Manual de la serie FC100
1-. Prefacio

Gracias por adquirir el AC Drive FC100. Este equipo es de reducido tamafio pero
muy poderoso. Esta especialmente desarrollado para aplicaciones de
automatizacion, citando entre sus aplicaciones el embalaje de alimentos, cintas
transportadoras, bombas, ventiladores, tratamiento de la madera y es colocado
normalmente en pequefios automatismos, entre muchas otras aplicaciones.

2-. Placa de identificacion

FC100 -2S -0.75G
© e o
| Nombre [Fig. [ Descripcion|  Detalle |

/?n%gé;ge ﬂ FC100 serie Intentificacion de serie del equipo
Tension de ) Tensiénde | 2S: Monofasico 220V (-15%~20%)

Alimentacion Alimentacion | 4T: Trifasico 380V (-15%~20%)

Potencia Potencia del

del equipo [3) motor( en KW) 0.4KW~4.0KW

ad

MODEL: FC100-2S8-0.75G Modelo

. — Tensién de entrada nominal, frecuencia
INPUT:  AC1PH 220V 50/60Hz 8.2A y corriente de alimentacién
OUTPUT: AC3PH 220V ~0 ~400Hz 4.7A

Tension desalidanominal,
IO O
S/N: AGO0IA000001

rango de frecuenciay corriente de salida
MADE IN CHINA

Cadigo de barras
Janson Controls Te i Co. Limited

3-. Dimensiones
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0. 4KW~2.2KW 3. 7KW

. 127MM , 120MM

Informacién adicional:
permite fijarlo en Riel DIN 35mm Standard

4-. Descripcion del frente

Area de visualizacién
Permite ver la frecuencia de salida, frecuencia
de consigna, la corriente, los valores de cada

RUN/FWD/REV/STOP: parametro de ajuste y las alarmas

Indicadores de estado:

4 v Y Shift / Enter /
switch displa
RUN STOP button: play
FWD Cambia a otro
digito o cambia a
REV otra pantalla, confirma

un ajuste, etc.

Teclas de -—

modificacion

Permite modificar la frecuencia Run/ Stop button: Ingreso a programacion /

girando el potenciémetro, Cuando esta en control Reset de alarmas

cuando se selecciona referencia por teclado, pulsando

de velocidad por potenciémetro una vez arranca y
pulsando otra vez se
detiene el motor

Pulsando esta tecla ingresa al
modo de programacion, y si
presiona por 2 segundos
efectlia un reset de alarma



5-. Especificaciones del producto

Items

Tens. | Tensién nominal | o1 A ¢ 220V 50/60Hz; 3PH AC380V 50/60Hz
de_ y frecuencia

Alim. [ Rango de tension [220V: 170V~240V; 380V:330V~440V

Salid Rango de tension [220V: 0~220V; 380V:0~380V

Rango de frecuencia

0.10~400.00Hz

Método de control

Control vectorial espacial V / F

Estado operativo / estado de alarma / guia interactiva: por

Corriente analégica

4~20mA

Indicacién ejemplo, ajuste de frecuencia, frecuencia o corriente de
salida, tension del bus de CC, temperatura calculada, etc.
Rango de - [0.10H2~400.00Hz
recuencia de salida
Resolucion de En entrada digital: 0.1 HZ, en entrada analdgica: 0.1%
frecuencia de la frecuencia de salida maxima
Precision de
frecuencia de salida 0.1Hz
Configuracion de la curva V/ F para satisfacer diversos
Control V/F requisitos de carga.
Aumento automatico: aumento automatico de par por condicién
9 Control de torque | de carga; Aumento manual: permite configurar 0.0-20.0% de
;:U El refuerzo de torque
‘é’;ﬁ' Cuatro terminales de entrada multifuncién, permiten funciones
o § Entradas que incluyen control de ve:locida‘d de quince escalones, ejeqqcién
® o | multifuncién del programa, cuatro t’:onflguracpnes de rampa de aceleracion /
S desaceleracion, funcion frecuencia ARRIBA / ABAJO, parada de
2 emergencia, entre otras funciones
Salidas Terminales de salida multifuncion para indicar, velocidad
Multifuncién cero, contador alcanzado, falla externa, operacion del
programa y otras informaciones y advertencias
Ajustes de tiempo . » i
d(je aceleracion \f El tiempo de aceleracion / desaceleracion se puede configurar
desaceleracion individualmente entre 0.1 y 999.9 Segundos
Control PID Control PID incorporado
RS485 Comunicacién RS485 estandar (protocolo MODBUS RTU o ASCII
Entrada analégica: de 0 a 10 V o de 4 a 20 mA seleccionable
o . Entrada digital: usando los botones arriba/abajo del panel de
= |Ajuste de_ operacion o via RS485 o por potenciémetro. Nota: los terminales
o frecuencia AVI pueden seleccionarse tanto para funcionar como entrada de
= analégica de tensién (0-10V) o entrada analégica de corriente
> (4-20ma) a través del micro switch J2
(2]
o Multi-velocidad Se pueden configurar cuatro terminales de entrada multifuncion,
g ulti-v ! para tener 15 velocidades de trabajo preconfiguradas
Regulacion de Se puede seleccionar la funcion de regulacion automatica de
tension automatica | tension
Contadores Incorpora 2 grupos de contadores
g ‘SU Sobrecarga hasta 150%, por 60 segundos (a torque constante)
<9 — - — —
f__DL & Sobretension Se puede configurar la proteccidn de sobretension
:]:'s> g- Baja tension Se puede configurar la proteccion de baja tension
=23
&' |Otras Alta corriente de salida, bloqueo de parametros, etc.
< |protecciones
» |Temperatura 10 °C a40 'C (sin congelacion)
3 ambiente
o Humedad ambiente | Max. 95% (sin condensacion)
g Altitud Para ser instalado hasta 1000 m.s.n.m
@ Vibracion Max. 0.5G
m Mé
» étodo de . " I
g enfriamiento Refrigeracion por ventilizacion forzada
o
= Estructura P20
= protectora
o
=
o
=3 ) .
2 Modo Montaje sobre pared o en riel estandar de 35mm
o
=]
6. Cableado Resistencia de frenado solo para 4kW
O \&;
mees e P
R—F Q L1 UQO
s oL2 vO M
3~
T 5
oL3 wQO Motor
D @0
Marcha horaria / Detener = FWD
. ORAQ Salida multifuncion
Marcha antihorarial/ Detener = el contactos de salida
250VAC/30VDC/3A
'Term Mult 1 RCQ Valor predeterminado de
s1 fabrica: Indicacion de falla
Reset —
s2 1:4EV
- . 2:GND
Seial comun 3RS-
_ ] RS-485 4RS*
Fuente de alimentacion pines 1y 2 conexion solo para teclado externo
para potenciémetro Por favor no lo use cuando use RS485
+10V 10mA(MAX)
10v © 1
+
Potenciometro externo_L3 © Terminales del circuito principal (potencia)
Tension analégica [vr|2 vl J2 AvI
0~10VDC p O Terminales del circuito de control
VR 3K ~10KQ v
GND

@ Cables blindados



7. Parametrizacion

- o
c 2
o ini
a 3 Nombre Rango de ajuste _ Minimo — { Valor de
S 3 incremento | Fabrica
= o
Seleccion de
&' |P000  |datos a mostraren |0-32 1 1
5 antalla principa
& pool |Muestrafrecuencia g\ ocviea | o
é de referencia
o Muestra frecuencia
g P002 de salida Sololectura |- -
<] "
S Muestra corriente
E.- P003 |4 salida Sololectura |- -
@ -
Muestra velocidad
©  |poos de: moto: : Sololectura |- -
Muestra el valor
P005 |delatensiondel |[Sololectura 0 |- —-
bus de CC
pooe [Muestralatempe- o\ e | [
ratura del inversor
P007  [Muestra PID Solo lectura I P
- PO10 Registro alarma 1 |Solo lectura e
c
3. |POIl |Registroalarma2 |Solo lectura |- -
o
§ P012 IRegistro alarma 3 |solo lectura —
a -
g Po13 |Registoalarma4 |sololectura [ [
S Configuracion de
Z [po14 frecuencia en la Sololectura |- |-
S la Gltima alarma
<] Lafrecuencia de
P015 |salidaenladltima|Sololectura |77 -
alarma
Pol6 [AComenteen  lsolotectura |
La tension de salida;
POI7 | chla dltima alarma|SOl0 lectura |~ T
Latension del bus
P018 |de CCenla Sololectura |- —
ultima alarma
P100 F::Zif:gfgg.cal 0.00 - Frecuencia maxima 0.1 0.0
0: Ajuste de frecuencia digital
(P100)
1: Tension analégica (0 -10VDC)
2: Corriente analdgica
» (0-20mADC)
Seleccion de 3. Potenciémetro del panel de
P101 [referencia de operacion 3
frecuencia 4 Configuracion de frecuencia
UP/ DOWN
5: Configuracion de frecuencia de|
comunicacion Rs485
Seleccion d d 0: Panel de operacion (FWD /
P102 eleccion de modo |Rey/ / STOP) 0
de arranque del 1: Terminal de I/O (Ent/ Sal)
[notor 2: Comunicacion (RS485)
Funcion de la 0: Tecla "Stop" no es valida
P103 |tecla de “STOP” 1: Tecla " Stop" es valida 1 1
Habilitacién de 0: No se permite el cambio de
P104 | cambio de sentido |sentido de giro 1 1
de giro 1: Cambio de sentido permitido
P105 z’leé)ri?:ef;i?:enda Frecuencia minima~400.00Hz|() | 50.0
P106 Z/Iér:lé?:r;r:gi:enma 0.00 ~maxima frecuencia 0.1 0.00
Tiempo de acele-
P107 racion 1 0~999.9s 0.1 Depende
i - del models
R s
P109 !Tension maxima |Tension intermedia V / F 0.1 Depende
deV/F ~500.0V del modelo
Frecuencia Frecuencia intermedia V/F -
P110 baseV/F max. frecuencia 01 50.00
Tension Tension minima de V/ F X
g |PIL intermedia V/F | - ension maxima de V / F 0.1 Variable
3
(2]
o Frecuencia interm|Frecuencia minima V / F ~
S PUZ Nodiav/F frecuencia base V / F 0.01 250
w vy e
g,'. P113 l’zr{fllog minima 0 ~ tensién intermediaV/F  |0.1 15.0
§ P114 ;ri?]?;zn\[;i/afz 0~V /F frecuencia intermedia| 0.1 1.2
P115 z;e:ourg:ﬂ; 1.0K-15.0K 0.1 Variable
T e e 1 0
P17 Inicializacion de | 8: Inicializacion a la 1 0
parametros configuracion de fabrica
P118 Bloqueo de 0: Desbloquear parametros 1 0
parametros 1: Bloguear parametros
Sel iond 0: Arranque normal
P200 edeoglon e 1: Arranque después de 1 0
modo de arranque | sincronizar la velocidad
P201 Seleccion de 0: Desaceleracion hasta parar 0
modo de parada |[1: Libera al motor (rueda libre)
P202 zrf;f]‘éﬁgda de  10.10~10.00Hz 0.01 05
P203 s;e;:;'ga 0.10~10.00Hz 0.01 0.5
Nivel de inyeccion 0~ 150% de corriente nominal| 1% 50%
P204 gﬁ gICarPr:;aq L’:"adO del motor




T
g Mini
E o ) inimo Valor de
g: a Nombre Rango de ajuste incremento Fabrica
S o
17
Duracién de frenado|
por inyeccion de
P205 I enel arranque 0-25.08 0.1 0
Nivel de inyeccion
p206 |de CC para frenado [0 ~ 150% de corriente 1% 60%
en la parada nominal del motor
Duracién de frenado
P207 |por inyeccion de 0~25.08 0.1 0
CC en la parada
P208 | Refuerzo de torque |0~20.0% 1 0%
Tension nominal .
P209 del motor 0~500.0V 0.1 Variable
P210 dcgr::]i':;f nominal 0~ corriente del sistema 0.1 Variable
Relacion de
P211 |corriente del motor [0~100% 0.1 40%
sin carga
Velocidad de
P212 |rotacion nominal 0~6000r/min 1 1420
- del motor
c Numero de polos
2 P213 | gel motor 0-20 2 4
S Ip214 [Deslizamiento = |o_j0 op, 0.1 2.50
S nominal del motor.
@ Frecuencia
P215 - 50.00
s nominal del motor | 2-400-00Hz 0.1
% p216 |Resistenciadel 0-100Q 0.1 2
[ |estator
@ [p217 |Resistenciadel [0-1000Q 0.1 45
rotor
P218 |Autoinductancia |(-1.000H 0.1 1
del rotor
Inductancia mutua
P219 del rotor 0-1.000H 0.1 0.2
Minimo de tension » -
P300 para la entrada Avi|0 AV tensién méxima 0.1 10
Maximo de tension . -
P301 para la entrada Av| |Tension minima AV ~ 10V 0.1 10.0
Tiempo de filtrado v
P302 do 1o entrada AVI 0~25.08 0.1 1.0
Minimo de corriente
P303 para la entrada AVI | 0 ~ Al corriente maxima 0.1 +0
P304 |Maximo de corriente Entrada minima de corriente 0.1 20.0
para la entrada AVI | A ~20mA
Tiempo de filtrado |)_;
P30 de la entrada AVI 0-25.08 0.1 23
P306 |Reservado Tension maximade 0 ~FOV 0.1 0
P307 |Reservado FOV salida de tension 0.1 10.0
méxima - 10V
Frecuencia de
0 - 400 Hz.
P310 sefial analégica baja 01 0.00
p311 [Sentidode sefial 0 - Positivo / 1 - Negativo 1 0
analogica baja
P312 |Frecuencia de 0-400 Hz. 0.1 50.00
sefal analdgica alta
P313 :s:ltci,’dg?cgealséﬁal 0 - Positivo / 1 - Negativo 1 0
Habilitacion cambio | 0 - No permitido ante sefial
P314 |de sentido por negativa 1 - Permitido ante 1 0
referencia analogicaj sefal negativa
Terminal entrada 0: Invalido
P315 ~ 1: Jog (punteo)
FWD (0 ~ 32) 2: Jog (punteo) horario 1 6
X 3: Jog (punteo) antihorario
P31 [Eminal ontrada ig: Cambio de sentido 1 7
( ) 5: Encender
i 6: Marcha en sentido horario
T Id
P3I7 oo (% - 39) |7: Marcha en sentido antinorario | 1 18
8: Parada
T |p31g |Terminalde 9: Multi-velocidad 1 1 9
S entrada S2 (0-32) [10: Multi-velocidad 2
=} 11: Multi-velocidad 3
S [P319 |Reservado 12: Multi-velocidad 4
2 13: Acelaracion / Desaceler. T1
a 14: Aceleracion / Desaceler. T2
@ |P320 |Reservado 15: Aumento de frecuencia (UP) |1
T 16: Disminucion de frecuencia
* (DOWN)
P321 17: Parada de emergencia
18: Senal de reset 1
(0-32)) Reservado 19: PID en funcionamiento
20: PLC en funcionamiento
21: Sefal de inicio para el
temporizador 1
22: Sefal de inicio para el
temporizador 2
23: Sefial de pulso del contador
24: Sefal de reinicio del contador|
P322 25: Borrado de memoria
0-32)| Reservado 26: Inicio de la operacion de 1
(0~32) bobinado
0: No utilizado
1: En funcionamiento
2: Frecuencia alcanzada
3: Alarma
4: Velocidad cero
P323 Reservado 5: Frecuencia 1 alcanzada 1
6: Frecuencia 2 alcanzada
7: Acelerando
8: Desacelerando
9: Baja tension

10:Finalizé el temporizador 1
[11:Finalizé el temporizador 2
[12:Indicacién de etapa completa




Arribalabajo

EE
c = . .
3 5 Nombre Rango de ajuste Minimo Va’Ior_de
S 2 incremento | Fabrica
B a
13:Indicacion de fin del proceso
14:PID maximo
15:PID minimo
16:Lazo 4-20mA abierto
Reservados 17:Sobrecarga del motor
18:Sobretorque del motor
P324 26:La operacion de bobinado se |1
ha completado
27:El contador ha finalizado
28:Cuenta intermedia alcanzada
29:Presién de agua de
P325 Terminal de salida| alimentacion constante
de alarma “1" vélida/ “0" invalida
Ra, RC (0 ~32) 1 03
P326 0: Frecuencia de salida 1
= Reservados 1: Corriente de salida
O 2: Tension del Bus de DC
=3 3: Tension de AC
S- 4: Salida Pulsos 1 pulso/hz
o 5: Sal. Puls. 2 pulsos/hz 1
2 |P327 |Reservados 6: Sal. Puls. 3 pulsos/hz
7: Sal. Puls. 6 pulsos/hz
P400 Qjeucsjzrfgalade Jog 0.00~frecuencia maxima 0.1 5.00
P401 |Tiempo aceleracién 2 [0~999.9s 0.1S 10.0
P402  [Tiempo desaceleracion 2[0~999.9s 0.1 10.0
P403 |Tiempo aceleracion 3|0~999.9s 0.1S 10.0
P404  [Tiempo desaceleracion 3[(0~999 95 0.1S 10.0
Tiempo aceleracion
P405 |4/ aceleracion de  [0~999.9s 0.1 10.0
funcion JOG
Tiempo desacelera
P406 |cion 4 / desacelera | 0 - 999.9 0.1S 10.0
cién de funcién JOG|
p407 | Valorde consigna | o _ 9999 1 100
del contador
P408 Valor intermedio 0~999.9s 1 50
del contador )
p4gg | Limite detorque | >0 1% 150%
durante la aceleracion ° ° °
Limite de torque
P410 a velocidad constante 0~200% 1% 00
Prevencion de sobre | o: No prevenir, puede salir de
P411 éeg:;gglggggl: la servicio por sobretension del BUS | | 1
CC/ 1: Prevenir (limita desacelerac)
Seleccion de 0: Invalido / 1: Valido /
P412 {gr?s‘fclﬁ?'lcala%?ocrjneética 2:Invalido cuando desacelera 1 1
Seleccion de ahorro
P413 de energia 0~100% 1% 00
automatico
P414 |Reservados -
o |P415 |Reservados -
8
3 Reinicio después 0: No reiniciar / 1: Reiniciar
g P4l6 m%ﬁ,?gﬁgn%g”ergia automaticamente (cuidado!) 1 0
™ Tiempo permitido
T [P417 |de corte de energia [0~10s 1 5.08
'% para reinicio
Limite de corriente
%‘ P418 | qurante el reinicio | 0~200% 1 150%
=1
P419 |Tiempa dereinicio Jo~10s 1 10
P420 gieegﬁgs de reinicio [ (54 1 0
Ti d tard
P421 |dsremicie despads [0~100 S 2 2
de falla
P422 é\gg}gpognﬁeeun 0~3 (ver detalles en manual pdf) 1 0
P423 |dbegedetecdion  10-200% 1 00
PA24 | JiemRede geileccion 10-20.08 0.1 00
P425  [Frecuencia alcance 1 | 0.00~frecuencia maxima 0.1 0
P426 |Frecuencia alcance 2 | 0.00~frecuencia maxima 0.1 0
P427 |consigna Temporizador 1 [0~10.0s 0.1 0
P428 |Consigna Temporizador 2 |(0~100s 1 0
Tiempo de limitacion .
P429 ggrgggl:}e‘ea velocidad [0~999.9s 0.1 Variable
P430 (GRS S [0.00~2.00 1z 0.1 0.50
alcance de frecuencia
P431  [salto de frecuencia 1 0.00~frecuencia méxima 0.1 0
P432  |salto de frecuencia 2 0.00~frecuencia maxima 0.1 0
Amplitud del lazo de
P433  |nistéresis del salto 0.00~2.00 Hz. 0.1 0.50
de frecuencia
P434 | Salto de frecuencia 0~10.00Hz 0.1 0.1
Arribalabajo
Opciones de
P435 memoria de frecuencia | 0: Memorizar / 1: No memorizar || 0




funcionamiento PID

frecuencia minima. Cuando la
realimentacion alcanza limite inferior
(P606), el PID comienza a funcionar.

n 5 P
c 2 M inimo Inicial
3 3 Nombre Rango de ajuste _ Ajuste nicia
2 g incrementos| valor
o
> @
P500 lhi/leogol_ge memoria  |0~1 1 0
P501 | Modo de inicio de PLC | 0~1 1 0
0:PLC se detiene después de
completar un ciclo
1:PLC modo pausa, luego de
completar un ciclo
Bl Modo de funciona- ZEPLC ejecutando ciclos
5 P502 | miento de PLC ZZI(;;D modo pausa, ejecutando 1 0
o 4:PLC opera en la ultima frecuencia
'g después de completar un ciclo.
8
=
S
P503 | Multi velocidad 1 0.00~frecuencia maxima 0.1 20.0
P504 | Multi velocidad 2 0.00~frecuencia maxima 0.1 10.0
PS0S | Multi velocidad 3 0.00~frecuencia maxima 0.1 20.0
P506 | Multi velocidad 4 0.00~frecuencia maxima 0.1 25.0
P507 | Multi velocidad 5 0.00~frecuencia maxima 0.1 30.0
P508 | Multi velocidad 6 0.00~frecuencia maxima 0.1 35.0
P509 | Multi velocidad 7 0.00~frecuencia maxima 0.1 40.0
P510 | Multi velocidad 8 0.00~frecuencia maxima 0.1 45.0
P511 [ Multi velocidad 9 0.00~frecuencia maxima 0.1 50.0
P512 | Multi velocidad 10 0.00~frecuencia maxima 0.1 10.0
P513  |Multi velocidad 11 0.00~frecuencia maxima 0.1 10.0
P514 | Multi velocidad 12 0.00~frecuencia maxima 0.1 10.0
P515  [Multi velocidad 13 0.00~frecuencia maxima 0.1 10.0
P516  [Multi velocidad 14 0.00~frecuencia méaxima 0.1 10.0
P517  [Multi velocidad 15 0.00~frecuencia méaxima 0.1 10.0
P518 | Hgmeodeoperacion  1(.99995 1S 100
2 |P519 |Fempodeoperacion  10~9999g 1S 100
g P520 | fiempo deoperacion  (-~9999g 1S 100
B |P521 | Eggeedecperacién  10-99995 1S 100
% P522 | Tiemee deoperacion {99995 1S 0
S |P523 | Reppedecperacion - 1).9999g 1S 0
P524 | pempodeoperacion (9999 1S 0
P525 | Hemeo deoperacion 19999 1S 0
P526 | Ppggo decperacion 1099995 1S 0
P527 | Bempgdecperacion  (.9999g 1S 0
P528 | BemeRgdeoperacion  1).9999g 1S 0
P529 | Fempgdeoperacion  10-9999g 1S 0
P530 [ BE@Rgeecperacion  10~9999s 1S 0
P531 | ppEag e cperaion  10~9999s 1S 0
P532 | ppgegdecperacion  10-99995 18 0
Direccion d
P533 lulr:ifocr:t;r:ni:nm depc |0~9999 1 0
0: PID desactivado
P600 | Modo de inicio de PID | 1 Iniciar PID 0
2: Inicia PID por terminal externo
P601 Seleccién del modo 0:Modo de realimentacién negativa 1 0
de operacion del PID | 1:Modo de realimentacion positiva
i6 ; 0: modo figurado (P604)
P602 | Seeoritn 90 | 1:AVI (0~ 10v) 1 0
(set point) 2:AVI (0 ~ 20ma)
0: AVI (0-10V)
Seleccion variable 1: AVI (0-20mA
P603 de proceso del PID | 5. RESE(RVADA ) 1 0
(realimentacion) 3: RESERVADA
Ajuste de set point
P604 | 4o piD 0.0~100.0% 0.1% 50%
Limite superior de
P605 glal:r)ma del 0~100.0% 1% 100%
Limite inferior de
P606 gllal:r)ma del 0~100.0% 1% 0%
P07 | Bandaproporcional g g.500.0% 0.1% 100%
g P608 | Tiempo Integral PID |0-0~200.0 S.0 indica no usado 0.1s 0.3s
e}
B [P609 | [igmee diferencialde 1 00,0~20.00 S.0 indica no usado  [0.1s 0.0
o
S |P610 |Escalon minimo de PID|0.00~1.00Hz 0.1 0.5Hz
=)
P61l Frecuencia de PID QAO‘O~120:1.I)HZ (0.00H?) 0.00Hz 0.1 0.0Hz
enespera significa funcién espera no utilizada
Duracion de la
P612 esperade PID 0~200s 1S 10s
Pons | Vi [o-100% o
Escalado de valor de
P614 o/ en pantalia 0~9999 1 1000
P615 | Digitos PID en pantalla | ]~5 1 4
Decimales
Pp616 PID en pantalla 0~4 1 2
P617 | Limite superior de 0.00~frecuencia maxima 0.1 48.00
P618 Limite inferior de R L. 0.1 20.00
frecuencia de PID 0.00~frecuencia maxima . B
0: Trabaja siempre
(funcion PID abierto)
1:Cuando la realimentacién alcanza
P619 Modo de el limite superior (P605), funciona en 1 0




g' g? Minimo Inicial
S . .
3 3 Nombre Rango de ajuste . Ajuste nicla
S [ incrementos|  valor
> &
0: 4800bps
Velocidad de 1: 9600 bps
(? P700 Comunicacion 2: 19200 bps 1
§ 3: 38400 bps
o 0: 8N1 para ASCII
g 1: 8E1 para ASCII
2: 801 para ASCII
3 |pror Modo de 0
£ [ 3:8N1 para RTU
g_ comunicacion 4 8E1 para RTU
L 5: 801 para RTU
g.
Direccién de
P702 comunicacion 0-240 ! 0
Bloqueo avanzado .
: Bl
P8O0 X 0. loqueado 1 1
de parametros 1: Desbloqueado
Configuracion de
P8OL | sistema 50Hz / 60Hz | 0~50HZ 1~60HZ 1 0
Seleccionde par |o: par Constant
P802 variable o par  |4: pz: Vgﬁ:bﬁz © 1 1
constante
Ajuste de la
P803 proteccion de Variable 0.1 Variable
sobretension
Ajuste de la
P804 proteccion de Variable 0.1 Variable
baja tension
Ajuste de la proteccion . q
P8OS | 4o soprecalentamiento [40~120°C 0.1 85/95°C
Tiempo de filtrado
z P806 de pantalla 0~10.0 0.1 1.0
<
)
3 Coeficiente de
2 |p8o7 calibracion bajo 0-9999 1 -
© de salida analogica
3 ~10Vv
§, Coeficiente de
S |psos |  CAlbraciénalio 4 9999 1 -
de salida analdgica
0~10vV
Coeficiente de
calibracion bajo de
P809 salida analégica 0-9999 1 -
0-20mA
Coeficiente de
pglo | calibraciénalio 09999 1 -
de salida analdgica
0-20mA
P811 - - - -
ARRIBA/ABAJO 0 M )
Opciones de . Memorizar
P8I2 mzmoria de 1: No memorizar 1 1
frecuencia

8,Solucién de problemas

Indicacion
en panel
de operacion

Nombre Razén de la posible falla

Accion correctiva

Sobre corriente

Por favor, péngase en contacto

OCO/UCO [ gyrante Ia parada |1:Falla Inverter con su representante de ventas
1: El tiempo de aceleracion es 1:Incremente el tiempo de
demasiado corto aceleracion
2: La curva V/F no esta 2: Configure correctamente la
correctamente configurada curva V/F.

3: El bobinado del motor tiene 3:Verifique la aislacion del motor.
cortocircuito a tierra 4: Reduzca el refuerzo de torque
: 4: Se establece el refuerzo de 5:Verifique tension de entrada
OCl1/ucC1 S%?J';easg?:me torque demasiado rapido 6:Veriﬂque la carga del ryjolor
aceleracion 5: La tension de entrada es 7:Verifique la cqnﬂguraclon o
demasiado baja amplie la capacidad del inverter
6: Intenta arrancar con el 9: Enviar para su revision
motor ya girando
7: La configuracion del inverter
no es la correcta
9: Falla en el inverter
1:Increment el tiempo de la
. 1: El tiempo de desaceleracion desaceleracion

0C2/UC2 Sogrueracr?{er'leame es demasiado corto 2: Amplie la capacidad del

acion 2:la del inverter no inverter

esta configurada correctamente
3: Hay carga inercial muy alta

3: Resolver la inercia o verificar
la carga

0C3/UC3

Sobre corriente a

1: Posibles problemas de aislacion
en los bobinados del motor
2:Fluctuacion de la carga

o tension de entrada muy baja

5: Vea si existe otro motor de gran
potencia entrando en marcha que
haga caer la tension de entrada

6: Verifique si hay alguna

entrada

3:Fluctuacién de tension de entrada

4:capacidad del Inverter configurada

perturbacién que altere la tensién de

1:Verificar la aislacion del motor en|
situacion de carga

2:Verifique lubricacion mecanica
en la carga

3: Amplie la capacidad del
transformador de alimentacion si lo|
hubiere

4: Bobinados del motor mal
configurados

5: Resuelva los problemas de
alimentacion




Indicacién
en panel
de operacion

Nombre

Razén de la posible falla

Accién correctiva

Sobretension

1: el tiempo de desaceleracion
es corto

1: Aumente la rampa de
desaceleracion

ouo " 2:El Inverter esta configurado 2: Verifique la configuracion
durante la detencion | incorrectamente 3: Verifique si la tensién de
3: Carga inercial muy alta alimentacion es alta
1: Circuito de fuente de 1:Verifique la tension de
. alimentacion defectuoso alimentacion
Sobretension 2:Circuitos periféricos de 2: No usar contactor de
oul durante la alimentacion que actdan alimentacion para controlar el
aceleracion incorrectamente encendido o apagado
3:Falla del Inverter 3: Enviar para su revision
1:Tensién anormal de alimentacion | 1:Verifique la tension de
Sobretension anormal alimentacion
ou2 durante la 2: Excesiva regeneracién del motor | 2: Instale resistencia de
desaceleracion 3: Resistencia de frenado frenado
incorrectamente configurada 3: Verifique el valor de la
resistencia de frenado
1: El tiempo de desaceleracion 1: Incremente el tiempo de la
es demasiado corto rampa de desaceleracion
2: Tension anormal de 2:Verifique la tension de
Sobre tensién a alimentacion alimentacion
ou3 . 3: Sobrecarga del inverter 3:Verifique la resistencia de
velocidad constante 4 Registencia de frenado mal frenado
configurada 4:Verifique parametros de frenado
5: Parametros de frenado de nuevo
incorrectamente configurados
1:Verifique la tension de
LU0 Baja tension durante |1 tension de alimentacion anormal gli\r/ﬂe}r;lacién» hay falta de
. :Verifique si hay falta de fase
la detencién 2:Falta de fase q Yy
Baja tension durante
LU1 la aceleracion
. . 1 Tension de alimentacion anormal | 1. vgrifique la alimentacion
LU2 Baja tension durante |2 Falta de fase 2: Utili q na fuente d
la desaceleracion 3-Hay una iend - Utilice una fuente de
-nay gran carga poniendose en| glimentacion independiente
ha en el mismo punto de
alimentacion
Baja tension a
LU3
velocidad constante
OLO durante
la parada

OL1 durante
aceleracion

Sobrecarga del

1:Sobrecarga

1: Reducir el peso de la carga o
reemplazar el inverter por uno mas|
grande

2: Tiempo de ion iado
corto
3: Refuerzo de torque demasiado
rapido

:Inci el tiempo de
aceleracion
3: reducir la velocidad de aumento

de refuerzo de torque

OL2 durante inverter 4: Curva V/F incorrecta 4: Configurar otra vez la curva de
desacelera- 5: Baja tension de entrada VIF
cién 6: Antes de detenerse el motor, el 5:Verificar tension de entrada
inverter esta arrancando 6: Adoptar el modo de inicio de
7: Fuctuacion o bloqueo de la carga |seguimiento de velocidad
7: Verifique la condicion de carga
OL3 durante
velocidad
constante
OTO durante
la parada
1:Sobrecarga en el eje del motor 1: Reducir la carga del motor
2: El tiempo de aceleracion es muy | 2:Incremente el tiempo de
OT1 durante corto aceleracion
aceleracion 3 La proteccion del motor se 3: Ajuste la proteccion del motor
configuré muy baja 4: Configure correctamente la
4:Lacurva V /F curva se encuentra |curva V/F
OT2 durante Sobrecarga incorrectamente configurada 5:Reduzca la velocidad del
desacelera- del motor 5: El refuerzo de torque es refuerzo de torque
cion demasiado rapido 6:Verifique la aislacion del motor
6: Falla en la aislacién del motor o cambie el motor
7: Motor es demasiado pequefio 7:Use un motor de mayor
OT3 durante potencia
velocidad
constante
. . 1: después de resolver de parada de
ES Parada de 1:El inverter esté en la emerg[e)enc\a, ponga en matena con el
emergencia condicién qe parada de procedimiento regular
emergencia
1:La comunicacion tiene algin 1: realizar correctamente el
problema cableado de los terminales
2:La communication se establece RS-485
cO Errorde incorrectamente 2:Verificar los parametros de
comunicacion 3:El formato de transmision es comunicacion
incorrecto 3:Verifique el formato de
transmision de datos
1:algin terminal esta suelto. La 1:Verifique las conexiones de
20 Ape"‘:’:g%';]a:o senal de la linea de entrada todo ef 1520 4-20mA
4-20mA esta mal conectada correctamente.
. . . . Después de detener el equipo,
Pr Error de parametro | Algln parametro es erroneo verificar los parametros
El parametro no existe o el
Err Grupo de parametro es de solo lectura para | Dejar este parametro como esta

parametro incorrecto

su configuracion en fabrica
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