usuario 1.Cargar serie 1

3Cargar serie de parámetros de usuario 2.Cargar serie 2

4Cargar serie de parámetros de usuario 3.Cargar serie 3

5Cargar serie de parámetros de usuario 4.Cargar serie 4

18Guardar serie de parámetros de usuario 1.Guardar en serie 1
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19Guardar serie de parámetros de usuario 2.Guardar en serie 2

20Guardar serie de parámetros de usuario 3.Guardar en serie 3

21Guardar serie de parámetros de usuario 4.Guardar en serie 4

No seleccionado /
uint32

Cuando el parámetro 96.11 se ajusta a Modo I/O serie de
usuario (página 547), selecciona la serie de parámetros de
usuario junto conel parámetro96.13de la siguientemane-
ra:

Modo I/O serie usua-
rio en 1

96.12

Juego de pará-
metros del

usuarioseleccio-
nado

Estado de la
fuente definida

con 96.13

Estado de la
fuente definida

con 96.12

Conj. 100

Conj. 201

Conj. 310

Conj. 411

00No seleccionado

11Seleccionado

2Entrada digital DI1 (10.2 DI Estado Demora, bit 0).DI1

3Entrada digital DI2 (10.2 DI Estado Demora, bit 1).DI2

4Entrada digital DI3 (10.2 DI Estado Demora, bit 2).DI3

5Entrada digital DI4 (10.2 DI Estado Demora, bit 3).DI4

6Entrada digital DI5 (10.2 DI Estado Demora, bit 4).DI5

7Entrada digital DI6 (10.2 DI Estado Demora, bit 5).DI6

10Entrada/salida digital DIO1 (11.2 DIO Estado Demora, bit
0).

DIO1

11Entrada/salida digital DIO2 (11.2 DIO Estado Demora, bit
1).

DIO2

-Véase Términos y abreviaturas (página 136).Otro [bit]

No seleccionado /
uint32

Véase el parámetro 96.12 Modo I/O serie usuario en 1.Modo I/O serie usua-
rio en 2

96.13

- / uint16Selecciona la unidad de parámetros que indican potencia,
temperatura y par.

Selección de unidad96.16

0 = kW
1 = CV

Unidad de potenciab0

Reservedb1

0 = C (°C)
1 = F (°F)

Unidaddetemperatu-
ra

b2

Reservedb3

0 = Nm (N·m)
1 = lbft (lbf·ft)

Unidad de parb4
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DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

Reservedb5…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

Controlador DDCS /
uint16

Define la fuente externade 1.ª prioridadpara la sincroniza-
ción de fecha y hora del convertidor.

Fuente principal de
sincr. temporal

96.20

La fechayhora tambiénsepuedenestablecerdirectamente
en 96.24… 96.26 en cuyo caso este parámetro no se tiene
en cuenta.

0Sin fuente externa seleccionada.Interno

1Controlador externo.Controlador DDCS

2Interfaz de bus de campo A o B.Bus de campo A o B

3Interfaz de bus de campo A.Bus de campo A

4Interfaz de bus de campo B.Bus de campo B

5Laestaciónmaestra enunmaestro/esclavooenunenlace
de convertidor a convertidor.

D2D o M/E

6Interfaz de bus de campo integrado.BC integrado

8Panel de control, o herramienta de PC Drive Composer
conectada al panel de control.

Enlace de panel

9Herramienta de PCDrive Composer a través de unmódulo
FENA.

Enlace a herramienta
Ethernet

Inactivo / uint16En el convertidormaestro, activa la sincronización de reloj
para la comunicación maestro/esclavo y de convertidor a
convertidor.

Sincronización de re-
loj M/E y D2D

96.23

0Sincronización de reloj inactiva.Inactivo

1Sincronización de reloj activa.Activo

12055 días / uint16Número de días completos transcurridos desde el inicio
del año 1980. Este parámetro, junto con 96.25 Tiempo en
minutos en 24 h y 96.26 Tiempo en ms en un minuto, per-
mite ajustar la fecha y la hora en el convertidor a través de
la interfaz de parámetros desde un bus de campo o un
programa de aplicación. Esto puede ser necesario si el
protocolo de bus de campo no admite la sincronización
de la hora.

Días completos des-
de 1 Ene 1980

96.24

1 = 1 días / 1 = 1 díasRecuento de días. 1 = 1 de enero de 1980.1...59999 días

0 min / uint16Número de minutos completos que han pasado desde
medianoche. Por ejemplo, el valor 860 corresponde a las
2:20 pm.

Tiempo en minutos
en 24 h

96.25

Véaseel parámetro96.24Días completosdesde 1Ene 1980.

1 = 1 min / 1 = 1 minMinutos desde medianoche.0...1439 min

0 ms / uint16Número demilisegundos que han pasado desde el último
minuto.

Tiempo en ms en un
minuto

96.26

Véaseel parámetro96.24Días completosdesde 1Ene 1980.

1 = 1 ms / 1 = 1 msNúmero de milisegundos desde el último minuto.0...59999 ms

- / uint16Palabra de estado de la fuente de la hora.Estado de fuente de
sinc. temp.

96.29

Nota: Este parámetro es de solo lectura.
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Selección

Nr.

1 =marca de 1.ª prioridad recibida: lamarca se ha recibido
de la fuente de 1.ª prioridad (o de 96.24 … 96.26).

Marcade tiemporeci-
bida

b0

1 =marca de 2.ª prioridad recibida: lamarca se ha recibido
de la fuente de 2.ª prioridad.

Marcade tiempoaux.
recibida

b1

1 = sí: intervalo de la marca demasiado largo (precisión en
compromiso).

Intervalo de marca
excesivo

b2

1 =marca recibida: la marca se ha recibido de un controla-
dor externo.

Controlador DDCSb3

1 = marca recibida: la marca se ha recibido a través de un
enlace maestro/esclavo.

Maestro/Esclavob4

Reservedb5

1 = marca recibida: la marca se ha recibido a través de un
enlace de convertidor a convertidor.

D2Db6

1 = marca recibida: la marca se ha recibido a través de la
interfaz de bus de campo A.

FbusAb7

1 = marca recibida: la marca se ha recibido a través de la
interfaz de bus de campo B.

FbusBb8

1 = marca recibida: la marca se ha recibido a través de la
interfaz de bus de campo integrado.

BCIb9

Reservedb10

1 = marca recibida: la marca se ha recibido desde el panel
de control, o desde la herramienta de PC Drive Composer
conectada al panel de control.

Enlace de panelb11

1 =marca recibida: la marca se ha recibido desde la herra-
mientadePCDriveComposer a travésdeunmóduloFENA.

Enlace a herramienta
Ethernet

b12

1 = marca recibida: la marca se ha ajustado mediante los
parámetros 96.24…96.26.

Ajustedeparámetrosb13

1 = hora RTC en uso: la fecha y la hora se han leído del reloj
de tiempo real.

RTCb14

1 = tiempo de convertidor en uso: la fecha y la hora mues-
tran el tiempo de convertidor.

Tiempo marcha convb15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

0 null / uint16Especifica unnúmerode IDpara el convertidor. El IDpuede
leersemediante un controlador externo a través del enlace
DDCS, por ejemplo, para compararlo con un ID contenido
en la aplicación del controlador.

Número de ID del
convertidor

96.31

1 = 1 / 1 = 1Número de ID.0...32767

Habilitar / uint16Habilita o deshabilita el registro de encendido. Cuando
está habilitado, el convertidor registra un evento (B5A2
Conex. alimentación) en cada encendido.

Registro de eventos
de energización

96.39

0Registro de eventos de encendido deshabilitado.Deshabilitar

1Registro de eventos de encendido habilitado.Habilitar

- / uint16Borra el contenido de los registros de eventos. Véase el
apartadoHistorial y análisis de avisos y fallos (página 577).

Limp reg de fallos y
eventos

96.51

1 = 1 Sin unidad / 1 = 1
Sin unidad

00001 = Borrar los registros de eventos. (El valor volverá
automáticamente a 00000).

0...65535 Sin unidad
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Nr.

0 / uint32Muestra la suma de comprobación de la configuración de
parámetros actual. La suma de comprobación se genera
y actualiza cada vez que se selecciona una acción en 96.54
Acción de suma de comprobación.

Suma de comproba-
ción real

96.53

Los parámetros incluidos en el cálculo han sido preselec-
cionados, pero la selecciónpuedeeditarseusando la herra-
mienta de PC Drive customizer.

Véase también el apartado Cálculo de la suma de compro-
bación de parámetros (página 104).

1 = 1Suma de comprobación real.00000000…FFFFFFFFh

Sin acción / uint16Selecciona cómo reacciona el convertidor si la suma de
comprobación de parámetros (96.53 Suma de comproba-
ción real) no se corresponde con ninguna de las sumas de
comprobación aprobadas activas (96.56…96.59). Las su-
mas de comprobación activas se seleccionan con 96.55
Código de control de suma de comprobación.

Acción de suma de
comprobación

96.54

0No se realiza ninguna acción. (la función de suma de com-
probación no está en uso).

Sin acción

1El convertidor generaunaentradaenel registrodeeventos
(B686 La suma de comprobación no coincide).

Suceso puro

2El convertidor genera un aviso (A686 La suma de compro-
bación no coincide).

Alarma

3El convertidor genera un aviso (A686 La suma de compro-
bación no coincide). Se inhibe el arranque del convertidor.

Alarma e inhibición
de arranque

4El convertidor dispara con6200La sumade comprobación
no coincide.

Fallo

- / uint16Losbits0…3seleccionanconquésumasdecomprobación
aprobadas (fuera de96.56…96.59) se compara la sumade
comprobación actual (96.53).

Código de control de
suma de comproba-
ción

96.55

Los bits 4…7 seleccionan un parámetro con suma de
comprobación (referencia) aprobada (96.56 … 96.59) en
el que se copia la suma de comprobación actual del pará-
metro 96.53.

1 =Habilitado: Se tieneencuenta la sumadecomprobación
1 (96.56).

Suma de comproba-
ción aprobada 1

b0

1=Habilitado: Se tieneencuenta la sumadecomprobación
2 (96.57).

Suma de comproba-
ción aprobada 2

b1

1=Habilitado: Se tieneencuenta la sumadecomprobación
3 (96.58).

Suma de comproba-
ción aprobada 3

b2

1=Habilitado: Se tieneencuenta la sumadecomprobación
4 (96.59).

Suma de comproba-
ción aprobada 4

b3

1 = Ajustar: Copie el valor de 96.53 en 96.56.Ajustar suma de
comp. aprobada 1

b4

1 = Ajustar: Copie el valor de 96.53 en 96.57.Ajustar suma de
comp. aprobada 2

b5

1 = Ajustar: Copie el valor de 96.53 en 96.58.Ajustar suma de
comp. aprobada 3

b6

1 = Ajustar: Copie el valor de 96.53 en 96.59.Ajustar suma de
comp. aprobada 4

b7
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Predet / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

Reservedb8…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

0 / uint32Suma de comprobación aprobada 1 (referencia)Suma de comproba-
ción aprobada 1

96.56

1 = 1Suma de comprobación aprobada 100000000…FFFFFFFFh

0 / uint32Suma de comprobación aprobada 2 (referencia)Suma de comproba-
ción aprobada 2

96.57

1 = 1Suma de comprobación aprobada 200000000…FFFFFFFFh

0 / uint32Suma de comprobación aprobada 3 (referencia)Suma de comproba-
ción aprobada 3

96.58

1 = 1Suma de comprobación aprobada 300000000…FFFFFFFFh

0 / uint32Suma de comprobación aprobada 4 (referencia)Suma de comproba-
ción aprobada 4

96.59

1 = 1Suma de comprobación aprobada 400000000…FFFFFFFFh

0001h / uint16Proporciona información de estado sobre el registrador
de datos de usuario. Véase el apartado Historial y análisis
de avisos y fallos (página 577).

Código de estado de
registrador de datos
de usuario

96.61

Nota: Este parámetro es de solo lectura.

1 = El registrador de datos de usuario está en marcha. El
bit se desactiva después del tiempo posterior al disparo.

En marchab0

1 = El registrador de datos de usuario ha sido disparado.
El bit se desactiva cuando se reinicia el registrador.

Disparadob1

1 = El registrador de datos de usuario contiene datos que
pueden leerse. Nótese que el bit no se borra porque los
datos se guardan en la unidad de memoria.

Datos disponiblesb2

1 =El registrador dedatosdeusuario ha sido configurado.
Nótese que el bit no se borra porque los datos de configu-
ración se guardan en la unidad de memoria.

Configuradob3

Reservedb4…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

Desactivado / uint32Dispara, o seleccionauna fuentequedispara, el registrador
de datos de usuario.

Disparo del registra-
dor de datos de
usuario

96.63

00.Desactivado

11.Activado

-Véase Términos y abreviaturas (página 136).Otro [bit]

-Véase Términos y abreviaturas (página 136).Otro [bit]

Desactivado / uint32Arranca, o seleccionauna fuentequearranca, el registrador
de datos de usuario.

Inicio del registrador
de datos de usuario

96.64

00.Desactivado

11.Activado

-Véase Términos y abreviaturas (página 136).Otro [bit]
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Predet / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

500 us / uint16Selecciona el intervalo demuestreo del registrador de da-
tos de fábrica. Véase el apartado Historial y análisis de
avisos y fallos (página 577).

Nivel de tiempo del
registrador de datos
de fábrica

96.65

500500 microsegundos.500 us

20002 milisegundos.2 ms

1000010 milisegundos.10 ms

No / uint16Deshabilita/habilita el programaadaptativo (si lo hubiese).
Véase también el apartado Programación adaptativa (pá-
gina 31).

Deshabilita el progra-
ma adaptativo

96.70

Nota: Este parámetro no puede cambiarse mientras el con-
vertidor está en marcha.

0Programa adaptativo habilitado.No

1Programa adaptativo deshabilitado.Si

10000000 / uint32(Visible cuando el bloqueo de usuario está abierto)Cambiar cód acc
usuario

96.100

Paramodificar el códigodeaccesodeusuario actual, intro-
duzca unnuevo código en este parámetro así como96.101
Confirmar códaccusuario.Unaalarmapermanecerá activa
hasta que se confirme el nuevo código de acceso. Para
cancelar la modificación del código de acceso, cierre el
bloqueode usuario sin confirmarlo. Para cerrar el bloqueo,
introduzca un código de acceso no válido en el parámetro
96.2 Código de acceso, active el parámetro 96.8 Reiniciar
Tarjeta de Control o desconecte y vuelva a conectar la ali-
mentación.

Véase tambiénel apartadoBloqueodeusuario (página106).

1 = 1Nuevo código de acceso de usuario.10000000…99999999

10000000 / uint32(Visible cuando el bloqueo de usuario está abierto)Confirmar cód acc
usuario

96.101

Confirmael nuevocódigodeaccesodeusuario introducido
en 96.100 Cambiar cód acc usuario (página 553).

1 = 1Confirmación del nuevo código de acceso de usuario.10000000…99999999

- / uint16(Visible cuando el bloqueo de usuario está abierto)Bloqueo funciones
usuario

96.102

Selecciona las acciones o funcionalidades que no se verán
afectadas por el bloqueo de usuario. Nótese que los cam-
bios realizados sólo son efectivos cuando el bloqueo de
usuario está cerrado. Véase el parámetro 96.2 Código de
acceso.

Nota: Le recomendamos seleccionar todas las acciones y
funcionalidades a no ser que la aplicación requiera otra cosa.

1 = Niveles de acceso de ABB (servicio, programador
avanzado, etc.; [véase 96.3]) deshabilitados

Deshab. niveles acce-
so ABB

b0

1=Se inhibeel cambiodeestadodebloqueodeparámetro,
es decir, el código de acceso 358 no tiene ningún efecto

Fijar estado de blo-
queo del parámetro

b1
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FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

1 = Carga de archivos en el convertidor inhibida. Esto se
aplica a:

Deshabilitar descar-
ga de archivos

b2

• las actualizaciones de firmware
• la configuración del módulo de funciones de seguridad

(FSO-xx)
• la restauración de parámetros
• la carga de un programa adaptativo
• la carga y depuración de un programa de aplicación
• la modificación de la vista de inicio del panel de control
• la edición de textos del convertidor
• la edición de la lista de parámetros favoritos en el panel

de control
• los ajustes de configuración realizados a través del panel

de control como los formatos de hora/fecha y habili-
tar/deshabilitar la visualización del reloj.

1 =Accesobloqueadoa losparámetrosennivelesdeacceso
deshabilitados desde el bus de campo

Deshabilitar escritura
de FB a oculto

b3

Reservedb4…5

1 = Se impide crear una copia de seguridad y restaurar
desde una copia de seguridad

Proteger APb6

1 = Bluetooth deshabilitado en el panel de control ACS-AP-
W. Si el convertidor forma parte de un bus de paneles, se
deshabilita el Bluetooth en todos los paneles.

Deshabilitar panel
Bluetooth

b7

Reservedb8…10

1 = Deshabilitar nivel de acceso OEM 1Deshabilitar nivel de
acceso OEM 1

b11

1 = Deshabilitar nivel de acceso OEM 2Deshabilitar nivel de
acceso OEM 2

b12

1 = Deshabilitar nivel de acceso OEM 3Deshabilitar nivel de
acceso OEM 3

b13

Reservedb14…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

0 Sin unidad / uint16(visible cuando el control de la unidad de alimentación
IGBT está activado mediante 95.20)

Reinicio tarj ctrl LSU96.108

El cambio del valor de este parámetro a 1 reinicia la unidad
de control de alimentación (sin que sea necesario desco-
nectar/conectar el sistemade convertidor). El valor vuelve
a 0 automáticamente.

1 = 1 Sin unidad / 1 = 1
Sin unidad

1 = Reiniciar la unidad de control de alimentación.0...1 Sin unidad
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Predet / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

Ajustes del modelo motor.Control de Motor97

4.500 kHz / real32Cuando el parámetro 97.9 Modo frec. conmutación se
ajusta a Especial, define la frecuencia de conmutación
cuando no está limitada internamente.

Frec. Portadora Refe-
rencia

97.1

Nota: Este es un parámetro de nivel experto y no debe ajus-
tarse sin los conocimientos apropiados.

1000 = 1 kHz / 1000 =
1 kHz

Referencia de frecuencia de conmutación.0.000 ... 24.000 kHz

1.500 kHz / real32Cuando el parámetro 97.9 Modo frec. conmutación se
ajusta a Especial, define una referencia de frecuencia de

Frec. PortadoraMíni-
ma

97.2

conmutaciónmínima. La frecuenciadeconmutaciónactual
no estará por debajo de ese límite en ninguna circunstan-
cia.

Nota: Este es un parámetro de nivel experto y no debe ajus-
tarse sin los conocimientos apropiados.

Nota:El convertidor tiene límites internospara la frecuencia
de conmutación que pueden tener prioridad sobre el valor
introducido aquí.

1000 = 1 kHz / 1000 =
1 kHz

Frecuencia de conmutación mínima.0.000 ... 24.000 kHz

100 porcentaje /
real32

Define la ganancia de deslizamiento que se utiliza para
mejorar el deslizamiento estimado delmotor. 100%signi-
fica ganancia de deslizamiento plena; 0% significa sin ga-

Ganancia Deslzmt97.3

nancia. El valor por defecto es 100%. Pueden emplearse
otros valores si se detecta un error de velocidad estática
a pesar tener el ajuste a ganancia de deslizamiento plena.

Ejemplo (conunacarganominal yundeslizamientonominal
de 40 rpm): Se da una referencia de velocidad constante
de 1000 rpm al convertidor. A pesar de la ganancia de
deslizamientoplena (= 100%), unamedicióncon tacómetro
manual en el eje delmotor da un valor de velocidad de 998
rpm. El error de velocidad estática es de 1000 rpm - 998
rpm = 2 rpm. Para compensar el error, debe aumentarse
la ganancia de deslizamiento hasta 105% (2 rpm / 40 rpm
= 5%).

1 = 1 porcentaje / 100
= 1 porcentaje

Ganancia de deslizamiento.0...200 porcentaje
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FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

-2 porcentaje / real32Define la reserva de tensión mínima permitida. Cuando la
reserva de tensión desciende hasta el valor definido, el
convertidor entra en la zona de debilitamiento de campo.

Reserva Tension97.4

Nota: Este es un parámetro de nivel experto y no debe ajus-
tarse sin los conocimientos apropiados.

Si la tensión de CC del circuito intermedio Ucc = 550 V y la
reserva de tensión es del 5 %, el valor rms de la tensión de
salidamáxima durante el funcionamiento en estado esta-
cionario es
0,95 × 550 V / sqrt(2) = 369 V

El rendimiento dinámico del control del motor en la zona
de debilitamiento de campo puede mejorarse incremen-
tando el valor de la reserva de tensión, pero el convertidor
entra en la zona de debilitamiento de campo antes.

Nota: El valor por defecto para los modelos ACS880-
11/31/14/34 y R8, R11 de losmodelos ACS880-17/37 es -3%.

1 = 1 porcentaje / 100
= 1 porcentaje

Reserva de tensión.-5...50 porcentaje

Deshabilitado/uint16Define el nivel de potencia de frenadopor flujo. (se pueden
configurar otros modos de paro y frenado en el grupo de
parámetro 21 Modo Marcha/Paro).

Frenado por Flujo97.5

Véase el apartado Frenado por flujo (página 67).

Nota: Este es un parámetro de nivel experto y no debe ajus-
tarse sin los conocimientos apropiados.

0Frenado por flujo inhabilitado.Deshabilitado

1El nivel de flujo se limita durante el frenado. El tiempo de
deceleración es más largo que con la potencia de frenado
máxima.

Moderado

2Potencia de frenado máxima. Casi toda la intensidad dis-
ponible se emplea para convertir la potencia de frenado
mecánico en energía térmica en el motor.

Total

Refer flujo usuario /
uint32

Define la fuente de la referencia de flujo.

Nota: Este es un parámetro de nivel experto y no debe ajus-
tarse sin los conocimientos apropiados.

ReferenciaFlujoSelec97.6

0Ninguna.Cero

1Parámetro 97.7 Referencia flujo usuario.Refer flujo usuario

-Selección de la fuente (véase Términos y abreviaturas (pá-
gina 136)).

Otro [bit]

100.00 porcentaje /
real32

Define la referencia de flujo cuando el parámetro 97.6 Re-
ferencia Flujo Selec se ajusta a Refer flujo usuario.

Referencia flujo
usuario

97.7

100 = 1 porcentaje /
100 = 1 porcentaje

Referencia de flujo definida por el usuario.0.00 ... 200.00porcen-
taje
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FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

0.0porcentaje / real32Este parámetro se puede usar para mejorar la dinámica
de control de un motor síncrono de reluctancia o de un
motor síncrono de imanes permanentes saliente.

Optimizador de par
mínimo

97.8

Como regla empírica, defina un nivel para el cual el par de
salidadebe elevarse conunademoramínima. Esto aumen-
tará la intensidaddelmotor ymejorará la respuestadepar
a bajas velocidades.

10 = 1 porcentaje / 10
= 1 porcentaje

Límite de par del optimizador.0.0 ... 1600.0 porcen-
taje

Normal / uint16Un ajuste de optimización para buscar el equilibrio entre
el rendimiento del control y el nivel de ruido del motor.

Modo frec. conmuta-
ción

97.9

Nota: Este es un parámetro de nivel experto y no debe ajus-
tarse sin los conocimientos apropiados.

Nota: Otros ajustes distintos a Normal pueden requerir de-
rrateo. Véanse las especificaciones en elManual dehardware
del convertidor.

Nota: Para mejorar el rendimiento del control, la referencia
de frecuencia de conmutación aumenta automáticamente
con el filtro senoidal ABB si la relación de intensidad demo-
tor/convertidor es inferior a 0,55.

0Rendimiento del control optimizado por los cables largos
del motor.

Normal

1Minimiza el ruido del motor.Bajo ruido

2Rendimiento del control para aplicaciones de carga cíclica
optimizado.

Cíclico

3Este ajuste sólo debe usarlo personal de servicio autoriza-
do de ABB.

Especial

Deshabilitado/uint16Habilita la inyección de señal. Una señal alterna a alta fre-
cuencia se inyecta al motor a bajas velocidades para au-
mentar la estabilidad del control del par. La inyección de
señal puede habilitarse con distintos niveles de amplitud.

Inyección de señal97.10

Nota: Este es un parámetro de nivel experto y no debe ajus-
tarse sin los conocimientos apropiados.

Nota: Utilice el nivel más bajo posible que ofrezca un rendi-
miento satisfactorio.

Nota: La inyección de señal no puede aplicarse a motores
asíncronos.

0Inyección de señal deshabilitada.Deshabilitado

1Inyección de señal habilitada con un nivel de amplitud del
5%.

Activado (5%)

2Inyección de señal habilitada con un nivel de amplitud del
10%.

Activado (10%)

3Inyección de señal habilitada con un nivel de amplitud del
15%.

Activado (15%)

4Inyección de señal habilitada con un nivel de amplitud del
20%.

Activado (20%)
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FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

100 porcentaje /
real32

Ajuste de la constante de tiempo del rotor.

Este parámetro se puede usar para mejorar la precisión
del par en el control enbucle cerradodeunmotor de induc-
ción. Normalmente, la marcha de identificación del motor
proporcionaunaprecisióndel par suficiente, pero sepuede
aplicar un ajuste finomanual en aplicaciones excepcional-
mente exigentes para lograr un rendimiento óptimo.

Ajuste TR97.11

Nota: Este es un parámetro de nivel experto y no debe ajus-
tarse sin los conocimientos apropiados.

1 = 1 porcentaje / 100
= 1 porcentaje

Ajuste de la constante de tiempo del rotor.25...400 porcentaje

0.0 Hz / real32La compensación IR (es decir, el refuerzo de la tensión de
salida) puede usarse en aplicaciones de elevación para
compensar las pérdidas resistivas en el transformador
elevador, el cableadoyelmotor.Dadoqueel transformador
elevador no puede recibir tensión al 0 %, debe usarse un
tipo específico de compensación IR.

Frecuencia de com-
pensación IR step-up

97.12

Este parámetro añade un punto de interrupción en la fre-
cuencia para el parámetro 97.13 Compensacion IR como
se muestra.

U / UN
(%)

f (Hz)

100%

97.13

97.12

Tensión de salida relativa con compensación IR

Punto de inicio de
debilitamiento del

campo

0,0 Hz = Punto de interrupción deshabilitado.

Nota: Este parámetro no puede cambiarse mientras el con-
vertidor está en marcha.

1 = 1 Hz / 10 = 1 HzPunto de interrupción de la compensación IR para aplica-
ciones de elevación.

0.0 ... 50.0 Hz
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FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

0.00 porcentaje /
real32

Define el refuerzo relativo de tensión de salida a velocidad
cero (compensación IR). La función es útil en aplicaciones
con un elevado par de arranque en que no puede aplicarse
el control directo de par (modo DTC).

Compensacion IR97.13

U / UN
(%)

f (Hz)

100%

97.13

Punto de inicio de
debilitamiento del

campo

Tensión de salida relativa con compensación IR

50% de la frecuencia
nominal

Tensión de salida relativa. Sin
compensación IR

Véase también el apartado Compensación IR para control
de motor escalar (página 63).

1 = 1 porcentaje /
10000 = 1 porcentaje

Incremento de tensión a velocidad cero en porcentaje de
la tensión nominal del motor.

0.00 ... 50.00 porcen-
taje

Deshabilitado/uint16Seleccionasi losparámetrosquedependende la tempera-
tura (como la resistencia del rotor o el estátor) delmodelo
motor se adaptan a la temperatura actual (medida o esti-
mada) o no.

Adaptación temp.
modelo motor

97.15

Véaseel grupodeparámetros35ProteccionTermicaMotor
para la selección de fuentes demedición de temperatura.

0Adaptación de la temperatura del modelomotor deshabi-
litada.

Deshabilitado

1Temperaturaestimada (35.1TemperaturaEstimadaMotor)
usada para adaptar el modelo motor.

Temperatura estima-
da

2Temperaturamedida 1 (35.2 TemperaturaMedida 1) usada
para adaptar el modelo motor.

Temperaturamedida
1

3Temperaturamedida 2 (35.3 TemperaturaMedida 2) usada
para adaptar el modelo motor.

Temperaturamedida
2

Desactivado / uint16Activa el patrón de flujo demotor hexagonal en la zona de
debilitamientodel campo, es decir, sobre el límite definido
por el parámetro 97.19 Punto de debilitamiento de campo
hexagonal.

Debilitamiento de
campo hexagonal

97.18

Nota: Este parámetro sólo es efectivo en elmodode control
de motor escalar.

Véase también el apartadoPatrónde flujo delmotor hexa-
gonal (página 70).

0El vector de flujo giratorio sigue un patrón circular.Desactivado
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DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

1El vector de flujo sigue un patrón circular por debajo, y un
patrón hexagonal por encima, del puntodedebilitamiento
de campo hexagonal (97.19).

Activado

120.0 porcentaje /
real32

Define el límite de activación para el debilitamiento del
campohexagonal (enporcentajedelpuntodedebilitamien-
to de campo, es decir, la frecuencia a la que se alcanza la
máxima tensiónde salida). Véase el parámetro 97.18Debi-
litamiento de campo hexagonal.

Punto de debilita-
miento de campohe-
xagonal

97.19

Nota: Este parámetro sólo es efectivo en elmodode control
de motor escalar.

1 = 1 porcentaje / 1000
= 1 porcentaje

Límite de activación para el debilitamiento del campo he-
xagonal.

0.0 ... 500.0porcenta-
je

0.0porcentaje / real32Par del motor sin filtrar en porcentaje del par nominal del
motor.

Par de motor sin fil-
trado

97.32

Nota: Este parámetro es de solo lectura.

- / 10 = 1 porcentajePar del motor sin filtrar.-1600.0 ... 1600.0
porcentaje

Para el escalado de 16 bits, véase el parámetro 46.3.

5.00 ms / real32Define un tiempo de filtro para la velocidad estimada.
Véase el diagrama en la página 677.

Tiempode filtradode
estimaciónde veloci-
dad

97.33

1 = 1 ms / 100 = 1 msTiempo de filtro para la velocidad estimada.0.00 ... 100.00 ms

0.00 porcentaje /
real32

Define la referenciadeasistenciade flujomáximopermiti-
dodel estátor para aumentar el flujo cuandoseanecesario.

Asistenciade referen-
cia de flujo máximo

97.78

La asistencia del flujo del estátor mejora la eficiencia del
convertidor en condiciones de carga alta con motores
síncronos con excitación externa.

La función se activa cuando se ajusta un valor distinto de
cero en el parámetro 97.78. El flujo aumenta entre los pa-
rámetros 97.7 y 97.7 + 97.78, cuando sea necesario.

1 = 1 porcentaje / 100
= 1 porcentaje

Asistencia de referencia de flujo máximo.0.00 ... 200.00porcen-
taje
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DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

Valores delmotor facilitadospor el usuario que sonutiliza-
dos por el modelo motor.

Motor Usuario Para-
metros

98

Estos parámetros son útiles para motores no estándar o
para, simplemente, tener un controlmásprecisodelmotor
in situ. Un mejor modelo motor siempre mejora el rendi-
miento en el eje.

No seleccionado /
uint16

Activa los parámetros del modelo motor 98.2…98.14 y el
parámetro de compensación del ángulo del rotor 98.15.

Motor Usuario Modo
modelo

98.1

Nota: El valor de los parámetros se ajusta a cero de forma
automática cuando la marcha de ID se selecciona con el pa-
rámetro 99.13 Marcha ID solicitada. Los valores de los pará-
metros 98.2…98.15 se actualizan conforme a las caracterís-
ticas del motor identificadas durante la marcha de ID.

Nota:Esprobableque lasmediciones realizadasdirectamen-
te desde los terminales del motor durante la marcha de ID
den unos valores ligeramente diferentes que los proporcio-
nados en una ficha técnica del fabricante del motor.

Nota: Este parámetro no puede cambiarse mientras el con-
vertidor está en marcha.

0Se utilizan los valores detectados durante lamarcha de ID.No seleccionado

1El modelo motor utiliza los valores de los parámetros
98.2…98.14.

Parametros motor

2El valor del parámetro 98.15 se usa como compensación
del ángulo del rotor. Losparámetros 98.2…98.14 no están
activos.

Offset de Posicion

3Los valores de los parámetros 98.2…98.14 se usan en el
modelomotor, y el valor del parámetro 98.15 se usa como
ajuste del ángulo del rotor.

Parám. motor y ajus-
te posición

0.00000 pu / real32Define la resistencia del estátor, RS, del modelo motor.Rs Usuario98.2

Con un motor conectado en estrella, RS es la resistencia
de un bobinado. Con unmotor conectado en triángulo, RS
es un tercio de la resistencia de un bobinado.

El valor de resistencia se da a 20 °C (68 °F).

- / 100000 = 1 puResistencia del estátor en p.u.0.00000 ... 0.50000
pu

0.00000 pu / real32Define la resistencia del rotor, RR, del modelo motor.Rr Usuario98.3

El valor de resistencia se da a 20 °C (68 °F).

Nota: Este parámetro solamente es válido para motores
asíncronos.

- / 100000 = 1 puResistencia del rotor en p.u.0.00000 ... 0.50000
pu

0.00000 pu / real32Define la inductancia principal, LM, del modelo motor.Lm Usuario98.4

Nota: Este parámetro solamente es válido para motores
asíncronos.

- / 100000 = 1 puInductancia mutua en p.u.0.00000 ... 10.00000
pu
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0.00000 pu / real32Define la inductancia de fuga σLS.SigmaL Usuario98.5

Nota: Este parámetro solamente es válido para motores
asíncronos.

- / 100000 = 1 puInductancia de fuga en p.u.0.00000 ... 1.00000
pu

0.00000 pu / real32Define la inductancia del eje directo (síncrona).Ld Usuario98.6

Nota:Esteparámetro es válido sólo paramotoresde imanes
permanentes ySynRM. En losmotoresSynRM, el valor puede
utilizarse para ajustar la curva de saturación.

- / 100000 = 1 puInductancia del eje directo en p.u.0.00000 ... 10.00000
pu

0.00000 pu / real32Define la inductancia del eje de cuadratura (síncrona).Lq Usuario98.7

Nota:Esteparámetro es válido sólo paramotoresde imanes
permanentes ySynRM. En losmotoresSynRM, el valor puede
utilizarse para ajustar la curva de saturación.

- / 100000 = 1 puInductancia del eje de cuadratura en p.u.0.00000 ... 10.00000
pu

0.00000 pu / real32Define el flujo de los imanes permanentes.PM Flujo Usuario98.8

Nota: Este parámetro solamente es válido para motores de
imanes permanentes.

- / 100000 = 1 puFlujo de los imanes permanentes en p.u.0.00000 ... 2.00000
pu

0.00000 Ohmios /
real32

Define la resistencia del estátor, RS, del modelo motor.

El valor de resistencia se da a 20 °C (68 °F).

Rs user Sincr98.9

- / 100000 = 1 OhmiosResistencia del estátor.0.00000 ...
100.00000 Ohmios

0.00000 Ohmios /
real32

Define la resistencia del rotor, RR, del modelo motor.

El valor de resistencia se da a 20 °C (68 °F).

Rr user Sincr98.10

Nota: Este parámetro solamente es válido para motores
asíncronos.

100 = 1 Ohmios /
100000 = 1 Ohmios

Resistencia del rotor.0.00000 ...
100.00000 Ohmios

0.00 mH / real32Define la inductancia principal, LM, del modelo motor.Lm user Sincr98.11

Nota: Este parámetro solamente es válido para motores
asíncronos.

10 = 1mH/ 100 = 1mHInductancia mutua.0.00 ... 100000.00
mH

0.00 mH / real32Define la inductancia de fuga σLS.SigmaL user Sinc98.12

Nota: Este parámetro solamente es válido para motores
asíncronos.

10 = 1mH/ 100 = 1mHInductancia de fuga.0.00 ... 100000.00
mH
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0.00 mH / real32Define la inductancia del eje directo (síncrona).Ld Usuario SI98.13

Nota: Este parámetro solamente es válido para motores de
imanes permanentes.

10 = 1mH/ 100 = 1mHInductancia del eje directo.0.00 ... 100000.00
mH

0.00 mH / real32Define la inductancia del eje de cuadratura (síncrona).Lq Usuario SI98.14

Nota: Este parámetro solamente es válido para motores de
imanes permanentes.

10 = 1mH/ 100 = 1mHInductancia del eje de cuadratura.0.00 ... 100000.00
mH

0.0 grados / real32Define una compensacióndel ángulo entre la posición cero
del motor síncrono y la posición cero del sensor de posi-
ción.

Offset Posi Usuario98.15

La rutinadeajuste automáticode fases ajusta inicialmente
este valor cuando se utiliza un encoder absoluto o un en-
coder incremental con pulso Z. El valor puede ajustarse
conprecisión ajustando 98.1Motor UsuarioModomodelo
a Offset de Posicion o Parám. motor y ajuste posición.

Nota: El valor se indica en grados eléctricos. El ángulo eléc-
trico equivale al ángulomecánicomultiplicadopor el número
de pares de polos del motor.

Nota: Este parámetro solamente es válido para motores de
imanes permanentes.

1 = 1 grados / 1 = 1
grados

Compensación del ángulo.0.0 ... 360.0 grados
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Ajustes de configuración del motor.Datos Motor99

Motor asíncrono;
SinRM (95.21 b1); mo-

Selecciona el tipo de motor.

Nota: Este parámetro no puede cambiarse mientras el con-
vertidor está en marcha.

Tipo de Motor99.3

tor de imanes perma-
nentes (95.21 b2) /
uint16

0Motor de inducción de CA de jaula de ardilla estándar
(motor de inducción asíncrono).

Motor asíncrono

1Motor de imanes permanentes. Motor síncrono de CA tri-
fásicocon rotorde imanespermanentesy tensiónBackEMF
(contraelectromotriz) senoidal.

Motorde imanesper-
manentes

2Motor síncronode reluctancia.Motor síncronodeCA trifá-
sico con rotor de polos salientes sin imanes permanentes.

SynRM

DTC / uint16Selecciona el modo de control del motor.Modo Control Motor99.4

Nota: Este parámetro no puede cambiarse mientras el con-
vertidor está en marcha.

0Control directo de par. Este modo es adecuado para la
mayoría de las aplicaciones.

DTC

Nota: En lugar del control directo de par, también está dis-
ponible el control escalar, que debe usarse en las siguientes
situaciones:
• con aplicaciones multimotor

1. si la carga no se comparte equitativamente entre
los motores,

2. si los motores tienen tamaños distintos, o
3. si los motores se van a cambiar tras la identifica-

ción del motor (marcha de ID).
• si la intensidad nominal del motor es inferior a 1/6 de

la intensidad de salida nominal del convertidor
• si el convertidor se emplea sin ningúnmotor conectado

(por ejemplo, con fines de comprobación).

Véase también el apartado Modos de funcionamiento del
convertidor (página 26).

1Control escalar. La excelente precisión de control del DTC
no puede lograrse en control escalar.

Escalar

Véase la selección DTC que aparece arriba para ver una
lista de aplicaciones en las cuales el control escalar debe
utilizarse sin duda alguna.

Nota:
• El funcionamiento correcto del motor requiere que la

intensidad de magnetización del motor no supere el
90% de la intensidad nominal del inversor.

• Algunas funciones estándar se desactivan en el modo
de control escalar.

Véase también el apartadoControl demotor escalar (pági-
na 63) y el apartadoModos de funcionamiento del conver-
tidor (página 26).
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0.0 A / real32Define la intensidad nominal del motor. Este ajuste debe
coincidir con el valor de la placa de especificaciones del
motor. Si haymúltiplesmotores conectadosal convertidor,
introduzca la intensidad total de los motores.

Corrientenominal del
motor

99.6

Nota: El funcionamiento correcto del motor requiere que la
intensidad demagnetización delmotor no supere el 90%de
la intensidad nominal del convertidor.

Nota: Este parámetro no puede cambiarse mientras el con-
vertidor está en marcha.

10 = 1 A / 10 = 1 AIntensidadnominal delmotor. El rangopermitidoes 1/6…2
× IN (intensidad nominal) del convertidor y 0…2 × IN con
modo de control escalar.

0.0 ... 10000.0 A

0.0 V / real32Define la tensióndemotor nominal suministrada almotor.
Este ajuste debe coincidir con el valor de la placa de espe-
cificaciones del motor.

TensionNominalMo-
tor

99.7

Nota:Enmotoresde imanespermanentes, la tensiónnominal
es la tensión BackEMF a la velocidad nominal del motor. Si
la tensión se expresa como la tensión por rpm, por ejemplo,
60 V por 1000 rpm, la tensión para una velocidad nominal
de 3000 rpm es 3 × 60 V = 180 V. Tenga en cuenta que la
tensión nominal no es la misma que la tensión del motor de
CC equivalente (EDCM) dada por algunos fabricantes. Es
posible calcular la tensión nominal si se divide la tensión
EDCM por 1,7 (o la raíz cuadrada de 3).

Nota: La carga en el aislamientodelmotor siempredepende
de la tensión de alimentación del convertidor. Esto también
es aplicable en el caso de que la especificación de tensión
del motor sea inferior a la del convertidor y su alimentación.

Nota: Este parámetro no puede cambiarse mientras el con-
vertidor está en marcha.

10 = 1 V / 10 = 1 VTensión nominal del motor. El rango permitido es
1/6…2×UN (tensión nominal) del convertidor. UN es igual
al límite superior del rango de tensión de alimentación
seleccionado con el parámetro 95.1 TensionAlimentacion.

0.0 ... 1500.0 V

50.00 Hz / real32Define la frecuencia nominal del motor. Este ajuste debe
coincidir con el valor de la placa de especificaciones del
motor.

Frecuencia Nominal
Motor

99.8

Nota: Este parámetro no puede cambiarse mientras el con-
vertidor está en marcha.

10 = 1 Hz / 100 = 1 HzFrecuencia nominal del motor.0.00 ... 1000.00 Hz

0 rpm / real32Define la velocidad nominal del motor. El ajuste debe
coincidir con el valor de la placa de especificaciones del
motor.

Velocidad Nominal
Motor

99.9

Nota: Este parámetro no puede cambiarse mientras el con-
vertidor está en marcha.

Nota: (Generador asíncrono) La velocidad nominal debe
ajustarse cuando el generador funciona comomotor.
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1 = 1 rpm / 1 = 1 rpmVelocidad nominal del motor.0...30000 rpm

- / real32Define la potencia nominal del motor. El ajuste debe coin-
cidir con el valor de la placa de especificaciones delmotor.
Si la placa de características no indica la potencia nominal,
en su lugar puede introducirse el par nominal en el paráme-
tro 99.12.

Potencia Nominal
Motor

99.10

Si haymúltiplesmotores conectados al convertidor, intro-
duzca la potencia total de los motores.

La unidad se selecciona con el parámetro 96.16 Selección
de unidad.

Nota: Este parámetro no puede cambiarse mientras el con-
vertidor está en marcha.

1 = 1 kW o CV / 100 = 1
kW o CV

Potencia nominal del motor.0.00 ... 26000.00 kW
o CV

0.00 Sin unidad /
real32

Define el coseno de fi del motor para un modelo motor
más exacto. El valor no es obligatorio, pero resulta útil con
unmotor asíncrono, especialmente al efectuar unamarcha
de identificación en reposo. Este valor no esnecesario con
motores de imanes permanentes o síncronos de reluctan-
cia.

Cos phi nominal de
motor

99.11

Nota:No introducir un valor estimado. Si desconoce el valor
exacto, deje el parámetro a cero.

Nota: Este parámetro no puede cambiarse mientras el con-
vertidor está en marcha.

100 = 1 Sin unidad /
100 = 1 Sin unidad

Coseno de fi del motor.0.00 ... 1.00 Sin uni-
dad

0.000 Nm o lb·ft /
uint32

Define el par nominal del eje del motor. Este valor puede
facilitarse en lugar de la potencia nominal (99.10) si se in-
dica en la placa de características del motor.

Par Nominal Motor99.12

La unidad se selecciona con el parámetro 96.16 Selección
de unidad.

Nota:Este valor es unaalternativa al valor depotencia nomi-
nal (99.10). Si se introducen ambos, 99.12 tiene prioridad.

Nota: Este parámetro no puede cambiarse mientras el con-
vertidor está en marcha.

1 = 1 Nm o lb·ft / 1000
= 1 Nm o lb·ft

Par nominal del motor.0.000 ...
4000000.000 Nm o
lb·ft
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Ninguno; En reposo
(95.21 b1/b2) / uint16

Selecciona el tipo de rutina de identificación de motor
(marcha de ID) efectuada en el siguiente arranque del
convertidor. Durante la marcha de ID, el convertidor iden-
tifica las características delmotor para un óptimo control
del mismo.

Marcha ID solicitada99.13

Si aún no se ha efectuado ninguna marcha de ID (o si se
han restablecido los valorespordefectode losparámetros
usando el parámetro 96.6 Restauración de Parametros),
este parámetro se ajusta automáticamente a En reposo,
lo cual significa que se debe efectuar una marcha de ID.

Tras lamarcha de ID, el convertidor se para y este paráme-
tro se ajusta automáticamente a Ninguno.

Nota:Para lamarchade IDAvanzada, lamaquinaria acciona-
da debe estar siempre desacoplada del motor.

Nota: Antes de activar la marcha de ID, configure la medida
de temperatura del motor (si se utiliza) en el grupo de pará-
metros 35ProteccionTermicaMotor y en el parámetro 97.15.

Nota: Si hay un filtro senoidal instalado, establezca el bit
apropiadoenel parámetro95.15AjustesHWespeciales antes
de activar la marcha de ID. Con un filtro de otro fabricante
(personalizado), establezca también 99.18 y 99.19.

Nota: Con el modo de control escalar (99.4 Modo Control
Motor = Escalar), la marcha de ID no se solicita automática-
mente. Noobstante, se puede realizar unamarchade IDpara
obtener una estimación de par más precisa.

Nota:Una vez activada lamarchade ID, éstapuede cancelar-
se deteniendo el convertidor.

Nota: Lamarcha de ID debe realizarse siempre que semodi-
fiquealgunode losparámetrosdelmotor (99.4, 99.6…99.12).

Nota: Asegúrese de que los circuitos de la función "Safe
Torque Off" y del paro de emergencia (si los hubiese) estén
cerrados durante la marcha de ID.

Nota: El freno mecánico (si lo hubiere) no es abierto por la
lógica para la marcha de ID.

Nota: En el caso de motores de imanes permanentes y
SynRM, las marchas de ID Reducida, Normal y Avanzada son
lasmismas. Además, lasmarchasde IDEn reposoyEn reposo
avanzado son idénticas.

Nota: Este parámetro no puede cambiarse mientras el con-
vertidor está en marcha.

0No se solicita la marcha de ID del motor. Este modo sola-
mente puede seleccionarse si ya se ha realizado lamarcha
de ID (Normal, Reducida, En reposo, Avanzada, Reposo
avanzado).

Ninguno
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1Marcha de ID normal:Normal
• admite todo tipo de motores.
• desacoplar la carga
• buen rendimiento.
Garantiza una buena precisión de control en todos los ca-
sos. Este es el modo que debe seleccionarse siempre que
sea posible.

Nota: Si el par de carga es mayor del 20% del par nominal
de motor o si la maquinaria no es capaz de resistir el par
nominal transitorio durante la marcha de ID, entonces la
maquinaria accionada debe estar desacoplada del motor
duranteunamarchade identificaciónNormal. En losmotores
de imanes permanentes o SynRM, el valor del par transitorio
puede ser hasta dos veces el valor del par nominal.

Nota: Compruebe la dirección de giro del motor antes de
iniciar la marcha de ID. Durante la marcha, el motor girará
en dirección de avance.

ADVERTENCIA:Elmotor funcionaráhastaaproximada-
mente un 50…100% de la velocidad nominal durante
la marcha de ID. VERIFIQUE QUE SEA SEGURO ACCIO-
NAR EL MOTOR ANTES DE EFECTUAR LA MARCHA DE
ID.

2Marcha de ID reducida:Reducida
• solo admite motores de inducción
• en especial para motores de freno de rotor cónico utili-

zados en aplicaciones con grúas
• desacoplar la carga
• buen rendimiento.
Estemodo debe seleccionarse en lugar de lamarcha de ID
Normal o Avanzada si
• las pérdidas mecánicas son superiores al 20% (es decir,

el motor no puede desacoplarse del equipo accionado),
o si

• la reducción de flujo no se permite mientras el motor
está en marcha (es decir, en el caso de un motor con un
freno integrado alimentado desde los terminales del
motor).

Conestemododemarchade ID, el control delmotor resul-
tante en la zona de debilitamiento de campo o con pares
elevadosnoesnecesariamente tanpreciso comoel control
de motor siguiendo una ID Normal. La marcha de ID redu-
cida se completa en menos tiempo que la marcha de ID
normal (< 90 segundos).

Nota: Compruebe la dirección de giro del motor antes de
iniciar la marcha de ID. Durante la marcha, el motor girará
en dirección de avance.

ADVERTENCIA:Elmotor funcionaráhastaaproximada-
mente un 50…100% de la velocidad nominal durante
la marcha de ID. VERIFIQUE QUE SEA SEGURO ACCIO-
NAR EL MOTOR ANTES DE EFECTUAR LA MARCHA DE
ID.
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3Marcha de ID en reposo.En reposo
• admite todo tipo de motores.
• no es necesario desacoplar la carga
• rendimiento moderado.
El motor recibe intensidad de CC. Con unmotor de induc-
ción de CA (asíncrono), el eje del motor no gira. Con un
motor de imanes permanentes, el eje puede girar hasta
media revolución.

Nota: Este modo sólo debe seleccionarse si la marcha de ID
Normal, Reducida o Avanzada no es posible a causa de las
restricciones ocasionadas por los mecanismos conectados
(por ejemplo, aplicaciones con grúas o de elevación.

Véase también la selección Reposo avanzado.

4La rutina de ajuste automático de fases (autophasing)
determina el ángulo de arranque de un motor de imanes
permanentes o síncronode reluctancia (véase el apartado
Autophasing (página 64)). El ajuste automático de fases
no actualiza los demás valores del modelo de motor.

Ajuste autom. fases

El autophasing se realiza automáticamente como parte
de lasmarchasde IDNormal, Reducida, En reposo, Avanza-
da o Reposo avanzado. El uso de este ajuste permite reali-
zar el ajuste automático de fases de forma aislada. Esto
es útil después de realizar cambios en la configuración de
realimentación, como la sustitución o la adición de un en-
coder absoluto, un resolver o un encoder con señales de
conmutación.

Nota: Este ajuste solo puede utilizarse después de que se
haya realizado unamarcha de IDNormal, Reducida, En repo-
so, Avanzada o Reposo avanzado.

Nota: En función del modo de ajuste automático de fases
seleccionado, el eje podría girar durante dicho ajuste. Véase
el parámetro 21.13 Modo Autophasing.

5Solicitudes de calibración de la medición de intensidad,
es decir, identificación de los errores de ganancia y de la
compensación de la medición de intensidad.

Calibraciónmedición
intensidad

La calibración se lleva a cabo en el siguiente arranque.
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6Marcha de ID avanzada:Avanzada
• solo admite motores de inducción
• desacoplar la carga
• nivel más alto de rendimiento
• requiere más tiempo.
Garantiza lamejor precisión de control posible. Lamarcha
de ID puede tardar unos minutos. Este modo debe selec-
cionarse cuando se necesita el rendimiento máximo en
todo el área de funcionamiento.

Nota: Si el par de carga es mayor del 20 % del par nominal
de motor o si la maquinaria no es capaz de resistir el par
nominal transitorio durante la marcha de ID, entonces la
maquinaria accionada debe estar desacoplada del motor
durante la marcha de ID avanzada.

Nota: Compruebe la dirección de giro del motor antes de
iniciar la marcha de ID. Durante la marcha, el motor girará
en dirección de avance.

ADVERTENCIA:Elmotor funcionaráhastaaproximada-
mente un 50…100% de la velocidad nominal durante
la marcha de ID. Se realizan diversas aceleraciones y
deceleraciones. VERIFIQUE QUE SEA SEGURO ACCIO-
NAR EL MOTOR ANTES DE EFECTUAR LA MARCHA DE
ID.

7Marcha de ID en reposo avanzado:Reposo avanzado
• solo para motores de inducción
• recomendado para potencias < 50 kW
• no es necesario desacoplar la carga
• buen rendimiento
• requiere más tiempo.
Esta selección se recomienda para motores de inducción
de CA hasta 75 kW en lugar de la marcha de ID En reposo
si
• se desconocen las especificaciones nominales exactas

del motor, o
• el rendimiento de control del motor no es satisfactorio

después de una marcha de ID En reposo.

Nota: El tiempo necesario para completar la marcha de ID
Reposo avanzado varía según el tamaño del motor. Con un
motor pequeño, lamarcha de ID normalmente se efectúa en
5minutos; con unmotor grande, la marcha de ID puede tar-
dar hasta una hora.

Ninguno / uint16Muestra el tipo de la última marcha de ID realizada. Para
más información acerca de los distintos modos, véanse
las selecciones del parámetro 99.13 Marcha ID solicitada.

Última marcha ID
realizada

99.14

0No se ha realizado la marcha de ID.Ninguno

1Marcha de ID Normal.Normal

2Marcha de ID Reducida.Reducida

3Marcha de ID En reposo.En reposo

4Ajuste autom. fases.Ajuste autom. fases
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5Calibración medición intensidad.Calibraciónmedición
intensidad

6Marcha de ID Avanzada.Avanzada

7Marcha de ID Reposo avanzado.Reposo avanzado

0 Sin unidad / uint16Número calculado de pares de polos en el motor.Pares polos motor
calc

99.15

Este parámetro es de solo lectura.

1 = 1 Sin unidad / 1 = 1
Sin unidad

Número de pares de polos.0...1000 Sin unidad

U V W / uint16Cambia la dirección de giro del motor. Este parámetro
puede usarse si el motor gira en el sentido incorrecto (por
ejemplo debido a un orden de gases incorrecto en el cable
de motor) y se considera que no resulta práctico corregir
el cableado.

Orden fases motor99.16

Nota: El cambio de este parámetro no afecta a las polarida-
des de referencia de velocidad, de modo que la referencia
de velocidad positiva hará girar el motor en dirección de
avance. La selección de orden de fases sólo asegura que
“avance” es de hecho la dirección correcta.

Nota: Después de cambiar este parámetro, es necesario
comprobar el signo de la realimentación del encoder (si la
hay). Estopuedehacerseajustandoel parámetro90.41Motor
Seleccion Realiment en Estimada y comparando el signo de
90.1 Veloc Motor para Ctrl con 90.10 Encoder 1 Velocidad (o
90.20 Encoder 2 Velocidad). Si el signo de la medición es in-
correcto, es necesario corregir el cableado del encoder o in-
vertir el signo de 90.43 Motor Reductor Numerador.

Nota: Este parámetro no puede cambiarse mientras el con-
vertidor está en marcha.

0Normal.U V W

1Sentido de giro invertido.U W V

0.000 mH / real32Define la inductancia de un filtro senoidal personalizado,
es decir cuando el bit 3 del parámetro 95.15 Ajustes HW
especiales está activado.

Induct filtro senoidal99.18

Nota: Para un filtro senoidal de ABB (95.15 Ajustes HWespe-
ciales bit 1), este parámetro se configura automáticamente
y no se debe ajustar.

1000 = 1mH/ 1 = 1mHInductancia del filtro senoidal personalizado.0.000 ... 100000.000
mH
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Predet / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

0.00 uF / real32Define la inductancia de un filtro senoidal personalizado,
es decir cuando el bit 3 del parámetro 95.15 Ajustes HW
especiales está activado.

Capacit filtro senoi-
dal

99.19

Si los condensadores están conectados en estrella, intro-
duzca la capacitancia de un brazo en el parámetro.

M
3~

C

99.19 = C
C CConvertidor

Filtro senoidal

Si los condensadores están conectados en triángulo, mul-
tiplique la capacitancia de un brazo por 3 e introduzca el
resultado en el parámetro.

M
3~

C C

C 99.19 = 3 × C

Convertidor

Filtro senoidal

Nota: Para un filtro senoidal de ABB (95.15 Ajustes HWespe-
ciales bit 1), este parámetro se configura automáticamente
y no se debe ajustar.

100 = 1 uF / 1 = 1 uFCapacitancia del filtro senoidal personalizado.0.00 ... 100000.00 uF

Predet / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

Ajustes de FSO-xx.

Este grupo contiene parámetros relacionados con el mó-
dulo de funciones de seguridad FSO-xx opcional. Para ob-
tenermás información, véase ladocumentacióndelmódulo
FSO-xx.

Seguridad200

Predet / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

Ajustes del bus de E/S distribuido.

Este grupo sólo es visible con una unidad de control BCU.

Este grupo contienen parámetros relacionados con el bus
de E/S distribuido que se utilizan con algunos convertido-
res para monitorizar los ventiladores de refrigeración del
sistema de armario. Para obtenermás información, véase
el Manual del usuario del módulo de E/S CIO-01 para con-
trol de bus de E/S distribuidas (3AXD50000126880 [in-
glés]).

Configuracióndebus
de E/S

206
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Predet / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

Ajustes del bus de E/S distribuido.

Este grupo sólo es visible con una unidad de control BCU.

Este grupo contienen parámetros relacionados con el bus
de E/S distribuido que se utilizan con algunos convertido-
res para monitorizar los ventiladores de refrigeración del
sistema de armario. Para obtenermás información, véase
el Manual del usuario del módulo de E/S CIO-01 para con-
trol de bus de E/S distribuidas (3AXD50000126880 [in-
glés]).

Servicio de bus de
E/S

207

Predet / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

Ajustes del bus de E/S distribuido.

Este grupo sólo es visible con una unidad de control BCU.

Este grupo contienen parámetros relacionados con el bus
de E/S distribuido que se utilizan con algunos convertido-
res para monitorizar los ventiladores de refrigeración del
sistema de armario. Para obtenermás información, véase
el Manual del usuario del módulo de E/S CIO-01 para con-
trol de bus de E/S distribuidas (3AXD50000126880 [in-
glés]).

Diagnóstico de bus
de E/S

208

Predet / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescripciónNombre/ Intervalo /
Selección

Nr.

Ajustes del bus de E/S distribuido.

Este grupo sólo es visible con una unidad de control BCU.

Este grupo contienen parámetros relacionados con el bus
de E/S distribuido que se utilizan con algunos convertido-
res para monitorizar los ventiladores de refrigeración del
sistema de armario. Para obtenermás información, véase
el Manual del usuario del módulo de E/S CIO-01 para con-
trol de bus de E/S distribuidas (3AXD50000126880 [in-
glés]).

Identificaciónde ven-
tilador de bus de E/S

209
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Análisis de fallos

Contenido de este capítulo
Este capítulo enumera todos losmensajes de aviso y fallo, incluidas susposibles causas
y su corrección. Usando la información contenida en este capítulo pueden identificarse
y corregirse las causas de la mayoría de avisos y fallos. En caso contrario, póngase en
contacto con un representante de servicio de ABB. Si tiene la posibilidad de usar el
softwaredePCDriveComposer, envíe el paquetedesoporte creadoporDriveComposer
al representante de servicio de ABB.

Los avisos y los fallos se enumeran a continuación en tablas separadas. Cada tabla está
ordenada por código de aviso/fallo.

Seguridad

ADVERTENCIA:
Sólo los electricistas cualificados deben llevar a cabo el servicio técnico del con-
vertidor. Antes de realizar tareas en el convertidor, lea las Instrucciones de segu-
ridad contenidas en el capítulo del Manual de hardware del convertidor.

7
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Indicaciones

￭ Avisos y fallos

Losavisos y los fallos indicanunestadoanómalodel convertidor. Los códigos ynombres
de los avisos y los fallos activos se muestran en la pantalla del panel de control del
convertidor, así como en la herramienta de PC Drive Composer. A través del bus de
campo sólo están disponibles los códigos de las alarmas y los fallos.

Los avisos no precisan ser restaurados; dejan de mostrarse cuando cesa la causa del
aviso. Los avisos no bloquean el convertidor; este seguirá haciendo funcionar elmotor.

Los fallos quedan enclavados en el convertidor y hacen que el convertidor se dispare,
con la consiguiente parada del motor. Una vez eliminada la causa de un fallo, el fallo
puede restaurarse desde una fuente seleccionable (parámetro 31.11 Restauracion Fallo
Seleccion), por ejemplo el panel de control, la herramienta de PC Drive Composer, las
entradas digitales del convertidor o el bus de campo. Una vez restaurado el fallo, es
posible volver a poner en marcha el convertidor.

Tenga en cuenta que algunos fallos requieren un reinicio de la unidad de control, o bien
desconectando y conectando la alimentación, o usando el parámetro 96.8 Reiniciar
Tarjeta de Control. Esto se menciona en el listado de fallos donde sea apropiado.

Las indicaciones de aviso y fallo pueden direccionarse a una salida de relé o a una en-
trada/salida si se selecciona Aviso, Fallo o Fallo (-1) en el parámetro de selección de
fuente. Véanse los siguientes apartados:

• Entradas y salidas digitales programables (página 32)

• Salidas de relé programables (página 33) y

• Ampliaciones de E/S programables (página 33).

￭ Eventos puros

Además de los avisos y los fallos, existen eventos puros que solo se registran en el re-
gistro de eventos del convertidor. Los códigos de estos eventos aparecen incluidos en
la tabla Mensajes de aviso, fallo y evento puro.

￭ Mensajes editables

En el caso de determinados avisos y fallos, el texto del mensaje puede editarse y es
posible añadir instrucciones e información de contacto. Para editar estos mensajes,
seleccioneMenú - Ajustes - Editar textos en el panel de control o utilice el editor de
localización en Drive Composer pro.
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Historial y análisis de avisos y fallos

￭ Registro de eventos

El convertidor dispone de dos registros de eventos. Un registro contiene fallos y res-
tauraciones de fallos; el otro contiene avisos, eventos puros y entradas para eliminar.
Cada registro contiene los 64 eventosmás recientes con una indicación de hora y otros
datos.

A los registros de eventos se puede acceder por separado a través del menú principal
del panel de control. Cuando se ven usando la herramienta de PC Drive Composer, los
registros se muestran como una sola lista.

Los registros se pueden borrar con el parámetro 96.51 Limp reg de fallos y eventos.

Códigos auxiliares

Algunos eventos generan un código auxiliar que con frecuencia ayuda a localizar el
problema. El código auxiliar se muestra en el panel de control junto con el mensaje.
También se guarda en los detalles de registro del evento. En la herramienta de PCDrive
Composer, el código auxiliar (si lo hubiese) se muestra en la lista de eventos.

Registrador de datos de fábrica

El convertidor cuenta con un registrador de datos que muestrea los valores preselec-
cionados del convertidor en intervalos de 500 microsegundos 96.65 Nivel de tiempo
del registrador de datos de fábrica).

Los datos de los últimos cinco fallos están disponibles en el registro de eventos si se
visualiza con la herramienta de PC Drive Composer (no es posible acceder a los datos
de fallos a través del panel de control).

Los valores que se registran en el registrador de datos de fábrica son 1.7 Intensidad
Motor, 1.10 Par motor, 1.11 Tension Bus CC, 1.24 % de flujo actual, 6.1 Palabra Control
Principal, 6.11 Palabra Estado Pcpal, 24.1 Refer. velocidad utilizada, 30.1 Palabra de Li-
mites 1, 30.2 Estado Limite de Par y 90.1 Veloc Motor para Ctrl. El usuario no puede
modificar la selección de parámetros.

￭ Otros registradores de datos

Registrador de datos del usuario

Es posible configurar un registrador de datos personalizado mediante la herramienta
de PC Drive Composer pro. Esta funcionalidad permite seleccionar libremente hasta
ocho parámetros de convertidor para su muestreo en intervalos ajustables. El usuario
también puede definir las condiciones de activación y la longitud del periodo demoni-
torización dentro de un límite de unas 8000 muestras. Además de la herramienta de
PC, el estadodel registrador semuestramediante el parámetro 96.61Códigode estado
de registrador de datos de usuario. Las fuentes de la señal de disparo pueden seleccio-
narse con los parámetros 96.63 Disparo del registrador de datos de usuario y 96.64
Inicio del registrador de datos de usuario. La configuración, el estado y los datos reco-
gidos se guardan en la unidad de memoria para su análisis posterior.

Análisis de fallos 577



Registrador de datos PSL2

La unidad de control BCU utilizada en determinados convertidores (en especial en
aquellos con módulos inversores conectados en paralelo) contiene un registrador de
datos que recoge los datos de los módulos inversores para el análisis de fallos. Los
datos se guardan en la tarjeta SD conectada a la BCU y pueden ser analizados por el
personal de técnico de ABB.

￭ Parámetros que contienen información de avisos/fallos

El convertidor puede almacenar una lista de los fallos activos que provocan el disparo
del convertidor. Los fallos semuestran enel grupodeparámetros4Alarmas yFallos (pá-
gina 148). El grupo de parámetros tambiénmuestra una lista con los fallos y avisos que
se han producido anteriormente.

Código de evento (parámetros 04.40…04.72)

El usuario puede configurar el parámetro 4.40Códigode evento 1 para indicar el estado
de 16 eventos seleccionables (es decir, fallos, avisos o eventos puros). Es posible espe-
cificar un código auxiliar para cada evento para filtrar otros códigos auxiliares.

Generacióndel códigoQRpara la aplicaciónde serviciomóvil
El convertidor puede generar un código QR (o una serie de estos) para su visualización
en el panel de control. El códigoQR contiene los datos de identificación del convertidor,
la información de los últimos eventos, los valores de estado y los parámetros del con-
tador. El código puede leerse con un dispositivo móvil que cuente con la aplicación de
servicio de ABB, la cual envía los datos a ABB para su análisis. Para obtener más infor-
mación acerca de la aplicación, póngase en contacto con su representante de Servicio
de ABB.

El códigoQRpuedegenerarse seleccionandoMenú -Asistentes -CódigoQRenel panel
de control.
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Mensajes de aviso, fallo y evento puro

AcciónCausa
Nombre del
evento/Códi-
go aux.

Cód. (hex)

Intente realizar de nuevo la calibración
de intensidad (seleccione Calibración

La desviación medida en la medición de
intensidad de las fases de salida, o la di-

Calibración2281

medición intensidad en el parámetroferencia entre lasmediciones de intensi-
99.13). Si el fallo persiste, póngase endad de las fases de salida U2 y W2 es ex-
contacto con su representante de Servi-
cio de ABB.

cesiva (los valores se actualizan durante
la calibración de intensidad).

Compruebe la carga del motor.La corrientede salida ha superadoel lími-
te de fallo interno.

Sobreintensi-
dad

2310
Si la unidad de control se alimenta exter-
namente, compruebe el ajuste del pará-
metro 95.04 Aliment Tarjeta Control.
Compruebe los tiempos de aceleración
en el grupode parámetros 23 Rampas de
Acel / Decel (control de velocidad), 26
CadenaReferenciadePar (control depar)
o 28 Frecuencia Cadena de Ref (control
de frecuencia). Compruebe también los
parámetros46.1 EscaladoVelocidad, 46.2
Escalado Frecuencia y 46.3 Escalado Par.
Compruebe el motor y el cable de motor
(incluida la fase y la conexión en estre-
lla/triángulo).
Compruebe que no hay contactores
abriéndose ni cerrándose en el cable del
motor.
Compruebe si los datos de puesta en
marcha del grupo de parámetros 99 se
correspondencon losde laplacadecarac-
terísticas del motor.
Compruebe que no hay condensadores
de corrección del factor de potencia ni
elementosdeabsorciónde sobretensión
en el cable de motor.
Compruebeel cabledel encoder (incluyen-
do las fases).
Compruebe el código auxiliar (formato
XXXY YYZZ). En los módulos inversores
conectados enparalelo, “Y YY” especifica
el canal de la unidad de control BCU a
través del cual se ha recibido el fallo. “ZZ”
indica la fase que ha activado el fallo (0:
Nohay informacióndetalladadisponible,
1: Fase U, 2: Fase V, 4: Fase W, 3/5/6/7:
fases múltiples).

Si la unidad de control se alimenta exter-
namente, compruebe el ajuste del pará-
metro 95.4 Aliment Tarjeta Control.

El convertidor hadetectadoundesequili-
brio de la carga normalmente debido a
un fallo a tierra en el motor o en el cable
de motor.

Fuga a tierra2330

Compruebe que no hay condensadores
de corrección de factor de potencia ni
amortiguadoresde sobretensiones tran-
sitorias en el cable de motor.
Para comprobar si existe un fallo a tierra
en el motor o en los cables demotor, mi-
da las resistencias de aislamiento del
motor y del cable de motor.
Intentehacer funcionar elmotor enmodo
de control escalar si está permitido
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AcciónCausa
Nombre del
evento/Códi-
go aux.

Cód. (hex)

(Véase el parámetro 99.4 Modo Control
Motor).
En los módulos conectados en paralelo,
compruebe el código auxiliar (formato
XXXY YYZZ).
“Y YY” especifica el canal de la unidad de
control BCUa través del cual se ha recibi-
do el fallo.
Si no se detecta ningún fallo a tierra,
contacte con su representante de Servi-
cio de ABB.

Compruebe si hay errores de cableado
en el motor y el cable de motor.

Cortocircuito en motor o cables de mo-
tor.

Cortocircuito2340

Si la unidad de control se alimenta exter-
namente, compruebe el ajuste del pará-
metro 95.4 Aliment Tarjeta Control.
Compruebe que el parámetro 99.10 Po-
tencia Nominal Motor está ajustado co-
rrectamente.
Compruebe que no hay condensadores
de corrección de factor de potencia ni
amortiguadoresde sobretensiones tran-
sitorias en el cable de motor.
Compruebe el código auxiliar (formato
XXXY YYZZ). En los módulos inversores
conectados enparalelo, “Y YY” especifica
el canal de la unidad de control BCU a
través del cual se ha recibido el fallo. “ZZ”
indica la ubicación del cortocircuito (0:
Nohay informacióndetalladadisponible,
1:Derivación superior de la fase U, 2:De-
rivación inferior de la faseU,4:Derivación
superior de la fase V, 8: Derivación infe-
rior de la fase V, 10: Derivación superior
de la fase W, 20: Derivación inferior de la
fase W, otro: combinaciones de lo ante-
rior).
Compruebe el código auxiliar 40h = cor-
tocircuito en el condensador de CC.
Tras corregir la causa del fallo, reinicie la
unidaddecontrol,medianteel parámetro
96.8Reiniciar TarjetadeControl, odesco-
nectando y conectando la alimentación.

Compruebe el cable de motor.Temperatura excesiva de los IGBT. Este
fallo protege los IGBT y puede ser activa-

Sobrecarga de
IGBT

2381
Comprobar las condiciones ambientales.
Comprobar el caudal deaire y el funciona-
miento del ventilador.

do por un cortocircuito en el cable de
motor.

Comprobar si hay acumulación de polvo
en las aletas del disipador térmico.
Comprobar la potencia del motor con
respecto a la potencia del convertidor.

Compruebe el cableado del motor.La diferencia de la intensidad de fase de
CAentre losmódulos inversores conecta-
dos en paralelo es excesiva.

Diferen. intensi-
dad BU

2391
Compruebe que no hay condensadores
de corrección de factor de potencia ni
amortiguadoresde sobretensiones tran-
sitorias en el cable de motor.
Compruebe el código auxiliar (formato
XXXY YYZZ). “XXX” especifica la fuente
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AcciónCausa
Nombre del
evento/Códi-
go aux.

Cód. (hex)

del primer error (véase “YYY”). “YYY” es-
pecifica el módulo del canal de la unidad
de control BCU a través del cual se ha re-
cibido el fallo (1: Canal 1, 2: Canal 2, 4:
Canal 3,8:Canal 4,…,800:Canal 12,otro:
combinacionesde loanterior). “ZZ” indica
la fase (1: U, 2: V, 3:W).

Compruebe que no hay condensadores
de corrección de factor de potencia ni

La fuga a tierra total de los módulos in-
versores es excesiva.

Fuga a tierra
de BU

2392

amortiguadoresde sobretensiones tran-
sitorias en el cable de motor.
Mida las resistencias de aislamiento del
motor y los cables de motor.
Contacte con su representante de Servi-
cio de ABB.

Compruebe los fusibles de CA.Launidaddealimentación IGBThadetec-
tado un fallo a tierra.

Fugas a tierra2E01
Compruebe lapresenciade fugasa tierra.
Compruebeel cableadodealimentación.
Compruebe los módulos de potencia.
Compruebe que no haya condensadores
de corrección de factor de potencia ni
elementosdeabsorciónde sobretensión
en el cable de alimentación.
Si no se detecta ningún fallo a tierra,
contacte con su representante de Servi-
cio de ABB.

Compruebe que los puntos de velocidad
de la curva (definida por 29.70…29.79)
están en orden creciente.

Los puntos de parametrización de la
curva de limitación de velocidad/par (en
la cadenade referencia de tensióndeCC)
son incoherentes.

Punt. de datos
cad. tensiónno
válidos

3000

Compruebe los fusibles de la línea de
potencia de entrada.

La tensión de CC del circuito intermedio
oscila debido a la falta de una fase de

Pérdida fase
entrada

3130

Comprobar si está floja alguna de las co-
nexiones del cable de potencia.

potencia de entrada, a un fusible fundido
o a un control inestable.

Comprobar posibles desequilibrios en la
potencia de entrada.
Compruebe la estabilidad del control y
los ajustes del regulador de velocidad.

Contacte con su representante de Servi-
cio de ABB.

No se recibe ninguna confirmación del
relé de carga.

Pérdida relé
carga

3180

Fallodecablea-
do o a tierra

3181 Desconecte laprotección conel pará-
metro 31.23.

1.Elhardwaredel convertidorsealimen-
ta de un bus de CC común.

1.

Compruebe lasconexionesdealimen-
tación.

2.Conexión incorrecta de cable de ali-
mentación y de motor (p. ej.: cable

2.

Compruebe los fusibles de alimenta-
ción.

de alimentación conectadoa la cone-
xión de motor del convertidor).

Compruebequenohaycondensado-
res de correcciónde factor depoten-

3.El convertidor hadetectadoundese-
quilibrio de la carga normalmente

3.

cia ni amortiguadores de sobreten-debido a un fallo a tierra en el motor
o en el cable de motor. siones transitorias en el cable de

motor.
Para comprobar si existe un fallo a
tierra en el motor o en los cables de
motor,mida las resistencias de aisla-
miento del motor y del cable de mo-
tor.
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AcciónCausa
Nombre del
evento/Códi-
go aux.

Cód. (hex)

Intente hacer funcionar el motor en
modo de control escalar si está per-
mitido (Véase el parámetro 99.4Mo-
do Control Motor).

Compruebe que el control de sobreten-
sión está activado (parámetro 30.30
Control Sobretension).

Tensión de CC del circuito intermedio
excesiva.

Sobretensión
bus CC

3210

Compruebe que la tensión de alimenta-
ción coincide con la tensión nominal de
entrada del convertidor.
Compruebe si la línea de alimentación
presenta sobretensión estática o transi-
toria.
Compruebe el chopper de frenado y la
resistencia de frenado (si están presen-
tes).
Compruebe el tiempo de deceleración.
Use la función de paro por eje libre (si
procede).
Modifique el convertidor para equiparlo
conunchopperde frenadoyuna resisten-
cia de frenado.
En los módulos conectados en paralelo,
compruebe el código auxiliar (formato
XXXY YYZZ).
“Y YY” especifica el canal de la unidad de
control BCUa través del cual se ha recibi-
do el fallo.

Compruebe los cables de alimentación,
los fusibles y la aparamenta.

La tensión de CC del circuito intermedio
no es suficiente debido a la falta de una

Subtensión
bus CC

3220

En los módulos conectados en paralelo,
compruebe el código auxiliar (formato
XXXY YYZZ).

fase de alimentación, un fusible fundido
o un fallo en el puente rectificador.

“Y YY” especifica el canal de la unidad de
control BCUa través del cual se ha recibi-
do el fallo.

Compruebe el estado de la alimentación
(tensión, cableado, fusibles, aparamenta).

La restauración automática ha fallado
(véase el apartadoRearranque automáti-
co (página 82)).

Tiempo espera
exced

3280

Compruebe el código auxiliar (formato
XXXY YYZZ). “XXX” especifica la fuente

Diferencia en las tensiones de CC entre
módulos inversores conectados enpara-
lelo.

Diferencia ten-
sión CC

3291

del primer error (véase “YYY”). “YYY” es-
pecifica el módulo del canal de la unidad
de control BCU a través del cual se ha re-
cibido el fallo (1: Canal 1, 2: Canal 2, 4:
Canal 3, 8: Canal 4, …, 800: Canal 12).

Conecte el cable de motor.Fallo en el circuito del motor debido a la
falta de una conexión (no están conecta-
das las tres fases).

Pérdida fasede
salida

3381

Para más información, compruebe el có-
digo auxiliar.

Fallo de la rutina de autofase (véase el
apartado Autophasing (página 64)).

Ajuste autom.
fases

3385

Compruebe que la marcha de ID del mo-
tor sehacompletadosatisfactoriamente.
Borre el parámetro 98.15 Offset Posi
Usuario.
Compruebe el ajuste del parámetro 99.3
Tipo de Motor.
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AcciónCausa
Nombre del
evento/Códi-
go aux.

Cód. (hex)

Compruebe los signosde las velocidades
medidas y estimadas.

Las posiciones estimadas ymedidas tie-
nen signos opuestos.

0001

Invierta las fases del cable del encoder o
edite el parámetro 99.16.
Compruebe que el par de carga no sea
demasiado alto para el modo Girando
(debe ser inferior al 5 %).
Compruebequeelmotor noestégirando
cuando se inicia la rutina de ajuste auto-
mático de fases.

Elmotor gira durante el ajuste automáti-
co de fases.

0002

Compruebe que el encoder no se deslice.Diferencia excesiva entre las posiciones
medidas y estimadas.

0003
Compruebe el parámetro 98.15 varias
vecespara verificarque la rutinadeajuste
automáticode fasesproporcione resulta-
dos consistentes.
Compruebe los parámetros del modelo
motor.
Compruebe que los pulsos cero sean co-
rrectos.

El rotor no ha girado como se esperaba
entre pulsos cero.

0004

Compruebe que el modo seleccionado
(parámetro 21.13) sea adecuado para el
motor.

La estimación de posición no se ha esta-
bilizado.

0005

Compruebe que el parámetro 90.41 no
cambie a Estimada durante la rutina.

La información del estado de la posición
medida ha cambiado.

0006

Contacte con su representante de Servi-
cio de ABB.

Fallo general del ajuste automático de
fases.

0007

Compruebe que el modo seleccionado
(parámetro 21.13) sea compatible con el
tipo de motor.

El modo seleccionado no es compatible.0008

Contacte con su representante de Servi-
cio de ABB.

(LV Synchro) Fallo en reposo.0009

Compruebe el código auxiliar. Comprue-
be la fuente del fallo que corresponde al
código:

El puente IGBThadetectadounapérdida
de fase de entrada.

Pérdida de la
fase de entra-
da

3E00

1: Fase A
2: Fase B
4: Fase C
8: No se puede detectar la fase
Compruebe los fusibles de CA.
Comprobar posibles desequilibrios en la
potencia de entrada.

Compruebe losajustesde losparámetros
35.61 y 35.62.

La temperatura calculada del cable de
motor ha superado el límite de alarma.

Sobrecarga ca-
ble de motor

4000

Compruebe el dimensionamiento del ca-
ble de motor con respecto a la carga re-
querida.

Compruebe la temperatura ambiente. Si
supera los 40 °C (104 °F), verifique que la

La temperatura del módulo de converti-
dor es excesiva.

Temperatura
ambiente

4100

intensidad de carga no supere la capaci-
dad de carga reducida del convertidor.
Véase el Manual de hardware apropiado.
Compruebeel caudal de aire de refrigera-
ción del módulo de convertidor y el fun-
cionamiento del ventilador.
Compruebe si existe acumulación de
polvo en el interior del armario y el disipa-
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AcciónCausa
Nombre del
evento/Códi-
go aux.

Cód. (hex)

dor del módulo de convertidor. Limpiar
si fuera necesario.

Compruebeque el convertidor está refri-
gerado correctamente.

La temperatura de la tarjeta de control
es demasiado alta.

Temp. tarjeta
de control

4110

Compruebe el ventilador auxiliar de refri-
geración.

Comprobar las condiciones ambientales.La temperatura estimada de los IGBT del
convertidor es excesiva.

Sobrecalen-
tam. IGBT

4210
Comprobar el caudal deaire y el funciona-
miento del ventilador.
Comprobar si hay acumulación de polvo
en las aletas del disipador térmico.
Comprobar la potencia del motor con
respecto a la potencia del convertidor.

Compruebe la temperatura ambiente. Si
supera los 40 °C (104 °F), verifique que la

La temperatura del módulo de converti-
dor es excesiva.

Refrigeración4290

intensidad de carga no supere la capaci-
dad de carga reducida del convertidor.
Véase el Manual de hardware apropiado.
Compruebeel caudal de aire de refrigera-
ción del módulo de convertidor y el fun-
cionamiento del ventilador.
Compruebe si existe acumulación de
polvo en el interior del armario y el disipa-
dor del módulo de convertidor. Limpiar
si fuera necesario.

Comprobar las condiciones ambientales.La temperatura de los IGBT del converti-
dor es excesiva.

Temperatura
de IGBT

42F1
Comprobar el caudal deaire y el funciona-
miento del ventilador.
Comprobar si hay acumulación de polvo
en las aletas del disipador térmico.
Comprobar la potencia del motor con
respecto a la potencia del convertidor.

Véase A4B0 Temperatura excesiva.Lamediciónde temperaturade launidad
de potencia es demasiado alta.

Temperatura
excesiva

4310

Véase A4B1 Difer. temperatura excesi-
va (página 601).

Diferencia excesivade temperatura entre
IGBT de distintas fases.

Difer. temp. ex-
cesiva

4380

Compruebe el valor del parámetro 35.2
Temperatura Medida 1.

La temperatura medida 1 ha rebasado el
límite de fallo.

Temperatura
externa 1

4981

Compruebe la refrigeración del motor (u
otro equipo cuya temperatura se esté
midiendo).
Compruebe el valor del parámetro 35.12
Límite fallo de temperatura 1.

Compruebe el valor del parámetro 35.3
Temperatura Medida 2.

La temperaturamedida 2 ha rebasado el
límite de fallo.

Temperatura
externa 2

4982

Compruebe la refrigeración del motor (u
otro equipo cuya temperatura se esté
midiendo).
Compruebe el valor del parámetro 35.22
Límite fallo de temperatura 2.

Desconecte la unidadde control y asegú-
rese de que elmódulo esté correctamen-

Se ha activado un módulo de protección
para termistor mediante el parámetro
35.30, pero no se detecta.

FPTCnoencon-
trado

4990

te insertado en la ranura correspondien-
te.
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AcciónCausa
Nombre del
evento/Códi-
go aux.

Cód. (hex)

El últimodígito del código auxiliar identi-
fica la ranura.

Compruebe la refrigeración del motor.El módulo de protección para termistor
instaladoen la ranura 1 indica sobrecalen-
tamiento.

Temperatura
segura del mo-
tor 1

4991
Compruebe la cargadelmotor y las espe-
cificaciones del convertidor.
Compruebe el cableado del sensor de
temperatura. Repare el cableado si es
defectuoso.
Mida la resistencia del sensor.
Sustituya el sensor si es defectuoso.

Compruebe la refrigeración del motor.El módulo de protección para termistor
instaladoen la ranura2 indica sobrecalen-
tamiento.

Temperatura
segura del mo-
tor 2

4992
Compruebe la cargadelmotor y las espe-
cificaciones del convertidor.
Compruebe el cableado del sensor de
temperatura. Repare el cableado si es
defectuoso.
Mida la resistencia del sensor.
Sustituya el sensor si es defectuoso.

Compruebe la refrigeración del motor.El módulo de protección para termistor
instaladoen la ranura3 indica sobrecalen-
tamiento.

Temperatura
segura del mo-
tor 3

4993
Compruebe la cargadelmotor y las espe-
cificaciones del convertidor.
Compruebe el cableado del sensor de
temperatura. Repare el cableado si es
defectuoso.
Mida la resistencia del sensor.
Sustituya el sensor si es defectuoso.

Véase A581 Ventilador.Falta la realimentación del ventilador de
refrigeración.

Ventilador5080

Véase A582 Ventilador auxiliar no funcio-
na.

Un ventilador auxiliar de refrigeración
(conectado a los conectores del ventila-
dor en la unidad de control) está atasca-
do o desconectado.

Vent. aux. no
funciona

5081

Póngaseencontactoconsu representan-
te de Servicio de ABB y especifique el có-

Fallo de hardware de Safe Torque Off.Fallo hardware
STO

5090

digo auxiliar. El código contiene informa-
ción sobre la ubicación, especialmente
en losmódulos inversores conectadosen
paralelo.
Al convertirse en un número binario de
32 bits, los bits del código indican lo si-
guiente:
31…28: Número del módulo inversor de-
fectuoso (0...11 decimal). 1111: Conflicto
entre estados STO_ACT de la unidad de
control y los módulos inversores
27: EstadoSTO_ACTde losmódulos inver-
sores
26: Estado STO_ACT de la unidad de
control
25: STO1 de la unidad de control
24: STO2 de la unidad de control
23…12: STO1 de los módulos inversores
12…1 (los bits de los módulos inexisten-
tes están ajustados a 1)
11…0: STO2 de los módulos inversores
12…1 (los bits de los módulos inexisten-
tes están ajustados a 1)
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AcciónCausa
Nombre del
evento/Códi-
go aux.

Cód. (hex)

Compruebe las conexiones del circuito
Safe Torque Off.

La funciónSafeTorqueOff sehaactivado
debido a la interrupción de la señal o se-

Safe Torque
Off

5091

Para más información, véase el Manual
de hardware del convertidor correspon-

ñalesdel circuitodeseguridadconectado
al conector XSTO durante el arranque o
el funcionamiento. diente, y la descripción del parámetro

31.22 Marcha/paro indicac. STO (pági-
na 352).

Desconectar y conectar la alimentación
del convertidor. Si la unidad de control

Se ha borrado la memoria de la unidad
de potencia.

Error de lógica
PU

5092

se alimenta externamente, reinicie tam-
bién la unidad de control, con el paráme-
tro 96.8 Reiniciar Tarjeta de Control o
apagandoyencendiendo la alimentación.
Si el problema persiste, póngase en con-
tacto con su representante de Servicio
de ABB.

Desconectar y conectar la alimentación
del convertidor.

El hardware del convertidor no coincide
con la información almacenada en la uni-

ID nomin. no
coincide

5093

Compruebe el código auxiliar (formato
0X0Y).

dad dememoria. Esto puede producirse,
por ejemplo, tras una actualización del

"Y" indica la categoría de código auxiliar;
"X" indica el primer canal PU defectuoso

firmware o la sustitución de una unidad
de memoria.

en valores hexadecimales (1...C) (con una
unidad de control ZCU, "X" puede ser 1 o
2 pero esto no es importante para el fa-
llo).
“Y” indica la categoría del código auxiliar.
Las categorías de los códigos auxiliares
son las siguientes:
1 = Las especificaciones PU y CU no son
las mismas. La ID nominal ha cambiado.
2 = La ID nominal de la conexión paralela
ha cambiado.
3 = Los tipos de PU no son losmismos en
todas las unidades de potencia.
4 = La ID nominal de la conexión paralela
está activa en un único ajuste de la uni-
dad de potencia.
5 = No es posible implementar la especi-
ficación seleccionadacon lasPUactuales.
6 = La ID nominal de PU es 0.
7 = Fallo de lectura de la ID nominal de PU
o del tipo de PU en la conexión PU.
8 = PU no soportada (ID nominal ilegal).
9 = Capacidad nominal de corriente de
módulo incompatible (la unidad contiene
un módulo con una capacidad nominal
de corriente demasiado baja).
A: No se encontró en la base de datos el
IDde clasificación enparalelo selecciona-
da.
En los fallos de la conexión en paralelo
(unidad de controlBCU), el formato del
código auxiliar es 0X0Y.

VéaseA5EATemperatura circuitodeme-
dición (página 603).

Problemacon lamedicióndetemperatura
interna del equipo.

Temp. circuito
de medición

5094
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AcciónCausa
Nombre del
evento/Códi-
go aux.

Cód. (hex)

Compruebe el ajuste de 95.4 Aliment
Tarjeta Control.

El modo en que se alimenta la unidad de
control no se corresponde con el ajuste
de parámetros.

Comunicación
PU

5681

Compruebe la conexión entre la unidad
de control y la unidad de alimentación
(potencia).

Errores de comunicación detectados en-
tre la unidad de control del convertidor y
la potencia. Compruebe el código auxiliar (formato

XXXY YYZZ). En losmódulos conectados
en paralelo, “Y YY” especifica el canal de
la unidad de control BCU afectado (0: di-
fusión). “ZZ” especifica la fuente de error
(1: Lado transmisor [error en el enlace],
2: Lado transmisor [no hay comunica-
ción], 3:Lado receptor [error enel enlace],
4: Lado receptor [no hay comunicación],
5:ErrorFIFOdel transmisor [véase "XXX"],
6:Módulo [tarjeta xINT] no encontrado,
7: tarjeta BAMU no encontrada).
“XXX” especifica el código de error FIFO
del transmisor (1: Error interno [paráme-
tro de llamada no válido], 2:Error interno
[configuración no soportada], 3: Búfer
del transmisor lleno).

Compruebe la conexión entre la unidad
de control y la unidad de alimentación
(potencia).

Se haperdido la conexión entre la unidad
de control del convertidor y la potencia.

Pérdida un. po-
tencia

5682

Contacte con su representante de Servi-
cio de ABB.

Error interno de comunicación.Interno comu-
nic. PU

5690

Si la unidad de control se alimenta exter-
namente, compruebe el ajuste del pará-
metro 95.4 Aliment Tarjeta Control.

Fallo del circuito de medición.ADC circuito
medición

5691

Si el problema persiste, póngase en con-
tacto con su representante de Servicio
de ABB y especifique el código auxiliar.

Compruebe el código auxiliar (formato
ZZZY YYXX). “YY Y” especifica el módulo

Fallo de la unidad de potencia.Fallo tensión
tarj. PU

5692

inversor afectado (0…C, siempre 0 para
unidadesdecontrol ZCU). "XX" especifica
la unidad de alimentación afectada (1:
Unidad de alimentación 1, 2: Unidad de
alimentación 2, 3: ambas unidades).

Póngaseencontactoconsu representan-
te de Servicio de ABB y especifique el có-
digo auxiliar.

Fallo del circuito de medición.DFF circ. medi-
ción

5693

Compruebe el ajuste de 95.31 Configura-
ción de tipos paralelos. Desconectar y

El númerodemódulosdepotencia conec-
tados difiere del previsto.

Conf. comunic.
PU

5694

conectar la alimentacióndel convertidor.
Si la unidad de control se alimenta exter-
namente, reinicie también la unidad de
control, con el parámetro 96.8 Reiniciar
Tarjeta de Control o apagando y encen-
diendo la alimentación.
Si el problema persiste, póngase en con-
tacto con su representante de Servicio
de ABB.

BAMU 1 está en un canal incorrecto.0001
BAMU 2 está en un canal incorrecto.0002
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AcciónCausa
Nombre del
evento/Códi-
go aux.

Cód. (hex)

PU (xINT) está en el canal incorrecto.0003
Demasiadas PU (xINT).0005

Compruebe que el valor de 95.13 Modo
de marcha reducida se corresponde con

El número de módulos inversores detec-
tado no se corresponde con el valor del

Marcha reduci-
da

5695

el númerodemódulos inversorespresen-parámetro95.13Mododemarcha reduci-
da. tes. Compruebeque losmódulospresen-

tes están alimentados desde el bus de
CCyestán conectadosa travésde cables
de fibra óptica con la unidad de control
BCU.
Si todos los módulos de la unidad inver-
sora están disponibles (p. ej., se ha finali-
zado el trabajodemantenimiento), com-
pruebe que el parámetro 95.13 Modo de
marcha reducida esté ajustado a 0 (fun-
ción de marcha reducida deshabilitada).

Compruebequeel parámetro95.12Redu-
ced runmask no esté ajustado según las
PU reducidas.

El parámetro95.13Mododemarcha redu-
cida está ajustado pero se encuentran
todas las PU.
Bit de canal incorrecto.

0000

Póngaseencontactoconsu representan-
te de Servicio de ABB y especifique el có-
digo auxiliar.

La realimentación de estado de las fases
de salida no coincide con las señales de
control.

Realim estado
PU

5696

Realimentación
de carga

5697 Compruebe la configuración de 95.9
Controlador interr fus. El parámetro
debería estar habilitado sólo si hay
un controlador xSFC instalado.

·Ajuste de parámetro incorrecto.·

La secuencia de alimentaciónnormal
es:

·El interruptor de carga y el interrup-
tor de CC se han maniobrado fuera
de la secuencia, o se ha emitido una

·
1. Cerrar el interruptor de carga.

orden de arranque antes de que la
unidad estuviera lista. 2. Después de finalizar la carga

(indicadores luminosos de car-
ga OK), cerrar el interruptor de
CC.

3. Abrir el interruptor de carga.

Compruebe el circuito de carga.·Fallo en el circuito de carga.·
En los módulos inversores de basti-
dor R6i/R7i, el código auxiliar "FA"
indicaque la realimentacióndel esta-
do del contactor de carga no se co-
rresponde con la señal de control.
En losmódulosdebastidorR8i conec-
tados en paralelo, el código auxiliar
(formato XX00) "XX" especifica el
canal de la unidad de control BCU
afectada.

Compruebe el estado del cableado y
de la resistencia de frenado.

·Fallo del circuito de frenado.·
Compruebe la compatibilidaddel firmwa-
re y la lógica de la unidad de potencia.

Fallo no identificado de la lógica de la
unidad de potencia.

Fallo PUdesco-
nocido

5698

Contacte con su representante de Servi-
cio de ABB.
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AcciónCausa
Nombre del
evento/Códi-
go aux.

Cód. (hex)

Póngaseencontactoconsu representan-
te de Servicio de ABB y especifique el có-
digo auxiliar.

Error interno.Error interno
de SW

6000

Incompversión
FPGA

6181 Reinicie la unidadde control (usando
el parámetro 96.8 Reiniciar Tarjeta
deControl)odesconectandoyconec-

·El firmware y la versión del archivo
FPGA de la unidad de potencia son
incompatibles.

·
tando la alimentación. Si el problema
persiste, póngase en contacto con
su representante de Servicio deABB.

Vuelva a intentarlo.·Fallo de la actualización de la lógica
de la unidad de potencia.

·
Compruebe el código auxiliar para
identificar la compatibilidad de la

·
versión FPGA (formato: XXYYZZ).
"XX" (8: no se puede reconocer la ló-
gica de la unidaddepotencia, la lógi-
ca FPGAnoes compatible,9= la lógi-
ca FPGA de la unidad de potencia es
antigua, actualice la lógica FPGA, 10
= el software no es compatible con
la lógica FPGAde la unidaddepoten-
cia, actualice el software (o reduzca
la unidad de potencia FPGA)). YY =
canal de la unidad de control BCU
(primer canal = 0)

Véase A686 La suma de comprobación
no coincide.

Lasumadecomprobacióndeparámetros
calculada no coincide con ninguna suma
de comprobación habilitada.

La suma de
comprobación
no coincide

6200

Contacte con su representante de Servi-
cio de ABB.

Error de lectura de archivo de asignación
del adaptador de bus de campo A.

Arch.mapeado
FBA A

6306

Contacte con su representante de Servi-
cio de ABB.

Error de lectura de archivo de asignación
del adaptador de bus de campo B.

Arch.mapeado
FBA B

6307

Reinicie la unidad de control (usando el
parámetro 96.8 Reiniciar Tarjeta de Con-

Fallo interno.Sobrecarga de
tareas

6481

trol) o desconectando y conectando la
alimentación. Si el problema persiste,
póngaseencontactoconsu representan-
te de Servicio de ABB.

Reinicie la unidad de control (usando el
parámetro 96.8 Reiniciar Tarjeta de Con-

Fallo interno.Desbordamien-
to pila

6487

trol) o desconectando y conectando la
alimentación. Si el problema persiste,
póngaseencontactoconsu representan-
te de Servicio de ABB.

La unidad de control ha reiniciado el
convertidor debido a un error de excep-

Funcionamiento erróneo del firmware.Reiniciar des-
puésdeun fun-

6488

ción de la CPU, un aviso del vigilantecionamiento
(watchdog)ounerrorDDRECC irrecupe-
rable.

erróneo del
firmware

Si la herramienta de PC Drive Composer
está disponible, envíe un paquete de so-
porte a su representante de Servicio de
ABB. Para obtener instrucciones, véase
el Manual del usuario de puesta en mar-
cha y mantenimiento de la herramienta
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Nombre del
evento/Códi-
go aux.

Cód. (hex)

dePCDriveComposer (3AUA0000094606
[inglés]).

Reinicie la unidad de control (usando el
parámetro 96.8 Reiniciar Tarjeta de Con-

Error de lectura de archivo.Carga archivo
interno

64A1

trol) o desconectando y conectando la
alimentación. Si el problema persiste,
póngaseencontactoconsu representan-
te de Servicio de ABB.

Contacte con su representante de Servi-
cio de ABB.

Error de carga de registro interno.Carga registro
interno

64A2

Compruebe el código auxiliar. Véase a
continuación una lista de acciones a rea-
lizar para cada código.

Archivo de aplicación no compatible o
dañado.

Cargando apli-
cación

64A3

Reduzca el tamaño de la aplicación.Nohay suficientememoria para la aplica-
ción.

8006
Reduzca el número de asignaciones de
parámetros.
Véase el registro específico del converti-
dor generado por Automation Builder.
Actualice la biblioteca del sistema o
reinstale Automation Builder.

La aplicación contiene una versión erró-
nea de la biblioteca del sistema.

8007

Véase el registro específico del converti-
dor generado por Automation Builder.
EnAutomationBuilder, apliqueunaorden
de “Limpiar” y cargue de nuevo la aplica-
ción.

La aplicación está vacía.8008

En Automation Builder, compruebe la
configuración de tareas aplicación, apli-

La aplicación contiene tareas no válidas.8009

queunaordende “Limpiar todo” y cargue
de nuevo la aplicación.
Actualice la biblioteca del sistema o
reinstale Automation Builder.

La aplicación contiene una función de bi-
blioteca objetivo (sistema) desconocida.

800A

Véase el registro específico del converti-
dor generado por Automation Builder.

Registre los códigos auxiliares de todos
los fallos de licencia activos y póngase

Se impide el funcionamiento del progra-
ma de control debido a que existe una li-

Fallo de licen-
cia

64A5

en contacto con suproveedor deproduc-
tos para más información.

cencia limitada o falta una licencia nece-
saria.

Compruebe el código auxiliar (formato
XXXXYYYY). “XXXX” especifica el número

Error de funcionamiento en el programa
adaptativo.

Programa
adaptativo

64A6

de bloque de funciones (0000 = error
genérico). “YYYY” indica el problema
(véaseacontinuaciónquémedidas tomar
para cada código).

Restaure la plantilla del programa o des-
cargue el programa en el convertidor.

Programacorrompidoobloque inexisten-
te.

000A

Compruebe las entradas del bloque.Falta una entrada de bloque requerida.000C
Restaure la plantilla del programa o des-
cargue el programa en el convertidor.

Programacorrompidoobloque inexisten-
te.

000E

Elimine bloques hasta que desaparezca
el error.

Programa demasiado largo.0011

Corrija el programa y descárguelo en el
convertidor.

El programa está lleno.0012
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AcciónCausa
Nombre del
evento/Códi-
go aux.

Cód. (hex)

Editeelprogramaparacorregir la referen-
ciadeparámetroouseunbloqueexisten-
te.

El programa está usando un parámetro
o bloque inexistente.

001C

Editeelprogramaparacorregir la referen-
cia de parámetro.

Tipo de parámetro no válido para la pati-
lla seleccionada.

001D

Compruebe la referencia del parámetro
en el programa.

La salida al parámetro ha fallado porque
el parámetro estaba protegido contra
escritura.

001E

Compruebe lasotras fuentesqueafectan
al parámetro objetivo.
Adapte el programa a la biblioteca de
bloques actual y a la versiónde firmware.

El archivo deprogramano es compatible
con la versión de firmware actual.

0023, 0024

Edite el programapara reducir el número
de bloques.

Hay demasiados bloques.002A

Desconecte la alimentación de la unidad
de control y reinstale la unidaddememo-
ria.

La unidaddememoria se hadesconecta-
do cuando se ha conectado la alimenta-
ción de la unidad de control.

Unidad memo-
ria desc

64B0

Si la unidad de memoria no se había ex-
traído cuando se produjo el fallo, com-
pruebe que la unidad de memoria esté
insertada correctamente en su conector
y su tornillo de montaje esté apretado.
Reinicie la unidad de control (usando el
parámetro 96.8 Reiniciar Tarjeta de Con-
trol) o desconectando y conectando la
alimentación. Si el problema persiste,
póngaseencontactoconsu representan-
te de Servicio de ABB.

Reinicie la unidad de control (usando el
parámetro 96.8 Reiniciar Tarjeta de Con-

Fallo interno.FalloSSWinter-
no

64B1

trol) o desconectando y conectando la
alimentación. Si el problema persiste,
póngaseencontactoconsu representan-
te de Servicio de ABB.

Asegurarse de que exista un juego válido
de parámetros de usuario. En caso de
duda, vuelva a cargarlo.

La carga del juego de parámetros de
usuario ha fallado porque

Fallo serie
usuario

64B2

• el juego de parámetros de usuario
no es compatible con el programa
del convertidor

• se hadesconectado la alimentación
del convertidor durante la carga.

Reinicie la unidad de control (usando el
parámetro 96.8 Reiniciar Tarjeta de Con-

Error del sistema operativo.Sobrecarga de
kernel

64E1

trol) o desconectando y conectando la
alimentación. Si el problema persiste,
póngaseencontactoconsu representan-
te de Servicio de ABB.

Se ha restaurado un fallo activo.Fallo informativo.Restauración
de fallo

64FF

Intente forzar un guardado utilizando un
parámetro 96.7 Guardar parámmanual-
mente. Vuelva a intentarlo.

Fallodecargaoguardadodeparámetros.Sist.deparáme-
tros

6581
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AcciónCausa
Nombre del
evento/Códi-
go aux.

Cód. (hex)

Compruebe la comunicación entre el
convertidor y el panel de control o PC.
Vuelva a intentarlo.

Tiempo de espera de carga o guardado
deparámetros causadoporuna interrup-
ciónde la comunicación entre el converti-
dor y el panel de control, o el panel de
control y la herramienta de PC.

Final esp. copia
seg./rest.

6591

Compruebe la programación del PLC.El convertidor nodisponedeuna función
solicitadapor el PLCodicha función está
desactivada.

Conflic. parám.
FBA A

65A1
Compruebe los ajustes de los grupos de
parámetros50BusdeCampoAdap. (FBA)
y 51 FBA A Ajustes.

Compruebe la programación del PLC.El convertidor nodisponedeuna función
solicitadapor el PLCodicha función está
desactivada.

Conflic. parám.
FBA B

65A2
Compruebe los ajustes de los grupos de
parámetros50BusdeCampoAdap. (FBA)
y 54 FBA B Ajustes.

Véase A6DA Parametrización de fuente
de referencia (página 607).

Seha conectadouna fuentede referencia
simultáneamente adiversosparámetros
con unidades diferentes.

Parametriza-
ción de fuente
de referencia

65B1

Compruebeel estadodelmaestrodebus
de campo (en línea/fuera de línea/error,
etc.).

Interrupciónde la comunicación enel bus
de campo integrado (BCI).

Pérdida com.
EFB

6681

Compruebe las conexiones del cable al
conector XD2D de la unidad de control.

Contacte con su representante de Servi-
cio de ABB.

No se pudo leer el archivo de configura-
ción del bus de campo integrado (BCI).

Archivo confi-
gur. EFB

6682

Compruebe los ajustes del grupo de pa-
rámetros 58 Bus de campo integrado.

Ajustes de parámetros de bus de campo
integrado (BCI) incoherentesonocompa-
tibles con el protocolo seleccionado.

Param. no váli-
da EFB

6683

Fallo cargaEFB6684 No se pudo cargar el firmware de
protocolo del bus de campo integra-
do (BCI).

·

Incongruencia de versiones entre el
firmware de protocolo del BCI y el
firmware del convertidor.

·

Restaurar el fallo. Póngase en contacto
con su representante de Servicio de ABB
si el fallo persiste.

Fallo interno.Desbord.datos
texto

6881

Restaurar el fallo. Póngase en contacto
con su representante de Servicio de ABB
si el fallo persiste.

Fallo interno.Desbord. tab.
32 bits t.

6882

Restaurar el fallo. Póngase en contacto
con su representante de Servicio de ABB
si el fallo persiste.

Fallo interno.Desbord. tab.
64 bits t.

6883

Restaurar el fallo. Póngase en contacto
con su representante de Servicio de ABB
si el fallo persiste.

Fallo interno.Desbord. arch.
texto

6885

Véase A798 Pérdida com. opción enco-
der (página 609).

Se ha perdido la comunicación entre el
convertidor y el módulo opcional.

Pérdida com.
mód. op.

7080

Compruebe la conexiónde laherramienta
de PC o el panel de control.

El panel de control (o la herramienta de
PC) ha dejado de comunicar.

Pérdida panel
control

7081

Compruebe el conector del panel de
control.
Desconectar y volver a conectar el panel
de control.
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AcciónCausa
Nombre del
evento/Códi-
go aux.

Cód. (hex)

Compruebe el código auxiliar. El código
especifica el puerto de E/S usado de la
manera siguiente: 0: Panel, 1: Interfaz de
bus de campo A, 2: Interfaz de bus de
campoB,3:Ethernet,4:puertoD2D/EFB)

Véase A799 Pérdida de com. I/O
ampl (página 610).

Los tipos de módulos de ampliación de
E/Sespecificadospor losparámetrosno
coincidencon la configuracióndetectada.

Pérdida de
com. I/O ampl.

7082

La referencia del panel de control sólo
puedeguardarsepara un tipode referen-
cia cada vez.

Uso de la referencia del panel de control
guardada en múltiples intentos de los
modos de control.

Conflictode re-
ferencias de
panel

7083

Considere la posibilidaddeusar una refe-
rencia copiada en lugar de una referencia
guardada (véase el parámetro de selec-
ción de la referencia).

Actualice el panel de control y/o la herra-
mienta de PC.

La versión actual del panel de control y/o
la herramienta de PC no soporta una
función.

Conflicto de
versiones pa-
nel/herr. PC

7084

Póngaseencontactoconsu representan-
te de Servicio de ABB si fuera necesario.(Por ejemplo, las versiones de paneles

antiguos no pueden usarse como fuente
de una referencia externa).

Compruebe el código auxiliar. El código
especifica la interfaz a la que se conecta
el módulo no soportado:

El módulo opcional no es soportado.
(Por ejemplo, los módulos de adaptador
de bus de campo de tipo Fxxx-xx-M no
son soportados).

Módulo opcio-
nal incompati-
ble

7085

1: Interfaz de bus de campo A, 2: Interfaz
de bus de campo B.
Sustituya ese módulo por un tipo que
tenga soporte.
A - El módulo FSO-xx no es compatible
con la tarjeta de control. Retire elmódulo
FSO-xx para eliminar el fallo. Conecte el
módulo FSO-xx a la tarjeta de control
compatible.

Compruebe la cargadelmotor y las espe-
cificaciones del convertidor.

El motor está funcionando en la región
de bloqueo debido a la carga excesiva o
a falta de alimentación en el motor.

Motorbloquea-
do

7121

Compruebe losparámetrosde la función
de fallo.

Compruebe si el motor está sobrecarga-
do.

La intensidad del motor es demasiado
alta.

Sobrecarga de
motor

7122

Ajuste los parámetros usados para la
función de sobrecarga de motor
35.51…35.53 y 35.55…35.56.

Compruebe que se ha conectado una re-
sistencia de frenado.

Sobretensión de CC detectada durante
el frenado.

Resistencia fre-
nado

7181

Compruebe el estadode la resistencia de
frenado.
Compruebe el dimensionamiento del
chopper y de la resistencia de frenado.

Detener el convertidor. Dejar que se en-
fríe la resistencia.

La temperaturade resistenciade frenado
ha superado el límite de fallo definido en

Temp.excesiva
freno

7183

Compruebe los ajustes de la función de
protección de sobrecarga de la resisten-

el parámetro 43.11 Resistencia Limite
Fallo.

cia (grupo de parámetros 43 Chopper de
Frenado).
Compruebe el ajuste de límite de fallo,
parámetro 43.11 Resistencia Limite Fallo.
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Nombre del
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Compruebe que el ciclo de frenado cum-
ple los límites permitidos.

Compruebe la conexión del chopper y la
resistencia de frenado.

Cortocircuito en la resistenciade frenado
o fallo de control del chopper de frenado.

Cableado res.
frenado

7184

Asegurarsedeque la resistenciade frena-
do no esté dañada.
Tras corregir la causa del fallo, reinicie la
unidaddecontrol,medianteel parámetro
96.8Reiniciar TarjetadeControl, odesco-
nectando y conectando la alimentación.

Asegurarsedeque la resistenciade frena-
do está conectada y no está dañada.

Cortocircuito en IGBT del chopper de
frenado.

Cortocircuito
de BC

7191

Compruebe las especificaciones eléctri-
cas de la resistencia de frenado contra el
Manual de hardware.
Sustituir el chopper de frenado (si es
sustituible).
Tras corregir la causa del fallo, reinicie la
unidaddecontrol,medianteel parámetro
96.8Reiniciar TarjetadeControl, odesco-
nectando y conectando la alimentación.

Dejar enfriar el chopper.La temperatura del IGBT del chopper de
frenado ha superado el límite de fallo in-
terno.

Temp. exces.
IGBT BC

7192
Compruebe si la temperatura ambiente
es demasiado alta.
Compruebe si ha fallado el ventilador de
refrigeración.
Comprobar si existen obstrucciones en
el caudal de aire.
Comprobar el dimensionamiento y la re-
frigeración del armario.
Compruebe los ajustes de la función de
protección de sobrecarga de la resisten-
cia (grupo de parámetros 43 Chopper de
Frenado).
Compruebe que el ciclo de frenado cum-
ple los límites permitidos.
Comprobar que la tensión de CA de ali-
mentacióndel convertidor noseaexcesi-
va.

Compruebe la conexióndel frenomecáni-
co.

Fallo de control del freno mecánico.
Se activa, p. ej., si la confirmación del
freno no es la prevista cuando éste se
cierra.

Fallo cierre fre-
no mec.

71A2

Compruebe los ajustes del frenomecáni-
co en el grupo de parámetros 44 Control
Freno Mecanico.
Compruebeque la señal de confirmación
coincida con el estado real del freno.

Compruebe la conexióndel frenomecáni-
co.

Fallo de control del freno mecánico.
Se activa, p. ej., si la confirmación del
freno no es la prevista cuando éste se
abre.

Fallo apert. fre-
no mec.

71A3

Compruebe los ajustes del frenomecáni-
co en el grupo de parámetros 44 Control
Freno Mecanico.
Compruebeque la señal de confirmación
coincida con el estado real del freno.

Compruebe los ajustes del frenomecáni-
co en el grupo de parámetros 44 Control

Las condiciones de apertura del freno
mecánico no pueden cumplirse (por

Apert. frenom.
invál.

71A5

Freno Mecanico (especialmente 44.11
Forzar freno cerrado).

ejemplo, se ha impedido la apertura del
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evento/Códi-
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freno conel parámetro44.11 Forzar freno
cerrado).

Compruebeque la señal de confirmación
(si se usa) coincida con el estado real del
freno.En aplicaciones sin encoder, el freno se

mantiene cerradomedianteuna solicitud Compruebe la fuentedeseñal selecciona-
da con el parámetro 44.12 PeticionCierre
Freno.

de cierre de freno (del parámetro 44.12
Peticion Cierre Freno o de un módulo de

Compruebe los circuitos de seguridad
conectados al módulo de funciones de
seguridad FSO-xxx.

funciones de seguridad FSO-xx) contra
un convertidor modulando durante más
de 5 segundos.

Compruebeel ventilador externo (uotros
equipos controlados) por la lógica.

No se recibe ninguna realimentación del
ventilador externo.

Ventilador del
motor

71B1

Compruebe losajustesde losparámetros
35.100…35.106.

Véase A7B0 Realimentación veloc. mo-
tor (página 612).

No se recibe ninguna realimentación de
velocidad del motor.

Realim. veloc.
motor

7301

Sobrevelocidad7310 Compruebe los ajustes de velocidad
mínima/máxima, parámetros 30.11

·El motor gira más rápido que la ma-
yor velocidadpermitidadebidoauna
velocidadmáxima/mínimamal ajus-

·
Velocidad Minima, 30.12 Velocidad

tada, un par de frenado insuficiente Maximay31.30Margen fallo sobreve-
locidad.o cambios en la carga al utilizar refe-

rencia de par. Compruebe la idoneidad del par de
frenado del motor.
Comprobar la aplicabilidad del con-
trol del par.
Comprobar si se requiere chopper y
resistencia(s) de frenado.

Compruebe el estado de lamedición
de intensidad del motor.

·Velocidad estimada incorrecta.·
Realice una marcha de ID Normal,
Avanzada o Reposo avanzado en lu-
gar de, por ejemplo, una marcha de
ID En reposo o Reducida.
Véase el parámetro 99.13 Marcha ID
solicitada (página 567).

Contacte con su representante de Servi-
cio de ABB.

Fallo interno.Interno enco-
der

7380

Véase A7E1 Encoder (página 614).Fallo de realimentación del encoder.Encoder7381

Véase A797 Conf. realimentación veloci-
dad (página 609).

Configuraciónde realimentaciónde velo-
cidad incorrecta.

Conf. realim.
veloc.

73A0

Compruebe el código auxiliar (formato
XXYY ZZZZ). “XX” especifica el número

No se recibe ninguna realimentación de
posición.

Realim. posic.
carga

73A1

del módulo de interfaz de encoder (01:
91.11/91.12,02: 91.13/91.14), “YY” especi-
fica el encoder (01:92 Encoder 1 Configu-
racion, 02: 93 Encoder 2 Configuracion).
“ZZZZ” indica el problema (véase a conti-
nuación qué medidas tomar para cada
código).

Compruebe el estado del encoder.El encoder ha dejado de funcionar.0001
Compruebe los ajustes de la constante
proporcionada (90.63 y 90.64).

La definición de la constante proporcio-
nada no es válida o está fuera de los lími-
tes.

0002

Compruebe los ajustesde engranajesdel
motor/la carga (90.61 y 90.62).

La definición de engranajes delmotor/la
carga no es válida o está fuera de los lími-
tes.

0003
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Compruebe los ajustes del encoder (92
Encoder 1 Configuracion o 93 Encoder 2
Configuracion).

Encoder no configurado.0004

Utilice el parámetro91.10EncoderRefres-
co Param)para validar los cambios en los
ajustes.
Compruebe el estado del encoder.El encoder ha dejado de funcionar.0005

Compruebe losajustesde losparámetros
31.32 Supervisión de rampa de emergen-

El paro de emergencia no finalizó en el
tiempo previsto.

Fallo rampa
emergencia

73B0

cia y 31.33 Demora superv. rampa emer-
gencia.
Compruebe los tiemposde rampaprede-
finidos (23.11…23.19 para el modo Off1,
23.23 para el modo Off3).

Compruebe losajustesde losparámetros
31.37 Supervisión de paro rampa y 31.38
Demora de supervisión paro rampa.

La rampadeparono finalizó enel tiempo
previsto.

Fallo en paro73B1

Compruebe los tiempos de la rampa de
paropredefinidosenel grupodeparáme-
tros 23 Rampas de Acel / Decel.

Sin una licencia de uso dual, el límite de
fallo es598Hz.Contacte consu represen-

Se ha superado la frecuencia máxima de
salida permitida.

Sobrefrecuen-
cia

73F0

tante de Servicio de ABB si desea más
información sobre la licencia de usodual.

Compruebeel estadode la comunicación
de bus de campo.

Se ha perdido la comunicación cíclica en-
tre el convertidor y el módulo adaptador

Comunicación
FBA A

7510

Véase la documentación de usuario de la
interfaz de bus de campo.

de bus de campo A o entre el PLC y dicho
módulo.

Compruebe los ajustes de los grupos de
parámetros 50 Bus de Campo Adap.
(FBA), 51 FBA A Ajustes, 52 FBA A Data In
y 53 FBA A Data Out.
Compruebe las conexiones de cable.
Compruebe si el maestro de comunica-
ción puede comunicar.

Compruebe las conexionesde comunica-
ción entre el adaptador y el convertidor.

Problema de comunicación entre el
adaptador y la unidad de control.

0002

Actualice losparámetros solo cuandosea
necesariopara evitar la pérdidade comu-
nicación.

Problema de comunicación entre el
adaptador y el PLCoparámetros actuali-
zados usando el parámetro 51.27 FBA A
Refresco par mientras el PLC se comuni-
caba con el adaptador.

0004

Compruebe el adaptador de comunica-
ción de bus de campo.

Se ha perdido la comunicación con el
adaptador de comunicación de bus de
campo.

0005

Compruebeel estadode la comunicación
de bus de campo.

Se ha perdido la comunicación cíclica en-
tre el convertidor y el módulo adaptador

Comunicación
FBA B

7520

Véase la documentación de usuario de la
interfaz de bus de campo.

de bus de campo B o entre la plataforma
de automatización y dicho módulo.

Compruebe los ajustes del grupo de pa-
rámetros 50 Bus de Campo Adap. (FBA).
Compruebe las conexiones de cable.
Compruebe si el maestro de comunica-
ción puede comunicar.

Compruebe las conexionesde comunica-
ción entre el adaptador y el convertidor.

Problema de comunicación entre el
adaptador y el convertidor.

0002

596 Análisis de fallos



AcciónCausa
Nombre del
evento/Códi-
go aux.

Cód. (hex)

Actualice losparámetros solo cuandosea
necesariopara evitar la pérdidade comu-
nicación.

Problema de comunicación entre el
adaptador y el PLCoparámetros actuali-
zados usando el parámetro 51.27 FBA A
Refresco par mientras el PLC se comuni-
caba con el adaptador.

0004

Compruebe el adaptador de comunica-
ción de bus de campo.

Se ha perdido la comunicación con el
adaptador de comunicación de bus de
campo.

0005

Compruebeel estadodelotroconvertidor
(grupo de parámetros 6 Palabras de
Control y Estado).

Pérdida de comunicación DDCS (fibra
óptica) entre convertidores (por ejemplo,
la unidad inversora y la unidadde alimen-
tación).

Pér. com. INU-
LSU

7580

Compruebe los ajustes del grupo de pa-
rámetros 60 Comunicación DDCS. Com-
pruebe los ajustes correspondientes en
el programade control del otro converti-
dor.
Compruebe las conexiones de cable. Si
es necesario, sustituya los cables.

Compruebe el estado del controlador.
Consulte la documentación de usuario
del controlador.

Se ha perdido la comunicación DDCS (fi-
bra óptica) entre el convertidor y el con-
trolador externo.

Pérdcomcontr
DDCS

7581

Compruebe los ajustes del grupo de pa-
rámetros 60 Comunicación DDCS.
Compruebe las conexiones de cable. Si
es necesario, sustituya los cables.

Véase A7CB Pér comM/F (página 613).Pérdidadecomunicaciónmaestro/escla-
vo.

Pér com M/F7582

El código auxiliar especifica el código de
fallo original generado por el programa

Launidaddealimentación (uotro conver-
tidor) conectadoa la unidad inversoraha
generado un fallo.

Fallo unidad la-
do de red

7583

de control de la unidad de alimentación.
Véase el apartado Códigos auxiliares de
fallos del convertidor del lado de
red (página 627).

Compruebe que la comunicación con la
unidad de alimentación se ha activado
mediante 95.20 Código 1 opciones HW.

Launidaddealimentaciónnoestaba lista
(es decir, el contactor/interruptor princi-
pal no pudo cerrarse) dentro del tiempo
esperado.

Fallo de carga
de LSU

7584

Compruebeel ajustedel parámetro94.10
Tiempo carga máx. LSU.
Compruebe que la unidad de alimenta-
ción está habilitada, tiene permiso para
arrancar y puede controlarse mediante
la unidad inversora (p. ej., no está en
modo de control local).

Véase A8BF Baja carga ULC (página 617).Laseñal seleccionadahacaídopordebajo
de la curva de baja carga del usuario.

Baja cargaULC8001

VéaseA8BESobrecargaULC (página617).La señal seleccionada ha superado la
curva de sobrecarga del usuario.

Sobrecarga
ULC

8002

Compruebe el código auxiliar (formato
XXXX XYZZ). “Y” especifica la ubicación

Unaseñal analógica está fuerade los lími-
tes especificados para la entrada analó-
gica.

Supervisión de
AI

80A0

de la entrada (0: Unidad de control, 1:
Módulo 1deampliacióndeE/S,2:Módulo
2 de ampliación de E/S, 3:Módulo 3 de
ampliación de E/S). “ZZ” especifica el lí-
mite (01: AI1 por debajo del mínimo, 02:
AI1 por encima del máximo, 03: AI2 por
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AcciónCausa
Nombre del
evento/Códi-
go aux.

Cód. (hex)

debajo del mínimo, 04: AI2 por encima
del máximo).
Compruebe el nivel de señal en la entrada
analógica.
Comprobar el cableado conectado a la
entrada.
Compruebe los límitesmínimoymáximo
de la entrada en el grupo de parámetros
12 AI Estándar.

Compruebeel origendel fallo (parámetro
32.7 Supervisión 1 Señal).

Fallo generado por la función de supervi-
sión de señales 1.

Supervisión de
señal

80B0

Compruebeel origendel fallo (parámetro
32.17 Supervisión 2 Señal).

Fallo generado por la función de supervi-
sión de señales 2.

Supervisión de
señal 2

80B1

Compruebeel origendel fallo (parámetro
32.27 Supervisión 3 Señal).

Fallo generado por la función de supervi-
sión de señales 3.

Supervisión de
señal 3

80B2

Compruebe el dispositivo externo.Fallo en dispositivo externo 1.Fallo externo 19081
Compruebe el ajuste del parámetro 31.1
Evento Externo 1 Fuente.

Compruebe el dispositivo externo.Fallo en dispositivo externo 2.Fallo externo 29082
Compruebe el ajuste del parámetro 31.3
Evento Externo 2 Fuente.

Compruebe el dispositivo externo.Fallo en dispositivo externo 3.Fallo Externo 39083
Compruebe el ajuste del parámetro 31.5
Evento Externo 3 Fuente.

Compruebe el dispositivo externo.Fallo en dispositivo externo 4.Fallo Externo 49084
Compruebe el ajuste del parámetro 31.7
Evento Externo 4 Fuente.

Compruebe el dispositivo externo.Fallo en dispositivo externo 5.Fallo Externo 59085
Compruebe el ajuste del parámetro 31.9
Evento Externo 5 Fuente.

Aviso informativo. (Véase el parámetro
99.13 Marcha ID solicitada).

La calibraciónde lamediciónde ladesvia-
ción y la ganancia de la corriente se reali-
zarán en el próximo arranque.

Calibración ac-
tual

A2A1

Compruebe que no hay condensadores
de corrección de factor de potencia ni

El convertidor hadetectadoundesequili-
brio de la carga normalmente debido a

Fuga a tierraA2B3

amortiguadoresde sobretensiones tran-
sitorias en el cable de motor.

un fallo a tierra en el motor o en el cable
de motor.

Para comprobar si existe un fallo a tierra
en el motor o en los cables demotor, mi-
da las resistencias de aislamiento del
motor y del cable de motor.
Intentehacer funcionar elmotor enmodo
de control escalar si está permitido
(Véase el parámetro 99.4 Modo Control
Motor).
Si no se detecta ningún fallo a tierra,
contacte con su representante de Servi-
cio de ABB.

Compruebe si hay errores de cableado
en el motor y el cable de motor.

Cortocircuito en motor o cables de mo-
tor.

CortocircuitoA2B4

Compruebe que no hay condensadores
de corrección de factor de potencia ni
amortiguadoresde sobretensiones tran-
sitorias en el cable de motor.
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AcciónCausa
Nombre del
evento/Códi-
go aux.

Cód. (hex)

Compruebe el cable de motor.Temperatura excesiva de los IGBT. Este
aviso protege los IGBT y puede activarse
por un cortocircuito en el cable demotor.

Sobrecarga de
IGBT

A2BA
Comprobar las condiciones ambientales.
Comprobar el caudal deaire y el funciona-
miento del ventilador.
Comprobar si hay acumulación de polvo
en las aletas del disipador térmico.
Comprobar la potencia del motor con
respecto a la potencia del convertidor.

Compruebe el ajuste de la tensión de ali-
mentación (parámetro 95.1 Tension Ali-

Tensión de CC del circuito intermedio
excesiva (al parar el convertidor).

Sobretensión
bus CC

A3A1

mentacion). Tenga en cuenta que un
ajuste incorrecto de este parámetro
puede hacer que el motor se embale de
modo incontroladoopodría sobrecargar
el chopper o la resistencia de frenado.
Compruebe la tensión de alimentación.
Si el problema persiste, póngase en con-
tacto con su representante de Servicio
de ABB.

Compruebe el ajuste de la tensión de ali-
mentación (parámetro 95.1 Tension Ali-

Tensión de CCdel circuito intermedio in-
suficiente (al parar el convertidor).

Subtensión
bus CC

A3A2

mentacion). Tenga en cuenta que un
ajuste incorrecto de este parámetro
puede hacer que el motor se embale de
modo incontroladoopodría sobrecargar
el chopper o la resistencia de frenado.
Compruebe la tensión de alimentación.
Si el problema persiste, póngase en con-
tacto con su representante de Servicio
de ABB.

Compruebe el ajuste de la tensión de ali-
mentación (parámetro 95.1 Tension Ali-

La tensión del circuito de CC intermedio
no ha alcanzado el nivel operativo.

CC no cargadoA3AA

mentacion). Tenga en cuenta que un
ajuste incorrecto de este parámetro
puede hacer que el motor se embale de
modo incontroladoopodría sobrecargar
el chopper o la resistencia de frenado.
Compruebe la tensión de alimentación.
Si el problema persiste, póngase en con-
tacto con su representante de Servicio
de ABB.

Compruebe losajustesde losparámetros
35.61 y 35.62.

La temperatura calculada del cable de
motor ha superado el límite de alarma.

Sobrecarga ca-
ble de motor

A480

Compruebe el dimensionamiento del ca-
ble de motor con respecto a la carga re-
querida.

Compruebe el código auxiliar (formato
0XYY ZZZZ).

Problemacon lamedicióndetemperatura
del motor.

Config. inco-
rrecta sensor
temp.

A490

“X” identifica la función de monitoriza-
ción de temperatura afectada (1 = pará-
metro 35.11, 2 = parámetro 35.21).
“YY” indica la fuente de temperatura se-
leccionada, es decir el ajuste del paráme-
tro de selección en valor hexadecimal.
“ZZZZ” indica el problema (véase a conti-
nuación qué medidas tomar para cada
código).
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Nombre del
evento/Códi-
go aux.

Cód. (hex)

Compruebe los parámetros 35.11/35.21
frente a 91.21/91.24.

Desajuste en el tipo de sensor.0001

Compruebe los parámetros
35.11…35.14/35.21…35.24 (y 91.21/91.24

Temperatura por debajo del límite.0002

si el sensor está conectado auna interfaz
de encoder). Compruebe el sensor y su
cableado.
Compruebe los parámetros
35.11…35.14/35.21…35.24 (y 91.21/91.24

Cortocircuito.0003

si el sensor está conectado auna interfaz
de encoder). Compruebe el sensor y su
cableado.
Compruebe los parámetros
35.11…35.14/35.21…35.24 (y 91.21/91.24

Circuito abierto.0004

si el sensor está conectado auna interfaz
de encoder). Compruebe el sensor y su
cableado.

Compruebe el valor del parámetro 35.2
Temperatura Medida 1.

La temperatura medida 1 ha rebasado el
límite de aviso.

Temperatura
externa 1

A491

Compruebe la refrigeración del motor (u
otro equipo cuya temperatura se esté
midiendo).
Compruebe el valor de 35.13 Límite alar-
ma de temperatura 1.

Compruebe el valor del parámetro 35.3
Temperatura Medida 2.

La temperaturamedida 2 ha rebasado el
límite de aviso.

Temperatura
externa 2

A492

Compruebe la refrigeración del motor (u
otro equipo cuya temperatura se esté
midiendo).
Compruebe el valor de 35.23 Límite alar-
ma de temperatura 2.

Compruebe la refrigeración del motor.El módulo de protección para termistor
instaladoen la ranura 1 indica sobrecalen-
tamiento.

Temperatura
del motor 1

A497
Compruebe la cargadelmotor y las espe-
cificaciones del convertidor.
Compruebe el cableado del sensor de
temperatura. Repare el cableado si es
defectuoso.
Mida la resistencia del sensor.
Sustituya el sensor si es defectuoso.

Compruebe la refrigeración del motor.El módulo de protección para termistor
instaladoen la ranura2 indica sobrecalen-
tamiento.

Temperatura
del motor 2

A498
Compruebe la cargadelmotor y las espe-
cificaciones del convertidor.
Compruebe el cableado del sensor de
temperatura. Repare el cableado si es
defectuoso.
Mida la resistencia del sensor.
Sustituya el sensor si es defectuoso.

Compruebe la refrigeración del motor.El módulo de protección para termistor
instaladoen la ranura3 indica sobrecalen-
tamiento.

Temperatura
del motor 3

A499
Compruebe la cargadelmotor y las espe-
cificaciones del convertidor.
Compruebe el cableado del sensor de
temperatura. Repare el cableado si es
defectuoso.
Mida la resistencia del sensor.
Sustituya el sensor si es defectuoso.
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Nombre del
evento/Códi-
go aux.

Cód. (hex)

Compruebe el código auxiliar. Véase a
continuación una lista de acciones a rea-
lizar para cada código.

La temperatura de la unidad de control
es excesiva.

Temp. tarjeta
de control

A4A0

Comprobar las condiciones ambientales.Se ha superado el límite de alarma de
temperatura.

–
Comprobar el caudal deaire y el funciona-
miento del ventilador.
Comprobar si hay acumulación de polvo
en las aletas del disipador térmico.
Póngaseencontactoconun representan-
te de servicio ABB para la sustitución de
la unidad de control.

Termistor averiado.1

Compruebe la temperatura ambiente. Si
supera los 40 °C (104 °F), verifique que la

La temperatura del módulo de converti-
dor es excesiva.

RefrigeraciónA4A9

intensidad de carga no supere la capaci-
dad de carga reducida del convertidor.
Véase el Manual de hardware correspon-
diente.
Compruebeel caudal de aire de refrigera-
ción del módulo de convertidor y el fun-
cionamiento del ventilador.
Compruebe si existe acumulación de
polvo en el interior del armario y el disipa-
dor del módulo de convertidor. Limpiar
si fuera necesario.

Comprobar las condiciones ambientales.La temperatura de la unidad de potencia
es excesiva.

Temperatura
excesiva

A4B0
Comprobar el caudal deaire y el funciona-
miento del ventilador.
Compruebeel ajustede31.36Bypaseado
de fallo de ventilador aux (si lo hubiera).
Comprobar si hay acumulación de polvo
en las aletas del disipador térmico.
Comprobar la potencia del motor con
respecto a la potencia del convertidor.
VéaseA5EATemperatura circuitodeme-
dición (página 603).

Compruebe el cableado del motor.Diferencia excesivade temperatura entre
IGBT de distintas fases.

Difer. tempera-
tura excesiva

A4B1
Compruebe la refrigeraciónde losmódu-
los de convertidor.
Compruebe el código auxiliar (formato
XXXY YYZZ). “XXX” indica la fuente de la
diferencia (0:Unsolomódulocondiferen-
cias entre los IGBT de las fases, 1:módu-
los conectados en paralelo con una dife-
rencia mínima-máxima entre todos los
IGBT de todos los módulos, 2:módulos
conectados en paralelo, diferencia míni-
ma-máxima entre tarjetas de alimenta-
ción auxiliar). En losmódulos conectados
en paralelo, "Y YY" especifica el canal de
la unidad de control BCU en el cual se
midió la temperaturamásalta. “ZZ” espe-
cifica la fase (0: un solo módulo, 1: Fase
U [conexión en paralelo], 2: Fase V [cone-
xión en paralelo], 3: Fase W [conexión en
paralelo]).

Comprobar las condiciones ambientales.La temperatura de los IGBT del converti-
dor es excesiva.

Temperatura
de IGBT

A4F6
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Nombre del
evento/Códi-
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Cód. (hex)

Comprobar el caudal deaire y el funciona-
miento del ventilador.
Comprobar si hay acumulación de polvo
en las aletas del disipador térmico.
Comprobar la potencia del motor con
respecto a la potencia del convertidor.

Compruebe las conexiones entre la uni-
dadde control del convertidor y la unidad
de potencia.

Errores de comunicación detectados en-
tre la unidad de control del convertidor y
la potencia.

Comunicación
PU

A580

Compruebe el código auxiliar (formato
XXXY YYZZ). En losmódulos conectados
en paralelo, “Y YY” especifica el canal de
la unidad de control BCU afectado (0: di-
fusión). “ZZ” especifica la fuente de error
(8: Errores de transmisión en el enlace
PSL [véase "XXX"], 9: se ha alcanzado el
límite de alarma FIFO del transmisor).
“XXX” especifica la dirección del error de
transmisión yel códigodealarmadetalla-
do (0: Rx/error de comunicación, 1:
Tx/símbolo de error Reed-Solomon, 2:
Tx/no hay error de sincronización, 3:
Tx/fallos del decodificador Reed-Solo-
mon, 4: Tx/errores de codificación Man-
chester).
Lea el registro de datos PSL2. En Drive
Composer pro, compruebe la marca de
tiempo del fallo A580. Cargue el registro
con la misma fecha y hora. Cuando se
abra el archivo, haga clic en "Mostrar re-
gistro de fallo".
Compruebe el hardware de la unidad de
potencia.

Compruebeel ajustedel parámetro95.20
Código 1 opciones HW, bit 14.

Falta la realimentación del ventilador de
refrigeración.

VentiladorA581

Compruebeel códigoauxiliar para identi-
ficar el ventilador. El código 0 indica el
ventilador principal 1. Otros códigos
(formato XYZ): “X” especifica la palabra
de estado (1:Marcha de ID, 2: normal).
“Y” especifica el índice del módulo inver-
sor conectado a la unidad BCU (0…n,
siempre0paraunidadesdecontrol ZCU).
“Z” especifica el índice del ventilador (1:
Ventilador principal 1, 2: Ventilador prin-
cipal 2, 3: Ventilador principal 3).
Tenga en cuenta que los módulos se co-
difican a partir de 0. Por ejemplo, el códi-
go 101 significa que el Ventilador princi-
pal 1 del módulo 1 (conectado al canal de
BCUV1T/V1R) ha fallado durante sumar-
cha de ID.
Compruebe el funcionamiento y la cone-
xión del ventilador.
Sustituir el ventilador si está defectuoso.
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Nombre del
evento/Códi-
go aux.

Cód. (hex)

El código auxiliar identifica el ventilador
(1: Ventilador auxiliar 1, 2: Ventilador au-
xiliar 2).

Un ventilador auxiliar de refrigeración
(conectado a los conectores del ventila-
dor en la unidad de control) está atasca-
do o desconectado.

Ventiladorauxi-
liar no funciona

A582

Compruebe que la selección de supervi-
sión del ventilador auxiliar en el paráme-
tro 95.21 Código 2 de opciones HW coin-
cida con el hardware.
Asegúrese de que la cubierta principal
del módulo de convertidor esté en su lu-
gar y fijada.
Compruebe los ventiladores auxiliares y
las conexiones.
Sustituya el ventilador averiado.

Compruebe las conexiones de los circui-
tos de seguridad. Paramás información,

La funciónSafeTorqueOff sehaactivado
debido a la pérdida de la señal o señales

Función Safe
Torque Off

A5A0

véase el Manual de hardware del conver-del circuito de seguridad conectado al
conector XSTO. tidor correspondiente, y la descripción

del parámetro31.22Marcha/paro indicac.
STO (página 352).

Compruebe el código auxiliar (formato
XXXYYYZZ). “Y YY” especifica a través de

Problemacon lamedicióndetemperatura
interna del equipo.

Temperatura
circuito deme-
dición

A5EA

qué canal de la unidad de control BCU se
ha recibido el fallo (“000” conunaunidad
de control ZCU).
“ZZ” especifica la ubicación:
Con programa de control, versión 2.8x y
posterior: 1: IGBT fase U, 2: IGBT fase V,
3: IGBT fase W, 4: Tarjeta de fuente ali-
mentación, 5: Tarjeta xINT de la unidad
de potencia, 6: Chopper de frenado, 7:
Entrada de aire (TEMP3, X10), 8: filtro
du/dt (TEMP2, X7), 9: TEMP1 (X6) Disipa-
dor térmico de fuente de alimentación
en el módulo de ACS880-x04LC para
bastidor R7i.
Con versión del programa de control
hasta 2.7x, inclusive: 1: IGBT fase U, 2:
IGBT fase V, 3: IGBT faseW,4:Tarjeta INT
de la unidad de potencia, 5: Chopper de
frenado, 6: Entrada de aire, 7: Tarjeta de
alimentación, 8: filtro du/dt, FAh: Temp
aire entrada

Contacte con su representante de Servi-
cio de ABB.

Fallo de la unidad de potencia.Fallo tensión
tarjeta PU

A5EB

Compruebe las conexiones entre la uni-
dadde control del convertidor y la unidad
de potencia.

Errores de comunicación detectados en-
tre la unidad de control del convertidor y
la potencia.

Internocomuni-
cación PU

A5EC

Contacte con su representante de Servi-
cio de ABB.

Problemas conel circuitodemediciónde
la unidaddepotencia (convertidor analó-
gico/digital).

ADCcircuitode
medición

A5ED

Contacte con su representante de Servi-
cio de ABB.

Problemas con lamediciónde intensidad
o tensión de la unidad de potencia.

DFF circuitode
medición

A5EE

Contacte con su representante de Servi-
cio de ABB.

La realimentación de estado de las fases
de salida no coincide con las señales de
control.

Realim estado
PU

A5EF
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Nombre del
evento/Códi-
go aux.

Cód. (hex)

Aviso informativo. Espere hastaque fina-
lice la carga antes de arrancar la unidad
inversora.

Carga en curso.Realimentación
de carga

A5F0

Lacargaconel controladorde interruptor
fusible manual (xSFC) debe finalizar en
dos minutos. Transcurrido ese tiempo,
el aviso informa que la resistencia de
carga todavía está conectada.

Aviso informativo.No puede alcanzarse la frecuencia de sa-
lida solicitada para el control adecuado

Frecuencia de
conmutación

A5F3

del motor debido a una frecuencia deinferior a lo re-
querido conmutación limitada (p. ej., por el pará-

metro 95.15).

Sustituya la pila de la unidad de control.La pila de la unidad de control está des-
cargada.

Batería unidad
ctrl

A5F4
Sepuedeeliminar el avisousandoel pará-
metro 31.40.

Evite forzar guardados de parámetros
innecesarios con el parámetro 96.7 o es-

Lamemoria flash (en la unidaddememo-
ria) sehaborradocondemasiada frecuen-

Velocidad bo-
rrado flash ex-
ced

A682

crituras de parámetros cíclicos (como la
activación del registrador de usuario
mediante parámetros).

cia, comprometiendo la vida útil de la
memoria.

Compruebe el código auxiliar (formato
XYYY YZZZ). “X” especifica la fuente de
la alarma (1: supervisióngeneral deborra-
dode lamemoria flash). "ZZZ" especifica
le número de subsector de la memoria
flash que generó la alarma.

Compruebe el código auxiliar. Véase a
continuación una lista de acciones a rea-
lizar para cada código.

Error en el guardadodedatos a la unidad
de potencia.

Guardado de
datos a unidad
alim

A683

Desconectar y conectar la alimentación
del convertidor. Si la unidad de control

Un error impide iniciar el guardado.0, 1

se alimenta externamente, reinicie tam-
bién la unidad de control, con el paráme-
tro 96.8 Reiniciar Tarjeta de Control o
apagandoyencendiendo la alimentación.
Si el problema persiste, póngase en con-
tacto con su representante de Servicio
de ABB.
Desconectar y conectar la alimentación
del convertidor. Si la unidad de control

Error de escritura.2

se alimenta externamente, reinicie tam-
bién la unidad de control, con el paráme-
tro 96.8 Reiniciar Tarjeta de Control o
apagandoyencendiendo la alimentación.
Si el problema persiste, póngase en con-
tacto con su representante de Servicio
de ABB.

Compruebe el código auxiliar. Véase a
continuación una lista de acciones a rea-
lizar para cada código.

Error relacionado con la tarjeta SDutiliza-
da para almacenar datos (sólo en la uni-
dad de control BCU).

Tarjeta SDA684

Introduzca una tarjeta SD compatible y
que permita la escritura en la ranura SD
CARD de la unidad de control BCU.

Sin tarjeta SD.0
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evento/Códi-
go aux.

Cód. (hex)

Introduzca una tarjeta SD compatible y
que permita la escritura en la ranura SD
CARD de la unidad de control BCU.

Tarjeta SD protegida contra escritura.1

Introduzca una tarjeta SD compatible y
que permita la escritura en la ranura SD
CARD de la unidad de control BCU.

No se puede leer la tarjeta SD.2

Introduzca una tarjeta SD compatible y
que permita la escritura en la ranura SD
CARD de la unidad de control BCU.

Error al inicializar la tarjeta SD.3

Compruebe la tensión de alimentación.La función de guardado por fallo de ali-
mentación se utiliza con demasiada fre-

Guardado de
fallo de alimen-
tación

A685

cuencia. Debido a la limitación del inter-
valo de guardado, algunas de las peticio-
nes no activan el guardado y pueden
perderse los datos debido a un fallo de
alimentación. Esto puede ser debido a
una oscilación en la tensión de CC.

Compruebe que todas las sumas de
comprobación (referencia) necesarias

Lasumadecomprobacióndeparámetros
calculada no coincide con ninguna suma
de comprobación habilitada.

La suma de
comprobación
no coincide

A686

aprobadas (96.56…96.59) estánhabilita-
das en 96.55 Código de control de suma
de comprobación.
Compruebe la configuracióndel paráme-
tro.
El parámetro 96.55 Código de control de
suma de comprobación habilita un pará-
metro de sumade comprobación y copia
la suma de comprobación actual en ese
parámetro.

Póngaseencontactoconsu representan-
te de Servicio de ABB para configurar la

Se ha definido una acción para una suma
de comprobación de parámetro que no

Configuración
de suma de
comprobación

A687

función o deshabilítela en 96.54 Acción
de suma de comprobación.

coincide, pero la función no se ha confi-
gurado.

Véase Drive customizer PC tool user’s
manual (3AUA0000104167 [Inglés]).

Hay demasiados datos en la tabla de
asignación de parámetros creada en la
herramienta Drive customizer.

Configuración
del mapa de
parámetros

A688

Compruebe la escala y el formato del pa-
rámetro en la tabla de asignación de pa-

Valor de parámetro saturado, por ejem-
plo con el escalado especificado en la ta-

Valor de pará-
metro mapea-
do cortado

A689

rámetros. VéaseDrive customizer PC tool
user’smanual (3AUA0000104167 [Inglés]).

bla deasignacióndeparámetros (creada
en Drive customizer).

Compruebe el código auxiliar. Véase a
continuación una lista de acciones a rea-
lizar para cada código.

Losparámetrosdelmotorestán incorrec-
tamente ajustados.
El convertidor no está dimensionado co-
rrectamente.

Valor nominal
de motor

A6A4

Compruebe losajustesde losparámetros
de configuracióndelmotor de losgrupos
98 y 99.

La frecuencia de deslizamiento es dema-
siado pequeña.

1

Compruebe que el convertidor esté di-
mensionado correctamente para el mo-
tor.
Compruebe losajustesde losparámetros
de configuracióndelmotor de losgrupos
98 y 99.

Las velocidadesnominal y síncronadifie-
ren excesivamente.

2

Compruebe que el convertidor esté di-
mensionado correctamente para el mo-
tor.
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Compruebe losajustesde losparámetros
de configuracióndelmotor de losgrupos
98 y 99.

La velocidad nominal esmayor que la ve-
locidad síncrona con 1 par de polos.

3

Compruebe que el convertidor esté di-
mensionado correctamente para el mo-
tor.
Compruebe losajustesde losparámetros
de configuracióndelmotor de losgrupos
98 y 99.

La intensidad nominal está fuera de los
límites.

4

Compruebe que el convertidor esté di-
mensionado correctamente para el mo-
tor.
Compruebe losajustesde losparámetros
de configuracióndelmotor de losgrupos
98 y 99.

La tensión nominal está fuera de los lími-
tes.

5

Compruebe que el convertidor esté di-
mensionado correctamente para el mo-
tor.
Compruebe losajustesde losparámetros
de configuracióndelmotor de losgrupos
98 y 99.

Lapotencianominalmecánicaessuperior
a la potencia eléctrica activa.

6

Compruebe que el convertidor esté di-
mensionado correctamente para el mo-
tor.
Compruebe losajustesde losparámetros
de configuracióndelmotor de losgrupos
98 y 99.

La potencia nominal no es consistente
con la velocidad y el par nominales.

7

Compruebe que el convertidor esté di-
mensionado correctamente para el mo-
tor.

Compruebe si se han ajustado todos los
parámetros requeridos del grupo 99.

No se han ajustado los parámetros del
grupo 99.

Sin datos de
motor

A6A5

Nota: Es normal que aparezca este aviso
durante lapuestaenmarcha y semanten-
gahastaque se introduzcan losdatosdel
motor.

Ajuste la tensión de alimentación en el
parámetro 95.1 Tension Alimentacion.

No se ha definido la tensión de alimenta-
ción.

Categoría ten-
sión no selec-
cionada

A6A6

Cierre el bloqueodeusuario introducien-
do un código de acceso no válido en el

El bloqueo de usuario está abierto, es
decir, los parámetros de configuración

Bloqueo usua-
rio abierto

A6B0

parámetro 96.2 Código de acceso. Véasedel bloqueo de usuario 96.100…96.102
son visibles. el apartado Bloqueo de usuario (pági-

na 106).

Confirmeelnuevocódigodeacceso intro-
duciendoelmismocódigoen96.101. Para

Se ha introducido un nuevo código de
accesodeusuario enel parámetro96.100
pero no se ha confirmado en 96.101.

Códigodeacce-
so de usuario
no confirmado

A6B1

cancelar, cierre el bloqueo de usuario sin
confirmar el nuevo código. Véase el
apartadoBloqueodeusuario (página106).

Compruebe la programación del PLC.El convertidor no dispone de una funcio-
nalidad solicitada por el PLC o dicha fun-
cionalidad está desactivada.

Conflictopará-
metros FBA A

A6D1
Compruebe los ajustes de los grupos de
parámetros50BusdeCampoAdap. (FBA)
y 51 FBA A Ajustes.
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Compruebe la programación del PLC.El convertidor no dispone de una funcio-
nalidad solicitada por el PLC o dicha fun-
cionalidad está desactivada.

Conflictopará-
metros FBA B

A6D2
Compruebe los ajustes de los grupos de
parámetros50BusdeCampoAdap. (FBA)
y 54 FBA B Ajustes.

Compruebe los parámetros de selección
de la fuente de referencia.

Seha conectadouna fuentede referencia
simultáneamente adiversosparámetros
con unidades diferentes.

Parametriza-
ción de fuente
de referencia

A6DA

Compruebe el código auxiliar (formato
XXYY 00ZZ). “XX” y “YY” especifican dos
seriesdeparámetros en losque la fuente
se conectó a (01 = cadena de referencia
de velocidad [22.11, 22.12, 22.15, 22.17], 02
= cadena de referencia de frecuencia
[28.11, 28.12], 03 = cadena de referencia
de par [26.11, 26.12, 26.16], 04 = otros pa-
rámetros relacionados con el par [26.25,
30.21, 30.22, 44.9], 05 = parámetros de
control PID de proceso [40.16, 40.17,
40.50, 41.16, 41.17, 41.50 ]). “ZZ” indica la
fuentede referenciadel conflicto (01…0E
= índice en el grupo de parámetros 3, 33
= control PID de proceso, 3D = potenció-
metro del motor, 65 = AI1, 66 = AI2, 6F =
entrada de frecuencia).

Compruebe el código auxiliar. El código
identifica la entrada analógica cuyos
ajustes están en conflicto.

La configuración del interruptor de ten-
sión/corriente de una entrada analógica
no se corresponde con los ajustes de pa-
rámetros.

Parametriza-
ción AI

A6E5

Ajuste la posición del hardware (en la
unidad de control del convertidor) o el
parámetro 12.15/12.25.

Nota: Se requiere el reinicio de la tarjeta
decontrol (yaseadesconectandoyconec-
tando la alimentaciónomediante el pará-
metro 96.8 Reiniciar Tarjeta de Control)
para validar los cambios en los ajustes
de hardware.

Compruebe el código auxiliar (formato
XXXX ZZZZ). “ZZZZ” indica el problema

Error de configuración de la curva de
carga del usuario.

Configuración
ULC

A6E6

(véaseacontinuaciónquémedidas tomar
para cada código).

Compruebeque cadapuntode velocidad
(parámetros 37.11…37.15) tiene un valor
superior que el punto anterior.

Puntos de velocidad no consistentes.0000

Compruebequecadapuntode frecuencia
(parámetros 37.16…37.20) tiene un valor
superior que el punto anterior.

Puntos de frecuencia no consistentes.0001

Compruebeque cadapuntode sobrecar-
ga (parámetros (37.31…37.35) tiene un

Puntodebaja cargapor encimadel punto
de sobrecarga.

0002

valor superior que el correspondiente
punto de baja carga (37.21…37.25).
Compruebeque cadapuntode sobrecar-
ga (parámetros (37.31…37.35) tiene un

Punto de sobrecarga por debajo del
punto de baja carga.

0003

valor superior que el correspondiente
punto de baja carga (37.21…37.25).
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Compruebe la cargadelmotor y las espe-
cificaciones del convertidor.

El motor está funcionando en la región
de bloqueo debido a la carga excesiva o
a falta de alimentación en el motor.

Motorbloquea-
do

A780

Compruebe losparámetrosde la función
de fallo.

Compruebeel ventilador externo (uotros
equipos controlados) por la lógica.

No se recibe ninguna realimentación del
ventilador externo.

Ventilador del
motor

A781

Compruebe losajustesde losparámetros
35.100…35.106.

Temperatura
de FEN

A782 Compruebesi el ajustedelparámetro
35.11 Temperatura 1 Fuente / 35.21
Temperatura 2 Fuente corresponde

·Error en la medición de temperatura
cuandoseutiliza el sensorde tempe-
ratura (KTY o PTC) conectado a la in-
terfaz del encoder FEN-xx.

·
a la instalación real de la interfaz de
encoder.
Compruebe los ajustes de los pará-
metros 91.21 y 91.24. Compruebeque
elmódulo correspondiente está acti-
vado en los parámetros 91.11…91.14.
Utilice el parámetro 91.10 Encoder
Refresco Param para validar los
cambios en los ajustes.

El FEN-01 no admite la medición de
temperatura con el sensor KTY. Utili-

·Error en la medición de temperatura
cuandoseutiliza el sensorKTYconec-
tadoa la interfaz del encoder FEN-01.

·
ce el sensor PTC u otro módulo de
interfaz de encoder.

Compruebe si el motor está sobrecarga-
do.

La intensidad del motor es demasiado
alta.

Sobrecarga de
motor

A783

Ajuste los parámetros usados para la
función de sobrecarga de motor
(35.51…35.53) y 35.55…35.56.

Compruebe que se ha conectado una re-
sistencia de frenado.

Resistencia de frenado averiada o no co-
nectada.

Resistencia de
frenado

A791

Compruebe el estadode la resistencia de
frenado.

Detener el convertidor. Dejar que se en-
fríe la resistencia.

La temperaturade resistenciade frenado
ha superado el límite de aviso definido

Temperatura
excesivade fre-
no

A793

Compruebe los ajustes de la función de
protección de sobrecarga de la resisten-

en el parámetro 43.12 Resistencia Limite
Alarma.

cia (grupo de parámetros 43 Chopper de
Frenado).
Compruebe el ajuste del límite de aviso,
parámetro 43.12 Resistencia Limite Alar-
ma.
Compruebeque la resistenciaestádimen-
sionada correctamente.
Compruebe que el ciclo de frenado cum-
ple los límites permitidos.

Uno o más ajustes de los datos de la re-
sistencia (parámetros 43.8…43.10) son
incorrectos.

No se han dado los datos de resistencia
de frenado.

Datos BRA794

El códigoauxiliar especifica el parámetro.

Compruebe el valor de 43.10.Valor de la resistencia demasiado bajo.0000 0001
Compruebe el valor de 43.8.No seha indicado la constantede tiempo

térmica.
0000 0002

Compruebe el valor de 43.9.No se proporciona la potencia continua
máxima.

0000 0003
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Cód. (hex)

Compruebe el código auxiliar (formato
XXYY ZZZZ). “XX” especifica el número

Se ha cambiado la configuración de la
realimentación de velocidad.

Conf. realimen-
tación veloci-
dad

A797

del módulo de interfaz de encoder (01:
91.11/91.12,02:91.13/91.14, “YY” especifi-
ca el encoder (01: 92 Encoder 1 Configu-
racion, 02: 93 Encoder 2 Configuracion).
“ZZZZ” indica el problema (véase a conti-
nuación qué medidas tomar para cada
código).

Compruebe la ubicación del módulo
(91.12 o 91.14).

El adaptador no se encuentra en la ranura
especificada.

0001

Compare el tipodemódulo (91.11 o 91.13)
con el estado (91.2 o 91.3).

El tipo de módulo de interfaz detectado
no se corresponde con el ajuste de pará-
metro.

0002

Contacte con su representante de Servi-
cio de ABB.

La versión de la lógica es demasiado an-
tigua.

0003

Contacte con su representante de Servi-
cio de ABB.

La versión del software es demasiado
antigua.

0004

Compare el tipodemódulo (91.11 o 91.13)
con el tipo de encoder (92.1 o 93.1).

El tipo de encoder es incompatible con
el tipo de módulo de interfaz.

0006

Compruebe la ubicación del módulo
(91.12 o 91.14).

Adaptador no configurado.0007

Utilice el parámetro91.10EncoderRefres-
co Param para validar los cambios en los
ajustes.

Se ha cambiado la configuración de la
realimentación de velocidad.

0008

Configure el encoder enel grupo92Enco-
der 1 Configuraciono93Encoder 2Confi-
guracion.

No hay encoders configurados en el mó-
dulo de encoders.

0009

Compruebe la entrada seleccionada
(91.31 o 91.41).

No existe la entrada de emulación.000A

Compruebe la entrada seleccionada
(91.31 o 91.41), el tipo demódulo de inter-
faz y el tipo de encoder.

La entrada seleccionada no admite refle-
jos (por ejemplo, un resolver ounencoder
absoluto).

000B

Compruebe la entrada seleccionada
(91.31 o 91.41) y los ajustes del modo de
enlace serie (92.30 o 93.30).

No se admite la emulación enmodo con-
tinuo.

000C

Compruebeque el encoder está seleccio-
nado como fuente de realimentación en

La realimentación del encoder no se ha
usado como realimentación actual o se

Pérdida com.
opciónencoder

A798

el parámetro en el parámetro 90.41 o
90.51.

ha perdido la realimentación de motor
medida (y el parámetro 90.45/90.55 está
ajustado a Aviso). Compruebequeelmódulode interfaz del

encoder esté colocado correctamente en
su ranura.
Compruebe que ni los módulos de inter-
faz del encoder ni los conectores de la
ranura estén dañados. Para localizar el
problema, pruebe a instalar elmódulo en
una ranura diferente.
Si elmódulo está instalado enun adapta-
dordeampliaciónFEA-03, compruebe las
conexiones de fibra óptica.
Compruebe el código auxiliar (formato
XXXX YYYY). “YYYY” indica el problema
(véaseacontinuaciónquémedidas tomar
para cada código).
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Contacte con su representante de Servi-
cio de ABB.

Fallo de respuesta almensaje de configu-
ración del encoder.

0001

Contacte con su representante de Servi-
cio de ABB.

Fallo de respuesta en el mensaje de des-
habilitación del vigilante del adaptador.

0002

Contacte con su representante de Servi-
cio de ABB.

Fallo de respuesta en elmensaje de habi-
litación del vigilante del adaptador.

0003

Contacte con su representante de Servi-
cio de ABB.

Fallo de respuesta almensaje de configu-
ración del adaptador.

0004

Contacte con su representante de Servi-
cio de ABB.

Demasiadas respuestas con fallos en lí-
nea con losmensajesde velocidad yposi-
ción.

0005

Contacte con su representante de Servi-
cio de ABB.

Fallo del DDCS del convertidor.0006

Compruebe el código auxiliar (formato
XXYY YYYY). “XX” especifica el número

Los tipos de módulos de ampliación de
E/Sespecificadospor losparámetrosno
coincidencon la configuracióndetectada.

Pérdida de
com. I/O ampl

A799

del módulo de ampliación de E/S (01:
grupo de parámetros 14 Módulo 1 exten
I/O, 02: 15 Módulo 2 exten I/O, 03: 16
Módulo 3 exten I/O).
“YY YYYY” indica el problema (véase a
continuación qué medidas tomar para
cada código).

Compruebequeelmóduloesté colocado
correctamente en su ranura.

Fallo de comunicación con el módulo.00 0001

Compruebe que el módulo y el conector
de la ranura no estén dañados.
Pruebe a instalar el módulo en otra ranu-
ra.
Compruebe los ajustes de tipo y ubica-
ción de los módulos (parámetros
14.1/14.2, 15.1/15.2 o 16.1/16.2).

No se encuentra el módulo.00 0002

Compruebequeelmóduloesté colocado
correctamente en su ranura.
Compruebe que el módulo y el conector
de la ranura no estén dañados.
Pruebe a instalar el módulo en otra ranu-
ra.
Compruebe los ajustes de tipo y ubica-
ción de los módulos (parámetros
14.1/14.2, 15.1/15.2 o 16.1/16.2).

Fallo en la configuración del módulo.00 0003

Compruebequeelmóduloesté colocado
correctamente en su ranura.
Compruebe que el módulo y el conector
de la ranura no estén dañados.
Pruebe a instalar el módulo en otra ranu-
ra.
Compruebe los ajustes de tipo y ubica-
ción de los módulos (parámetros
14.1/14.2, 15.1/15.2 o 16.1/16.2).

Fallo en la configuración del módulo.00 0004

Compruebequeelmóduloesté colocado
correctamente en su ranura.
Compruebe que el módulo y el conector
de la ranura no estén dañados.
Pruebe a instalar el módulo en otra ranu-
ra.
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Sustituya el chopper de frenado si es ex-
terno. Los convertidores dotados de

Cortocircuito en IGBT del chopper de
frenado.

Cortocircuito
de BC

A79B

choppers internos deben devolverse a
ABB.
Asegurarsedeque la resistenciade frena-
do está conectada y no está dañada.

Dejar enfriar el chopper.La temperatura de chopper de frenado
IGBT ha sobrepasado su límite de aviso
interno.

Temperatura
excesiva IGBT
BC

A79C
Compruebe si la temperatura ambiente
es demasiado alta.
Compruebe si ha fallado el ventilador de
refrigeración.
Comprobar si existen obstrucciones en
el caudal de aire.
Comprobar el dimensionamiento y la re-
frigeración del armario.
Compruebe la configuraciónde la función
de protección de sobrecarga de la resis-
tencia (parámetros 43.6…43.10).
Compruebeel valorde resistenciamínima
permitida para el chopper utilizado.
Compruebe que el ciclo de frenado cum-
ple los límites permitidos.
Comprobar que la tensión de CA de ali-
mentacióndel convertidor noseaexcesi-
va.

Compruebe la conexióndel frenomecáni-
co.

El estado de la confirmación del freno
mecánico no es el esperado durante el
cierre del freno.

Fallo de cierre
de frenomecá-
nico

A7A1

Compruebe los ajustes del frenomecáni-
co en el grupo de parámetros 44 Control
Freno Mecanico.
Compruebeque la señal de confirmación
coincida con el estado real del freno.

Compruebe la conexióndel frenomecáni-
co.

El estado de la confirmación del freno
mecánico no es el esperado durante la
apertura del freno.

Fallo apertura
del frenomecá-
nico

A7A2

Compruebe los ajustes del frenomecáni-
co en el grupo de parámetros 44 Control
Freno Mecanico.
Compruebeque la señal de confirmación
coincida con el estado real del freno.

Compruebe los ajustes del frenomecáni-
co en el grupo de parámetros 44 Control

Las condiciones de apertura del freno
mecánico no pueden cumplirse (por

Apertura freno
mecánico invál.

A7A5

Freno Mecanico (especialmente 44.11
Forzar freno cerrado).

ejemplo, se ha impedido la apertura del
freno conel parámetro44.11 Forzar freno
cerrado). Compruebeque la señal de confirmación

(si se usa) coincida con el estado real del
freno.

Compruebe el código auxiliar (formato
XX00 00YY). “XX” especifica el número

El ajuste de intensidad/tensión del
hardware de una entrada analógica (en

Parametriza-
ción AI

A7AA

del módulo de ampliación de E/S (01:un módulo de ampliación de E/S) no se
grupo de parámetros 14 Módulo 1 extencorresponde con los ajustes de los pará-

metros. I/O, 02: 15 Módulo 2 exten I/O, 03: 16
Módulo 3 exten I/O). “YY” especifica la
entrada analógica del módulo.
Por ejemplo, en el caso del módulo 1 de
ampliación de E/S, el parámetro 14.29
muestra el ajuste de intensidad/tensión
de la entrada analógica AI1 (código auxi-
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liar 0100 0000). El ajuste del parámetro
correspondiente es 14.30. Efectúe el
ajuste del hardware en el módulo o el
parámetro para resolver el desajuste.

Nota: Se requiere el reinicio de la tarjeta
decontrol (yaseadesconectandoyconec-
tando la alimentaciónomediante el pará-
metro 96.8 Reiniciar Tarjeta de Control)
para validar los cambios en los ajustes
de hardware.

Compruebe los ajustes de tipo y ubica-
ción de los módulos (parámetros 14.1,
14.2, 15.1, 15.2, 16.1 y 16.2).

Los tipos de módulos de ampliación de
E/S y las ubicaciones especificadas por
los parámetros no coinciden con la confi-
guración detectada.

Falloconfigura-
ciónI/Oamplia-
ción

A7AB

Compruebeque losmódulos estén insta-
lados correctamente.
Compruebeel códigoauxiliar. VéaseDrive
application programming manual (IEC
61131-3) (3AUA0000127808 [Inglés]).

Compruebe el código auxiliar (formato
XXYY ZZZZ). “XX” especifica el número

No se recibe ninguna realimentación de
velocidad del motor.

Realimentación
veloc. motor

A7B0

del módulo de interfaz de encoder (01:
91.11/91.12,02: 91.13/91.14), “YY” especi-
fica el encoder (01:92 Encoder 1 Configu-
racion, 02: 93 Encoder 2 Configuracion).
“ZZZZ” indica el problema (véase a conti-
nuación qué medidas tomar para cada
código).

Compruebe los ajustesde engranajesdel
motor (90.43 y 90.44).

La definiciónde engranajes delmotor no
es válida o está fuera de los límites.

0001

Compruebe los ajustes del encoder (92
Encoder 1 Configuracion o 93 Encoder 2
Configuracion).

Encoder no configurado.0002

Utilice el parámetro91.10EncoderRefres-
co Param)para validar los cambios en los
ajustes.
Compruebe el estado del encoder.El encoder ha dejado de funcionar.0003
Compruebe el deslizamiento entre el en-
coder y el motor.

Deriva del encoder detectada.0004

Compruebe el código auxiliar (formato
XXYY ZZZZ). “XX” especifica el número

No se recibe ninguna realimentación de
velocidad de la carga.

Realimentación
velocidad car-
ga

A7B1

del módulo de interfaz de encoder (01:
91.11/91.12,02: 91.13/91.14), “YY” especi-
fica el encoder (01:92 Encoder 1 Configu-
racion, 02: 93 Encoder 2 Configuracion).
“ZZZZ” indica el problema (véase a conti-
nuación qué medidas tomar para cada
código).

Compruebe los ajustes de engranajes de
la carga (90.53 y 90.54).

La definición de engranajes de la carga
no es válida o está fuera de los límites.

0001

Compruebe los ajustes de la constante
proporcionada (90.63 y 90.64).

La definición de la constante proporcio-
nada no es válida o está fuera de los lími-
tes.

0002

Compruebe el estado del encoder.El encoder ha dejado de funcionar.0003
Compruebe el deslizamiento entre el en-
coder y el motor.

Deriva del encoder detectada.0004
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Compruebeel estadode la comunicación
de bus de campo.

Se ha perdido la comunicación cíclica en-
tre el convertidor y el módulo adaptador

Comunicación
FBA A

A7C1

Véase la documentación de usuario de la
interfaz de bus de campo.

de bus de campo A o entre el PLC y dicho
módulo.

Compruebe los ajustes de los grupos de
parámetros 50 Bus de Campo Adap.
(FBA), 51 FBA A Ajustes, 52 FBA A Data In
y 53 FBA A Data Out.
Compruebe las conexiones de cable.
Compruebe si el maestro de comunica-
ción puede comunicar.

Compruebe las conexionesde comunica-
ción entre el adaptador y el convertidor.

Problema de comunicación entre el
adaptador y el convertidor.

0002

Compruebe las conexionesde comunica-
ción entre el adaptador y el PLC. Deje de

Problema de comunicación entre el
adaptador y el PLCoparámetros actuali-

0004

usar el parámetro 51.27 FBA A Refresco
par para actualizar los parámetros.

zados usando el parámetro 51.27 FBA A
Refresco par.

Compruebe el adaptador de comunica-
ción de bus de campo.

Se ha perdido la comunicación con el
adaptador de comunicación de bus de
campo.

0005

Contacte con su representante de Servi-
cio de ABB.

Problemas internos desconocidos.Otro valor de
código auxiliar

Compruebeel estadode la comunicación
de bus de campo.

Se ha perdido la comunicación cíclica en-
tre el convertidor y el módulo adaptador

Comunicación
FBA B

A7C2

Véase la documentación de usuario de la
interfaz de bus de campo.

de bus de campo B o entre la plataforma
de automatización y dicho módulo.

Compruebe los ajustes del grupo de pa-
rámetros 50 Bus de Campo Adap. (FBA).
Compruebe las conexiones de cable.
Compruebe si el maestro de comunica-
ción puede comunicar.

Compruebe las conexionesde comunica-
ción entre el adaptador y el convertidor.

Problema de comunicación entre el
adaptador y el convertidor.

0002

Compruebe las conexionesde comunica-
ción entre el adaptador y el PLC. Deje de

Problema de comunicación entre el
adaptador y el PLCoparámetros actuali-

0004

usar el parámetro 51.27 FBA A Refresco
par para actualizar los parámetros.

zados usando el parámetro 51.27 FBA A
Refresco par.

Compruebe el adaptador de comunica-
ción de bus de campo.

Se ha perdido la comunicación con el
adaptador de comunicación de bus de
campo.

0005

Contacte con su representante de Servi-
cio de ABB.

Problemas internos desconocidos.Otro valor de
código auxiliar

Compruebe el estado del controlador.
Consulte la documentación de usuario
del controlador.

Se ha perdido la comunicación DDCS (fi-
bra óptica) entre el convertidor y el con-
trolador externo.

Pérdcomcontr
DDCS

A7CA

Compruebe los ajustes del grupo de pa-
rámetros 60 Comunicación DDCS.
Compruebe las conexiones de cable. Si
es necesario, sustituya los cables.

Compruebe el código auxiliar. El código
indica la dirección de nodo (definida por

Pérdidadecomunicaciónmaestro/escla-
vo.

Pér com M/FA7CB

el parámetro 60.2 en cada convertidor)
afectada del enlace maestro/esclavo.
Compruebe los ajustes del grupo de pa-
rámetros 60 Comunicación DDCS.
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En el módulo FDCO (si lo hubiese), com-
pruebequeel interruptordel enlaceDDCS
no está ajustado a 0 (OFF).
Compruebe las conexiones de cable. Si
es necesario, sustituya los cables.

Compruebeel estadodelmaestrodebus
de campo (en línea/fuera de línea/error,
etc.).

Interrupciónde la comunicación enel bus
de campo integrado (BCI).

Pérdida com.
EFB

A7CE

Compruebe las conexiones del cable al
conector XD2D de la unidad de control.

Compruebe el código auxiliar (formato
XXYY ZZZZ). “XX” especifica el número

Error del encoder.EncoderA7E1

del módulo de interfaz de encoder (01:
91.11/91.12,02: 91.13/91.14), “YY” especi-
fica el encoder (01:92 Encoder 1 Configu-
racion, 02: 93 Encoder 2 Configuracion).
“ZZZZ” indica el problema (véase a conti-
nuación qué medidas tomar para cada
código).

Compruebe el orden de los conductores
en cada extremo del cable de encoder.

Fallo de cable.0001

Compruebe la conexión a tierra del cable
de encoder.
Si el encoder funcionaba previamente,
compruebe si el encoder, el cable de en-
coder y elmódulode interfazdel encoder
presentan daños.
Véase también el parámetro 92.21 Fallo
Cable Encoder Modo.
Compruebe el estado del encoder.Sin señal del encoder.0002
Contacte con su representante de Servi-
cio de ABB.

Sobrevelocidad.0003

Contacte con su representante de Servi-
cio de ABB.

Sobrefrecuencia.0004

Contacte con su representante de Servi-
cio de ABB.

Fallo de la marcha de ID del resolver.0005

Contacte con su representante de Servi-
cio de ABB.

Fallo por sobreintensidad en el resolver.0006

Contacte con su representante de Servi-
cio de ABB.

Error de escalado de velocidad.0007

Contacte con su representante de Servi-
cio de ABB.

Error de comunicacióndel encoder abso-
luto.

0008

Contacte con su representante de Servi-
cio de ABB.

Errorde inicializacióndel encoder absolu-
to.

0009

Contacte con su representante de Servi-
cio de ABB.

Error de configuración del encoder SSI
absoluto.

000A

Consulte la documentación del encoder.El encoderha informadodeunerror inter-
no.

000B

Consulte la documentación del encoder.El encoder ha informado de un error en
la batería.

000C

Consulte la documentación del encoder.El encoder ha informado de una resolu-
cióndesobrevelocidado reducidadebido
a sobrevelocidad.

000D

Consulte la documentación del encoder.El encoder ha informado de un error en
el contador de posición.

000E
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Consulte la documentación del encoder.El encoderha informadodeunerror inter-
no.

000F

Compruebe la conexiónde laherramienta
de PC o el panel de control.

El panel de control (o la herramienta de
PC) ha dejado de comunicar.

Pérdida de pa-
nel de control

A7EE

Compruebe el conector del panel de
control.
Compruebe que se está utilizando la pla-
taforma de montaje.
Desconectar y volver a conectar el panel
de control.

Compruebe el código auxiliar. Comprue-
be la fuentede la alarmaquecorresponde
al código:

Alarma generada por un temporizador
de tiempo activo u otro contador de va-
lor.

Cojinete de
motor

A880

0: 33.13 Tiempo activo 1 origen
1: 33.23 Tiempo activo 2 origen
4: 33.53 Contador de valores 1 origen
5: 33.63 Contador de valores 2 origen.

Compruebe el código auxiliar. Comprue-
be la fuentede la alarmaquecorresponde
al código:

Alarma generada por un contador de
flancos.
Alarmas programables:

Relé de salidaA881

2: 33.33 Contador flancos 1 origen33.35 Cont. flancos 1 sel. alarma
3: 33.43 Contador flancos 2 origen.33.45 Cont. flancos 2 sel. alarma

Compruebe el código auxiliar. Comprue-
be la fuentede la alarmaquecorresponde
al código:

Alarma generada por un contador de
flancos.
Alarmas programables:

Arranques de
motor

A882

2: 33.33 Contador flancos 1 origen33.35 Cont. flancos 1 sel. alarma
3: 33.43 Contador flancos 2 origen.33.45 Cont. flancos 2 sel. alarma

Compruebe el código auxiliar. Comprue-
be la fuentede la alarmaquecorresponde
al código:

Alarma generada por un contador de
flancos.
Alarmas programables:

Conex. alimen-
tación

A883

2: 33.33 Contador flancos 1 origen33.35 Cont. flancos 1 sel. alarma
3: 33.43 Contador flancos 2 origen.33.45 Cont. flancos 2 sel. alarma

Compruebe el código auxiliar. Comprue-
be la fuentede la alarmaquecorresponde
al código:

Alarma generada por un contador de
flancos.
Alarmas programables:

Contactorprin-
cipal

A884

2: 33.33 Contador flancos 1 origen33.35 Cont. flancos 1 sel. alarma
3: 33.43 Contador flancos 2 origen.33.45 Cont. flancos 2 sel. alarma

Compruebe el código auxiliar. Comprue-
be la fuentede la alarmaquecorresponde
al código:

Alarma generada por un contador de
flancos.
Alarmas programables:

Carga de CCA885

2: 33.33 Contador flancos 1 origen33.35 Cont. flancos 1 sel. alarma
3: 33.43 Contador flancos 2 origen.33.45 Cont. flancos 2 sel. alarma

Compruebe el origen del aviso (paráme-
tro 33.13 Tiempo activo 1 origen).

Aviso generado por un temporizador de
tiempo activo 1.

Tiempo activo
1

A886

Compruebe el origen del aviso (paráme-
tro 33.23 Tiempo activo 2 origen).

Aviso generado por un temporizador de
tiempo activo 2.

Tiempo activo
2

A887

Compruebe el origen del aviso (paráme-
tro 33.33 Contador flancos 1 origen).

Aviso generado por el contador de flan-
cos 1.

Contador de
flancos 1

A888

Compruebe el origen del aviso (paráme-
tro 33.43 Contador flancos 2 origen).

Aviso generado por el contador de flan-
cos 2.

Contador de
flancos 2

A889

Compruebe el origen del aviso (paráme-
tro 33.53 Contador de valores 1 origen).

Aviso generado por el contador de valo-
res 1.

Contador de
valores 1

A88A
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Compruebe el origen del aviso (paráme-
tro 33.63 Contador de valores 2 origen).

Aviso generado por el contador de valo-
res 2.

Contador de
valores 2

A88B

Compruebe el código auxiliar. Comprue-
be la fuentede la alarmaquecorresponde
al código:

Aviso generado por un temporizador de
tiempo activo.
Alarmas programables:

Device CleanA88C

0: 33.13 Tiempo activo 1 origen33.14 Tiempo activo 1 men. alarma
1: 33.23 Tiempo activo 2 origen33.24 Tiempo activo 2 men. alarma
10: 5.4 Contador ventil. conectado.

Compruebe el código auxiliar. Comprue-
be la fuentede la alarmaquecorresponde
al código:

Aviso generado por un temporizador de
tiempo activo.
Alarmas programables:

Condensador
CC

A88D

0: 33.13 Tiempo activo 1 origen33.14 Tiempo activo 1 men. alarma
1: 33.23 Tiempo activo 2 origen33.24 Tiempo activo 2 men. alarma
10: 5.4 Contador ventil. conectado.

Compruebe el código auxiliar. Comprue-
be la fuentede la alarmaquecorresponde
al código:

Aviso generado por un temporizador de
tiempo activo.
Alarmas programables:

Ventilador de
armario

A88E

0: 33.13 Tiempo activo 1 origen33.14 Tiempo activo 1 men. alarma
1: 33.23 Tiempo activo 2 origen33.24 Tiempo activo 2 men. alarma
10: 5.4 Contador ventil. conectado.

Compruebe el código auxiliar. Comprue-
be la fuentede la alarmaquecorresponde
al código:

Aviso generado por un temporizador de
tiempo activo.
Alarmas programables:

Ventilador de
refrigeración

A88F

0: 33.13 Tiempo activo 1 origen33.14 Tiempo activo 1 men. alarma
1: 33.23 Tiempo activo 2 origen33.24 Tiempo activo 2 men. alarma
10: 5.4 Contador ventil. conectado.

Compruebe el código auxiliar. Comprue-
be la fuentede la alarmaquecorresponde
al código:

Aviso generado por un temporizador de
tiempo activo.
Alarmas programables:

Ventil. refrigera-
ción adicional

A890

0: 33.13 Tiempo activo 1 origen33.14 Tiempo activo 1 men. alarma
1: 33.23 Tiempo activo 2 origen33.24 Tiempo activo 2 men. alarma
10: 5.4 Contador ventil. conectado.

Compruebe el código auxiliar (formato
XYY).

Una señal analógica está fuerade los lími-
tes especificados para la entrada analó-
gica.

Alarma de AI
supervisada

A8A0

“X” especifica la ubicación de la entrada
(0: AI en la unidad de control; 1:módulo
1 de ampliacióndeE/S, etc.), “YY” especi-
fica la entrada y el límite (01: AI1 por de-
bajo del mínimo, 02: AI1 por encima del
máximo, 03: AI2 por debajo del mínimo,
04: AI2 por encima del máximo).
Compruebe el nivel de señal en la entrada
analógica.
Comprobar el cableado conectado a la
entrada.
Compruebe los límitesmínimoymáximo
de la entrada en el grupo de parámetros
12 AI Estándar, 14 Módulo 1 exten I/O, 15
Módulo 2 exten I/O o 16 Módulo 3 exten
I/O.

Compruebe el origen de la alarma (pará-
metro 32.7 Supervisión 1 Señal).

Alarmageneradapor la funciónde super-
visión de señales 1.

Supervisión de
señal

A8B0

Compruebe el origen de la alarma (pará-
metro 32.17 Supervisión 2 Señal).

Alarmageneradapor la funciónde super-
visión de señales 2.

Supervisión de
señal 2

A8B1
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Compruebe el origen de la alarma (pará-
metro 32.27 Supervisión 3 Señal).

Alarmageneradapor la funciónde super-
visión de señales 3.

Supervisión de
señal 3

A8B2

Compruebe cualquier condición de fun-
cionamiento que aumente la señalmoni-

La señal seleccionada ha superado la
curva de sobrecarga del usuario.

Sobrecarga
ULC

A8BE

torizada (por ejemplo, la cargadelmotor
si se estámonitorizando el par o la inten-
sidad).
Compruebe la definición de la curva de
carga (grupo de parámetros 37 Curva de
carga del usuario).

Compruebe cualquier condición de fun-
cionamientoque reduzca la señalmonito-

Laseñal seleccionadahacaídopordebajo
de la curva de baja carga del usuario.

Baja cargaULCA8BF

rizada (por ejemplo, la carga delmotor si
se estámonitorizando el par o la intensi-
dad).
Compruebe la definición de la curva de
carga (grupo de parámetros 37 Curva de
carga del usuario).

Compruebe el código auxiliar. El código
indica el ventilador que debe sustituirse.

Un ventiladorde refrigeraciónhaalcanza-
do el fin de su vida útil estimada.

Contador de
estrésdelventi-
lador

A8C0

0: Ventilador de refrigeración principal
1: Ventilador de refrigeración auxiliar

Véanse los parámetros 5.41 y 5.42.

2: Ventilador de refrigeración auxiliar 2
3: Ventilador de refrigeración de armario
4: Ventilador del espacio de la TCI
Véase el Manual de hardware del conver-
tidor para obtener instrucciones acerca
de la sustitución del ventilador.

Compruebe el dispositivo externo.Fallo en dispositivo externo 1.Aviso externo 1A981
Compruebe el ajuste del parámetro 31.1
Evento Externo 1 Fuente.

Compruebe el dispositivo externo.Fallo en dispositivo externo 2.Aviso externo 2A982
Compruebe el ajuste del parámetro 31.3
Evento Externo 2 Fuente.

Compruebe el dispositivo externo.Fallo en dispositivo externo 3.Aviso externo3A983
Compruebe el ajuste del parámetro 31.5
Evento Externo 3 Fuente.

Compruebe el dispositivo externo.Fallo en dispositivo externo 4.Avisoexterno4A984
Compruebe el ajuste del parámetro 31.7
Evento Externo 4 Fuente.

Compruebe el dispositivo externo.Fallo en dispositivo externo 5.Avisoexterno5A985
Compruebe el ajuste del parámetro 31.9
Evento Externo 5 Fuente.

Compruebeel estadodelotroconvertidor
(parámetros 6.36 y 6.39CWLSUmáquina
estado interna).

Pérdida de comunicación DDCS (fibra
óptica) entre convertidores (por ejemplo,
la unidad inversora y la unidadde alimen-
tación).

Pér com INU-
LSU

AF80

Compruebe los ajustes del grupo de pa-
rámetros 60 Comunicación DDCS. Com-Tenga en cuenta que la unidad inversora

seguirá funcionando según la última in- pruebe los ajustes correspondientes en
formación de estado recibida del otro
convertidor.

el programade control del otro converti-
dor.
Compruebe las conexiones de cable. Si
es necesario, sustituya los cables.
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El código auxiliar especifica el código de
alarmaoriginal generadoporel programa

Launidaddealimentación (uotro conver-
tidor) ha generado una alarma.

Alarma de uni-
daddel ladode
red

AF85

de control de la unidad de alimentación.
Véase el apartado Códigos auxiliares de
avisos del convertidor del lado de
red (página 624).

Aviso informativo. Véase el apartado
Control PID de proceso y los parámetros
40.41…40.48.

El convertidor está entrando en modo
dormir.

PID proceso
modo dormir

AF8C

Compruebe el código auxiliar (formato
XXXX YYYY). “YYYY” indica el problema

No se ha completado con éxito la rutina
de ajuste automático del regulador de
velocidad.

Autoafinado
del controlador
de velocidad

AF90

(véaseacontinuaciónquémedidas tomar
para cada código).

Repitael ajusteautomáticohastacomple-
tarlo con éxito.

El convertidor sedetuvoantesde finalizar
la rutina de ajuste automático.

0000

Asegúresedeque se cumplan los requisi-
tos previos de funcionamiento de la ruti-

El convertidor haarrancadoperonoesta-
ba listo para seguir la orden de ajuste
automático.

0001

nadeajuste automático. Véase el aparta-
do Ajuste automático del regulador de
velocidad (página 48).
Reduzca el escalón de par (parámetro
25.38) o aumente el escalón de velocidad
(25.39).

No se hapodido alcanzar la referencia de
par requerida antesdequeel convertidor
alcanzase la velocidad máxima.

0002

Aumente el escalón de par (parámetro
25.38) o reduzca el escalón de velocidad
(25.39).

Elmotor nohapodidoacelerar/decelerar
hasta la velocidad máxima/mínima.

0003

Reduzca el escalón de par (parámetro
25.38) o el escalón de velocidad (25.39),

El motor no ha podido decelerar con un
par de ajuste automático completo.

0004

o aumente los límites de par en función
de la fuente de límite indicada en los pa-
rámetros 30.1 y 30.2.

Aviso informativo. Véanse los ajustes en
el grupo de parámetros 31 Funciones de
Fallo.

Un fallo está apuntode restaurarse auto-
máticamente.

Auto restaura-
do

AFAA

Paro de emer-
gencia (off2)

AFE1 Verificar que sea seguro proseguir el
funcionamiento. Restaure la fuente
de la señal de paro de emergencia

·El convertidor ha recibido una orden
de paro de emergencia (selección de
modo OFF2).

·
(como un pulsador de paro de emer-
gencia). Arrancar de nuevo el conver-
tidor.
Si el parodeemergenciano fue inten-
cionado, compruebe la fuente de la
señal de paro (por ejemplo, 21.5 Paro
Emergencia Fuente, o la palabra de
control recibida de un sistema de
control externo).

Aviso informativo. Trasparar por una
ordendeparoen rampa (Off1 uOff3),

·(Convertidor esclavo enuna configu-
ración maestro/esclavo)
El convertidor ha recibido una orden
de paro del maestro.

·
el maestro envía una orden de paro
libre (Off2) de 10 milisegundos a los
esclavos. El paro Off2 se guarda en
el registro de eventos del esclavo.

Verificar que sea seguro proseguir el
funcionamiento. Restaure la fuente de la

El convertidor ha recibido una orden de
paro de emergencia (selección de modo
Off1 u Off3).

Paro de emer-
gencia (off1 u
off3)

AFE2

señal de paro de emergencia (como un
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pulsador de paro de emergencia). Arran-
car de nuevo el convertidor.
Si el paro de emergencia no fue intencio-
nado, compruebe la fuente de la señal de
paro (por ejemplo, 21.5 Paro Emergencia
Fuente, o la palabra de control recibida
de un sistema de control externo).

Compruebe el código auxiliar. Añada un
2 al código para averiguar la dirección de
nodo del convertidor que ha fallado.

Se ha disparado un convertidor esclavo.EsclavoAFE7

Corrija el fallo en el convertidor esclavo.

Compruebe los ajustes del parámetro
20.19 Habilitar orden de marcha y la
fuente seleccionada por el mismo.

No se ha recibido ninguna señal de habi-
litación de marcha.

Falta señal ini-
cio marcha

AFEA

Compruebe los ajustes del parámetro
20.12 Fuentepermisodemarcha 1. Active

Noseha recibidoningunaseñal depermi-
so de marcha.

Falta permiso
de marcha

AFEB

la señal (p. ej., en la palabra de control de
bus de campo) o compruebe el cableado
de la fuente seleccionada.

Compruebe la fuente de alimentación de
24VCCexternapara la unidadde control,
o cambie el ajuste del parámetro 95.4.

95.4 Aliment Tarjeta Control está ajusta-
do a 24 V externos, pero no hay tensión
conectadaal conectorXPOWde launidad
de control.

Falta señal de
potencia exter-
na

AFEC

Aviso informativo.La marcha de ID del motor se producirá
en el próximo arranque o está en curso.

Marcha identi-
fic. selecciona-
da

AFF6

Aviso informativo.El autophasing se producirá en el próxi-
mo arranque.

AutophasingAFF7

Compruebe las conexiones de los circui-
tos de seguridad. Paramás información,

La funciónSafeTorqueOff sehaactivado
debido a la pérdida de la señal o señales

Evento STOB5A0

véase el Manual de hardware del conver-del circuito de seguridad conectado al
conector XSTO. tidor correspondiente, y la descripción

del parámetro31.22Marcha/paro indicac.
STO.

Evento informativo.El convertidor se ha encendido.Conex. alimen-
tación

B5A2

Evento informativo.Marcha de ID completada.Marcha ID reali-
zada

B5F6
El código auxiliar especifica el tipo de
marcha de ID.
0: Ninguno
1: Normal
2: Reducida
3: En reposo
4: Autophasing
5: Calibración med. intensidad
6: Avanzada
7: Reposo avanzado

Póngaseencontactoconsu representan-
te de Servicio de ABB y especifique el có-

Problema de funcionamiento interno de
SW.

Diagnóstico in-
terno de SW

B680

digo auxiliar. Si la herramienta Drive
Composer está disponible, cree y envíe
también un "paquete de soporte" (véase
el manual de Drive Composer para obte-
ner instrucciones).
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Véase A686 La suma de comprobación
no coincide (página 605).

Lasumadecomprobacióndeparámetros
calculada no coincide con ninguna suma
de comprobación habilitada.

La suma de
comprobación
no coincide

B686

Evento informativo.El software recopila la información.Información in-
terna de SW

B68B

Compruebe las conexiones de los circui-
tos de seguridad. Paramás información,

Función Safe Torque Off activa, es decir,
el circuito de STO 1 se ha interrumpido.

Pérdida Safe
Torque Off 1

FA81

véase el Manual de hardware del conver-
tidor correspondiente, y la descripción
del parámetro31.22Marcha/paro indicac.
STO (página 352).
Compruebe el código auxiliar. El código
contiene información acerca de la ubica-
ción, especialmenteconmódulos inverso-
res conectados en paralelo.
Al convertirse en un número binario de
32 bits, los bits del código indican lo si-
guiente:
31…28: Número del módulo inversor de-
fectuoso (0...11 decimal). 1111: Conflicto
entre estados STO_ACT de la unidad de
control y los módulos inversores
27: EstadoSTO_ACTde losmódulos inver-
sores
26: Estado STO_ACT de la unidad de
control
25: STO1 de la unidad de control
24: STO2 de la unidad de control
23…12: STO1 de los módulos inversores
12…1 (los bits de los módulos inexisten-
tes están ajustados a 1)
11…0: STO2 de los módulos inversores
12…1 (los bits de los módulos inexisten-
tes están ajustados a 1)

Compruebe las conexiones de los circui-
tos de seguridad. Paramás información,

Función Safe Torque Off activa, es decir,
el circuito de STO 2 se ha interrumpido.

Pérdida Safe
Torque Off 2

FA82

véase el Manual de hardware del conver-
tidor correspondiente, y la descripción
del parámetro31.22Marcha/paro indicac.
STO (página 352).
Compruebe el código auxiliar. El código
contiene información acerca de la ubica-
ción, especialmenteconmódulos inverso-
res conectados en paralelo.
Al convertirse en un número binario de
32 bits, los bits del código indican lo si-
guiente:
31…28: Número del módulo inversor de-
fectuoso (0...11 decimal). 1111: Conflicto
entre estados STO_ACT de la unidad de
control y los módulos inversores
27: EstadoSTO_ACTde losmódulos inver-
sores
26: Estado STO_ACT de la unidad de
control
25: STO1 de la unidad de control
24: STO2 de la unidad de control
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AcciónCausa
Nombre del
evento/Códi-
go aux.

Cód. (hex)

23…12: STO1 de los módulos inversores
12…1 (los bits de los módulos inexisten-
tes están ajustados a 1)
11…0: STO2 de los módulos inversores
12…1 (los bits de los módulos inexisten-
tes están ajustados a 1)

Contacte con su representante de Servi-
cio de ABB.

Problema de funcionamiento interno de
SW.

STO CRCFA90

Faltaunidadde
memoria

FB11 Apague la unidad de control.
Compruebe que la unidad dememo-
ria esté insertada correctamente en
la unidad de control.

·Launidaddememorianoestá conec-
tada a la unidad de control.

·

Apague launidaddecontrol. Conecte
una unidad dememoria (con el firm-

·La unidad de memoria conectada a
la unidad de control está vacía.

·
ware adecuado) a la unidad de con-
trol.

Apague la unidad de control.La unidad de memoria conectada a la
unidad de control no es compatible.

Unidad mem.
incompatible

FB12
Instale una unidad dememoria compati-
ble.

Apague la unidad de control.El firmware de la unidad de memoria
instaladanoes compatible con el conver-
tidor.

FW de unidad
mem. incomp.

FB13
Instale una unidad dememoria con firm-
ware compatible.

Apague y encienda la alimentación de la
unidad de control.

La unidad de memoria está vacía o con-
tiene firmware incompatible o dañado.

Fallo carga FW
unidad mem.

FB14

Compruebe la etiqueta de la unidad de
memoria para confirmar que el firmware
es compatible con la unidad de control
(ZCU-1x/BCU-x2).
Conecte la herramienta de PC Drive
Composer (versión 2.3 o posterior) al
convertidor. Seleccione Tools - Recover
drive.
Si el problema persiste, sustituya la uni-
dad de memoria.

Compruebe los valores nominales del
motor en el grupo de parámetros 99 Da-
tos Motor.

Lamarcha de ID delmotor no se comple-
tó correctamente.

Marcha de IDFF61

Compruebe que no hay ningún sistema
de control externo conectadoal converti-
dor.
Desconectar y conectar la alimentación
del convertidor (y su unidad de control,
si tiene alimentación independiente).
Compruebe que el eje del motor no esté
bloqueado.
Compruebeel códigoauxiliar. El segundo
número del código indica el problema
(véaseacontinuaciónquémedidas tomar
para cada código).

Compruebe losajustesde losparámetros
99.6 Corriente nominal del motor y 30.17

Límitede intensidadmáximademasiado
bajo.

0001

Intensidad Maxima. Asegúrese de que
30.17 IntensidadMaxima>99.6Corriente
nominal del motor.
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AcciónCausa
Nombre del
evento/Códi-
go aux.

Cód. (hex)

Compruebe que el convertidor tenga el
tamaño correcto de acuerdo con el mo-
tor.
Compruebe los ajustes de los paráme-
tros:

El límite de velocidad máxima o el punto
calculado de debilitamiento del campo
es demasiado bajo.

0002

• 30.11 Velocidad Minima

• 30.12 Velocidad Maxima

• 99.7 Tension Nominal Motor

• 99.8 Frecuencia Nominal Motor

• 99.9 Velocidad Nominal Motor.

Asegúrese de que:

• 30.12 Velocidad Maxima > (0,55 ×
99.9 Velocidad Nominal Motor) >
(0,50 × velocidad síncrona)

• 30.11 Velocidad Minima < 0, y

• tensión de alimentación > (0,66 ×
99.7 Tension Nominal Motor).

Compruebe los ajustes del parámetro
99.12 Par Nominal Motor y los límites de
par en el grupo 30 Limites.

Límite de par máximo demasiado bajo.0003

Asegúresedequeel límitedeparmáximo
aplicado es mayor de 100%.
Contacte con su representante de Servi-
cio de ABB.

La calibración de la medición de intensi-
dad no ha finalizado en un intervalo de
tiempo razonable.

0004

Contacte con su representante de Servi-
cio de ABB.

Error interno.0005…0008

Contacte con su representante de Servi-
cio de ABB.

La aceleración noha finalizadodentrode
un intervalo de tiempo razonable (sólo
para motores asíncronos).

0009

Contacte con su representante de Servi-
cio de ABB.

La deceleración no ha finalizado dentro
deun intervalode tiempo razonable (sólo
para motores asíncronos).

000A

Contacte con su representante de Servi-
cio de ABB.

La velocidad cayó a cero durante la mar-
chade ID (sóloparamotores asíncronos).

000B

Contacte con su representante de Servi-
cio de ABB.

La primera aceleración no ha finalizado
dentrodeun intervalo de tiempo razona-
ble (sólo paramotoresde imanesperma-
nentes).

000C

Contacte con su representante de Servi-
cio de ABB.

La segunda aceleración no ha finalizado
dentrodeun intervalo de tiempo razona-
ble (sólo paramotoresde imanesperma-
nentes).

000D

Contacte con su representante de Servi-
cio de ABB.

Error interno.000E…0010

Intente repetir la marcha de ID.(Solo SynRM) La orientación del rotor no
es correcta durante la prueba de pulso.

0011
Contacte con su representante de Servi-
cio de ABB.
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AcciónCausa
Nombre del
evento/Códi-
go aux.

Cód. (hex)

Compruebe que la potencia nominal sea
la indicada en la descripciónde lamarcha
de ID en reposo avanzado.

No es posible realizar la marcha de ID en
reposo avanzado.

0012

Contacte con su representante de Servi-
cio de ABB.
Consulte losdatosdeplacadecaracterís-
ticas.

(Solo motores asíncronos) Error en los
datos del motor.

0013

Contacte con su representante de Servi-
cio de ABB.
Contacte con su representante de Servi-
cio de ABB.

La aceleración no ha finalizado en un in-
tervalo de tiempo razonable durante la
marcha de ID de ajuste automático de
fases.

0014

Contacte con su representante de Servi-
cio de ABB.

Fallo de la marcha de ID en reposo avan-
zado.

0015

Compruebe el cableado.Fallo en la estimación de Rs.0016
Compruebe que la frecuencia de conmu-
tación sea lo suficientemente alta.
Compruebe los ajustesdel filtro senoidal.
Contacte con su representante de Servi-
cio de ABB.

Compruebe el código auxiliar. Añada un
2 al código para averiguar la dirección de
nodo del convertidor que ha fallado.

Se ha disparado un convertidor esclavo.EsclavoFF7E

Corrija el fallo en el convertidor esclavo.

Consulte la información del fallo propor-
cionada por el PLC.

Se ha recibido una orden de disparo de
fallo a través del adaptador de bus de
campo A.

Forzar disparo
FB A

FF81

Consulte la información del fallo propor-
cionada por el PLC.

Se ha recibido una orden de disparo de
fallo a través del adaptador de bus de
campo B.

Forzar disparo
FB B

FF82

Compruebe la información del fallo pro-
porcionada por el controlador Modbus.

Se ha recibido una orden de disparo de
fallo a través de la interfaz de bus de
campo integrado.

Forzar disparo
EFB

FF8E
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Códigos auxiliares de avisos del convertidor del lado de red
La siguiente tabla enumera los códigos auxiliares de AF85 Alarma de unidad del lado
de red. Véanse en el manual de firmware del convertidor de línea los procedimientos
avanzados de solución de problemas.

AcciónCausa
Nombre del
evento/Códi-
go aux.

Cód. (hex)

Compruebe la tensión de alimentación.La corrientede salida ha superadoel lími-
te de fallo interno.

Sobreintensi-
dad

AE01
Compruebe que no haya condensadores
de corrección de factor de potencia ni
amortiguadoresde sobretensiones tran-
sitorias en el cable de alimentación.
Compruebe la carga del motor y los
tiempos de aceleración.
Compruebe los semiconductores de po-
tencia (IGBT) y los transductoresde inten-
sidad.

Compruebe los fusibles de CA.La alimentación IGBThadetectadodese-
quilibrio de la carga.

Fugas a tierraAE02
Compruebe lapresenciade fugasa tierra.
Compruebeel cableadodealimentación.
Compruebe los módulos de potencia.
Compruebe que no haya condensadores
de corrección de factor de potencia ni
elementosdeabsorciónde sobretensión
en el cable de alimentación.

Compruebe el cable de alimentación.Temperatura excesiva de los IGBT.Sobrecarga de
IGBT

AE04

Compruebe los fusibles del convertidor.Diferencia de intensidad detectada por
la unidaddedistribución (BranchingUnit,
BU).

Diferencia de
intensidad de
BU

AE05
Compruebe el/los convertidor(es).
Compruebe el/los inversor(es).
Compruebe el filtro LCL.

Compruebe los fusibles de CA.La unidad de distribución ha detectado
fugas a tierra: la sumade todas las inten-
sidades supera el nivel.

Fuga a tierra
de BU

AE06
Compruebe lapresenciade fugasa tierra.
Compruebeel cableadodealimentación.
Compruebe los módulos de potencia.
Compruebe que no haya condensadores
de corrección de factor de potencia ni
elementosdeabsorciónde sobretensión
en el cable de alimentación.

Compruebe que el parámetro 95.1 Ten-
sion Alimentacion está ajustado según
la tensión de alimentación utilizada.

Tensión de CC del circuito intermedio
excesiva.

Nota: Este aviso sólo se puede mostrar
cuando la unidad de alimentación IGBT
no está modulando.

Sobretensión
bus CC

AE09

Compruebe los fusibles y la alimentación.Tensión de CCdel circuito intermedio in-
suficiente debido a la falta de una fase

Subtensión
bus CC

AE0A
Compruebe que el parámetro 95.1 Ten-
sion Alimentacion está ajustado según
la tensión de alimentación utilizada.

en la tensión de alimentación, un fusible
fundido o el fallo interno de un puente
rectificador.

Nota: Este aviso sólo se puede mostrar
cuando la unidad de alimentación IGBT
no está modulando.
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AcciónCausa
Nombre del
evento/Códi-
go aux.

Cód. (hex)

Compruebe el ajuste de la tensión de en-
trada en el parámetro 95.1 Tension Ali-
mentacion.
Compruebe la tensión de entrada.
Compruebe las resistencias de carga.
Si el problema persiste, póngase en con-
tacto con su representante de Servicio
de ABB.

La tensión del circuito de CC intermedio
no ha alcanzado el nivel operativo.
Sepodríadesconectar una fasedeentra-
da.

Nota: Este aviso sólo se puede mostrar
cuando la unidad de alimentación IGBT
no está modulando.

CC no cargadoAE0B

Compruebe los fusibles de CC.
Compruebe las conexiones del módulo
de convertidor al bus de CC.

Diferenciade tensióndelbusdeCCdetec-
tada por la unidad de distribución.

Diferencia enel
bus de CC BU

AE0C

Compruebe los fusibles de CA.
Compruebe el cable de alimentación.

Diferenciade tensiónprincipal detectada
por la unidad de distribución.

Difer tensión
BU

AE0D

Comprobar las condiciones ambientales.
Comprobar el caudal deaire y el funciona-
miento del ventilador.
Comprobar si hay acumulación de polvo
en las aletas del disipador térmico.
Compruebe la potencia del motor con
respecto a la potencia de la unidad de
alimentación IGBT.

Lamediciónde temperaturade launidad
de potencia es demasiado alta.

Temperatura
excesiva

AE14

Compruebe el cableado.
Compruebe la refrigeraciónde losmódu-
los de potencia.

Diferencia excesivade temperatura entre
IGBT de distintas fases.

Difer. tempera-
tura excesiva

AE15

Comprobar las condiciones ambientales.
Comprobar el caudal deaire y el funciona-
miento del ventilador.
Comprobar si hay acumulación de polvo
en las aletas del disipador térmico.
Compruebe la potencia del motor con
respecto a la potencia de la unidad de
alimentación IGBT.

La temperatura de los IGBT es excesiva.Temperatura
de IGBT

AE16

Defina el rango de tensión de alimenta-
ción (parámetro 95.1 Tension Alimenta-
cion).

El rango de tensión de alimentación no
ha sido definido.

Categoría ten-
sión no selec-
cionada

AE24

Verificar que sea seguro proseguir el
funcionamiento.
Vuelva a situar el pulsador de paro de
emergencia en su posición normal.
Volver a poner en marcha el convertidor.

La unidad de alimentación ha recibido
una orden de paro de emergencia (selec-
ción de modo Off2).

Paro de emer-
gencia (Off2)

AE58

Compruebeel caudal de aire de refrigera-
ción del módulo y el funcionamiento del
ventilador.
Compruebe la temperatura ambiente. Si
supera los 40 °C (104 °F), compruebeque
la intensidad de carga no supere la capa-
cidad de carga reducida.
Véase el Manual de hardware correspon-
diente.
Compruebe si existe acumulación de
polvo en el interior del armario y del disi-
pador del módulo de alimentación. Lím-
pielos si fuera necesario.

La temperatura del módulo de alimenta-
ción es excesiva debido, por ejemplo, a
una sobrecarga del módulo o a un fallo
del ventilador

Avisodetempe-
ratura

AE5F
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AcciónCausa
Nombre del
evento/Códi-
go aux.

Cód. (hex)

Compruebeel códigoauxiliar enelprogra-
ma de convertidor del lado de red para
identificar el ventilador.
Compruebe el funcionamiento y la cone-
xión del ventilador.
Sustituir el ventilador si está defectuoso.

El ventiladorde refrigeraciónestáatasca-
do o desconectado.

VentiladorAE73

Después de un corte de suministro, sin-
cronice de nuevo la unidad de alimenta-
ción IGBT con la red eléctrica.

Se ha detectado un corte de suministro.Corte de sumi-
nistro

AE78

Se permiten dos intentos en cincominu-
tos para evitar el sobrecalentamientodel
circuito de carga.

Hay demasiados intentos de carga del
bus de CC.

Recuento de
cargas

AE85
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Códigos auxiliares de fallos del convertidor del lado de red
La siguiente tabla enumera los códigos auxiliares de 7583 Fallo unidad lado de red.
Véanse en elmanual de firmwaredel convertidor de línea losprocedimientos avanzados
de solución de problemas.

AcciónCausa
Nombre del
evento/Códi-
go aux.

Cód. (hex)

Compruebe la tensión de alimentación.La corrientede salida ha superadoel lími-
te de fallo interno.

Sobreintensi-
dad

2E00
Compruebe que no haya condensadores
de corrección de factor de potencia ni
amortiguadoresde sobretensiones tran-
sitorias en el cable de alimentación.
Compruebe la carga del motor y los
tiempos de aceleración.
Compruebe los semiconductores de po-
tencia (IGBT) y los transductoresde inten-
sidad.

Compruebe los fusibles de CA.Launidaddealimentación IGBThadetec-
tado un fallo a tierra.

Fugas a tierra2E01
Compruebe lapresenciade fugasa tierra.
Compruebeel cableadodealimentación.
Compruebe los módulos de potencia.
Compruebe que no haya condensadores
de corrección de factor de potencia ni
elementosdeabsorciónde sobretensión
en el cable de alimentación.
Si no se detecta ningún fallo a tierra,
contacte con su representante de Servi-
cio de ABB.

Compruebe el cable de alimentación.Launidaddealimentación IGBThadetec-
tado un cortocircuito.

Cortocircuito2E02
Compruebe que no haya condensadores
de corrección de factor de potencia ni
elementosdeabsorciónde sobretensión
en el cable de alimentación.
Tras corregir la causa del fallo, reinicie la
unidaddecontrol,medianteel parámetro
96.8 Reiniciar Tarjeta deControl o desco-
nectando y conectando la alimentación.

Compruebe la carga.Temperatura excesiva de los IGBT.Sobrecarga de
IGBT

2E04

Compruebe los fusibles del convertidor.Diferencia de intensidad detectada por
la unidaddedistribución (BranchingUnit,
BU).

Diferencia de
intensidad de
BU

2E05
Compruebe el/los convertidor(es).
Compruebe el/los inversor(es).
Compruebe el filtro LCL.
Desconecte la alimentación de todas las
tarjetas.
Si el fallo persiste, póngase en contacto
con su representante de Servicio deABB.
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AcciónCausa
Nombre del
evento/Códi-
go aux.

Cód. (hex)

Compruebe los fusibles de CA.
Compruebe lapresenciade fugasa tierra.
Compruebeel cableadodealimentación.
Compruebe los módulos de potencia.
Compruebe que no haya condensadores
de corrección de factor de potencia ni
elementosdeabsorciónde sobretensión
en el cable de alimentación.
Si no se detecta ningún fallo a tierra,
contacte con su representante de Servi-
cio de ABB.

La unidad de distribución ha detectado
fugas a tierra: la sumade todas las inten-
sidades supera el nivel.

Fuga a tierra
de BU

2E06

Compruebe el código auxiliar. Comprue-
be la fuente del fallo que corresponde al
código:
1: Fase A
2: Fase B
4: Fase C
8:Nosepuededetectar la fase.Comprue-
be los fusibles de CA.
Comprobar posibles desequilibrios en la
potencia de entrada.

El puente IGBThadetectadounapérdida
de fase de entrada.

Pérdida de la
fase de entra-
da

3E00

Compruebe que el parámetro 95.1 Ten-
sion Alimentacion está ajustado según
la tensión de alimentación utilizada.

Tensión de CC del circuito intermedio
excesiva.

Sobretensión
bus CC

3E04

Compruebe los cables de alimentación,
los fusibles y la aparamenta.
Compruebe que el parámetro 95.1 Ten-
sion Alimentacion está ajustado según
la tensión de alimentación utilizada.

La tensión de CC del circuito intermedio
no es suficiente debido a la falta de una
fasedealimentaciónoun fusible fundido.

Subtensión
bus CC

3E05

Compruebe los fusibles de CC.
Compruebe la conexión con el busdeCC.
Si el problema persiste, póngase en con-
tacto con su representante de Servicio
de ABB.

Diferencia en las tensiones de CC entre
módulos de alimentación conectados en
paralelo.

Diferencia enel
bus de CC BU

3E06

Compruebe las conexiones de la red de
alimentación.
Compruebe los fusibles de CA.
Si el problema persiste, póngase en con-
tacto con su representante de Servicio
de ABB.

Diferencia en las tensiones principales
entremódulos de alimentación conecta-
dos en paralelo.

Difer tensión
BU

3E07

Compruebe el parámetro 95.1 Tension
Alimentacion
Compruebe la tensión y los fusibles de la
alimentación.
Compruebe la conexión desde la salida
del relé al contactor de carga.
Compruebe que el circuito de medición
de tensión de CC funciona correctamen-
te.

La tensióndel busdeCCnoes lo suficien-
temente alta tras la carga.

Carga LSU3E08
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AcciónCausa
Nombre del
evento/Códi-
go aux.

Cód. (hex)

Compruebe la temperatura ambiente. Si
supera los 40 °C (104 °F), compruebeque
la intensidad de carga no supere la capa-
cidad de carga reducida.
Véase el Manual de hardware correspon-
diente.
Compruebeel caudal de aire de refrigera-
ción del módulo de potencia y el funcio-
namiento del ventilador.
Compruebe si existe acumulación de
polvo en el interior del armario y el disipa-
dor del módulo de potencia. Límpielos si
fuera necesario.

La temperatura del módulo de potencia
es demasiado alta.

Refrigeración4E01

Comprobar las condiciones ambientales.
Comprobar el caudal deaire y el funciona-
miento del ventilador.
Comprobar si hay acumulación de polvo
en las aletas del disipador térmico.
Compruebe la potencia del motor con
respecto a la potencia de la unidad de
alimentación IGBT.

La temperatura de los IGBT es excesiva.Temperatura
de IGBT

4E02

Véase AE14 Temperatura excesiva (pági-
na 625).

Lamediciónde temperaturade launidad
de potencia es demasiado alta.

Temperatura
excesiva

4E03

Véase AE15 Difer. temperatura excesiva.Diferencia excesivade temperatura entre
IGBT de distintas fases. El número de
temperaturas disponibles depende del
tamaño de bastidor.

Difer. tempera-
tura excesiva

4E04

Compruebe la refrigeración del armario,
el filtro LCL y el transformador auxiliar.

Se detectó sobrecalentamiento en el ar-
mario, el filtro LCL o el transformador
auxiliar.

Sobrecalenta-
miento en ar-
mario o LCL

4E06

Compruebe el funcionamiento y la cone-
xión del ventilador.
Sustituyael ventilador si estádefectuoso.

Un ventilador de refrigeración auxiliar
está atascado o desconectado.

Ventilador aux.
averiado

5E01

Apague y encienda la alimentación de la
unidad de alimentación. Si la unidad de
control se alimenta externamente, reini-
cie la unidadde control, con el parámetro
96.108 Reinicio tarj ctrl LSU, o apagando
y encendiendo la alimentación.
Si el problema persiste, póngase en con-
tacto con su representante de Servicio
de ABB.

El hardwarede la unidaddealimentación
nocoincide con la informaciónalmacena-
da en la unidad de memoria. Esto puede
producirse, por ejemplo, tras una actuali-
zación del firmware o la sustitución de
una unidad de memoria.

ID nomin. no
coincide

5E05
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AcciónCausa
Nombre del
evento/Códi-
go aux.

Cód. (hex)

Compruebe el cableado del circuito con-
trol del contactor principal/interruptor
automático principal.
Compruebe el estado de otros interrup-
tores conectados al circuito de control
del contactor.
Véanse los diagramas de circuitos espe-
cíficos de la entrega.
Compruebe el nivel de tensión de funcio-
namiento del contactor principal (debe
ser de 230 V).
Compruebe las conexiones de la entrada
digital ED3.
Compruebe la fuente de alimentación de
48Vy los ventiladoresconectadoscorres-
pondientes.

El programa de control no recibe confir-
maciónde conexióndel contactor princi-
pal (1) a través de la entradadigital, inclu-
so cuando el programa de control ha ce-
rrado el circuito de control del contactor
con la salida del relé.
El contactor principal/interruptor auto-
máticoprincipalnofuncionacorrectamen-
teohayuna conexiónaflojada/defectuo-
sa.

Fallo del con-
tactorprincipal

5E06

Supervise posibles transitorios de red.Fallo de sincronización con la red de ali-
mentación.

Fallo de sincro-
nización

6E19

Contacte con su representante de Servi-
cio de ABB.

Error de carga de la ID nominal.Fallo ID nomin.6E1A

Compruebe el programa de control del
convertidor del lado de la red. Registre
los códigos auxiliares de todos los fallos
de licencia activos ypóngase en contacto
consuproveedordeproductosparamás
información.
Este fallo requiere un reiniciode la unidad
decontrol, obiendesconectandoyconec-
tando la alimentación, o usando el pará-
metro 96.108 Reinicio tarj ctrl LSU.
8201: Contacte con su proveedor de pro-
ductos para más información.

Se utilizan dos tipos de licencias en los
convertidores ACS880:
licencias que deben encontrarse en la
unidadyquepermitenejecutar el firmwa-
re, y licenciasque impidenque se ejecute
el firmware. La licencia se indica con el
valor del campo de código auxiliar. La li-
cencia es Nxxxx, donde xxxx se expresa
con el valor de 4 dígitos del campo de
código auxiliar.
8201: En la unidad se encuentra una licen-
cia restrictiva. No puede ejecutarse el
firmwaredeestaunidad inversoraporque
en la unidad hay una licencia de armóni-
cos bajos. Esta unidad sólo debe utilizar-
se con el programa de control de alimen-
tación IGBT (2Q).

Fallo de licen-
cia

6E1F

Compruebe el código auxiliar para cono-
cer el grupo de parámetros y el índice
exactos.
Compruebe si el parámetro existe en el
convertidor.
Compruebe que el valor del parámetro
del archivo de macro coincida con los lí-
mites mínimo y máximo del parámetro.
Si el código auxiliar es cero, se produce
un error de archivo genérico. Contacte
con su representante de Servicio deABB.
El códigoauxiliar en formatohexadecimal
contiene un grupo de 8 bits, un índice de
8 bits y un código de error de 16 bits.

El archivo de macro tiene un parámetro
definido de tal manera que no se puede
escribir.

Errorparametri-
zación Macro

6E21
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AcciónCausa
Nombre del
evento/Códi-
go aux.

Cód. (hex)

Nosepuede acceder al parámetro desde
el archivo de macro.

0005

El valor escrito está por debajo del límite
mínimo del parámetro.

0009

El valor escrito está por encimadel límite
máximo del parámetro.

000A

El valor escrito no aparece en la lista de
selección del parámetro.

000B

La funcióndeparámetro impidemostrar
el valor.

000C

El parámetro no existe.000D
El parámetro del archivo de macro no
coincide con el parámetro del converti-
dor. La unidado formatode visualización
es diferente.

001F

El parámetro de puntero se escribe para
apuntar a un parámetro o bit que no
existe o que no está disponible para ser
apuntado desde una macro.

0022

Compruebe la conexiónde laherramienta
de PC o el panel de control.
Compruebe el conector del panel de
control.
Vuelva a colocar el panel de control en la
plataforma de soporte.

El panel de control o la herramienta de
PC seleccionada como lugar de control
activo ha dejado de comunicarse.

Pérdida del pa-
nel

7E01

Después de un corte de suministro, sin-
cronice de nuevo la unidad de alimenta-
ción IGBT con la red eléctrica.

Se ha detectado un corte de suministro.
Duración excesiva del corte de suminis-
tro.

Corte de sumi-
nistro

8E07
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Control del bus de campo a
través de la interfaz de bus de
campo integrado (BCI)

Contenido de este capítulo
El capítulo describe cómo controlar el convertidor a través de dispositivos externos
mediante una red de comunicaciones (bus de campo) utilizando la interfaz de bus de
campo integrado.

8
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Descripción general del sistema
El convertidor se puede conectar a un sistema de control externo a través de un bus
de comunicación a través de un adaptador de bus de campo o la interfaz de bus de
campo integrado.

La interfaz de bus de campo integrado soporta el protocoloModbus RTU. El programa
de control del convertidor puede gestionar 10 registros Modbus en un tiempo de eje-
cución de 10 milisegundos. Por ejemplo, si el convertidor recibe una petición para leer
20 registros, empezará su respuesta a los 22 ms de recibir la petición: 20 ms para pro-
cesar la petición y 2 ms adicionales para gestionar el bus. El tiempo de respuesta real
depende también de otros factores, como la velocidad de transmisión (un ajuste de
parámetro en el convertidor).

El convertidor puede ajustarse para recibir la totalidad de su información de control a
través de la interfaz de bus de campo, o el control puede distribuirse entre la interfaz
de bus de campo integrado y otras fuentes disponibles, p. ej., entradas analógicas y
digitales.

...

Controlador de bus
de campo

Bus de
campo

E/S de proceso
(cíclicas)

Mensajes de servicio
(acíclicos)

Palabra de control (CW)

Palabra deReferenciaestado
(SW)Valoresactuales

Peticiones/respuestas de R/W de
parámetros

XD2DXD2DXD2D

ACS880ACS880ACS880

Terminación
OFF

Terminación
ON

Terminación
OFF

Unidad de
control

Unidad de
control

Unidad de
control

Flujo de
datos

Conexión del bus de campo al convertidor
Conecte el bus de campo al terminal XD2D de la unidad de control del convertidor.
Véase el Manual de hardware apropiado para más información acerca de la conexión,
enlace en cadena y terminación del enlace.
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Nota: Si el conector XD2D está reservado para la interfaz de bus de campo integrado
(el parámetro 58.1 Habilitar protocolo se ajusta a Modbus RTU), el funcionamiento del
enlace de convertidor a convertidor se deshabilita automáticamente.

Configuración de la interfaz de bus de campo integrado
Prepare el convertidor para la comunicaciónmediante bus de campo integrado con los
parámetros mostrados en la siguiente tabla. La columna Ajuste para control por bus
de campo proporciona el valor a utilizar o bien el valor por defecto. La columna Fun-
ción/Información facilita una descripción del parámetro.

Función / informaciónAjuste para control por bus
de campo

Parámetro

INICIALIZACIÓN DE LA COMUNICACIÓN

Inicializa la comunicación con el bus
de campo integrado. El funcionamien-
to del enlace de convertidor a conver-
tidor sedeshabilita automáticamente.

Modbus RTU58.1 Habilitar protocolo

CONFIGURACIÓN MODBUS INTEGRADO

Dirección de nodo. No deben existir
dos nodosque tengan lamismadirec-
ción de nodo en línea.

1 (por defecto)58.3 Nodo

Define la velocidad de comunicación
del enlace. Utilice el mismo ajuste que
la estación maestra

19,2 kbps (por defecto)58.4 Velocidad Transmisión

Selecciona el ajuste para la paridad y
el bit de paro. Utilice el mismo ajuste
que la estación maestra.

8 PAR 1 (por defecto)58.5 Paridad

Define la medida que se toma cuando
se detecta una pérdida de comunica-
ción.

Fallo (por defecto)58.14 Perdida Comunic Ac-
cion

Habilita/inhabilita la supervisiónde la
pérdida de comunicación y define los
medios de restauración del contador
de demora de pérdida de comunica-
ción.

Cw / Ref1 / Ref2 (por defec-
to)

58.15 Perdida Comunic Mo-
do

Define el límite de final de espera para
lamonitorizacióndepérdidade comu-
nicación.

3,0 s (por defecto)58.16 Perdida Comunic
Tiempo

Define una demora de respuesta para
el convertidor.

0 ms (por defecto)58.17 Demora de transmi-
sión
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Función / informaciónAjuste para control por bus
de campo

Parámetro

Selecciona el perfil de control utilizado
por el convertidor.

ABB Drives (por defecto),
Transparente

58.25 Perfil de control

Véase el apartado Funcionamiento
básico de la interfaz de bus de campo
integrado (página 639).

Selecciona los tiposde valoresde refe-
rencia y actuales.

Auto, Transparente,General,
Par, Velocidad, Frecuencia

58.26 BCI Tipo Ref1

……
Conel ajusteAuto se selecciona el tipo
automáticamente de acuerdo con el
modo de control del convertidor acti-
vado actualmente.

58.29 BCI Tipo Act2

Define la fuente de la palabra de esta-
do cuando 58.25 Perfil de control =
Transparente.

Otros (véase Términos y
abreviaturas)

58.30 BCI Fuente SWTransp

Define la fuente del valor actual 1
cuando58.28BCI TipoAct1 =Transpa-
rente o General.

Otros (véase Términos y
abreviaturas)

58.31BCI FuenteAct1Transp

Define la fuente del valor actual 2
cuando58.29BCI TipoAct2 =Transpa-
rente o General.

Otros (véase Términos y
abreviaturas)

58.32 BCI Fuente Act2
Transp

Define el mapeo entre parámetros y
registros de retención en el rango de
registrosdeModbus400001…465536
(100…65535)

P. ej. Modo 0 (por defecto)58.33Mododireccionamien-
to

Define el orden de las palabras de da-
tos en el marco de mensajes Modbus.

LO-HI (por defecto)58.34 Orden de palabra

Define la dirección del parámetro del
convertidor a la que el maestro Mod-
bus accede cuando lee de o escribe en
ladirecciónde registro correspondien-
te a parámetros de entrada/salida
Modbus.

Por ejemplo, los ajustes por
defecto (las E/S 1...6 contie-
nen la palabra de control, la
palabra de estado, dos refe-
rencias y dos valores actua-
les).

58.101 I/O de datos 1

…

58.124 I/O de datos 24

Seleccioneel parámetroquedesee leer
o en el quedesee escribirmediante los
códigos de I/O Modbus.

Estos ajustes escriben los datos de
entrada en los parámetros de almace-
namiento 10.99 RO/DIO código de
control, 13.91RegistrodatosAO1, 13.92
Registro datos AO2, 40.91 Datos de
realimentación guardados. o 40.92
Punto de ajuste de datos guardados.

RO/DIO palabra de control,
AO1 datos guardados, AO2
datosguardados, Realimen-
tación datos guardados,
Punto de ajuste de datos
guardados

Valida los ajustes de los parámetros
de configuración.

Actualizar Ajustes58.6 Ctrl comunicación
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Los nuevos ajustes serán efectivos cuando el convertidor vuelva a conectarse o cuando
sean validados por el parámetro 58.6 Ctrl comunicación.

Ajuste de los parámetros de control del convertidor
Tras la configuración de la interfaz de bus de campo integrado, compruebe y ajuste
losparámetrosde control del convertidor enumerados en la tabla siguiente. La columna
Ajuste para control por busde campo facilita el valor o valores a utilizar cuando la señal
de busde campo sea la fuente odestinodeseadospara esa señal de control del conver-
tidor en particular. La columna Función/Información facilita una descripción del pará-
metro.

Función / informaciónAjustepara control por
bus de campo

Parámetro

SELECCIÓN DE LA FUENTE DE LOS COMANDOS DE CONTROL

Selecciona el bus de campo como la fuente
de los comandos demarcha y paro cuando
se seleccionaEXT1 comoel lugarde control
activo.

Bus de campo integra-
do

20.1 Comandos Ext1

Selecciona el bus de campo como la fuente
de los comandos demarcha y paro cuando
se seleccionaEXT2 comoel lugar de control
activo.

Bus de campo integra-
do

20.2TipoExt1Mar-Flanco/Ni-
vel

SELECCIÓN DE LA REFERENCIA DE VELOCIDAD

Selecciona una referencia recibida a través
de la interfaz de bus de campo integrado
como referencia
de velocidad 1.

BCI ref1 o BCI ref222.11 Fuente ref veloc 1

Selecciona una referencia recibida a través
de la interfaz de bus de campo integrado
como referencia
de velocidad 2.

BCI ref1 o BCI ref222.12 Fuente ref veloc 2

SELECCIÓN DE LA REFERENCIA DE PAR

Selecciona una referencia recibida a través
de la interfaz de bus de campo integrado
como referencia
de par 1.

BCI ref1 o BCI ref226.11 Ref de par 1 Fuente

Selecciona una referencia recibida a través
de la interfaz de bus de campo integrado
como referencia
de par 2.

BCI ref1 o BCI ref226.12 Ref de par 2 Fuente

REFERENCIA DE FRECUENCIA, SELECCIÓN DE FUENTE

Selecciona una referencia recibida a través
de la interfaz de bus de campo integrado
como referencia de frecuencia 1.

BCI ref1 o BCI ref228.11 Ref de Frec 1 Selección
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Función / informaciónAjustepara control por
bus de campo

Parámetro

Selecciona una referencia recibida a través
de la interfaz de bus de campo integrado
como referencia de frecuencia 2.

BCI ref1 o BCI ref228.12 Ref de Frec 2 Selección

OTRAS SELECCIONES

Las referencias BCI pueden seleccionarse como fuente en prácticamente cualquier parámetro
selector de señal seleccionando Otro (véase Términos y abreviaturas) y, a continuación, 3.9 EFB
Referencia 1 o 3.10 EFB Referencia 2.

CONTROL DE LAS SALIDAS DE RELÉ, SALIDAS ANALÓGICAS Y ENTRADAS/SALIDAS DIGITALES

Conecta el bit 0 del parámetro de almace-
namiento 10.99 RO/DIO código de control
a la salida de relé RO1.

RO/DIO palabra de
control bit0

10.24 RO1 Fuente

Conecta el bit 1 del parámetrodealmacena-
miento 10.99 RO/DIO código de control a
la salida de relé RO2.

RO/DIO palabra de
control bit1

10.27 RO2 Fuente

Conectael bit 2del parámetrodealmacena-
miento 10.99 RO/DIO código de control a
la salida de relé RO3.

RO/DIO palabra de
control bit2

10.30 RO3 Fuente

Ajusta las entradas/salidas digitales al
modo de salida.

Salida (por defecto)11.5 DIO1 Función

11.9 DIO2 Función

Conecta el bit 8 del parámetro de almace-
namiento 10.99 RO/DIO código de control
a la entrada/salida digital DIO1.

RO/DIO códigode con-
trol bit8

11.6 DIO1 Fuente Salida

Conecta el bit 9 del parámetro de almace-
namiento 10.99 RO/DIO código de control
a la entrada/salida digital DIO2.

RO/DIO códigode con-
trol bit9

11.10 DIO2 Fuente Salida

Conecta el parámetro de almacenamiento
13.91 RegistrodatosAO1a la salida analógi-
ca AO1.

AO1 datos guardados13.12 AO1 Fuente

Conecta el parámetro de almacenamiento
13.92 Registro datos AO2 a la salida analó-
gica AO2.

AO2 datos guardados13.22 AO2 Fuente

REALIMENTACIÓN PID DE PROCESO Y PUNTO DE AJUSTE

Conecte los bits del parámetro de almace-
namiento (10.99RO/DIOcódigodecontrol)
a las entradas/salidas digitales del conver-
tidor.

Realimentación de da-
tos guardados

40.8 Set 1 realiment 1 fuente

Punto de ajuste de da-
tos guardados

40.16 Set 1 punto ajuste 1
fuente

ENTRADAS DE CONTROL DEL SISTEMA

Guarda los cambios de valor del parámetro
(incluyendo los efectuados a través del
control por bus de campo) en la memoria
permanente.

Guardar (vuelve a He-
cho)

96.7Guardar parámmanual-
mente
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Funcionamiento básico de la interfaz de bus de campo inte-
grado
La comunicación cíclica entre un sistema de bus de campo y el convertidor consta de
códigos de datos de 16 bits o códigos de datos de 32 bits (con unos perfiles de control
transparente).

El siguientediagrama ilustrael funcionamientode la interfazdebusdecampo integrado.
Las señales transmitidasen la comunicacióncíclica seexplicanmás tarde, a continuación
del diagrama.

Perfil BCI

Red de bus de
campo

Comunicación cíclica

CW

REF1

REF2

2)

SEL
0

2

BCI CW 3)

03.09 EFB Referencia 1

03.10 EFB Referencia 2

BCI SW 3)

Actual 1 3)

Actual 2 3)

1)

EXT1/2
Órdenes de
marcha

0

2

58.25

SW

ACT1

ACT2

Selección
de

datos de I/O

Comunicación acíclica
Tabla de
parámetros

Grupos
22/26/28/40 etc.

Selección
de

referencia

Grupos
22/26/28/40 etc.

Selección
de

referencia

20.01
20.06

Par. 01.01...255.255

2)

I/O 1

I/O 2

I/O 3

...

I/O 24
58.101
58.124

Véanse también otros parámetros que puedan controlarse a través del bus de campo.1

Conversión de datos si el parámetro 58.25 Perfil de control se ajusta a ABB Drives.
Véase el apartado Acerca de los perfiles de control (página 642).

2
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Si el parámetro 58.25 Perfil de control se ajusta a Transparente,3

• las fuentes de la palabra de estado y los valores actuales se seleccionan mediante
losparámetros58.30…58.32 (de lo contrario, los valores actuales 1 y 2 se seleccionan
automáticamente conforme al tipo de referencia), y

• la palabra de control se muestra con 6.5 EFB CW transparente.

￭ Palabra de control y palabra de estado

La palabra de control (CW) es un código booleano compacto de 16 o 32 bits. Constituye
el modo principal de controlar el convertidor desde un sistema de bus de campo. El
controlador de bus de campo envía la CW al convertidor. Mediante parámetros de
convertidor, el usuario selecciona CW BCI como fuente de órdenes de control del con-
vertidor (como marcha/paro, paro de emergencia, selección entre los lugares 1 o 2 de
control externo o restaurar fallo). El convertidor cambia entre sus estados de confor-
midad con las instrucciones codificadas en bits de la CW.

El CW del bus de campo se escribe en el convertidor sin ningún cambio (véase el pará-
metro 6.5 EFB CW transparente), o los datos se convierten. Véase el apartado Acerca
de los perfiles de control (página 642).

La palabra de estado (SW) de bus de campo es un código booleano compacto de 16 o
32 bits. Contiene los datos transmitidos del convertidor al controlador de bus de
campo. La SWdel convertidor se escribe en la SWdel bus de campo sin ningún cambio,
o seconvierten losdatos. Véaseel apartadoAcercade losperfilesdecontrol (página642).

￭ Referencias

Las referencias BCI 1 y 2 son enteros de 16 o 32 bits con signo. El contenido de cada
código de referencia se puede utilizar como fuente de prácticamente cualquier señal,
como la referencia de velocidad, frecuencia, par o proceso. En comunicaciones de bus
de campo integrado, las referencias 1 y 2 se muestran, respectivamente, con 3.9 EFB
Referencia 1 y 3.10 EFB Referencia 2. Si las referencias están escaladas o no depende
de los ajustes 58.26 BCI Tipo Ref1 y 58.27 BCI Tipo Ref2. Véase el apartado Acerca de
los perfiles de control (página 642).

￭ Valores actuales

Los valores actuales de bus de campo (ACT1 y ACT2) son enteros de 16 o 32 bits con
signo. Transmiten los valores de parámetros del convertidor seleccionados desde el
convertidor al maestro. Si los valores actuales están escalados o no depende de los
ajustes 58.28 BCI Tipo Act1 y 58.29 BCI Tipo Act2. Véase el apartado Acerca de los per-
files de control (página 642).

￭ Entradas/salidas de datos

Las entradas/salidas de datos son palabras de 16 o 32 bits que contienen valores de
parámetrosdel convertidor seleccionados. Losparámetros58.101 I/Odedatos 1…58.124
I/O de datos 24 definen las direcciones desde las que el maestro o bien lee los datos
(entrada) o en las que el maestro escribe los datos (salida).
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Control de las salidas del convertidor mediante BCI

Los parámetros de selección de dirección de las entradas/salidas de datos tienen un
ajuste con el que los datos pueden escribirse en un parámetro de almacenamiento en
el convertidor. Estos parámetros de almacenamiento están listos para su selección
como fuentes de señal de las salidas del convertidor.

Los valores deseados de las salidas de relé (RO) y las entradas/salidas digitales (DIO)
pueden escribirse en un código de 16 bits en 10.99 RO/DIO código de control, que se
selecciona como fuente de estas salidas. Cada salida analógica (AO) del convertidor
tiene un parámetro de almacenamiento dedicado (13.91 Registro datos AO1 y 13.92
Registro datos AO2), que está disponible en los parámetros de selección de fuente
13.12 AO1 Fuente y 13.22 AO2 Fuente.

Envíode la realimentaciónPIDdeprocesoyvaloresdel puntodeajustemediante
BCI

El convertidor también tiene parámetros de almacenamiento para la entrada de la
realimentación PID de proceso (40.91 Datos de realimentación guardados.), así como
un punto de ajuste PID de proceso (40.92 Punto de ajuste de datos guardados). El pa-
rámetro de almacenamiento de realimentación puede seleccionarse en los parámetros
de selección de fuente 40.8 Set 1 realiment 1 fuente y 40.9 Set 1 realiment 2 fuente.

Los correspondientes parámetros en el conjunto 2 de control PID de proceso (grupo
41 Conj. PID proceso 2) tienen las mismas selecciones.

￭ Direccionamiento de registro

El campode dirección de peticiones deModbus para el acceso a registros de retención
es de 16 bits. Esto permite que el protocolo Modbus admita el direccionamiento de
65 536 registros de retención.

Históricamente, los dispositivos Modbus maestros utilizan las direcciones decimales
de 5dígitos, desde la 40001 a la 49999, para representar las direccionesde los registros
de retención. El direccionamientodecimal de5dígitos limita a9999el númerode regis-
tros de retención que pueden direccionarse.

Los dispositivosmaestrosModbusmodernos proporcionan habitualmente una forma
de acceder a todo el rango de 65 536 registros de retención de Modbus. Uno de estos
métodos es usar direcciones decimales de 6 dígitos de 400001 a 465536. Este manual
usa direccionamiento decimal de 6 dígitos para representar direcciones de registro de
retención de Modbus.

Losdispositivosmaestros deModbusque estén limitados al direccionamientodecimal
de 5 dígitos pueden seguir accediendo a los registros 400001 a 409999 mediante las
direcciones decimales de 5 dígitos 40001 a 49999. Los registros 410000 a 465536 no
son accesibles para estos maestros.

Nota: Las direcciones de registro de parámetros de 32 bits no son accesibles usando
números de registro de 5 dígitos.
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Acerca de los perfiles de control
Unperfil de control define las normaspara la transferencia dedatos entre el convertidor
y el maestro de bus de campo, por ejemplo:

• si se convierten los códigos booleanos compactos y cómo se convierten

• cómo se mapean las direcciones de registro del convertidor para el maestro de
bus de campo.

Puede configurar el convertidor para la recepción y envío de mensajes conforme al
perfil ABB Drives o al perfil Transparente . Con el perfil ABB Drives, la interfaz de bus
de campo integradodel convertidor convierte los códigosde control y de estadodesde
y a los datos originales empleados en el convertidor. El perfil Transparente implica que
no existe conversión de datos. La siguiente figura ilustra el efecto de la selección de
perfil.

Bus de
campo

ConvertidorConversión de datos

Escalado de valores y
referencias actuales

SEL

Selección de perfil

0

2

58.25

58.26...58.29

La selección del perfil de control con el parámetro 58.25 Perfil de control es:

• (0) ABB Drives

• (2) Transparente

Observe que el escalado de las referencias y los valores actuales puede seleccionarse
de manera independiente de la selección del perfil mediante los parámetros
58.26…58.29.

Perfil ABB Drives

￭ Palabra de control

La siguiente tablamuestra el contenido de la palabra de control de bus de campo para
el perfil de control ABB Drives. La interfaz de bus de campo integrado convierte esta
palabra al formato en que se utiliza en el convertidor. El texto en mayúsculas y negrita
hace referencia a los estados mostrados en la figura Diagrama de transición de esta-
do (página 645).
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ESTADO/DescripciónValorNombreBit

Pasar a READY TO OPERATE.1OFF1_ CONTROL0

Paropor la rampadedeceleraciónactualmenteactiva.
Pasar aOFF1 ACTIVE; pasar a READYTOSWITCHON
a menos que haya otros bloqueos activos (OFF2,
OFF3).

0

Continuar con el funcionamiento (OFF2 inactivo).1OFF2_ CONTROL1

Emergencia OFF, paro por eje libre.0

Pasar aOFF2ACTIVE, pasar aSWITCH-ON INHIBITED.

Continuar con el funcionamiento (OFF3 inactivo).1OFF3_ CONTROL2

Paro de emergencia, paro en el tiempo definido por
el parámetro del convertidor. Pasar a OFF3 ACTIVE,
pasar a SWITCH-ON INHIBITED.

0

ADVERTENCIA:
Verifique que el motor y la máquina accionada
puedan detenerse con este modo de paro.

Pasar a OPERATION ENABLED.1INHIBIT_ OPERATION3

Nota: La señal de permiso demarcha debe estar ac-
tivada; véase la documentación del convertidor. Si
el convertidor está configurado para recibir la señal
de permiso de marcha desde el bus de campo, este
bit activa la señal.

Inhibir el funcionamiento. Pasar a OPERATION INHI-
BITED.

0

Funcionamiento normal. Pasar a RAMP FUNCTION
GENERATOR: OUTPUT ENABLED.

1RAMP_OUT_ZERO4

Forzar la salida del generador de la función de rampa
a cero. El convertidor para en rampa (con los límites
de intensidad y tensión de CC aplicados).

0

Habilitar la función de rampa.1RAMP_HOLD5

Pasar a RAMP FUNCTION GENERATOR: ACCELERA-
TOR ENABLED.

Detener la rampa (retenciónde la salidadel generador
de función de rampa).

0

Funcionamiento normal. Pasar a OPERATING.1RAMP_IN_ ZERO6

Nota: Este bit sólo es efectivo si la interfaz de bus
de campo se ajusta como fuente para esta señal
mediante los parámetros
del convertidor.

Forzar a cero la entrada del generador de función de
rampa.

0

Control del bus de campo a través de la interfaz de bus de campo integrado
(BCI) 643



ESTADO/DescripciónValorNombreBit

Restaurar fallos si existe un fallo activo. Pasar a
SWITCH-ON INHIBITED.

0=>1RESET7

Nota: Este bit sólo es efectivo si la interfaz de bus
de campo se ajusta como fuente para esta señal
mediante los parámetros
del convertidor.

Continuar con el funcionamiento normal.0

Acelerar hasta la referencia de avance lento 1.1JOGGING_18

Nota:
• Los bits 4…6 deben ser 0.
• Véase también el apartado Avance lento (pági-

na 60).

Avance lento 1 deshabilitado.0

Acelerar hasta la referencia de avance lento 2.1JOGGING_29

Véanse las notas del bit 8.

Avance lento 2 deshabilitado.0

Control por bus de campo habilitado.1REMOTE_ CMD10

Control por bus de campo deshabilitado (algunos
bits aún funcionan, por ejemplo, Restaurar).

0

Seleccionar lugar de control externo EXT2. Efectivo
si el lugar de control se parametriza para ser seleccio-
nado desde el bus de campo.

1EXT_CTRL_ LOC11

Seleccionar lugar de control externo EXT1. Efectivo
si el lugar de control se parametriza para ser seleccio-
nado desde el bus de campo.

0

Reservado12...15

￭ Palabra de estado

La siguiente tabla muestra la palabra de estado del bus de campo para el perfil de
control ABB Drives. La interfaz de bus de campo integrado convierte la palabra de es-
tado del convertidor a este formato para el bus de campo. El texto en mayúsculas y
negrita hace referencia a los estados mostrados en la figura Diagrama de transición
de estado (página 645).

ESTADO/DescripciónValorNombreBit

READY TO SWITCH ON.1RDY_ON0

NOT READY TO SWITCH ON.0

READY TO OPERATE.1RDY_RUN1

OFF1 ACTIVE.0
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ESTADO/DescripciónValorNombreBit

OPERATION ENABLED.1RDY_REF2

OPERATION INHIBITED.0

FAULT.1TRIPPED3

Sin fallos.0

OFF2 inactivo.1OFF_2_STA4

OFF2 ACTIVE.0

OFF3 inactivo.1OFF_3_STA5

OFF3 ACTIVE.0

SWITCH-ON INHIBITED.1SWC_ON_ INHIB6

-0

Aviso/alarma.1ALARM7

Sin avisos.0

OPERATING. El valor actual es igual al valor de la
referencia = se encuentra dentro de sus límites
de tolerancia; es decir, en control de velocidad,
el error de velocidad tiene un valor máximo del
10% de la velocidad nominal del motor.

1AT_ SETPOINT8

El valor actual difiere del valor de referencia =
está fuera de los límites de tolerancia.

0

Lugardecontrol del convertidor: REMOTE (EXT1
o EXT2).

1REMOTE9

Lugar de control del convertidor: LOCAL.0

La frecuencia o velocidad actual tiene un valor
igual o superior al límitedesupervisión (ajustado
por el parámetro del convertidor). Válido en
ambas direcciones de giro.

1ABOVE_ LIMIT10

El valor de la frecuencia o la velocidadactual está
dentro del límite de supervisión.

0

Los bits de estado se pueden combinar con la
lógica del convertidor para la funcionalidad es-
pecífica de la aplicación 12 USER_1.

USER_011

Señal de Permiso de inicio externa recibida.1EXT_RUN_ ENABLE12

Señal de Permiso de inicio externa no recibida.0

Reservado13...15

￭ Diagrama de transición de estado

El siguiente diagrama muestra las transiciones de estado en el convertidor cuando el
convertidor tiene en el perfil ABB Drives y el convertidor se ha configurado para seguir
las órdenes la palabra de control de la interfaz de bus de campo integrado. El texto en
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mayúscula corresponde a los estados que se utilizan en las tablas que representan las
palabras de estado y control de bus de campo. Véanse los apartados Palabra de con-
trol (página 642) y Palabra de estado (página 644).

MAINS OFF

Fallo

Perfil ABB Drives

(SW Bit3=1)

(CW Bit7=1)

NOT READY TO
SWITCH ON

FAULT

Power ON

(SW Bit6=1)

(CW Bit0=0)

(bit 0 del SW =
0)

(CW=xxxx x1xx xxxx x110)

(bit 0 del SW =
1)

(CW=xxxx x1xx xxxx x111)

SWITCH-ON
INHIBITED

CW = Palabra de control
SW = Palabra de estado

n = Velocidad
I = Intensidad de entrada

RFG = Generador de función de
rampa

f = Frecuencia

OPERATION
ENABLED

RFG: OUTPUT
ENABLED

RFG: ACCELERATOR
ENABLED

OPERATION
(SW Bit8=1)

(CW=xxxx x1xx x111 1111)

(CW=xxxx x1xx xx11 1111)

(CW=xxxx x1xx xxx1 1111)

(bit 2 del
SW = 1)

ESTADO

condición

Flanco
ascendente

(CW Bit6=0)

(CW Bit5=0)

C D

D

D

C

B

A

READY TO
SWITCH ON

READY TO
OPERATE

OPERATION
INHIBITED

OFF1
ACTIVE

(CW Bit3=0)

(bit 2 del SW
= 0)

funcionamiento
inhibido

(CW Bit4=0)

n(f) = 0 / I = 0

(bit 1 del SW =
0)

desde
cualquier
estado

(CW Bit0=0)

B C D

OFF1

(bit 1 del SW
= 1)

(CW=xxxx x1xx xxxx 1111
y SW Bit12=1)

desde
cualquier
estado Paro de emergencia

OFF2 (CW Bit1=0)

Paro de emergencia

OFF3 (CW Bit2=0)

desde
cualquier
estado

OFF2
ACTIVE

OFF3
ACTIVE (SW Bit4=0)(SW Bit5=0)

n(f) = 0 / I = 0

desde
cualquier
estado

(CW Bit3=1
y

SW Bit12=1)

A B C D
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￭ Referencias

El perfil ABB Drives admite el uso de dos referencias, referencia BCI 1 y referencia BCI
2. Las referencias son palabras de 16 bits formadas por un bit que contiene el signo y
un entero de 15 bits. Para generar una referencia negativa se calcula el complemento
a dos a partir de la referencia positiva correspondiente.

Las referencias se escalan tal como se define con los parámetros 46.01...46.07; el esca-
lado en uso depende del ajuste de los parámetros 58.26 BCI Tipo Ref1 y 58.27 BCI Tipo
Ref2 (página 464).

±
±

Bus de
campo Convertidor

20000

10000

0

-10000

-20000

46.01 (con referencia de velocidad)
46.02 (con referencia de frecuencia)

46.03 (con referencia de par)
46.04 (con referencia de potencia)

0 (con referencia de par o potencia)
(46.06) (con referencia de velocidad)
(46.07) (con referencia de frecuencia)

-(46.03) (con referencia de par)
-(46.04) (con referencia de potencia)

-(46.01) (con referencia de velocidad)
-(46.02) (con referencia de frecuencia)

Las referencias escaladas se muestran con los parámetros 3.9 EFB Referencia 1 y 3.10
EFB Referencia 2.
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￭ Valores actuales

El perfil ABB Drives admite el uso de dos valores actuales de bus de campo, ACT1 y
ACT2. Los valores actuales son palabras de 16 bits formadas por un bit que contiene
el signo y un enterode 15bits. Para generar un valor negativo se calcula el complemento
a dos a partir del valor positivo correspondiente.

Los valores actuales se escalan tal como se define con los parámetros 46.01...46.04; el
escalado en uso depende del ajuste de los parámetros 58.28 BCI Tipo Act1 y 58.29 BCI
Tipo Act2 (página 464).

Bus de
campo Convertidor

20000

10000

0

-10000

-20000

46.01 (con referencia de velocidad)
46.02 (con referencia de frecuencia)

46.03 (con referencia de par)
46.04 (con referencia de potencia)

-(46.03) (con referencia de par)
-(46.04) (con referencia de potencia)

-(46.01) (con referencia de
velocidad)
-(46.02) (con referencia de
frecuencia)

0
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￭ Direcciones del registro de retención de Modbus

La siguiente tabla muestra las direcciones del registro de retención de Modbus por
defecto para los datos del convertidor.

Este perfil proporciona un acceso convertido de 16 bits a los datos.

Datos de registro (palabras de 16 bits)Direcciónderegis-
tro

Palabra de control. Véanse los apartados Palabra de control (página 642).

Se puede cambiar la selección usando el parámetro 58.101 I/O de datos 1.

400001

Referencia 1 (REF1).

Se puede cambiar la selección usando el parámetro 58.102 I/O de datos 2.

400002

Referencia 2 (REF2).

Se puede cambiar la selección usando el parámetro 58.103 Datos de I/O 3.

400003

Palabrade estado (SW). Véanse los apartadosPalabrade estado (página 644).

Se puede cambiar la selección usando el parámetro 58.104 I/O de datos 4.

400004

Valor actual 1 (ACT1).

Se puede cambiar la selección usando el parámetro 58.105 I/O de datos 5.

400005

Valor actual 2 (ACT2).

Se puede cambiar la selección usando el parámetro 58.106 I/O de datos 6.

400006

Entrada/salida de datos 7...24.

Seleccionado con los parámetros 58.107 I/O de datos 7...58.124 I/O de datos
24.

400007...400024

No se utiliza400025...400089

Acceso a código de error. Véase el apartado Registros de código de error
(registros de retención 400090…400100) (página 656).

400090...400100

Lectura/escritura de parámetro.

Los parámetros se asignan para registrar direcciones de acuerdo con el pará-
metro 58.33 Modo direccionamiento.

400101...465536

El perfil transparente
El perfil transparente permite un acceso personalizable al convertidor.

El usuario puede definir los contenidos de la palabra de control. La palabra de control
recibida desde el bus de campo se muestra en el parámetro 6.5 EFB CW transparente
y puede usarse para controlar el convertidor con parámetros puntero y/o un programa
de aplicación.

La palabra de estado que se envía al controlador del bus de campo se selecciona con
el parámetro 58.30 BCI Fuente SW Transp. Este puede ser, por ejemplo, la palabra de
estado configurable por el usuario en 6.50 Código estado usuario 1.
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El perfil transparente no implica la conversión de datos del control ni de la palabra de
estado. El escalado de las referencias o valores actuales depende del ajuste de los pa-
rámetros 58.26...58.29. Las referencias recibidas desde el bus de campo se muestran
en los parámetros 3.9 EFB Referencia 1 y 3.10 EFB Referencia 2.

Las direcciones del registro de retenciónModbus para el perfil transparente son como
las del perfil ABB Drives (véase la página 649).

Códigos de función Modbus
La siguiente tablamuestra los códigos de función deModbus admitidos por la interfaz
de bus de campo integrado.

DescripciónNombre de la funciónCódigo

Lee el estado 0/1 de las bobinas (referencias
0X).

Leer bobinas01h

Lee el estado 0/1 de las entradas discretas (re-
ferencias 1X).

Leer entradas discretas02h

Lee los contenidos binarios de los registros de
retención (referencias 4X).

Leer registros de retención03h

Fuerza a una única bobina (referencia 0X) a 0 o
1.

Escribir una única bobina05h

Escribe un único registro de retención (referen-
cia 4X).

Escribir un único registro06h
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DescripciónNombre de la funciónCódigo

Proporciona una serie de pruebas para compro-
bar las comunicacionesopara comprobar diver-
sos estados de error internos.

Diagnósticos08h

Subcódigos admitidos:

• 00h Devolver datos de consulta: Prueba de
eco/bucle de retorno.

• 01h Reiniciar opción de comunic.: Reinicia e
inicializa el BCI, borra contadoresde eventos
de comunicaciones.

• 04h Forzar modo Sólo escuchar
• 0Ah Borrar registro de diagnóstico y conta-

dores
• 0Bh Devolver recuento de mensajes de bus
• 0Ch Devolver recuento de errores de bus de

comunicac.
• 0Dh Devolver recuento de errores de excep-

ción de bus
• 0EhDevolver recuentodemensajesdeescla-

vo
• 0Fh Devolver recuento de no respuesta de

esclavo
• 10h Devolver recuento NAK (confirmación

negativa) de esclavo
• 11h Devolver recuento de esclavo ocupado
• 12h Devolver recuento de sobrescrituras de

caracteres de bus
• 14hBorrar recuentoe indicadordesobrescri-

turas

Devuelve una palabra de estado y un recuento
de eventos.

Obtener recuento de eventos de
comunic.

0Bh

Fuerza una secuencia de bobinas (referencias
0X) a 0 o 1.

Escribir varias bobinas0Fh

Escribe el contenido de un bloque contiguo de
registros de retención (referencias 4X).

Escribir varios registros10h

Modifica el contenido de un registro 4X usando
una combinación de una máscara AND, una
máscara OR y el contenido actual del registro.

Escritura de máscara de registro16h

Escribe el contenido de un bloque contiguo de
registros 4X, a continuación lee el contenido de
otro grupo de registros (el mismo en el que ha
escrito u otro distinto) en un dispositivo servi-
dor.

Escribir/leer varios registros17h
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DescripciónNombre de la funciónCódigo

Subcódigos admitidos:Transportede interfazencapsula-
da

2Bh/0Eh

• 0Eh Leer identificación del dispositivo: Per-
mite leer la identificación yotra información.

Códigos de ID admitidos (tipo de acceso):

• 00h: Solicitud de obtener la identificación
básica del dispositivo (acceso por flujo).

• 04h: Solicitud de obtener un objeto de iden-
tificación específico (acceso individual)

ID de objetos admitidas:

• 00h: Nombre de proveedor (“ABB”)
• 01h: Código de producto (por ejemplo,

“AINFX”)
• 02h: RevisiónPrincipal Secundaria (combina-

ción del contenido de los parámetros 7.5
Version Firmware y 58.2 ID de protocolo).

• 03h: URL del proveedor (“www.abb.com”)
• 04h: Nombre del producto (por ejemplo,

“ACS880”)

Códigos de excepción
La siguiente tablamuestra los códigos de excepciónModbus admitidos por la interfaz
de bus de campo integrado.

DescripciónNombreCódigo

El código de función recibido en la interrogación no
es una acción
permitida por el servidor.

FUNCIÓN ILEGAL01h

La dirección de datos recibida en la interrogación no
es una dirección
permitida por el servidor.

DIRECCIÓN DE DATOS ILE-
GAL

02h

El número de registros solicitado es superior al que
puede gestionar el convertidor.

VALOR DE DATOS ILEGAL03h

Nota: Este error no significa que un valor escrito en
un parámetro del convertidor esté fuera del rango
válido.

El valor escrito en un parámetro del convertidor está
fuera del rango válido. Véase el apartado Registros
de código de error (registros de retención
400090…400100) (página 656).

FALLODISPOSITIVO ESCLA-
VO

04h

El servidor estáocupadoprocesandouncomandode
programa de larga duración.

DISPOSITIVO ESCLAVO
OCUPADO

06h
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Bobinas (conjunto de referencia 0xxxx)
Las bobinas son valores de lectura/escritura de 1 bit. Con este tipo de datos los bits
de la palabra de control están expuestos. La tabla a continuación resume las bobinas
Modbus (conjunto de referencia 0xxxx).

Perfil transparentePerfil ABB DrivesReferencia

Bit 0 de palabra de controlOFF1_CONTROL00001

Bit 1 de palabra de controlOFF2_CONTROL00002

Bit 2 de palabra de controlOFF3_CONTROL00003

Bit 3 de palabra de controlINHIBIT_OPERATION00004

Bit 4 de palabra de controlRAMP_OUT_ZERO00005

Bit 5 de palabra de controlRAMP_HOLD00006

Bit 6 de palabra de controlRAMP_IN_ZERO00007

Bit 7 de palabra de controlRESET00008

Bit 8 de palabra de controlJOGGING_100009

Bit 9 de palabra de controlJOGGING_200010

Bit 10 de palabra de controlREMOTE_CMD00011

Bit 11 de palabra de controlEXT_CTRL_LOC00012

Bit 12 de palabra de controlDefinido por el usuario (0)00013

Bit 13 de palabra de controlDefinido por el usuario (1)00014

Bit 14 de palabra de controlDefinido por el usuario (2)00015

Bit 15 de palabra de controlDefinido por el usuario (3)00016

Bit 16 de palabra de controlReservado00017

Bit 17 de palabra de controlReservado00018

Bit 18 de palabra de controlReservado00019

Bit 19 de palabra de controlReservado00020

Bit 20 de palabra de controlReservado00021

Bit 21 de palabra de controlReservado00022

Bit 22 de palabra de controlReservado00023

Bit 23 de palabra de controlReservado00024

Bit 24 de palabra de controlReservado00025

Bit 25 de palabra de controlReservado00026

Bit 26 de palabra de controlReservado00027

Bit 27 de palabra de controlReservado00028

Bit 28 de palabra de controlReservado00029
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Perfil transparentePerfil ABB DrivesReferencia

Bit 29 de palabra de controlReservado00030

Bit 30 de palabra de controlReservado00031

Bit 31 de palabra de controlReservado00032

10.99 RO/DIO código de control, bit 0Reservado00033

10.99 RO/DIO código de control, bit 1Reservado00034

10.99 RO/DIO código de control, bit 2Reservado00035

10.99 RO/DIO código de control, bit 3Reservado00036

10.99 RO/DIO código de control, bit 4Reservado00037

10.99 RO/DIO código de control, bit 5Reservado00038

10.99 RO/DIO código de control, bit 6Reservado00039

10.99 RO/DIO código de control, bit 7Reservado00040

10.99 RO/DIO código de control, bit 8Reservado00041

10.99 RO/DIO código de control, bit 9Reservado00042

Entradas discretas (conjunto de referencia 1xxxx)
Las entradas discretas son valores sólo de lectura de un bit. Con este tipo de datos los
bits de la palabra de estado están expuestos. La tabla a continuación resume las entra-
das discretas Modbus (conjunto de referencia 1xxxx).

Perfil transparentePerfil ABB DrivesReferencia

Bit 0 de palabra de estadoRDY_ON10001

Bit 1 de palabra de estadoRDY_RUN10002

Bit 2 de palabra de estadoRDY_REF10003

Bit 3 de palabra de estadoTRIPPED10004

Bit 4 de palabra de estadoOFF_2_STA10005

Bit 5 de palabra de estadoOFF_3_STA10006

Bit 6 de palabra de estadoSWC_ON_INHIB10007

Bit 7 de palabra de estadoALARM10008

Bit 8 de palabra de estadoAT_SETPOINT10009

10009

Bit 9 de palabra de estadoREMOTE10010

Bit 10 de palabra de estadoABOVE_LIMIT10011

Bit 11 de palabra de estadoDefinido por el usuario (0)10012

Bit 12 de palabra de estadoDefinido por el usuario (1)10013
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Perfil transparentePerfil ABB DrivesReferencia

Bit 13 de palabra de estadoDefinido por el usuario (2)10014

Bit 14 de palabra de estadoDefinido por el usuario (3)10015

Bit 15 de palabra de estadoReservado10016

Bit 16 de palabra de estadoReservado10017

Bit 17 de palabra de estadoReservado10018

Bit 18 de palabra de estadoReservado10019

Bit 19 de palabra de estadoReservado10020

Bit 20 de palabra de estadoReservado10021

Bit 21 de palabra de estadoReservado10022

Bit 22 de palabra de estadoReservado10023

Bit 23 de palabra de estadoReservado10024

Bit 24 de palabra de estadoReservado10025

Bit 25 de palabra de estadoReservado10026

Bit 26 de palabra de estadoReservado10027

Bit 27 de palabra de estadoReservado10028

Bit 28 de palabra de estadoReservado10029

Bit 29 de palabra de estadoReservado10030

Bit 30 de palabra de estadoReservado10031

Bit 31 de palabra de estadoReservado10032

10.2 DI Estado Demora, bit 0Reservado10033

10.2 DI Estado Demora, bit 1Reservado10034

10.2 DI Estado Demora, bit 2Reservado10035

10.2 DI Estado Demora, bit 3Reservado10036

10.2 DI Estado Demora, bit 4Reservado10037

10.2 DI Estado Demora, bit 5Reservado10038

10.2 DI Estado Demora, bit 6Reservado10039

10.2 DI Estado Demora, bit 7Reservado10040

10.2 DI Estado Demora, bit 8Reservado10041

10.2 DI Estado Demora, bit 9Reservado10042

10.2 DI Estado Demora, bit 10Reservado10043

10.2 DI Estado Demora, bit 11Reservado10044

10.2 DI Estado Demora, bit 12Reservado10045

10.2 DI Estado Demora, bit 13Reservado10046
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Perfil transparentePerfil ABB DrivesReferencia

10.2 DI Estado Demora, bit 14Reservado10047

10.2 DI Estado Demora, bit 15Reservado10048

Registros de código de error (registros de retención
400090…400100)
Estos registros contienen información acerca de la última consulta. Cuando una con-
sulta ha finalizado correctamente, el registro de error se borra.

DescripciónNombreReferencia

1 = Restaurar registros de error internos (91…95).Restaurar registros de error90

Código de función de la consulta fallida.Código de función de error91

Establecer cuándo se genera el código de excepción
04h (véase la tabla anterior).

Código de error92

• 00h No hay error
• 02h Límite Bajo/Alto superado
• 03h Índice defectuoso: No está disponible el índi-

ce de un parámetro de matriz
• 05hTipodedatos incorrecto: El valor nosecorres-

ponde con el tipo de datos del parámetro
• 65hErrorgeneral: Error indeterminadoalprocesar

una consulta

El último registro (entradadiscreta, bobinao registro
de retención) que no se pudo leer o escribir.

Registro fallido93

El último registro que se escribió correctamente.Último registro escrito co-
rrectamente

94

El último registro que se leyó correctamente.Último registro leído correc-
tamente

95
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Control de bus de campo a
travésdeunadaptadordebus
de campo

Contenido de este capítulo
Este capítulo describe cómo controlar el convertidor a través de dispositivos externos
mediante una red de comunicaciones (bus de campo) utilizando unmódulo adaptador
de bus de campo opcional.

La interfaz de control del bus de campo del convertidor se describe en primer lugar,
seguida de un ejemplo de configuración.

Descripción general del sistema
El convertidor de frecuencia puede conectarse a un sistemade control externo a través
de un adaptador de bus de campo opcional montado en la unidad de control del con-
vertidor. El convertidor contiene de hecho dos interfaces independientes para la cone-
xión de bus de campo, denominadas “adaptador de bus de campo A” (FBA A) y “adap-
tador de bus de campo B” (FBA B). El convertidor puede configurarse para recibir la
totalidad de su información de control a través de las interfaces de bus de campo, o el
control puede distribuirse entre dichas interfaces de bus de campo y otras fuentes
disponibles, como entradas analógicas y digitales, en función de cómo estén configu-
rados los lugares de control EXT1 y EXT2.

9
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Nota:El texto y los ejemplosdeeste capítulodescriben la configuracióndeunadaptador
de bus de campo (FBA A) mediante los parámetros 50.01...50.21 y los grupos de pará-
metros 51...53. El segundoadaptador (FBAB), si lo hubiera, se configurade formasimilar
mediante losparámetros50.31...50.51 y losgruposdeparámetros54…56.Se recomienda
utilizar la interfaz FBA B sólo para la monitorización.

Existen adaptadores de bus de campopara diversos sistemas y protocolos de comuni-
cación, por ejemplo:

• CANopen (adaptador FCAN-01)

• ControlNet (adaptador FCNA-01)

• DeviceNet (adaptador FDNA-01)

• EtherCAT® (adaptador FECA-01)

• EtherNet/IP™ (adaptador FENA-11 o FENA-21)

• Modbus/RTU (adaptador FSCA-01)

• Modbus/TCP (adaptador FENA-11 o FENA-21)

• POWERLINK (adaptador FEPL-02)

• PROFIBUS DP (adaptador FPBA-01)

• PROFINET IO (adaptador FENA-11 o FENA-21).

Nota: Los adaptadores de bus de campo con el sufijo "M" (p. ej., FPBA-01-M) no son
compatibles.
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Convertidor
Controlador de
bus de campo

Bus de
campo

Otros
dispositivos

Adaptador de bus de
campo tipo Fxxx
instalado en la unidad
de control del
convertidor (ranura 1,
2 o 3)

Flujo de datos

E/S de proceso
(cíclicas)

E/S de proceso (cíclicas) o
mensajes de servicio (no
cíclicos)

Palabre de control (CW)

Referencias
Palabra de vestadoalores
(SW)
actuales

Peticiones/respuestas de R/W de
parámetros
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Conceptosbásicosde la interfazdecontrol porbusdecampo
La comunicación cíclica entre un sistema de bus de campo y el convertidor consiste en
palabras de datos de entrada y salida de 16 o 32 bits. El convertidor admite el uso de
un máximo de 12 palabras de datos (de 16 bits) en cada dirección.

Los datos transmitidos del convertidor al controlador de bus de campo se definen con
los parámetros 52.1 FBA A Data In 1...52.12 FBA A Data In 12. Los datos transmitidos
desde el controlador de bus de campo al convertidor se definen con los parámetros
53.1 FBA A Data Out 1...53.12 FBA A Data Out 12.

Perfil FBA

Red de bus de
campo

Comunicación cíclica

1

2

3

4)

Selección
de perfil

Función de
arranque

22.11 /
26.11 / 26.12

...

1)

EXT1/2

Sel. REF1
velocidad/par

20.01
20.06

Tabla de
parámetros

Adaptador de bus
de campo

Sel REF2
velocidad/par

22.12 /
26.11 / 26.12

Par. 01,01...99,99

FBA ACT2

FBA ACT1

FBA MAIN SW

Par. 10,01...99,99

FBA REF2

FBA REF1

FBA MAIN CW4)

Selección
DATA OUT

Grupo 52

Selección
DATA IN

Grupo 53

5)

Comunicación acíclica

Véase el manual del módulo adaptador de
bus de campo.

3)

Selección
de perfil

3)

DATA
OUT 2)

12

DATA
IN 2)

1

2

3

5)

...

12

Interfaz específica del bus
de campo

Véanse también otros parámetros que puedan controlarse con el bus de campo.1)

El número máximo de palabras de datos utilizado depende del protocolo.2)

Parámetros de selección de perfil/instancia. Parámetros específicos del módulo de
busde campo. Paramás información, véase elManual del usuariodelmódulo adaptador
de bus de campo.

3)
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Con DeviceNet, la parte de control se transmite directamente.4)

Con DeviceNet, la parte del valor actual se transmite directamente.5)

￭ Palabra de control y palabra de estado

El control del convertidor desde un sistema de bus de campo se realiza principalmente
con la palabra de control. La estación maestra de bus de campo envía la palabra al
convertidor a través del módulo adaptador. El convertidor conmuta entre estados
conforme a las instrucciones codificadas en bits de la palabra de control y devuelve
información sobre el estado al maestro con la palabra de estado.

Para el perfil de comunicación ABB Drives, el contenido de las palabras de control y las
palabras de estado se detalla en las páginas 573 y 574 respectivamente. Los estados
del convertidor se presentan en el diagrama de estado (página 575).

Cuando se selecciona un perfil de comunicación transparente, p. ej. mediante el grupo
de parámetros 51 FBA A Ajustes, la palabra de control recibida del PLC está disponible
en 6.3 FBA A CW transparente. Los bits individuales de la palabra pueden usarse para
el control del convertidor mediante los parámetros de puntero de bit. La fuente de la
palabra de estado, por ejemplo 6.50 Código estado usuario 1, puede seleccionarse en
50.9 FBA A cód. est. orig. transp..

Depuración de las palabras de red

Si el parámetro50.12MododedepuraciónFBAAseajusta aRápido, la palabrade control
recibidapor el busde camposemuestra enel parámetro 50.13 FBAApalabrade control
y la palabra de estado transmitida a la red de bus de campo se muestra en 50.16 FBA
A palabra de estado. Estos datos “en bruto” son muy útiles para determinar si el
maestro de bus de campo transmite los datos correctos antes de pasar el control a la
red de bus de campo.
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￭ Referencias

Las referencias son palabras de 16 bits formadas por un bit que contiene el signo y un
entero de 15 bits. Una referencia negativa (que indica dirección de giro invertida) se
forma calculando el complemento de dos a partir de la referencia positiva correspon-
diente.

Los convertidoresde frecuenciaABBpueden recibir informaciónde control demúltiples
fuentes, loque incluye entradasanalógicas ydigitales, el panel de control del convertidor
y un módulo adaptador de bus de campo. Para controlar el convertidor de frecuencia
a travésdel busde campoesnecesariodefinir elmódulo como la fuentede información
de control, por ejemplo, referencia. Esto se hace usando los parámetros de selección
de fuente en los grupos 22 Seleccion Referencia Veloc, 26 Cadena Referencia de Par y
28 Frecuencia Cadena de Ref.

Depuración de las palabras de red

Si el parámetro 50.12 Modo de depuración FBA A se ajusta a Rápido, las referencias
recibidas desde el bus de campo se muestran en 50.14 FBA A Referencia 1 y 50.15 FBA
A Referencia 2.

Escalado de referencias

Nota: Los escalados descritos a continuación son para el perfil de comunicación ABB
Drives. Los perfiles de comunicación específicos del bus de campo podrían usar esca-
lados diferentes. Para más información, véase el Manual del adaptador de bus de
campo.

Las referencias se escalan tal como se define con los parámetros 46.01...46.07; el esca-
lado en uso depende del ajuste de los parámetros 50.4 FBA A Tipo Ref1 y 50.5 FBA A
Tipo Ref2.
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±
±

Bus de
campo Convertidor

20000

10000

0

-10000

-20000

46.01 (con referencia de velocidad)
46.02 (con referencia de frecuencia)

46.03 (con referencia de par)
46.04 (con referencia de potencia)

0 (con referencia de par o potencia)
(46.06) (con referencia de velocidad)
(46.07) (con referencia de frecuencia)

-(46.03) (con referencia de par)
-(46.04) (con referencia de potencia)

-(46.01) (con referencia de velocidad)
-(46.02) (con referencia de frecuencia)

Las referencias escaladas se muestran con los parámetros 3.5 FB A Referencia 1 y 3.6
FB A Referencia 2.
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￭ Valores actuales

Los valores actuales son palabras de 16 bits que contienen información acerca del
funcionamiento del convertidor. Los tipos de señales monitorizadas se seleccionan
mediante los parámetros 50.7 FBA A Tipo Actual 1 y 50.8 FBA A Tipo Actual 2.

Depuración de las palabras de red

Si el parámetro 50.12Mododedepuración FBAA se ajusta a Rápido, los valores actuales
enviados al bus de campo semuestran en 50.17 FBA A valor actual 1 y 50.18 FBA A valor
actual 2.

Escalado de valores actuales

Nota: Los escalados descritos a continuación son para el perfil de comunicación ABB
Drives. Los perfiles de comunicación específicos del bus de campo podrían usar esca-
lados diferentes. Para más información, consulte el Manual del adaptador de bus de
campo.

Los valores actuales se escalan tal como se define con los parámetros 46.01...46.04; el
escalado en uso depende del ajuste de los parámetros 50.7 FBA A Tipo Actual 1 y 50.8
FBA A Tipo Actual 2.

Bus de
campo Convertidor

20000

10000

0

-10000

-20000

46.01 (con referencia de velocidad)
46.02 (con referencia de frecuencia)

46.03 (con referencia de par)
46.04 (con referencia de potencia)

-(46.03) (con referencia de par)
-(46.04) (con referencia de potencia)

-(46.01) (con referencia de
velocidad)
-(46.02) (con referencia de
frecuencia)

0
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￭ Contenidode la palabrade control debusde campo (perfil ABBDrives)
El texto enmayúsculas y negrita hace referencia a los estadosmostradosenel diagrama
de estado (página 575).

ESTADO/DescripciónValorNombreBit

Pasar a READY TO OPERATE.1Off1 Control0

Paro por la rampa de deceleración actualmente activa.
Pasar a OFF1 ACTIVE; pasar a READY TO SWITCH ON a
menos que haya otros bloqueos activos (OFF2, OFF3).

0

Continuar con el funcionamiento (OFF2 inactivo).1Off2 Control1

Paro de emergencia, paro por eje libre hasta la parada.0

Pasar a OFF2 ACTIVE, pasar a SWITCH-ON INHIBITED.

Continuar con el funcionamiento (OFF3 inactivo).1Off3 Control2

Paro de emergencia, paro en el tiempo definido por el pa-
rámetro del convertidor.

0

Pasar a OFF3 ACTIVE, pasar a SWITCH-ON INHIBITED.

ADVERTENCIA:
Verifique que el motor y la máquina accionada pue-
dan pararse con este modo de paro.

Pasar a OPERATION ENABLED.1En marcha3

Nota: La señal depermisodemarchadebe estar activada.
Si el convertidor está configurado para recibir la señal de
permisodemarchadesde el busde campo, este bit activa
la señal. Véanse también los parámetros 6.18 Palabra de
estado Start inhibit y 6.25 Código de estado Drive inhibit
2.

Inhibir el funcionamiento. Pasar aOPERATION INHIBITED.0

Funcionamiento normal. Pasar a RAMP FUNCTION GENE-
RATOR: OUTPUT ENABLED.

1Ramp Out Zero4

Forzar la salida del generador de la función de rampa a
cero. El convertidor decelerará de inmediato hasta la velo-
cidad cero (respetando los límites de par).

0

Habilitar la función de rampa.1Ramp hold5

Pasar a RAMP FUNCTION GENERATOR: ACCELERATOR
ENABLED.

Detener la rampa (retención de la salida del generador de
función de rampa).

0
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ESTADO/DescripciónValorNombreBit

Funcionamiento normal. Pasar a OPERATING.1Ramp in Zero6

Nota: Este bit sólo es efectivo si la interfaz de bus de
campo se ajusta como fuente para esta señal mediante
los parámetros del convertidor.

Forzar a cero la entrada del generador de función de ram-
pa.

0

Restaurar fallos si existe un fallo activo. Pasar a SWITCH-
ON INHIBITED.

0=>1Restaurar7

Nota: Este bit sólo es efectivo si la interfaz de bus de
campo se ajusta como fuente de la señal de restaurar
mediante los parámetros del convertidor.

Continuar con el funcionamiento normal.0

Acelerar hasta el punto de ajuste 1 de avance lento.1Avance lento 18

Nota:
• Los bits 4...6 deben ser 0.
• Véase también el apartado Avance lento (página 60).

Inching (avance lento) 1 deshabilitado.0

Acelerar hasta el punto de ajuste 2 de avance lento.1Avance lento 29

Véanse las notas del bit 8.

Inching (avance lento) 2 deshabilitado.0

Control por bus de campo habilitado.1Remote cmd10

La palabra de control y la referencia no llegan hasta el
convertidor, excepto los bits 0…2.

0

Seleccionar lugar de control externo EXT2. Efectivo si el
lugar de control se parametriza para ser seleccionado
desde el bus de campo.

1Ext Ctrl Loc11

Seleccionar lugar de control externo EXT1. Efectivo si el
lugar de control se parametriza para ser seleccionado
desde el bus de campo.

0

Reservado.12 a 15

666 Control de bus de campo a través de un adaptador de bus de campo



￭ Contenidode la palabra de estadodebus de campo (perfil ABBDrives)
El texto enmayúsculas y negrita hace referencia a los estadosmostradosenel diagrama
de estado (página 575).

ESTADO/DescripciónValorNombreBit

READY TO SWITCH ON.1Listo para la cone-
xión

0

NOT READY TO SWITCH ON.0

READY TO OPERATE.1Listo para marcha1

OFF1 ACTIVE.0

OPERATION ENABLED.1Referencia lista2

OPERATION INHIBITED. Véanse los parámetros 6.18 Pala-
bra de estado Start inhibit y 6.25 Código de estado Drive
inhibit 2 para conocer la condición de inhibición.

0

FAULT.1Tripped3

Sin fallos.0

OFF2 inactivo.1Off 2 inactive4

OFF2 ACTIVE.0

OFF3 inactivo.1Off 3 inactive5

OFF3 ACTIVE.0

SWITCH-ON INHIBITED.1Switch-on
inhibited

6

–0

Aviso activo.1Aviso7

No hay avisos activos.0

OPERATING. El valor actual es igual a la referencia = está
dentro de los límites de tolerancia (véanse los parámetros
46.21…46.23).

1Enpuntodeajuste8

El valor actual difiere del valor de referencia = está fuera
de los límites de tolerancia.

0

Lugar de control del convertidor: REMOTE (EXT1 o EXT2).1Remoto9

Lugar de control del convertidor: LOCAL.0

Véase el parámetro 6.29 Bit usuario 10 selección.-Sobre el límite10

Véase el parámetro 6.30 Bit usuario 0 selección.-Bit de usuario 011

Véase el parámetro 6.31 Bit usuario 1 selección.-Bit de usuario 112

Véase el parámetro 6.32 Bit usuario 2 selección.-Bit de usuario 213

Véase el parámetro 6.33 Bit usuario 3 selección.-Bit de usuario 314

Reservado.15
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￭ El diagrama de estado (perfil ABB Drives)

Fallo

desde cualquier
estado

SW b3=1

CW b7=1

desde cualquier estado

Paro de emergencia

MAINS OFF SWITCH-ON
INHIBITED

NOT READY TO
SWITCH ON

READY TO SWITCH
ON

READY TO
OPERATE

OPERATION
INHIBITED

FAULT

OFF2
ACTIVE

OFF3
ACTIVE

OPERATION
ENABLED

RFG: OUTPUT
ENABLED

RFG: ACCELERATOR
ENABLED

OPERATION

ESTADO

OFF1
ACTIVE

OFF2 (CW b1=0)

SW b4=0

desde cualquier
estado

Paro de emergencia

OFF3 (CW b2=0)

SW b5=0

n(f) = 0 / I = 0

condición

flanco
ascendente de
bit

Power ON

SW b6=1

CW b0=0

SW b0=0

CW=xxxx x1xx xxxx x110

CW b3=0

A B C D

SW b2=0

funcionamiento
inhibido

SW b8=1

CW=xxxx x1xx x111 1111

CW=xxxx x1xx xx11 1111

CW=xxxx x1xx xxx1 1111

SW b2=1

CW b6=0

CW b5=0

CW b4=0

n(f) = 0 / I = 0

SW b1=0

SW b1=1

CW=xxxx x1xx xxxx 1111

desde
cualquier
estado

OFF1 (CWb0=0)

B C D

C D

D

CW = Palabra de control
SW = Palabra de estado
bx = bit x
n = Velocidad
I = Intensidad de entrada
RFG = Generador de función de
rampa
f = Frecuencia

D

C

B

A

SW b0=1

CW=xxxx x1xx xxxx x111
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Configuracióndel convertidorpara control porbusdecampo
1. Instale el módulo de adaptador de bus de campo mecánica y eléctricamente de

acuerdo con las instrucciones dadas en el Manual del usuario del módulo.

2. Encienda el convertidor.

3. Habilite la comunicación entre el convertidor y el módulo adaptador de bus de
campo con el parámetro 50.1 FBA A habilitar.

4. Con50.2 FBAAFuncPerdComunic, seleccione cómodebe reaccionar el convertidor
a un fallo de comunicación del bus de campo.

Nota: Esta función monitoriza tanto la comunicación entre el dispositivo maestro
de bus de campo y elmódulo adaptador y la comunicación entre elmódulo adapta-
dor y el convertidor de frecuencia.

5. Con50.3 FBAATout PerdComunic, defina el tiempoentre la detecciónde la pérdida
de comunicación y la acción seleccionada.

6. Seleccione valores específicos de la aplicación para el resto de los parámetros del
grupo 50 Bus de Campo Adap. (FBA), comenzando por 50.04. En las tablas que
aparecen a continuación aparecen ejemplos de valores adecuados.

7. Ajuste los parámetros de configuración del módulo adaptador de bus de campo
en el grupo 51 FBA A Ajustes. Comomínimo, defina la dirección de nodo necesaria
y el perfil de control.

8. Defina los datos de proceso intercambiados por el convertidor en los grupos de
parámetros 52 FBA A Data In y 53 FBA A Data Out.

Nota:En funcióndel protocolo de comunicaciones y del perfil que se estén utilizan-
do, esposibleque lapalabradeControl y la palabradeEstadoyaestén configurados
para ser enviados/recibidos por el sistema de comunicación.

9. Guarde los valores válidosde los parámetros en lamemoria permanente ajustando
el parámetro 96.7 Guardar parámmanualmente a Guardar.

10. Valide los ajustes realizados en los grupos de parámetros 51, 52 y 53 ajustando el
parámetro 51.27 FBA A Refresco par a Actualizar.

11. Configure los lugares de control EXT1 y EXT2 para permitir la llegada de las señales
de control y referencia desde el bus de campo. En las tablas que aparecen a conti-
nuación se muestran ejemplos de valores adecuados.
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￭ Ejemplo de ajuste de parámetros: FPBA (PROFIBUS DP)

Este ejemplo muestra cómo configurar una aplicación de control de velocidad básica
que usa el perfil de comunicaciones PROFIdrive con PPO Tipo 2. Los comandos de
marcha/paro y la referencia se corresponden con el perfil PROFIdrive,modo control de
velocidad.

Los valores de referencia enviados por el bus de campo deben escalarse dentro del
convertidor para que tengan el efecto deseado. El valor de referencia ±16 384 (4000 h)
se corresponde con el rango de velocidades establecido en el parámetro 46.1 Escalado
Velocidad (tanto en sentido de avance como de retroceso). Por ejemplo, si 46.01 se
ajusta a 480 rpm, 4000 h enviado a través del bus de campo solicitará 480 rpm.

PZD6PZD5PZD4PZD3PZD2PZD1Dirección

Tiempo decel. 1Tiempo acel. 1Referenciadevelo-
cidad

Palabra de controlSalida

Tensión de CCIntensidaddelmo-
tor

Valor actual de ve-
locidad

Palabra de estadoEntrada

En la siguiente tabla se indican los ajustes recomendados para los parámetros del
convertidor.

DescripciónAjuste para con-
vertidores
ACS880

Parámetro de convertidor

Habilita la comunicación entre el convertidor y
el módulo adaptador de bus de campo.

1…3 = [número
de ranura]

50.1 FBA A habilitar

Selecciona el tipo de referencia y el escalado de
referencia 1 del bus de campo A.

4 = Velocidad50.4 FBA A Tipo Ref1

Selecciona el tipo/la fuente de valor actual y el
escalado de acuerdo con el modo de control ac-
tivoactualmentedefinidoenel parámetro 19.01).

0 = Auto50.7 FBA A Tipo Actual 1

Muestra el tipo demódulo adaptador de bus de
campo.

1= FPBA 1)51.1 FBA A Tipo

Define la dirección de nodo de PROFIBUS del
módulo adaptador de bus de campo.

32)51.02 Nodo

Muestra la velocidad enbaudiosde la redPROFI-
BUS en kbit/s.

12000
1)51.03VelocidadTransmision

Muestra el tipo de telegrama seleccionado por
la herramienta de configuración de PLC.

1 = PPO1
1)51.04 Tipo de mensaje

Selecciona la palabra de control en función del
perfil PROFIdrive (modo control de velocidad).

0 = PROFIdrive51.05 Perfil

Deshabilita el modo de emulación RPBA.0 = Desactivado51.07 Modo RPBA

Palabra de estado4 = SW 16 bits
1)52.01 FBA data in1

Valor actual 15 = Act1 16 bits52.02 FBA data in2
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DescripciónAjuste para con-
vertidores
ACS880

Parámetro de convertidor

Intensidad del motor01.07
2)52.03 FBA data in 3

Tensión de CC01.11
2)52.05 FBA data in 5

Palabra de control1 = CW 16 bits
1)53.01 FBA data out1

Referencia 1 (velocidad)2 = Ref1 16 bits53.02 FBA data out2

Tiempo Aceleración 123.12
2)53.03 FBA data out 3

Tiempo de deceleración 123.13
2)53.05 FBA data out 5

Valida los ajustes de los parámetros de configu-
ración.

1 = Actualizar51.27 FBA A Refresco par

Selecciona el control de velocidad comomodo
de control 1 para el lugar de control externo
EXT1.

2 = Velocidad19.12 Modo de control Ext1

Selecciona el adaptador de bus de campo A co-
mo la fuente de las órdenes de marcha y paro
para el lugar de control externo EXT1.

12=Busde campo
A

20.1 Comandos Ext1

Selecciona una señal de marcha que actúa por
nivel para el lugar de control externo EXT1.

1 = Nivel20.2TipoExt1Mar-Flanco/Ni-
vel

Selecciona bus de campo A referencia 1 como
fuente de la referencia de velocidad 1.

4 = FB A ref122.11 Fuente ref veloc 1

1) Sólo de lectura o detectado/definido automáticamente
2) Ejemplo

A continuación, se indica la secuencia de marcha para el ejemplo de parámetros que
aparece arriba.

Palabra de control

• tras encendido, fallo o paro de emergencia:
• 476h (1142 decimal) –> NOT READY TO SWITCH ON

• en funcionamiento normal:
• 477h (1143 decimal) –> READY TO SWITCH ON (parado)
• 47Fh (1151 decimal) –> OPERATING (en marcha)
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Diagramas de la cadena de
control

Contenido de este capítulo
Este capítulo presenta las cadenas de referencia del convertidor. Los diagramas de la
cadena de control se pueden usar para analizar cómo interactúan los parámetros y
dónde tienen un efecto dentro del sistema de parámetros del convertidor.

Para ver un diagrama más general, véase el apartado Modos de funcionamiento del
convertidor (página 26).

10
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Diagramas de control del convertidor

￭ Referencia de velocidad, selección de fuente I
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￭ Referencia de velocidad, selección de fuente II
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￭ Rampa y forma de referencia de velocidad
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￭ Configuración de la realimentación de motor
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￭ Configuración de la realimentación de la carga y del contador de posi-
ción
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￭ Cálculo de error de velocidad
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￭ Regulador de velocidad
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￭ Selección y modificación de la fuente de referencia de par
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￭ Selección del modo de funcionamiento
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￭ Selección de referencia del regulador de par
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￭ Limitación de par

Se
le

ct
io

n

Se
le

ct
io

n

30
.3

0 
O

ve
rv

ol
ta

ge
 c

on
tro

l
Va

lu
e

26
.0

1 
To

rq
ue

 re
fe

re
nc

e 
to

 T
C

Va
lu

e

D
C

 v
ol

ta
ge

lim
ite

r

30
.3

1 
U

nd
er

vo
lta

ge
 c

on
tro

l
Va

lu
e

To
rq

ue
 li

m
ite

r

30
.2

6 
P

ow
er

 m
ot

or
in

g 
lim

it

30
.2

7 
P

ow
er

 g
en

er
at

in
g 

lim
it

30
.1

9 
M

in
im

um
 to

rq
ue

 1

30
.2

0 
M

ax
im

um
 to

rq
ue

 1

26
.0

2 
To

rq
ue

 re
fe

re
nc

e 
us

ed

C
ur

re
nt

 li
m

ite
r

Lo
ad

 a
ng

le
 li

m
ita

tio
n

M
ot

or
 p

ul
l-o

ut
lim

ita
tio

n

30
.1

7 
M

ax
im

um
 c

ur
re

nt
Va

lu
e

30
.0

2 
To

rq
ue

 li
m

it 
st

at
us

To
 D

TC
 c

or
e

Va
lu

e

Se
le

ct
io

n

>

Va
lu

e

Va
lu

e

Va
lu

e

Va
lu

e

30
.1

8 
M

in
im

um
 to

rq
ue

 s
el

>
>

Se
le

ct
io

n

P
ow

er
 to

 
to

rq
ue

 li
m

its
Va

lu
e

Va
lu

e

30
.2

3 
M

in
im

um
 to

rq
ue

 2

30
.2

4 
M

ax
im

um
 to

rq
ue

 2
30

.2
2 

M
ax

im
um

 to
rq

ue
 2

 s
ou

rc
e

30
.2

1 
M

in
im

um
 to

rq
ue

 2
 s

ou
rc

e

M
AX M
IN

30
.2

5 
M

ax
im

um
 to

rq
ue

 s
el

>

In
te

rn
al

 
to

rq
ue

 li
m

 
m

in

In
te

rn
al

 to
rq

ue
 li

m
 m

ax

30
.0

2 
To

rq
ue

 li
m

it 
st

at
us

B
it 

 N
am

e
0 

= 
U

nd
er

vo
lta

ge
1 

= 
O

ve
rv

ol
ta

ge
2 

= 
M

in
im

um
 to

rq
ue

3 
= 

M
ax

im
um

 to
rq

ue
4 

= 
In

te
rn

al
 c

ur
re

nt
5 

= 
Lo

ad
 a

ng
le

6 
= 

M
ot

or
 p

ul
lo

ut
7 

= 
8 

= 
Th

er
m

al
9 

= 
M

ax
 c

ur
re

nt
10

 =
 U

se
r c

ur
re

nt
11

 =
 T

he
rm

al
 IG

B
T

12
 =

 IG
B

T 
ov

er
te

m
pe

ra
tu

re
13

 =
 IG

B
T 

ov
er

lo
ad

14
 =

 
15

 =
 

684 Diagramas de la cadena de control



￭ Regulador de par
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￭ Referencia de frecuencia, selección de fuente
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￭ Modificación de la referencia de frecuencia
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￭ Selección de la referencia de tensión de CC
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￭ Modificación de la referencia de tensión de CC
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￭ Selección de la fuente de realimentación y la consigna del PID de pro-
ceso

40
.2

6 
S

et
 1

 s
et

po
in

t m
in

40
.2

7 
S

et
 1

 s
et

po
in

t m
ax

40
.1

8 
S

et
 1

 s
et

po
in

t f
un

ct
io

n

40
.1

0 
S

et
 1

 fe
ed

ba
ck

 fu
nc

tio
n

40
.1

1 
S

et
 1

 fe
ed

ba
ck

 fi
lte

r t
im

e

40
.2

8 
S

et
 1

 s
et

po
in

t i
nc

re
as

e 
tim

e

40
.2

9 
S

et
 1

 s
et

po
in

t d
ec

re
as

e 
tim

e
40

.1
9 

S
et

 1
 in

te
rn

al
 s

et
po

in
t s

el
140
.1

6 
S

et
 1

 s
et

po
in

t 1
 s

ou
rc

e

Se
le

ct
io

n

>

40
.1

7 
S

et
 1

 s
et

po
in

t 2
 s

ou
rc

e

40
.2

1 
S

et
 1

 in
te

rn
al

 s
et

po
in

t 1

40
.2

2 
S

et
 1

 in
te

rn
al

 s
et

po
in

t 2

40
.2

3 
S

et
 1

 in
te

rn
al

 s
et

po
in

t 3

40
.2

4 
S

et
 1

 in
te

rn
al

 s
et

po
in

t 4

Se
le

ct
io

n

>

Se
le

ct
io

n

>

Va
lu

e

Va
lu

e

Va
lu

e

Va
lu

e

40
.3

0 
S

et
 1

 s
et

po
in

t f
re

ez
e 

en
ab

le
Se

le
ct

io
n

>

40
.0

8 
S

et
 1

 fe
ed

ba
ck

 1
 s

ou
rc

e
Se

le
ct

io
n

>

40
.0

9 
S

et
 1

 fe
ed

ba
ck

 2
 s

ou
rc

e
Se

le
ct

io
n

>

Se
le

ct
io

n

>

40
.0

2 
P

ro
ce

ss
 P

ID
 fe

ed
ba

ck
 a

ct
ua

l

Va
lu

e

Va
lu

e

M
ul

A
dd

Fe
ed

ba
ck

 1

A
D

D

SU
B

M
U

L

D
IV

M
IN

M
A

X

A
VE a a-

b

a+
b

a 
+ 

 b

40
.2

5 
S

et
 1

 s
et

po
in

t s
el

ec
tio

n

M
ul

A
dd

In
1 

or
 In

2

A
D

D

SU
B

M
U

L

D
IV

M
IN

M
A

X

A
VE a a-

b
a+

b

40
.2

0 
S

et
 1

 in
te

rn
al

 s
et

po
in

t s
el

2
Se

le
ct

io
n

>

40
.0

6 
P

ro
ce

ss
 P

ID
 s

ta
tu

s 
w

or
d:

 b
it 

4 
P

ID
 s

le
ep

 m
od

e

40
.4

5 
S

et
 1

 s
le

ep
 b

oo
st

 ti
m

e
Va

lu
e

40
.4

6 
S

et
 1

 s
le

ep
 b

oo
st

 s
te

p
Va

lu
e

0

R
A

M
P

40
.0

3 
P

ro
ce

ss
 P

ID
 

se
tp

oi
nt

 a
ct

ua
l

Se
le

ct
io

n

>

Va
lu

e

Va
lu

e

Va
lu

e

Va
lu

e

a 
+ 

 b

+
Va

lu
e

P
ul

se

Z-1

N
ot

e!
 P

ro
ce

ss
 P

ID
 p

ar
am

et
er

 s
et

 2
 is

 a
ls

o 
av

ai
la

bl
e.

 S
ee

 p
ar

am
et

er
 g

ro
up

 4
1.

Va
lu

e

40
.5

7 
P

ID
 s

et
1/

se
t2

 s
el

ec
tio

n
Se

le
ct

io
n

>

P
ro

ce
ss

 P
ID

 p
ar

am
et

er
 s

et
 1

P
ar

 4
0.

07
...

40
.5

6 
(s

ho
w

n)

P
ro

ce
ss

 P
ID

 p
ar

am
et

er
 s

et
 2

P
ar

 4
1.

07
...

41
.5

6 
(n

ot
 s

ho
w

n)

In
te

rn
al

 s
et

po
in

t (
se

e 
40

.1
6,

 4
0.

17
)

Se
le

ct
io

n

>

690 Diagramas de la cadena de control



￭ Regulador PID de proceso
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￭ Comunicación maestro/esclavo I (maestro)
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￭ Comunicación maestro/esclavo II (esclavo)
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Información adicional
—

Consultas sobre el producto y el servicio técnico
Puede dirigir cualquier consulta acerca del producto a su representante de Ser-
vicio deABB. Especifique la designación de tipo y el númerode serie de la unidad.
Puede encontrar una lista de contactos de ventas, asistencia y servicio de ABB
entrando en www.abb.com/contact-centers.

Formación sobre productos
Para obtener información relativa a la formación sobre productos ABB, entre en
new.abb.com/service/training.

Comentarios acerca de los manuales de ABB
Sus comentarios sobre nuestros manuales siempre son bienvenidos. Entre en
new.abb.com/drives/manuals-feedback-form.

Biblioteca de documentos en Internet
En Internet podrá encontrar manuales y otros documentos sobre productos en
formato PDF en www.abb.com/drives/documents.
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