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D@ iATENCION!
Es muy importante conferir si la
version de software del convertidor es

igual a la sefalizada arriba.



Sumaério de las Revisiones

Las informaciones a seguir describen las revisiones realizadas en

este manual.
Revision Descripcion de la Revision Capitulo
1 Primeira Revision -
2 Inclusdo CFW 10 Tamafio Il y -
Tamafio lll y Filtros EMC

3 Inclusién de las versiones Plus y -
Cleandel CFW10

4 Afadido dos modelos trifasicos, -

Cold Plate y con filtro Built-in

5 Revision en el texto del parametro P206 - 6

Tiempo de Auto-Reset
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CFW-10 - REFERENCIA RAPIDA DE LOS PARAMETROS

REFERENCIA RAPIDA DE LOS PARAMETROS, MENSAJES DE ERRORY ESTADO

Software: V2.XX
Aplicacion:
Modelo:

N.° de série:
Responsable:
Data: / /

|. ParAmetros

Parametro Funcién Rango de Valores AUz Unidad AU EE
Fabnca Usuario

P0O00  |Parametro de Acceso Oa4,6a999 = Lectura
5 =Alteracién
PARAMETROS DE LECTURA - P002 a P099

P002  |Valor Proporcional ala 0.0a999 - - - 65
Frecuencia (P208xP005)
P003  |Corriente de Salida (Motor) 0 a 1.5XInom - A - 65
P004  |Tensi6n del Circuito Intermediario| 0 a 524 - \ - 65
P005 |Frecuencia de Salida (Motor) 0.0 299.9, 100 a 300 - Hz - 65
P007  [Tensién de Salida (Motor) 0a 240 - \% - 65
P008 |Temperatura del Disipador 25a110 - °C - 65
P014  |Ultimo Error Ocurrido 00a41 - - - 65
P015 |Segundo Error Ocurrido 00a41 - - - 65
P016  |Tercero Error Ocurrido 00a41 - - - 65
P023  |Versién de Software X.yz - - - 66
P040  |Variable del Proceso PID 0.0a999 - - - 66
PARAMETROS DE REGULACION - P100 a P199
Rampas
P100 ([Tiempo deAceleracion 0.1a999 5.0 S 66
P101 ([Tiempo de Desaceleracion 0.1a999 10.0 s 66
P102 [TiempoAceleracion-22Rampa |0.1a999 5.0 s 66
P103 Tiempo Desaceleracion 0.1a999 10.0 S - 66
22 Rampa
P104 |RampaS 0 = Inactiva 0 % 66
1=50
2 =100
Referencia da Frecuencia
P120 |Backup de la Referencia Digital |0 = Inactivo 1 - 67
1 = Activo

2 = Backup por P121
3 =Activo luego a Rampa

P121  |Referenciade Frecuencia P133 a P134 3.0 Hz 68
por las Teclas HMI
P122 ReferenciaJOG P133aP134 5.0 Hz 68
P124®  |Referencia 1 Multispeed P133aP134 3.0 Hz 68
P125®  |Referencia 2 Multispeed P133aP134 10.0 Hz 68
P126® |Referencia 3 Multispeed P133aP134 20.0 Hz 68
P127®  |Referencia 4 Multispeed P133aP134 30.0 Hz 69
P128® |Referencia 5 Multispeed P133 aP134 40.0 Hz 69
P129®  |Referencia 6 Multispeed P133aP134 50.0 Hz 69
P130®  |Referencia 7 Multispeed P133aP134 60.0 Hz 69
P131®  |Referencia 8 Multispeed P133aP134 66.0 Hz 69
Limites de Frecuencia
P133®  |Frecuencia Minima (Fmin) 0.0a P134 3.0 Hz 70
P134®  |Frecuencia Maxima (F,.,) P133 a 300 66.0 Hz 70




CFW-10 - REFERENCIA RAPIDA DE LOS PARAMETROS

Parametro Funcién Rango de Valores AJLfSt? € Unidad AJUSH? _del
Fabrica Usuario

Control VIF
P136® |Boost de Torque Manual 0.0a 100 20.0 % 70
(Compensacion IXR)
P137 Boost de Torque Automatico 0.0a100 0.0 % 71
(Compensacion IxR Automatica)
P138 Compensacion 0.0a10.0 0.0 % 72
de Escorregamiento
P142™W® |Tension de Salida Maxima 0a100 100 % 73
P145W@ |Frecuenciade Inicio de P133aP134 60.0 Hz 74
Enfraguecimento de Campo (F_, )
Regulacién Tensiéon CC
P151 Nivel de Actuaciondela Linea 100: 360 a 460 430 Y 74
Regulacion de la Tension del Linea 200: 325a410 380
Circuito Intermediario
Corriente de Sobrecarga
P156 @ |Corriente de Sobrecarga del Motor [0.3xl _ a 1.3xl__ [|1.2xP295] A 75
Limitacién de Corriente
P169 @ [Corriente Maxima de Salida 0.2, a2.0xl |1.5xP295] A 76
PARAMETROS DE CONFIGURACION - P200 a P398
Pardmetros Genéricos
P202® |Tipo de Control 0 = Control V/F Linear 0 - 7
1 =Control V/F Cuadrético
P203® |Seleccion de Funciones 0=Ninguna 0 - 78
Especiales 1 =Regulador PID
P204® |Carga Parametros con 0 a 4 = Sin Funcién 0 - 78
Padrén de Fabrica 5= Carga Padrén
de Fabrica
6 a 999 = Sin Funcion
P206 Tiempo de Auto-Reset 0a255 0 s 79
P208 Factor de Escala de la Referencia| 0.0 a 100 1.0 - 79
P219® |Punto de Inicio de la Reduccién |0.0a 15.0 15.0 Hz 79
de la Frecuencia de Conmutacion
Definicién Local/Remoto
P221® |Seleccién de la Referencia - 0=Teclas@; y(¥>HMI| 0 = Para - 79
Situacion Local 1=A1 Conver. de|
2=EP. Frec.
3 = Potenciémetro HMI | \ersién
4 a5=Reservado Estandar
6 = Multispeed y Clean
7 = Entradaen la 3 = Para
Frecuencia Conver. de|
Frec.
Version
Plus
P222™ |Seleccion de la Referencia - 0=Teclas @y HMI 1 - 79
Situacion Remoto 1=A11
2=E.P
3 = Potenciémetro HMI
4 a5=Reservado
6 = Multispeed
7 = Entrada de la
Frecuencia




CFW-10 - REFERENCIA RAPIDA DE LOS PARAMETROS

Fabrica Usuario

P229® |Seleccion de Comandos - 0 =Teclas HMI 0 80
Situacion Local 1=Terminales

P230® |Seleccién de Comandos - 0 =Teclas HMI 1 - 80
Situacion Remoto 1=Terminales

P231® | Seleccion del Sentido de Giro - | 0 =Horario 2 - 80
Situacion Local y Remoto 1 =Antihorario

2 =Comandos

Entrada(s) Analdgica(s)

P234 Ganancia de la Entrada 0.0a999 100 % 81
AnaldgicaAll

P235 @ | Sefial de la EntradaAnalégicaAll | 0=(0a 10) V/(0 a 20) mA 0 - 84

1=(4a20) mA

P236 Offset de la Entrada Anal6gicaAll | -120 a +120 0 % 84

P238 Ganancia de la Entrada 0.0a999 100 % 84
(Potenciémetro HMI)

P240 Offset de la Entrada -120a+120 0 % 84
(Potenciémetro HMI)

P248 Constante de Tiempo del Filtro 0a 200 200 ms 84
de la Entrada Analdgica (Al1)
Entradas Digitales

P263® |Funcién de la Entrada Digital 0 = Sin Funcién 1 - 85
DIl 1 =Sin Funcién o

P264® |Funcién de la Entrada Digital Habilita General 5 - 85
DI2 2 =Habilita General

P265® |Funcién de la Entrada Digital 3=J0OG 6 - 85
DI3 4 = Gira/Para

P266® |Funcién de la Entrada Digital 5 = Sentido de Giro 4 - 85

Di4

6 = Local/Remoto

7 = Multispeed

8 = Multispeed con
23rampa

9 = Avanzo

10 = Retorno

11 = Avanzo con 22 rampa
12 = Retorno con 22 rampa|
13 =Liga

14 = Desliga

15 = Activa 22 rampa

16 = Acelera E.P.

17 = Desacelera E.P.

18 = Acelera E.P. con
23rampa

19 = Desacelera E.P. con
23rampa

20 = Sin Error Externo

21 = Reset de Error

22 = Acelera E.P / Liga
23 =Desacelera

E.P./ Desliga

24 = Parar

25 =Llave de Seguridad
26 = Entrada en
Frecuencia

27 = Manual/Automatico

(PID)
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CFW-10 - REFERENCIA RAPIDA DE LOS PARAMETROS

Parametro Funcién Rango de Valores AJLfSt? d€ |unidad AJUSH? _de
Fabrica Usuario
9 200 % 90

P271 Ganancia de la entrada en 0.0a99
Frecuencia
Salidas Digitales
P277®  |Funcién de la Salida 0 = Fs>Fx 7 - 91
aRelé RL1 1= Fe>Fx
2 = Fs=Fe
3 = Is>Ix
4y 6 = Sin Funcion
5=Run
7 =Sin Error
Fxy Ix
P288 Frecuencia Fx 0.0aP134 3.0 Hz 92
P290 Corriente Ix 0.0a 1.5 X lgm P295 A 92
Datos del Convertidor
P295 Corriente Nominal del 16 Disponible A 92
Convertidor (1) 2.6 solamente
4.0 paralectura
7.3
10.0
15.2
P297M@| Frecuencia de Conmutacion 25a15.0 5.0 kHz 92
Frenado CC
P300 Duracién del Frenado CC 0.0a15.0 0.0 s 93
P301 Frecuencia de Inicio del 0.0a15.0 1.0 Hz 93
Frenado CC
P302 Torque de Frenado 0.0a100 50.0 % 93
FUNCION ESPECIAL - P500 a P599
Regulador PID
P520 Ganancia Proporcional PID 0.0a999 100 % 102
P521 Ganancia Integral PID 0.0a999 100 % 102
P522 Ganancia Diferencial PID 0.0 2999 0 % 102
P525 Setpoint via Teclado Regulador PID| 0.0 a 100 0 % 102
P526 Filtro de la Variable de Proceso | 0.0 a 10.0 0.1 s 102
P527 Tipo deAccién del Regulador PID | 0 = Directo 0 - 102
1=Reverso
P528 Factor Escala Var. Proc. 0a999 100 - 103
P536 Ajuste Automatico de P525 0 = Activo 0 - 103
1 = Inactivo

(1) Este parametro solo puede ser alterado con el convertidor deshabilitado (motor parado).

(2) Este parametro no es alterado cuando es ejecutada la rutina carga padron de fabrica
(P204 =5).

(3) 6 % para el modelo de 15.2 A.

(4) 2.5 kHz para el modelo de 15.2 A.
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CFW-10 - REFERENCIA RAPIDA DE

LOS PARAMETROS

Il. Mensajes de Error

lll. Otros Mensajes

12

Sefializacién Significado Pagina
EOO Sobrecorriente/Cortocircuito en la salida 104
EO1 Sobretension en el circuito intermediario (link CC) 104
E02 Subtension en el circuito intermediario (link CC) 104
E04 Sobretemperatura en el disipador de potencia 105
E05 Sobrecarga en la salida (funcion Ixt) 105
E06 Error externo 105
EO08 Error en la CPU (watchdog) 105
E09 Error en lamemoria del programa (checksum) 105
E24 Error de programacion 105
E31 Falla de comunicacion de la HMI 105
E41 Error de autodiagnostico 105

Sefializacién

Significado

rdy Convertidor listo (ready) para ser habilitado
Convertidor con tension de red insuficiente para

Sub operacion (subtension)

dcb Sefializacion durante actuacion del frenado CC

EPP Convertidor esta ejecutando la rutina carga padrén

de fabrica




CAPITULO 1

1.1 AVISOS DE
SEGURIDAD
EN EL MANUAL

'y

"

1.2 AVISOS DE
SEGURIDAD EN
EL PRODUCTO

R

INSTRUCCIONES DE SEGURIDAD

Este manual contiene las informaciones necesarias para el uso correcto
del convertidor de frecuencia CFW-10.

Fue escrito para ser utilizado por personas con entrenamiento o
calificacion técnica adecuados para operar este tipo de equipamiento.

En el texto seran utilizados los siguientes avisos de seguridad:

iPELIGRO!

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

iATENCION!

La no consideracion de los procedimientos recomendados en este
aviso pueden llevar a dafios materiales.

iNOTA!

El texto objetiva suministrar informaciones importantes para el
correcto entendimiento y buen funcionamiento del producto.

Los siguientes simbolos pueden estar afijados al producto, sirviendo
como aviso de seguridad:

Tensiones elevadas presentes.

Componentes sensibles a descarga electrostaticas. No
tocarlos.

Conexion obligatoria al tierra de proteccién (PE).

Conexion del blindaje al tierra.

1.3 RECOMENDACIONES

PRELIMINARES

>

iPELIGRO!

Solamente personas con calificacién adecuada y familiaridad del
convertidor CFW-10 y equipamientos asociados deben planear o
implementar la instalacion, puesta en marcha, operacion y
mantenimiento de este equipamiento.

Estas personas deben seguir todas las instrucciones de seguridad
contenidas en esto manual y / o definidas por normas locales.

No seguir las instrucciones de seguridad puede resultar en riesgo
de vida y /o dafios en el equipo.

13
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iNOTA!
Para los propdsitos de este manual, personas calificadas son
aquellas entrenadas de forma a estar aptas para:

1. Instalar, hacer la puesta a tierra, energizar y operar el CFW-10 de
acuerdo con este manual y los procedimientos legales de
seguridad vigentes;

2. Utilizar los equipamientos de proteccién de acuerdo con las normas
establecidas;

3. Prestar servicios de primeros socorros.

iPELIGRO!
El circuito de control del convertidor (CCP10, DSP) y el HMI estan en
alta tensién y no son puestos a tierra.

iPELIGRO!

Siempre desconecte la alimentacion general antes de tocar cualquier
componente eléctrico asociado al convertidor.

Muchos componentes pueden permanecer cargados con altas
tensiones y/o en movimiento (ventiladores), mismo después que la
entrada de alimentacién CA es desconectada o apagada. Espere
por lo menos 10 minutos para garantir la total descarga de los
capacitores.

Siempre conecte la carcaza del equipamiento al tierra de proteccion
(PE) en el punto adecuado para esto.

iATENCION!

Las tarjetas electronicas poseen componentes sensibles a descar-
gas electrostaticas. No toque directamente sobre componentes o
conectores. Caso necesario, toque antes en la carcaza metalica
puesta a tierra o utilice pulsera antiestatica adecuada.

iNo ejecute ningun ensayo de tension aplicada al convertidor!
Caso sea necesario consulte el fabricante.

[

iNOTA!

Convertidores de frecuencia pueden interferir en otros equipamientos
electronicos. Siga los cuidados recomendados en el capitulo 3
Instalacion y Conexion, para minimizar estos efectos.

iNOTA!
Lea completamente este manual antes de instalar o operar este
convertidor.



CAPITULO 2

2.1

2.2

SOBRE EL
MANUAL

VERSION DE
SOFTWARE

INFORMACIONES GENERALES

El capitulo 2 provee informaciones sobre el contenido de este manual y
su proposito, describe las principales caracteristicas del convertidor
CFW-10 y como identificarlo. Adicionalmente, informaciones sobre
recibimiento y almacenaje son suministrados.

Este manual tiene 9 capitulos, que siguen una secuencia l6gica para
el usuario recibir, instalar, programar y operar el CFW-10:

Cap.1 - Informaciones sobre seguridad.

Cap.2 - Informaciones generales y recibimiento del CFW-10.

Cap.3 - Informaciones sobre como instalar fisicamente el CFW-10,
como conectarlo eléctricamente (circuito de potencia y
contral).

Cap.4 - Informaciones sobre como usar el HMI (Interface
Hombre - Maquina/teclado y display).

Cap.5 - Informaciones sobre la puesta en marchay pasos a seren
seguidos.

Cap.6 - Descripcién detallada de todos los parametros de
programacion y de lectura.

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

Cap.8 - Descripcién, caracteristicas técnicas y instalacion de los
equipamientos opcionales del CFW-10.

Cap.9 - Tablas y informaciones técnicas sobre la linea de potencias
del CFW-10.

El proposito de este manual es proveer las Informaciones minimas
necesarias para el buen uso del CFW-10. Debido a la grande gama de
funciones de este producto, es posible aplicarlo de formas diferentes a
las presentadas acda. No es la intencion de este manual agotar todas
las posibilidades de aplicaciones del CFW-10, ni tampoco WEG puede
asumir cualquier responsabilidad por el uso del CFW-10 no basado en
este manual.

Es prohibido la reproduccién del contenido de este manual, en todo
0 en partes, sin la permisién por escrito de WEG.

La versién del software usado en el CFW-10 es importante porque es el
software que define las funciones y los parametros de programacion.
Este manual refiérese a la version del software conforme sefializado en
la primera pagina. Por ejemplo, laversién 1.0X significa de 1.00 hasta
1.09, donde “X” son evoluciones en el software que no afectan el
contenido de este manual.

La version del software puede ser leida en el parametro P023.

15



CAPITULO 2 - INFORMACIONES GENERALES

2.3 SOBRE EL

El convertidor de frecuencia CFW-10 posee en el mismo producto

CFW-10 un control V/F (escalar).
El modo V/F (escalar) es recomendado para aplicaciones mas
sencillas como el accionamiento de la mayoria de las bombas y
ventiladores. En estos casos es posible reducir las perdidas en el
motor y en el convertidor utilizando la opcién “V/F Cuadratica”, lo que
resulta en ahorro de energia. El modo V/F también es utilizado
cuando mas de un motor es accionado por un convertidor
simultdneamente (aplicaciones multimotores).
La linea de potencias y demas informaciones técnicas estan en el
Cap. 9.
El diagrama en bloques a seguir proporciona una vision de conjunto
del CFW-10.

eulR R e
Red de L/L1 +
Alimentacion {Nﬁéz _|>I_ T - \‘,\L},} Motor
& | cino R ] 3
PE
wennans BOTENCIA s
CONTROL
FUENTES PARAELECTRONICAY
INTERFACES ENTRE
POTENCIAY CONTROL

Entradas <+ N

Digitales < | "CCP10" TARJETA

(DIL a Di4) DE CONTROL

CONDSP
f Salidaa
Entrada :DD_ — A }_({ Relé
Analbgica (RLL)
(A1)

Figura 2.1 - Diagrama de bloques del CFW-10, modelos 1.6 A, 2.6 Ay 4.0 A/ 200-240 V (monofasico) y
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Resistor de Frenado
(Opcional)
A

o[ ER
+ Ty
Red de L/LL mp—T] + . .
. ” ] p . : u
Alimentacion {NL/;z - —|>|— = : L _Jﬁi::& w }MOtor
&1 h
Filtro RFI Rsh PE
CONTROL
FUENTES PARAELECTRONICAY
INTERFACES ENTRE
POTENCIAY CONTROL
Entradas . .
Digitales a' ] "CCP10"TARJETA
(DILaDi4) _;: v DE CONTROL
CONDSP
Entrada ; Salidaa
Analdgica :DD_ * ::> }..X Relé
(A1) " (RL1)

Figura 2.2 - Diagrama de bloques del CFW-10, modelos 7.3 Ay 10.0 A/ 200-240 V (monoféasico) y

10.0Ay 15.2 A/ 200-240 V (trifasico)
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LI 44
Red de L : :
Alimentacién{ N2 _DI_ : = \\/\L}I}Motor
a L0 4 4
L/ TY T
PE NIC FitoRFI  Rsh PE
........ PO ENCIA e e mmmamnnnn
CONTROL
FUENTES PARAELECTRONICA
Y INTERFACES ENTRE
POTENCIAY CONTROL
Entradas ¢ N
Digitales £ A "CCP10"
(DI1aDl4) TARJETADE
CONTROL CON
Entrada :D>_ A psp N }_'/ Salidaa
P . N 3L
Analbgica v v Relé
(A1) (RL1)

Figura 2.3 - Diagrama de bloques del CFW-10, modelos 1.6 Ay 2.6 A/110-127 V
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Resistor de Frenado
(Opcional)
—AA—

+UD | BR

Redde L/iL1
Alimentacion ¢ N-2™

$ |

PE

£

r—

e

3V }Motor
w

CONTROL

FiltroRFI Rgp

........... PQIENCJA{\r

CONTROL

FUENTES PARAELECTRONICAY
INTERFACES ENTRE POTENCIAY

V.

Entradas L 3 R
Digitales _( ——— ) i
(DI1aDl4) CCP10" TARJETA
DE CONTROL CON
Entrada DSP
Analdgica :D_ :D, >
(A1)

Y

Salidaa

Figura 2.4 - Diagrama de bloques del CFW-10, modelos 4.0 A/ 110-127 V

Relé
(RL1)

19



CAPITULO 2 - INFORMACIONES GENERALES

2.4  ETIQUETAS DE
IDENTIFICACION DEL

CFW-10
Version de
Software
e, W
Modelo del CFW-10 — " moBcrwioowisstiiaps?  Vast Ros  yBs _
. ) T LINEILINEA:110-127VAC 14 7.1A S0060Hz«—& 13— Datos Nominales de Entrada
Datos Nominales de Salida———— ouTPUT/SALIDA: 0...LINELLINER 1.6A0300Hz = (Tension, Corriente, etc.)
(Tensién, Frecuencia) $ SERIAL 000039 22092007 COD.417111300 ;F\ ' &R
g8
®ICECD o
wir e HECHO EN BRASIL /MADE IN BRAZIL oe=
m
NUmero de Série ftem de estock WEG Fecha de Fabricacion

Etiqueta Lateral del CFW-10

Figura 2.5 - Descripcion y localizacion de la etiqueta de identificacion
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2.5

22

RECIBIMIENTO
Y
ALMACENAJE

El CFW-10 es suministrado empaquetado en caja de carton.

En la parte externa de este embalaje existe una etiqueta de
identificacion que es la misma que esta afijada en la lateral del
convertidor.

Verifique si:

@ La etiqueta del identificacion del CFW-10 corresponde al modelo
comprado.

& No ocurrieron dafios durante el transporte.

Caso fuere detectado algin problema,contacte inmediatamente la
transportadora.

Si el CFW-10 no fuere instalado a la brevedad, almacénelo en un sitio
limpio y seco (temperatura entre -25 °C y 60 °C) con una coberturapara
no acumular polvo.

iATENCION!

Cuando el convertidor sea almacenado por largos periodos de
tiempo, recomiéndase energizarlo por 1 hora, a cada intervalo de 1
afio.

Para todos los modelos utilizar: tensién de alimentacién monofasica,
50 Hz o 60 Hz compatible con la alimentacion del convertidor de
frecuencia, sin conectar el motor a su salida. Luego de esta
energizacion mantener el convertidor de frecuencia en reposo durante
del periodo de 24 horas antes de utilizarlo.



CAPITULO 3

3.1

3.1

INSTALACION
MECANICA

1 Ambiente

3.1.2 Dimenciones

del CFW-10

INSTALACION Y CONEXION

Este capitulo describe los procedimientos de instalacion eléctrica y
mecanica del CFW-10. Las orientaciones y sugestiones deben ser
seguidas visando el correcto funcionamiento del convertidor.

La localizacién de los convertidores es un factor determinante para

la obtencion de un funcionamiento correcto y una vida normal de sus

componentes. El convertidor debe ser instalado en un ambiente libre

de:

¥ Exposicién directa a rayos solares, lluvia, humedad excesiva o
niebla salina;

Gases o liquidos explosivos y/o corrosivos;

& Vibracién excesiva, polvo o particulas metdlicas/vapores de azeites
suspensos en el aire.

Condiciones ambientales permitidas:

B Temperatura: 0 °C a 50 °C - condiciones nominales, excepto para
el modelo de 15.2 Ay con filtro Built-in / Incorporado (0 a 40 °C).

Humedad relativa del aire : 5 % hasta 90 % sin condensacion.

® Altitud méxima: 1000 m - condiciones nominales.
De 1000 m a 4000 m - reduccién de la corriente de 1 % para cada
100 m arriba de 1000 m de altitud.

¥ Grado de polucién: 2 (conforme EN50178 y UL508C).

Lafigura 3.1, en conjunto con latabla 3.1, trae las dimensiones externas
de agujeros para fijacion del CFW-10.

VISTA DE LA BASE VISTA VISTALATERAL VISTALATERAL
FIJACION FRONTAL (VERSION ESTANDAR)  (VERSION COLD PLATE)
L P
{
K 4

= B}
S |t
i
iz @"Ea
i

oS E !

b

¢ E_/

]

Figura 3.1 - Dimensional del CFW-10 - Tamafios 1,2y 3
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Tamafio 1

Tamario 2

Y
oY
W2 R UV WE
®® OO

(CRORONC)

Tamafio 3

L = = = = = = = /}J
R

Figura 3.1 - Dimensional del CFW-10 - Tamafios 1,2y 3

Dimensional Base de Fijacion
Modelo Ancho | Alto [Profundidad Alelclo Tornillo Peso | Gradode
L b > [mm][[mm][mm] [mm] Para Fijacién| [kg] | Protecci6n
[mm] | [mm] [mm]
MONOFASICO
1.6A/200-240V | 95 | 12 121 85 [120] 5 | 6 M4 0.9 P20
2.6A/200-240V | 95 | 132 121 85 [120| 5 | 6 M4 0.9 P20
40A/200-240V | 95 | 132 121 85 [120| 5 | 6 M4 0.9 P20
7.3A/200-240V | 15 | 161 122 |105/149] 5 | 6 M4 15 P20
10.0A/200-240V | 115 191 122 105|179 5 6 M4 1.8 P20
1.6A/110-127 V 95 132 121 85 (120 5 | 6 M4 0.9 P20
2.6A/110-127 V 95 132 121 85 (120 5 | 6 M4 0.9 IP20
4.0A/110-127 V 115 161 122 105|149 5 6 M4 15 P20
TRIFASICOS
1.6A/200-240V | 95 | 132 121 85 [120| 5 | 6 M4 0.9 P20
2.6A/200-240V | 95 | 132 121 85 120 5 | 6 M4 0.9 IP20
4.0A/200-240V | 95 | 132 121 85 120 5 | 6 M4 0.9 P20
7.3A/200-240V | 95 | 132 121 85 [120] 5 | 6 M4 0.9 P20
10.0A/200-240V | 115 161 122 105|149 5 6 M4 15 P20
15.2A/200-240 V| 115 191 122 105|179 | 5 6 M4 1.8 P20

24

Tabla 3.1 a) - Datos para instalacion (dimensiones en mm) - ver item 9.1.
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Dimensional Base de Fijacion . Grado d
Modelo | Ancho | Alto | Profundidad A B Cc D T(;;nrlan 0 | Peso Pr(r:ecoci (Sen
L H p [mm] | [mm] | [mm] | [mm] Fiiaci [kol
jjacion
[mm] | [mm] [mm]
MONOFASICOS
1.6 A/ 100 132 82 90 120 5 6 M4 0,7 1P20
200-240 V
2.6 A/ 100 132 82 90 120 5 6 M4 0.7 1P20
200-240 V
4.0A/ 100 132 82 90 120 5 6 M4 0.7 1P20
200-240V
7.3A/ 120 161 82 110 149 5 6 M4 1.0 1P20
200-240 V
100A/ 120 191 82 110 179 5 6 M4 12 1P20
200-240 V
1.6 A/ 100 132 82 90 120 5 6 M4 0.7 1P20
110-127 V
2.6A/ 100 132 82 90 120 5 6 M4 0.7 1P20
110-127 V
4.0A/ 120 161 82 110 149 5 6 M4 1.0 1P20
110-127V
TRIFASICOS
1.6 A/ 100 132 82 90 120 5 6 M4 0.7 1P20
200-240 V
2.6 A/ 100 132 82 90 120 5 6 M4 0.7 1P20
200-240 V
4.0A/ 100 132 82 90 [120 | 5 6 M4 0.7 1P20
200-240 V
7.3A/ 100 132 82 90 120 5 6 M4 0.7 1P20
200-240 V
100A/ 120 161 82 110 149 5 6 M4 1.0 1P20
200-240V
152 A/ 120 191 82 110 179 5 6 M4 12 1P20
200-240 V

Tabla 3.1 b) - Version “Cold Plate”, datos para instalacion (dimensiones en milimetros)- consultar item 9.1

La versién “Cold Plate” del CFW-10 fue desarrollada para posibilitar
el montaje del convertidor de frecuencia en superficies de disipacion
(ejemplo: estructura metdlica de la maquina), desde que se sigua
las recomendaciones de instalacion.

INSTALACION DEL CONVERTIDOR DE FRECUENCIA EN LA

BASE DE DISIPACION:

1. Marque las posiciones de los huecos de fijacion en la base de
montaje donde sera fijado el convertidor de frecuencia (consultar
lafigura 3.1).

2. La superficie que se queda en contacto con el convertidor de
frecuencia debe estar libre de polvo y de ondulaciones. La
superficie plana de la base de fijaciéon (considerando una area
de 100 mm2) debe ser menor que 50 um y la rugosidad menor
que 10 pum.

3. Use tornillos (M4) para fijaciéon del convertidor de frecuencia en

la base de disipacion.

25



CAPITULO 3 - INSTALACION Y CONEXION

3.1.3 Posicionamiento /
Fijacion

26

4. Luego de ejecutar los huecos de fijacién, limpie la superficie de
contacto y aplique una camada de pasta térmica (aproximada-
mente 100 um), de manta térmica o de otro producto similar.

5. ContinGe lainstalacién mecanica conforme indicado en el capitu-
lo 3 de este manual.

6. La instalacion eléctrica debe ser ejecutada conforme indicado
en el capitulo 3.2 de este manual.

iNOTA!

Durante la operacion (funcionamiento de equipo), verifique el
parametro P008. El valor de la temperatura no debe exceder a los
90 °C.

Para la instalacion del CFW-10 debese dejar en el minimo los
espacios libres al rededor del convertidor conforme figura 3.2. Las
dimensiones de cada espaciamiento estan descriptas en la tabla
3.2.

Instalar el convertidor en la posicién vertical, seguiendo las siguientes
recomendaciones:

1) Instalar en superficie razonablemente plana.
2) No colocar componentes sensibles al calor luego arriba del
convertidor.

iATENCION!

Se montar un convertidor en arriba del otro, usar la distancia minima
A + By desviar del convertidor superior el aire caliente que viene del
convertidor de bajo.

iATENCION!

Prever conduites o callas independientes para a separacion fisica
de los conductores de sefial, control y potencia (ver instalacion
eléctrica). Separar los cables del motor de los demas cables.

Figura 3.2 - Espacios libres para ventilacion
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3.1.3.1 Montaje en
Tablero

3.1.3.2 Montaje en

Superficie

Modelo CFW-10 A B c
1.6 A/ 200-240 V
2.6 A/ 200-240 V
40A/200-240 V
73A[200-240V
10.0A/200-240V | 5 oy | 1.48in | 50mm | 2in | 50mm | 2in
15.2 A/200-240V
16A/110-127V
2.6A/110-127 V
40A/110-127 V

Tabla 3.2 - Espacios libres recomendados

Para convertidores instalados dentro de paneles o cajas metdlicas
cerradas, prover agotamiento adecuada para que la temperatura
quede dentro de la faja permitida. Ver potencias disipadas en el item
9.1 de este manual.

La figura 3.3 hace referencia al procedimiento de instalacion del CFW-10
en la superficie de montaje.

]

00 - 7070 |
WARIENGIA TIGNIGA
'WEG INDJSTRIAS 5/A - AJTOMAGRQ

Tty

200

e
®

[

Flujo aire

Figura 3.3 - Procedimiento de instalacion del CFW-10
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3.2 INSTALACION
ELECTRICA

> > b

3.2.1 Terminales de
Potencia y
Puesta a
Tierra

28

iPELIGRO!

Las informaciones a seguir tienen la intencién de servir como guia
para se obtener una instalacién correcta. Siga las normas de
instalaciones eléctricas aplicables.

iPELIGRO!
Asegurese gue la red de alimentacion estea desconectada antes de
iniciar las ligaciones.

iPELIGRO!

No se puede utilizar este equipo como mecanismo para parada de
emergencia.

Se debe prever otros mecanismos adicionales para este fin.

Descripcion dos terminales de conexién de la potencia:

L/L1, N/L2, L3 : Red de alimentacion CA.

U, Vy W: Conexién para el motor.

PE: Conexién para tierra.

BR: Conexion para resistor de frenado.

No disponible en los modelos 1.6 A, 2.6 Ay 4.0 A/ 200-240V y

16Ay26A/110-127Vy 7.3 A/ 200-240 V trifasico.

@ +UD: Polo Positivo da tension del circuito intermediario (Link CC).
Es utilizado para conectar el resistor de frenado (juntamente con
el terminales BR).

No disponible en los modelos 1.6 A, 2.6 Ay 4.0 A/ 200-240 V y
1.6Ay2.6A/110-127Vy 7.3 A/ 200-240 V trifasico.

B &

B B

a) modelos 1.6 A, 2.6 Ay4.0A/200-240Vy 1.6 Ay2.6 A/ 110-127 V
(monofasico)

DIDIOIOIDIDIDINIOINDI)
1234567 895101112

b) modelos 7.3 Ay 10 A/ 200-240 Vy 4.0A/ 110-127 V (monoféasico)

CICUCUIROICIINCOHANICN

1 284 546789101112

L/L1 NL2BR+UD U V W PE

ONONeOReRON RN
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c) modelos 1.6 A, 2.6 A, 4.0Ay 4.3 A/ 200-240 V (trifasico)

[EDIEAIE €3 CIEIEIEIEIENE
1 2 4 5 4 F B % 101112

Figura 3.4 a) a d) - Terminales da potencia

3.2.2 Localizacién de las
Conexiones de Potencia,
Puesta a Tierra y Control

Control XC1

Potencia —

Figura 3.5 - Localizacion de las conexiones de potenciay control

3.2.3 Cableado y Fusibles
para Potencia y
Puesta a Tierra

ii iATENCION!

' Desplazar los equipamientos, cableados sensibles y cableados de

’ conexion en 0.25 m entre el convertidor de frecuencia y el motor.
Ejemplo: CLPs, controladores de temperatura, cables de termopar, etc.

Utilizar en el minimo las bitolas de cableado y los disyuntores reco-
mendados en la tabla 3.3. El par de aperto del conector es sefializa
en la tabla 3.4. Utilice solamente cableado de cobre (70 °C).
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Cor_rlente Cableado LD Cableado de | Cableado Disyuntor
Nominal del de Puesta a - . "
. del Motor " Alimentacién | Maximo q Modelo
Convertidor [mmz] la Tlegra [mmz] [mmz] Corriente WEG
[A] [mm" ]
MODELOS MONOFASICOS
1.6 (200-240 V) 1.5 25 1.5 25 6 MPW25-6.3
1.6 (110-127 V) 1.5 25 1.5 25 10 MPW25-10
2.6 (200-240 V) 1.5 2.5 1.5 25 10 MPW25-10
2.6 (110-127 V) 1.5 2.5 25 25 16 MPW25-16
4.0 (200-240 V) 1.5 25 1.5 25 16 MPW25-16
4.0 (110-127 V) 1.5 4.0 25 4.0 20 MPW25-20
7.3 (200-240 V) 25 4.0 25 4.0 20 MPW25-20
10.0 (200-240 V) 25 4.0 4.0 4.0 25 MPW25-25
MODELOS TRIFASICOS
1.6 (200-240 V) 1.5 2.5 1.5 25 25 MPW25-2.5
2.6 (200-240 V) 1.5 25 1.5 25 6.3 MPW25-6.3
4.0 (200-240 V) 1.5 2.5 1.5 25 10 MPW25-10
7.3 (200-240 V) 25 4.0 25 4.0 15 MPW25-15
10.0 (200-240 V) 25 4.0 4.0 4.0 20 MPW25-20
15.2 (200-240 V) 4.0 4.0 4.0 4.0 25 MPW25-25

Tabla 3.3 - Cableado y disyuntores recomendados - utilizar cableado de cobre (70 °C) solamente

E' iNOTA!

Los valores de las bitolas de la tabla 3.3 son solamente orientativos.
Para el correcto dimensionamento del cableado llevar en cuenta las
condiciones de instalacion y la maxima calida de tension permitida.

[ Cableado de Potencia

et [ Nm | Lbfin
MONOFASICOS
1.6A/200240V | 1.0 8.68
26A/200240V | 1.0 8.68
40A/200-240V | 1.0 8.68
73A/200-240V | 1.76 15.62
10.0A/ 200-240V | 1.76 15.62
1.6A/110127V | 1.0 8.68
26A/ 110127V | 1.0 8.68
40A/ 110127V | 1.76 15.62
TRIFASICOS

T6A/200240V | 1.0 868
26A/200-240V | 1.0 8.68
40A/200240V | 1.0 8.68
7.3A/200-240V | 1.0 8.68
10.0A/ 200240V | 05 4.4
15.2A/ 200240V | 0. 4.4

Tabla 3.4 - Par de aperto recomendado para las conexiones de potencia
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3.2.4 Conexiones de Potencia

a) Modelos 1.6 A, 2.6 Ay4.0A/200-240Vy 1.6 Ay 2.6 A/ 110-127 V (monofasico)

iy
12

PE ©
&

_ﬁ BLINDAJE
S

N/L2

RED

b) Modelos 7.3 Aa 10 A/ 200-240 Vy 4.0 A/ 110-127 V (monoféasico)

[ttane2TBrR FrubJ U TV W JPE |

[
BLINDAJE

Resistor e
de 1 ‘|
Frenado ! L

Figura 3.6 a) b) - Conexiones de potenciay puesta atierra
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c) Modelos 1.6 A, 2.6 A, 4.0Ay 7.3 A/ 200-240 V (trifasico)

H OIOICICICICIO

Al

[ule]e]u] viw]eE]

|
L ! r=——-=- al
L1— J_L_/i/ Y
L2 — : J_L_/{/ Y
] - SR
L — Jd
RED

d) Modelos 10.0Ay 15.2 A/ 200-240 V (trifasico)

OICICICICIOIC

Al
I N 2 B FEWIvIo]
g PE O
Q1 L—/ BLINDAJE

;’“;“‘5 Resistor ottt bbbt -l

T de x -
L1— J_l——’{/ Y Frenado R -
L2 — : J_L_/I:/ 22228

RED
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Figura 3.6 c) d) - Conexiones de potenciay puesta atierra
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3.2.4.1 Conexiones de la

Entrada CA

>

A
oer

3.2.4.2 Conexiones
de la Salida

N

iPELIGRO!

Prever un equipo para seccionamiento de la alimentacion del
convertidor. Este debe seccionar la red de alimentacion para el
convertidor cuando necesario (por ejemplo.: durante trabajos de
manutencion).

iATENCION!
A red que alimenta el convertidor debe ter el neutro solidamente
puesta a tierra.

iNOTA!
La tension de la red debe ser compatible con la tensiéon nominal del
convertidor.

Capacidad de la red de alimentacion:

® ElCFW-10 es prépio para uso en un circuito capaz de suministrar
en el mas de que 30.000 A rms simétricos (127 V / 240 V).

B Caso el CFW-10 fuera instalado en redes con capacidad de
corriente mayor que 30.000 A rms se hace necesario circuitos de
protecciones adecuadas como fusibles o disyuntores.

Reactancia da Red:

La necesidad del uso de reactancia de red depende de varios
factores. Consultar el item 8.2

iNOTA!

Condensadores de correccién del factor de potencia no son
necesarios en la entrada (L/L1, N/L2, L3) y no deben ser conectados
en lasalida (U, V, W).

El convertidor posee proteccion electrénica de sobrecarga del motor,
que debe ser ajustada de acuerdo con el motor especifico. Cuando
diversos motores fueren conectados al mismo convertidor utilice relés
de sobrecarga individuales para cada motor.

iATENCION!

Si una llave aisladora o contactor fuera inserido en la alimentacion
del motor jamas opérelos con el motor girando o con el convertidor
habilitado. Mantener la continuidad eléctrica del blindaje de los cables
del motor.
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3.2.4.3 Conexiones
de Puesta a

Tierra A

Frenado Reostético:

Para los convertidores con opcién de frenado reostatico el resistor
de frenado debe ser montado externamente. Ver como conectarlo
en la figura 8.4. Dimensionar de acuerdo con la aplicacién
respectando la corriente maxima del circuito de frenado.

Utilizar cable tranzado para a Conexién entre convertidor y resistor.
Separar este cable de los cables de sefial y control. Si el resistor de
frenado fuera montado dentro del tablero, considerar el calentamiento
provocado por lo mismo en el dimensionamiento de la ventilacion
del tablero.

iPELIGRO!

Los convertidores deben tener obligatoriamente un puesta a tierra
de proteccion (PE).

La conexion de puesta tierra debe seguir las normas locales. Utilize
en lo minimo un cable con las dimensiones sefializadas en la tabla
3.3. Conecte a una varilla de puesta a tierra especifica o al punto de
puesta tierra general (resistencia < 10 ohms).

iPELIGRO!
No comparta los cables de puesta a tierra con otros equipamientos que
operen con altas corrientes (gj.: motores de alta potencia, maquinas de
soldadura, etc.). Cuando varios convertidores fueren utilizados observar
la figura 3.7.

AT RERA LRI
PODOR

BARRADE PUESTAATIERRA INTERNAAL

TABLERO
L

Figura3.7
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iNOTA!
No utilice el neutro para puesta a tierra.

iATENCION!
Lared que alimenta el convertidor debe tener el neutro puesto a tierra.

EMI - Interferencia Electromagnética

Cuando lainterferencia electromagnética generada por el convertidor
fuera un problema para otros equipos utilizar cableado blindado o
cableado protegido por conduite metalico para la conexién de salida
del convertidor-motor. Conectar la blindaje en cada extremidad al
punto de puesta a tierra del convertidor es la carcaza del motor.

Carcaza del Motor

Siempre aterrar la carcaza del motor. Hacer la puesta a tierra del
motor en el tablero donde el convertidor esté instalado, o en el pré-
prio convertidor. El cableado de salida del convertidor para el motor
debe ser instalada separada del cableado de entrada de la red bien
como del cableado de control y sefial.
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3.2.5 Conexiones de
Sefial y Control

Las conexiones de sefial (entrada analégica) y control (entradas
digitales y salida a relé) son hechas en el conector XC1 de la Tarjeta

Electrénica de Control (ver posicionamiento en la figura 3.5).

Conector e e pel Especificaciones
XC1 Funcién Padrén de Fabrica
DI1 |EntradaDigital 1 4 entradas digitales aisladas
Habilita General (remoto) Nivel alto minimo: 10 Vcc
DI2 |Entrada Digital 2 Nivel alto maximo: 30 Vcc
Sentido de Giro (remoto) Nivel baixo maximo: 3 Vcc
DI3 |Entrada Digital 3 Corriente de Entrada:
Local/Remoto -11mA @ 0 Vcc
DI4  |Entrada Digital 4 Corriente de Entrada Maxima:
Gira/Para (remoto) -20mA
GND |Referencia 0V No interligado con el PE
§ All |Entrada Analdgica 1 (corriente) |[Encorriente (0a20) mAo (4a20) mA
O Referencia de frecuencia Impedancia: 500 Q
& (remoto) Resolucion: 7bits
g GND |Referencia0V No interligado con el PE
; All  |EntradaAnaldgica 1 (tensién) |En tension (0 a 10) Vcce.
% Referencia de frecuencia Impedancia: 100 k2. Resolucién: 7bits
@ (remoto) Tension méxima de entrada: 30 Vcc
@ +10 V |Referencia para Potenciémetro |+10 Vcc, =5 %, capacidad: 2 mA
% NF  |Contacto NF del Relé 1 Capacidad de los contactos:
S Sin Error 0.5A/250 Vca 10 12
2 1 | Comdn|Punto Comiin del Relé 1 1.0A/125 Vca I
12 NA |Contacto NA del Relé 1 2.0A/30Vee geg 1] |-+
Sin Error
1
Figura 3.8 - Descripcion del conector XC1 de la tarjeta de control
E' iNOTA!

¥ Si la entrada analdgica All fuera utilizada en corriente (XC1:6 y
XC1:7) en el estandar (4 a 20) mA, recordar de ajustar el parametro
P235 que define el tipo del sefial en All.

¥ La entrada anal6gica All y la salida a Relé, (XC1:6...12) no
estan disponibles en la versién Clean del CFW-10.
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En la instalacion del cableado de sefial y control debese tener los
siguintes cuidados:

1) Bitola de los cables (0.5 a 1.5) mm2.
2) Par maximo: 0.50 N.m (4.5 Ibf.in).

3) Los cableados en XC1 deben ser hechos con cable apantallado y
separado de los demas cableados (potencia, comando en 110/
220V, etc.) en una distancia minima de 10 cm para cableados de
hasta 100 my, en el minimo 25 cm para cableado arriba de 100 m
de largo total. Caso el cruzamiento de estos cables con los demas
sea inevitable el mismo debe ser hecho de forma perpendicular
entre ellos, manteniendo el desplazamiento minimo de 5 cm en
este punto.

Conectar blindaje conforme abajo:

Lado del Aislar con

Convertidor

NoAterrar

Conectar al Tierra

Figura 3.9 - Conexion de la blindaje

4) Para distancias de cableado mayores que 50 metros es necesario
el uso de aisladores galvanicos para los sefiales de XC1:6 a
XC1:9.

5) Relés, contactores, solenéides o bobinas de frenos
electromecanicos instalados préximos a los convertidores
pueden eventualmente generar interferencias en el circuito de
control. Para eliminar esto efecto, supresores RC deben ser
conectados en paralelo con las bobinas de estos dispositivos,
en el caso de alimentacion CA, y diodos de roda-livre en el caso
de alimentaciéon CC.

6) Cuando utilizada referencia analégica (All) y la frecuencia

oscilar (problema de interferencia electromagnética) interligar
XC1:7 al Tierra del convertidor.
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3.2.6 Accionamientos Accionamiento 1

Tipicos

S1: Horario/Antihorario
S2: Local/Remoto

S3: Parar/Girar

R1: Potenciémetro

de ajuste de
velocidad

38

Con la programacién Padrén de fabrica es posible la operacion
del convertidor en modo local con las conexiones minimas de la
figura 3.6 (Potencia) y sin conexiones en el control. Recomendase
este modo de operacidn para usuarios que estean operando el
convertidor por la primera vez, como forma de aprendizado inicial.
Note que no es necesaria ninguna conexién en los terminales de
control.

Para colocacion en funcionamiento en este modo de operacion seguir
capitulo 5.
Accionamiento 2

Habilitacién de comando via terminales.

s

[}

c

[}

O o

£ g

% E No disponible en laversion Clean
T 2 o

o 0 [e] (<]

c ?J S < < N

o 5 g 9 c )

o o (] o o

S B 14 = o >

T = = ° « o

w S [5] "C" © =

c

A o = < ©

o9 29 s 4 e > =

s 8 oz 2 o 2 o 9 u § g
a o o O <« O < + z O 2
1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12
s1 s2 |s3

>5K
Figura 3.10 - Conexion del Control para Accionamiento 2

iNOTA!

o La referencia de frecuencia puede ser via entrada analégica All
(como muestrado en la figura anterior), via HMI o cualquier otra
fuente (ver descripcion de los parametros P221 y P222).

& Para este modo de accionamiento, caso ocurrir una falla de la red
con la llave S3 en la posicién “GIRAR”, en el momento en que la
red volver el motor es habilitado automaticamente.

® El accionamiento 2 no es posible configurar en lo CFW-10 version
Clean.
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S1:Liga
S2: Desliga

S3: Sentido de Giro

Accionamiento 3

Habilitacién de la funcién Liga / Desliga (comando a tres cables):
Programar DI1 para Liga: P263 = 13

Programar DI2 para Desliga: P264 = 14

Programar P229 = 1 (comandos via terminales) en el caso en que
desease el comando a 3 cables en el modo local.

Programar P230 = 1 (comandos via terminales) en el caso en que
desease el comando a 3 cables en el modo remoto.

Sentido de Giro:

Programar P265 =5 (DI3) 0 P266 =5 (Dl4), de acuerdo con la entrada
digital (D) escojida.

Se P265 y P266 = 5, el sentido de giro es siempre horario.

~ DI2 - Desliga (Stop)
“ DI3 - Local/Remoto

* GND
~ GND

@
Y
@
Y
l @ = AlL (0 a 10 Vcc)

@ * DI4 - Sentido de Giro
@ ® All1 (0.4 a 20 mA)

I @ ~ DI1- Liga (Start)

N

Figura 3.11 - Conexion del Control para Accionamiento 3

iNOTA!

B S1 y S2 son botoneras pulsantes liga (contacto NA) y desliga
(contacto NF) respectivamente.

¥ La referencia de frecuencia puede ser via entrada analégica All
(como mostrado en el Accionamiento 2), via HMI o cualquier otra
fuente (ver descripcion de los parametros P221 y P222).
Para este modo de accionamiento, caso ocurrir una falla de la red
con el convertidor habilitado (motor girando) y las llaves S1y S2
estiverem en la posicién de descanso (S1 abierta y S2 cerrada),
en el momento en que la red volver, el convertidor no sera habilitado
automaticamente. Para que el convertidor sea habilitado la llave
S1 debe ser cerrada (pulso en la entrada digital liga). La funcién
Liga/Desliga es descripta en el Capitulo 6.
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3.3

40

S1 abierta: Parar
S1 cerrada: Avanzo

S2 abierta: Parar
S2 cerrada: Retorno

DIRECTIVA
EUROPEA DE
COMPATI-
BILIDAD
ELECTRO-
MAGNETICA

- REQUISITOS
PARA
INSTALACION

Accionamiento 4

Habilitacién de la funcién Avanzo/Retorno:

Programar DI1 para Avanzo: P263 =9

Programar DI2 para Retorno: P264 = 10

Hacer con que la fuente de los comandos del convertidor sea via
terminales, o sea, hacer P229 = 1 para el modo local.

e\

o < <

g Qg4 E o

o 2 a o
g 2 g 5S¢ S >

= = oL ® o

S & & « =
S © 8 £ < ]
Z x 3 0f S o > S
g o o2 2 5 2 5 9. § «
[a) [a) o QT (0] < (] < + b= (@] P4
1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 1n 12

Figura 3.12 - Conexion del Control para Accionamiento 4

iNOTA!

# La referencia de frecuencia puede ser via entrada anal6gica All
(como mostrado en el accionamiento 2), via HMI o cualquier otra
fuente (ver descripcion de los parametros P221 y P222).

& Para este modo de accionamiento, caso ocurrir una falla de la red
con lallave S1 o0 S2 cerrada, en el momento en que la red volver el
motor es habilitado automaticamente.

Los convertidores de la série CFW-10 fueran proyectados
considerando todos los aspectos de seguridad y de compatibilidad
electromagnética (EMC).

Los convertidores CFW-10 no posee ninguna funcién intrinseca
cuando no ligados con otros componentes (por ejemplo, un motor).
Por esta razon, el producto basico no posee la marca CE para
sefializar la conformidad con la directiva de compatibilidad
electromagnética. El usuario final asume la responsabilidad por la
compatibilidad electromagnética de la instalacién completa. En el
entanto, cuando fuera instalado conforme las recomendaciones
descriptas en el manual del producto, incluindo los filtros y las medidas
de EMC sugeridos, el CFW-10 atiende a todos los requisitos de la
Directiva de Compatibilidad Electromagnética (EMC Directive 89/
336/EEC), conforme definido por la norma de producto EN61800-3
- “Adjustable Speed Electrical Power Drive Systems”, norma
especifica para accionamientos de velocidad variable. La
conformidad de toda la serie CFW-10 esta basada en testes de los
modelos representativos. Un archivo técnico de construccion (TCF-
“Technical Construction File”) demuestra a compatibilidad de todos
los modelos.
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3.3.1 Instalacion La figura abajo muestra la conexion de los filtros de EMC al
convertidor.

' ' Cableado de Sefial y Control
i it )

! i

Filtro de RFI :

de Entrada
Externo

Transformador

L1/L LY

L2/N L2
PE PE

===l

PE

Jabalinade . )
Puestaa Tierra Tierra de Proteccion

Figura 3.13 - Conexion de los filtros de EMC - condicion general

Los itens a seguir son necesarios para tener una instalaciéon confor-
me:

1) El cable del motor debe ser blindado o instalado dentro de un conduite
(electroducto) o canaleta metélica de atenuacion equivalente. Atierre
la malla del cable blindado/conduite metalico en los dos lados
(convertidor y motor).

2) Los cables de control y sefial deben ser blindados o instalados
dentro de un conduite (electroducto) o canaleta metalica de
atenuacién equivalente.

3) El convertidor y el filtro externo deben ser montados préximos sobre
una chapa metalica coman. Garanta una buena conexion eléctrica
entre el disipador del convertidor, la carcaza metélica del filtro y la
chapa de montaje.

4) El cableado entre filtro y convertidor debe ser la mas corta posible.

5) La blindaje de los cables (motor y control) debe ser solidamente
conectada a la chapa de montaje, utilizando brazaderas metalicas.

6) La puesta a tierra debe ser hecha conforme recomendado en este
manual.

7) Utilice cableado curto para puesta a tierra del filtro externo o
convertidor. Cuando fuera utilizado filtro externo, atierre solamente
el filtro (entrada) - la conexion tierra del convertidor es hecha por la
chapa de montaje.
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8) Atierre la chapa de montaje utilizando una cordoalha, lo mas curta
posible. Conductores planos (ejemplo: cordoalhas o brazaderas)
tiene impendancia menor en altas frecuencias.

9) Use guantes para conduites (electroductos) siempre que posible.

3.3.2 Especificacién de los Niveles de Emision y Inmunidad

Norma Béasica para

Fenomeno de EMC Método de Prueba hl
Emision:
Emision Conduzida (“Mains Terminal “First environment” @, distribucion irrestrita ®
Disturbance Voltage” - Rango de Clase B, o;
Frecuencia: de 150 kHz a 30 MHz) “Firstenvironment” @, distribucién restrita ¢ ©
Clase Al, o;

“Second environment” @, distribucién irrestrita ®®©
IEC/EN61800-3 | Clase A2.

Obs.: Depende del modelo del convertidor y del
largo del cable del motor. (Ver tabela 3.5.2)

Emision Radiada (“Electromagnetic

Radiation Disturbance” - Faixa de “First environment” @, distribucion restrita @ ©.

Frecuencia: 30 MHz a 1000 MHz)

Imunidad:

Descarga Electrostatica (ESD) IEC 61000-4-2 |6 KV descarga por contato.

Transientes Rapidos 4 kV/2.5 kHz (pontera capacitiva) cables de

(“Fast Transient-Burst”) IEC 61000-4-4 entrada; 2 kV/5 kHz cables de control; 2 kV/5 kHz
(pontera capacitiva) cable del motor.

Imunidad Conduzida (“Conducted 0.15 a 80 MHz; 10 V;

Radio-Frequency Common Mode”) IEC 61000-4-6 80 % AM (1 kHz) - cables del motor, de control y
de la HMI remota.

Surtos 1.2/50 ps, 8/20 ps;

IEC 61000-4-5 1kV acoplamiento linea - linea;
2 kV acoplamiento linea-tierra.

Campo Electromagnético de Radio

Frecuencia IEC 61000-4-3 80 to 1000 MHz; 10 V/m; 80 % AM (1 kHz).

Obs.:

(1) “First environment” o ambiente doméstico: incluye establecimientos
directamente conectados (sin transformadores intermediarios) a la
red publica de baja tension, lo cual alimenta locales utilizados para
finalidades domésticas.

(2) “Second environment” o ambiente industrial: incluye todos los
establecimentos no conectados directamente a la red publica de
baja tension. Alimenta locales usados para finalidades industriales.

(3) Distribucién irrestrita: modo de distribucion (ventas) en el cual el

suministro del equipo no depende de la competencia en EMC
del cliente o usuario para aplicacion de drives.
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3.3.3 Convertidores
y Filtros

(4) Distribucién restrita: modo de distribucion (venta) en el cual el

(5

G

~

~

fabricante restringe el suministro del equipamiento la distribuidores,
clientes y usuarios que, aisladamente o en conjunto, tengan
competencia técnica en los requisitos de EMC para aplicaciones
de drives.

(fuente: estas definiciones fueram extraidas de la norma de
producto IEC/EN61800-3 (1996) + A1l (2000)).

Para instalaciones en ambientes residenciales con nivel de
emisiéon conducida Clase Al conforme tabla 3.5.2 considerar:
Este es un producto de clase de distribuciéon de venta restrita,
conforme la norma de producto IEC/EN61800-3 (1996) + A1l
(2000). En la aplicacién en areas residenciales, este producto
puede causar radiointerferencia, y en este caso el usuério tera
que aplicar medidas adecuadas.

Observar el siguiente para las instalaciones con convertidores que
atendieren el nivel de emisiéon conducida Clase A2, o sea, para
ambiente industrial y distribucion irrestricta (conforme tabela 3.5.2):
Este producto fue proyectado especificamente para uso en lineas
de alimentacion industrial de baja tensién (linea de alimentacion
publica), la cual no sea construida para uso doméstico. En el caso
de utilizar este producto en redes de uso doméstico, interferencias
de radio frecuencia son esperadas.

Latabla 3.5.2 presenta los modelos de convertidores, sus respectivos

filtros y la clase EMC que se encuadra. La descripcién de cada una
de las clases EMC es dada en el item 3.3.2 y las caracteristicas de

los filtros externos al convertidor es presentada en el item 3.3.4.

Modelo del convertidor de
frecuencia con Filtro Built-in

(monofasico)

Niveles de Emision
Conducida x Longitud de Cables

1.6 A/200-240 V

Clase A1.

2.6 A/200-240 V

Longitud maxima del cable del motor es de 7 metros.

4.0A/200-240 V

Clase A2.

7.3A/200-240V

Longitud maxima del cable del motor es de 50 metros.

10.0 A7200-240V Frecuencia de conmutacion es < 5 kHz.

Tabla 3.5 a) - Relacion de los modelos de convertidor, filtros y niveles de emisién conducida
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Modelo del Filtro RFI Niveles de Emision
Convertidor de Entrada Conducida x Largo Cables
16A/200-240 V Clase A1.
Modelo footprint/ Largo maximo del cable del motor es
26A/200-240V booksize: 30 metros.
B84142A0012R212 Clase A2.
4.0A/200-240V (EPCOS) Largo maximo del cable del motor es

1.6 A/110-127 V

26A/110-127V

Modelo Estandar:
B84142-A20-R
(EPCOS)

50 metros.

Clase B.

Largo méaxima del cable del motor es
5 metros.

7.3A/200-240V

4.0A/110-127 V

Modelo footprint/
booksize:
B84142B18R212
(EPCOS)

Clase A1.

Largo maximo del cable del motor es
30 metros.

Clase A2.

Largo méxima del cable del motor es
50 metros.

Clase B.

Largo maximo del cable del motor es
5 metros.

7.3 A/7200-240V

Modelo Estandar:
B84142-A20-R

Clase A1.

Largo maximao del cable del motor es
25 metros.

Clase A2.

Largo maxima del cable del motor es

(EPCOS) 40 metros.
4.0A/110-127 V ClaseB.
Largo méaximo del cable del motor es
§ metros.
Clase A1.
Largo maximo del cable del motor es
- 30 metros.
Mocelo ;‘_"’tp””” Clase A2.
10.0 A/ 200-240 V B84142B22R212 Iigrr%]oe:?:::mo del cable del motor es
(EPCOS) ’

Clase B.
Largo maximo del cable del motor es
5 metros.

10.0 A/ 200-240 V

Modelo Estandar:
B84142-A30-R
(EPCOS)

Clase A1.

Largo méximo del cable del motor es
30 metros.

Clase A2.

Largo méaximo del cable del motor es
50 metros.

Clase B.

Largo maxima del cable del motor es
3 metros.

E' iNOTA!

Obs.: La maxima frecuencia de conmutacion es 5 kHz.

Tabla 3.5b) - Relacion de los modelos de convertidor, filtros y niveles de emision conducida

Los convertidores de frecuencia CFW-10 con alimentacion trifasica
no poseen filtros EMC.
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3.3.4 Caracteristicas de los Filtros EMC

Modelo footprint / booksize B84142A0012R212 (EPCOS)

Tension: 250 V, 50/60 Hz
Corriente: 12 A
Peso: 0.95 Kg

a) Modelo footprint/booksize B84142A0012R212 (EPCOS)
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Obs.: Dimensiones en mm.

Figura 3.14 a)

3 x litzwire 2.5 mm?
3 x cable y capa DIN
46228-A2,5-10

- Disefios de los filtros footprint / booksize
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Modelo footprint / booksize B84142B18R212 (EPCOS)
Tension: 250 V, 50/60 Hz

Corriente: 18 A

Peso: 1.3 Kg

b) Modelo footprint/booksize B84142B18R212 (EPCOS)
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Obs.: Dimensiones en mm.

3 x litzwire 2.5 mm?
3 x cable y capa DIN
46228-A2,5-10

Figura 3.14 b) - Disefios de los dos filtros footprint / booksize
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Modelo footprint / booksize B84142B22R212 (EPCOS)

Tension: 250 V, 50/60 Hz
Corriente: 22 A
Peso: 1.4 Kg

¢) Modelo footprint/booksize B84142B22R212 (EPCOS)
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Obs.: Dimensiones en mm.

Figura 3.14 c)

3 x litzwire 4 mm?
3 x cable y capa DIN
46228-A2,5-10

- Disefios de los filtros footprint / booksize
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Modelo Estandar: B84142 - A20-R
Tension: 250 V, 50/60 Hz
Corriente: 20 A

Peso: 1 Kg

a) Modelo Estandar: B84142-A20-R (EPCOS)

50.8+0.3 35+1
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Obs.: Dimensiones en mm.
Modelo Estandar: B84142 - A30-R
Tension: 250 V, 50/60 Hz
Corriente: 30 A
Peso: 1 Kg
b) Modelo Estandar: B84142-A30-R (EPCOS)
50.8+0.3 40+1
-
6.3 0.8+0.1
Terminales 6 mm? ™ i
= Terminales 6 mm?
S Y 4,
0 ! =
e | ] =
Tl w A <
11 I N T3
[Te}
5 T
b @
' S '
-_|24tl‘_‘ | 99 - - 241J.L w01
401 130 68+1 - 0.6
e — 1 -

Obs.: Dimensiones en mm.

Figura 3.15 a) b) - Disefios de los Modelo Estandar

E' iNOTA!

La Declaracion de Conformidad CE se encuentra disponible en la
pagina web www.weg.net o en el CD que es suministrado con el
producto.
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CAPITULO 4

4.1

DESCRIPCION
DE LA
INTERFACE
HOMBRE-
MAQUINA

USO DE LA HMI

Este capitulo describe la Interface Hombre-Maquina (HMI) y la forma
de usarla, dando las siguintes informaciones:

@ Descripcion general de la HMI;

® Usode la HMI;

@ Organizacion de los parametros del convertidor;

@ Modo de alteracion de los parametros (programacion);

@ Descripcion de las sefializaciones de status y sefializaciones.

La HMI del CFW-10 contiene un display de LEDs con 3 digitos de 7
segmentos, 2 LEDs y 4 teclas. La figura 4.1 muestra una vista frontal
de la HMI y sefializa la localizacion del display y de los LEDs. La
version Plus del CFW-10 posee todavia un potenciémetro para el
ajuste de velocidad.

1—LED "Parameter”
LED "Value"

Potenciémetro
(Disponible
solamente en la
version Plus)

Figura 4.1 - HMI del CFW-10

Funciones del display de LEDs:

Muestra mensajes de error y estado (ver Referencia Rapida de
Parametros, Mensajes de Error y Estado), el nimero del parametro
0 su contenido.

Funciones de los LEDs “Parameter” y “Value”:
Convertidor sefializa el nimero del parametro:
LED verde apagado y LED rojo aceso.

Convertidor sefializa el contenido del parametro:
LED verde aceso y LED rojo apagado.

Funciéon del Potenciémetro:

Aumentar / Disminuir la velocidad (disponible solamente en la version
Plus).
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4.2

Nt

@

N

USO DE LA

HMI

4.2.1 UsodelaHMI

50

para

Operacion del

Convertidor

Funciones bésicas de las teclas:

Habilita/Deshabilita el convertidor via rampa de aceleracién/
desaceleracién (partida/parada).
Reseta el convertidor después de la ocurrencia de errores.

Selecciona (conmuta) display entre nimero del parametro y su valor
(posicién/contenido).

Aumenta la velocidad, nimero del parametro o valor del parametro.

Disminui la velocidad, nimero del parametro o valor del parametro.

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

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

® Sefializacion de las fallas;

® Visualizacion y alteracion de los parametros ajustables;

@ Operacion del convertidor (tecla @ )y variacion de la referencia

de la velocidad (teclas @)y (¥)).

¥ Potenciémetro para la variacién de la frecuencia de salida
(solamente en la version Plus).

Todas las funciones relacionadas a la operacion del convertidor
(Girar/Parar motor, Incrementa/Decrementa referencia de
velocidad), pueden ser ejecutados a través de la HMI. Para la
programacion padrén de fabrica del convertidor, las teclas de la HMI
estan habilitadas. Estas funciones pueden ser también ejecutadas
por entradas digitales y analdgica. Para tanto es necesaria la
programacion de los parametros relacionados a estas funciones y
las entradas correspondientes.

iNOTA! )

La tecla de comando @0 solamente estara habilitada se:
B P229 = 0 para funcionamiento en el modo LOCAL.

@ P230 = 0 para funcionamiento en el modo REMOTO.

Sigue ladescripcién de las teclas de la HMI utilizadas para operacion:

Cuando presionada el motor acelera segundo la rampa de
aceleracién hasta la frecuencia de referencia. Funcién semejante a
la ejecutada por entrada digital GIRA/PARA cuando esta es cerrada
(activada) y mantenida. Cuando presionada nuevamente, deshabilita
el convertidor via rampa (motor desacelera via rampa de
desaceleracion y para).
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<

4.2.2 Sefializaciones/
Indicaciones en
los Displays de
la HMI

\Q t‘f})

b

N

N

Funcién semejante a la ejecutada por entrada digital GIRA/PARA
cuando esta es abierta (desativada) y mantenida.

Ajuste de la frecuencia del motor (velocidad): estas teclas estan

habilitadas para variacion da frecuencia (velocidad) solamente

cuando:

® Lafuente de referencia de frecuencia es el teclado (P221 =0 para
el modo LOCAL y/o P222 = 0 para el modo REMOTO);

@ El contenido de los siguientes parametros estuviera siendo
visualizado: P002, PO05 o P121.

El parametro P121 almacena el valor de referencia de frecuencia

(velocidad) ajustado por las teclas.

Cuando presionada, incrementa la referencia de frecuencia

(velocidad).

Cuando presionada, decrementa la referencia de frecuencia

(velocidad).

Backup de la Referencia

El ultimo valor de la Referencia de frecuencia ajustado por las teclas
Gj y G// es memorizado cuando el convertidor es deshabilitado
o desenergizado, desde que P120 = 1 (Backup de la Referencia Activo
- padron de fabrica). Para alterar el valor de la referencia débese
alterar el parametro P121 antes de habilitar el convertidor.

iNOTA!

En laversion Plus del CFW-10, la funcion de ajuste de frecuencia del
motor es hecha a través del potenciémetro de la HMI. Sin embargo,
es posible ajustar la frecuencia del motor a través de las teclas desde
que sea programado los parametros P221/P222.

Estados del convertidor:

- ’_{ Lf Convertidor listo (“READY”) para accionar el motor.

L_’ =747 | Convertidor con tension de red insuficiente para
N b operacion.

_‘ﬁl__!_f Convertidor en la situacion de error, y el cédigo de
| error aparece parpadeando. En el caso ejemplificado
tenemos la sefializacién de E02 (ver capitulo 7).

Convertidor esta aplicando corriente continua en el motor
d O b (frenado CC) de acuerdo con valores programados en
P300, P301y P302 (ver capitulo 6).

El convertidor de frecuencia esta ejecutando la
E PP rutina Carga Padron de Fabrica. Esta operacion
es comandada por el parametro P204 (consultar
capitulo 6).
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4.2.3 Parametros de

Lectura

4.2.4 Visualizacién/

52

Alteracion
de Parametros

iNOTA!

Ademas de la situacion de error, el display también parpadea cuando
el convertidor de frecuencia se encuentra en sobrecarga (consultar
capitulo 7).

Los parametros de P002 a P008 son reservados apenas para lectura
de los valores.

Cuando hubiere la energizacién del convertidor el display sefializara
el valor del parametro P002 (valor de la frecuencia de salida).

Todos los ajustes en lo convertidor son hechos a través de parametros.
Los pardmetros y sus valores son sefializados en el display a través
de los leds "Parameter" y "Value" es hecha la identificacién entre el
ndmero de parametro y su valor. Ejemplo (P100):

fn *Parameter 0 S g O Parameter
I U O Value » *Value
100 = Namero del 5.0 = Contenido del
Parametro Parametro

A cada parametro esta asociado un valor numérico (contenido del
parametro), que corresponde a la opcién seleccionada entre las
disponibles para aquel parametro.

Los valores de los parametros definen la programacion del convertidor
o el valor de una variable (Ejemplo: corriente, frecuencia, tension).
Para realizar la programacion del convertidor debese alterar el
contenido de los parametros.

Para alterar el valor de un parametro es necesario ajustar antes PO00 = 5.
Caso contrario sélo sera posible visualizar los parametros pero no
maodificarlos. Para mas detalles ver descripcién de P0O0O en el Capi-
tulo 6.
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ACCION DISPLAY HMI DESCRIPCION
Energizar Convertidor ’t— Dl 5 Convertidor listo para operar
Utilice las teclas G 2 y G) l' 8 g Localize el parametro deseado

Presione la tecla G

Valor numérico associado al
parametro @

LM
]

. N
Utilice las teclas (¥ )

y @)

S

Ajuste el nuevo valor deseado @@

(1] [
o

Presione la tecla G

@

=
o

E' iNOTA!

(1) Para los pardmetros que puedem ser alterados con motor girando,

(2

~

©)

4

=

el convertidor pasa a utilizar inmediatamente el nuevo valor gjustado.
Para los parametros que solo pueden ser alterados con motor
parado, el convertidor pasa a utilizar el nuevo valor ajustado

solamente después de presionar la tecla (7 ).

Presionando la tecla G > después del ajuste, el dltimo valor ajustado
es automaticamente grabado en la meméria no volatil del convertidor,
quedando retido hasta nueva alteracion.

Caso el tltimo valor gjustado en el parametro lo torne funcionalmente
incompatible con otro ya ajustado, ocurre lasefializacién de E24 = Error
de programacion.

Ejemplo de error de programacion:

Programar dos entradas digitales (DI) con la misma funcién. Vea
en la tabla 4.1 la lista de incompatibilidades de programacion
que pueden generar el E24.

Para alterar el valor de un parametro es necesario ajustar antes
P000 = 5. Caso contrario sélo sera posible visualizar los
parametros mas no modificarlos. Para mas detalles ver
descripcion de PO0O0 en el Capitulo 6.
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Una Dl estuvier programada para JOG (P263 a P266 = 3) y no obtuvier otra DI programada para Habilita General
o Rampa (P263 aP266 10204090 13).

Dos o mas DI(s) programadas con el mismo valor (P263 a P266 = 3 a 6, 9 a 26).

Una DI programada para Avanzo (P263 a P266 = 9 0 11) y no tiver otra DI programada para Retorno (P263 a
P266 =10 0 12).

Una DI programada para Liga (P263 a P266 = 13) y no tiver otra DI programada para Desliga (P263 a P266 = 14).

Una DI programada para Acelera (P263 a P266 = 16 0 18) y no obtuvier otra DI programada para Desacelera
(P263 a P266 = 17 0 19).

DI(s) programadas para funcién Avanzo/Retorno (P263 a P266 =[9 0 11] y [10 o0 12]), y simultaneamente otras
DI(s) programadas para funcién Liga/Desliga (P263 a P266 = 13y 14).

Referencia programada para Multispeed (Local o Remoto - P221 y/o P222 = 6) y no existe DI(s) programadas
para Multispeed (P263 a P266 =7 o 8).

Referencia programada para E.P. (Local o Remoto - P221 y/o P222 = 2) y no existe DI(s) programadas para
Acelera/Desacelera E.P. (P263 a P266 = 16 a 19).

Haber seleccionado comando Local y/o Remoto (P229 y/o P230 = 1) y no obtuvier entrada digital programada
para Habilita General o Rampa o Avanzo/Retorno o Liga/Desliga (P263 a P266 = 1, 2, 4, 13, 14, 9, 10).

Estuvier programada simultaneamente para Multispeed la DI1 y la DI2 (P263 y P264 = 7 0 8).

Se una DI esté programada para acelera E.P./liga (P263 a P266 = 22) y no tenga otra DI programada para
desacelerar E.P./desliga (P263 a P266 = 23).

Referencia programada para entrada en frecuencia local o remoto - (P221 y/o P222 = 7) y no existe DI programada
para entrada en frecuencia (P263 a P266 = 26).

Cuando esté programada la funcion especial (PID) P203 = 1y la seleccién de referencia fuera diferente de
(P221 e P222 %00 3).

Tabla 4.1 - Incompatibilidad entre parametros - E24
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CAPITULO5

51

5.2

PREPARACION
PARA
ENERGIZACION

A

ENERGIZACION

ENERGIZACION/PUESTAEN MARCHA

Este capitulo explica:

@ Como verificar y preparar el convertidor antes de energizar;

Como energizar y verificar el suceso de la energizacion;

@ Como operar el convertidor cuando estuviera instalado segundo
los accionamientos tipicos (ver Instalacién Eléctrica).

El convertidor ya debe tener sido instalado de acuerdo con el Capitulo
3 - Instalacién y Conexién. Caso el proyecto de accionamiento sea
diferente de los accionamientos tipicos sugeridos, los pasos siguintes
también pueden ser seguidos.

iPELIGRO!
Siempre desconecte la alimentacion general antes de efectuar
cualquier conexion.

1) Verifique todas las conexiones
Verifique se las conexiones de potencia, puesta a tierra'y de control
estan correctas y firmes.

2) Verifique el motor
Verifique las conexiones del motor y se la corriente y tension del
motor estan de acuerdo con el convertidor.

3) Desacople mecanicamente el motor de la carga
Se el motor no puede ser desacoplado, tenga certeza que el giro
en cualquier direccion (horario/antihorario) no cause darios en la
maquina o riscos personales.

Después de la preparacion para energizacion el convertidor puede
ser energizado:
1) Verifique la tension de alimentacién
Medir la tension de red y verifique se esta dentro de la rango
permitida (tensién nominal -15 % / +10 %).
2) Energize la entrada
Cierre la seccionadora de entrada.
3) Verifique el suceso de la energizacion
El display de la HMI sefaliza:

Encuanto esto el LED rojo (Parameter) permanece aceso, y el LED
verde (Value) permanece apagado.
El convertidor executa algunas rutinas de autodiagnose y se no existe
ninguno problema el display sefializa:
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5.3 PUESTAEN
MARCHA

A

5.3.1 Puestaen

o4

Esto significa que el convertidor esta listo (rdy = ready) para ser
operado.

iPELIGRO!

Altas tensiones puedem estar presentes, mismo después de la
desconexién de la alimentaciéon. Aguarde por lo menos 10 minutos
para la descarga completa.

La secuencia a seguir es valida para el caso Accionamiento 1 (ver

Marcha - item 3.2.6). El convertidor ya debe tener sido instalado y energizado
Operacion de acuerdo con el capitulo 3 y el item 5.2.
viaHMI
Conexiones de acuerdo con la figura 3.6.
ACION DISPLAY HMI DESCRIPCION
Energizar Convertidor ’— H L’ Convertidor listo para operar
Motor acelera de 0 Hz a 3 Hz*
Presionar @%’ ’-} 3 n (frecuencia minima), en el sentido
Ly horario ® *90 rpm para motor 4 pélos
. A)
Presionar C/ y mantener hasta ImEE| Motor acelera hasta 60 Hz* @
atingir 60 Hz. En la version Plus, NN * 1800 rpm para motor 4 pélos

variar el potenciémetro de la HMI

Presionar @

r H L’ Motor desacelera hasta parar ©

56

iNOTA!
El dltimo valor de referencia de frecuencia (velocidad) ajustado por

N . )
las teclas G) y C/ es memorizado.

Caso se desee alterar su valor antes de habilitar el convertidor, alterelo
através del parametro P121 - Referencia Tecla.

OBSERVACIONES:

(1) Caso el sentido de rotacién del motor estea invertido, desenergizar
el convertidor, esperar 10 minutos para la descarga completa de
dos capacitores y cambiar la conexién de dos cables cualquier de
la salida para el motor entre si.
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(2) Caso la corriente en la aceleracion quede mucho elevada,
principalmente en bajas frecuencias es necesario el ajuste del
boost del par manual (Compensacion IXR) en P136.
Aumentar/disminuir el contenido de P136 de forma gradual hasta
obtener una operaciéon con corriente aproximadamente constante
en toda la fajaa de velocidad. En caso arriba, ver descripcion del
parametro en capitulo 6.

(3) Caso ocurra EO1 en la desaceleracion es necesario aumentar el
tiempo de esta a través de P101 / P103.

5.3.2 Puesta en La secuencia la seguir es valida para el caso Accionamiento 2 (ver
Marcha item 3.2.6).
- Operacion El convertidor ya debe tener sido instalado y energizado de acuerdo

viaTerminales con el capitulos 3y el item 5.2.

Conexiones de acuerdo con las figuras 3.6 y 3.10.

ACCION DISPLAY HMI DESCRIPCION

Verfigura3.10
Llave S1 (Antihorario/Horario)=Abierta

Llave S2 (Local/Remoto)=Abierta

Llave S3 (Girar/Parar)=Abierta j- d H Convertidor listo para operar.
Potenciémetro R1 (Ref.)=Totalmente
antihorario Energizar Convertidor

El comando y la referencia son
conmutados para la situacion

Cerrar S2 — Local/Remoto ’_
REMOTO (via terminales).

[
LC

Motor acelera de 0 Hz a 3 Hz*
(frecuencia minima), en el sentido
horario @

*90 rpm para motor 4 pélos

La referenciade frecuencia pasa a
ser dada pelo potenciémetro R1.

_
-
|
=
A

—
—
—

Cerrar S3 - Girar/ Parar

—

Motor acelera hasta la frecuencia
maxima (P134 =66 Hz) @

—

Girar potenciémetro en el sentido
horario hasta el fin.

Motor desacelera @ hasta lleegar a
OHz, inverte el sentido de rotacién
(horario = antihorario) yreacelera
hasta la frecuenciaméaxima

(P134 = 66 Hz).

|l ('
[
o (T

Cerrar S1 —Antihorario / Horario

Abrir S3 — Girar / Parar El motor desacelera ® hasta parar.

3
QC
LC

57



CAPITULO 5 - ENERGIZACION / PUESTA EN MARCHA

58

E' iNOTAS!

(1) Caso el sentido de rotacion del motor estea invertido,

@

3

~

~

desenergizar el convertidor, esperar 10 minutos para la descar-
ga completa de los capacitores y cambiar la conexién de dos
cables cualquier de la saliida para el motor entre si.

Caso la corriente en la aceleracdo quede mucho elevada, princi-
palmente en bajas frecuencias es necesario el ajuste del boost
de par manual (Compensacién IXR) en P136.
Aumentar/disminuir el contenido de P136 de forma gradual has-
ta obtener una operacion con corriente aproximadamente cons-
tante en toda la faja de velocidad.

En caso arriba, ver descripcion del parametro en el capitulo 6.

Caso ocurra EO1 en la desaceleracién es necesario aumentar el
tiempo de esta - en los parametros P101/P103.

(4) Elaccionamiento 2 no es posible configurar en el CFW-10 Versién

Clean.



CAPITULO 6

6.1 SIMBOLOGIA
UTILIZADA

6.2 INTRODUCCION

6.2.1 Control V/IF
(Escalar)

DESCRIPCION DETALLADADE LOS
PARAMETROS

Este capitulo describe detalladamente todos los parametros y
funciones del convertidor.

Sigue abajo algunas convenciones utilizadas en este capitulo del ma-
nual:

Alx = Entrada analégica nimero x.

AO = Salida analdgica.

DIx = Entrada digital nimero x.

F* = Referencia de frecuencia, este es el valor de la frecuencia

(o alternativamente, de la velocidad) deseada en la salida del
convertidor.

F, = Frecuencia de entrada de la rampa de aceleracion y
desaceleracion.

F... = Frecuencia de salida maxima, definida en P134.

F:in = Frecuencia de salida minima, definida en P133.

F. = Frecuencia de salida - frecuencia aplicada al motor.

l,.m = Corriente nominal de salida del convertidor (valor eficaz), en
amperios (A). Es definida por el parametro P295.

I, = Corriente de salida del convertidor.

I, = Corriente activa de salida del convertidor, o sea, es la compo-
nente de la corriente total del motor proporcional a la potencia
eléctrica activa consumida por el motor.

RLx = Salida a relé namero x.

u,= Tensiéon CC del circuito intermediario.

En este item es hecha una descripcion de los principales conceptos
relacionados al convertidor de frecuencia CFW-10.

Es basado en la curva V/F constante (P202 = 0 - Curva V/F linear).
Su desempefio en bajas frecuencias de salida es limitado, en funcién
de la caida de tension en la resistencia estatérica, que provoca una
reduccion significativa en el flujo del entrehierro del motor y
consecuentemente en su capacidad de par.

Se intenta compensar esta deficiencia con la utilizacién de las
compensaciones IxR y IXR automatica (boosts de par), las cuales
son ajustadas manualmente y dependen de la experiencia del usuario.
En la mayoria de las aplicaciones (ejemplos: accionamiento de bom-
bas centrifugas y ventiladores), el ajuste de esas funciones es sufici-
ente para obtenerse un buen desempefio pero, hay aplicaciones que
exigen un control mas sofisticado — en este caso recomiendase el
uso del control vectorial sensorless, el cual serd comentado en el
préximo item.

En el modo escalar, la regulacién de velocidad que puede ser
obtenida ajustandose adecuadamente la compensacién de
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6.2.2 Fuentes de

60

Referencia
de Frecuencia

deslizamiento es algo en torno de 1 % hasta 2 % de la rotacién
nominal. Por ejemplo, para un motor de IV pélos/60 Hz, la minima
variacion de velocidad entre la condicién en vacio y carga nominal
queda entre 18 hasta 36 rpm.

Hay ain una variacion del control V/F linear descripta anteriormente:

El control V/F cuadratico. Este control es ideal para accionamiento
de cargas como bombas centrifugas y ventiladores (cargas con
caracteristica par x velocidad cuadratica), pues posibilita una
reduccion en las pérdidas del motor, resultando en un ahorro adicional
de energia en el accionamiento con convertidor.

En ladescripcion de los parametros P136, P137, P138, P142y P145
hay mas detalles sobre la operacion en el modo V/F.

La referencia de frecuencia (o sea, la frecuencia deseada en la salida,
o alternativamente, la velocidad del motor) puede ser definida de
varias formas:

¥ Teclas - referencia digital que puede ser alterada a través de la
HMI utilizandose las teclas (Z) y (v‘) (ver P221, P222 y P121);

& Entrada analdgica - puede ser utilizada la entrada analégica XC1:6
a XC1:9, (ver P221, P222 y P234 hasta P236);

¥ Multispeed - hasta 8 referencias digitales prefijadas (ver P221, P222
y P124 hasta P131);

® Potenciémetro electréonico (E.P.) - mas una referencia digital,
siendo su valor es definido utilizandose 2 entradas digitales (DI1
aDl4) - ver P221, P222, P263 y P266;

¥ Potencidmetro HMI - la referencia puede ser cambiada a través
del potenciémetro de la HMI. (Solamente disponible en la versién
Plus del CFW-10).

En la figura 6.1 se presenta una representacion esquematica de la
definicién de referencia de frecuencia a ser utilizada por el convertidor.
El diagrama de blogues de la figura 6.2 muestra el control del
convertidor.
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Seleccion de la Refencia

de Frecuencia
P221 0 P222

=

Referencia
Potenciémetro
HM HMI
" 3 - Potenciémetro
E |I HMI
REFERENCIA -
TECLA (P121) 0 - Tech
P271
" X
7 - Entrada en
: \ Frecuencia
d/ P263=7/8 .
P124 a P131 P265=7/8 P264=7/8 *
u P266=7/8 -
[ ] DI1
@
® DI2 \)-\, »
DI3 N
o >
[ ol > e 6 - Multispeed
@ 2 Vzo - MULTISPEED
a
@ Reset P263 ... P266=16/18
@[V P263 ... P266=17/19
0al0Vv Convertidor N »
® Desabilitado Habilita Funcion
®|+10 v
® Acel.
: -
o Desacel. | 2 EP
® Referencias
POTENCIOMETROELETRONICO (E.P) Digitales
Referencias .
Analdgicas
Al P234 P134
” X X
+
1-A11
P236

Figura 6.1 - Diagrama de blogues da referencia de frecuencia

[

iNOTA!

# DIs ON (estado 1) cuando ligadas al 0 V (XC1:5).
¥ Cuando F* < 0 tomase el médulo de F* y invertese el sentido de
giro. Seisto fuera posible - P231 = 2 y el comando avanzo/retorno
no fuera seleccionado.
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P151

Regulacién
de la Tension
del Circuito
Intermediario

4E |
P151

E'E'

|
|
I
|
I
P100| P101 #
Yy [
P136,P137, |
D P138, P142, |
P133 P134 P202 P295 P145 !
|
Rampa de * ‘ ‘ ‘ *
Aceleracion y 4 1
Fe Desaceleracion > Control del ‘ !
e ! e Convertidor PWM !
p102 [P103 —N"‘I
* * Limites de la

Referencia de
D Frecuencia Parametros  P178
del Motor

+
I
I
I
I
I
I
1
I
I
I

1
Comando via
Entrada Digital

(©)

22 Rampa de
Aceleracién y
Desaceleracion

(P399 a P409)

—

P169

6.2.3 Comandos
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Is

P169
Limitacion de
la Corriente

de Salida

Figura 6.2 - Blocodiagrama del control del convertidor

iNOTA!

En los modos de control escalar (P202 = 0 0 1), Fe = F* (ver figura
6.1) se P138 = 0 (compensacion de escorregamiento desabilitada).
Se P138 = 0 ver figura 6.9 para relacién entre Fe 'y F*.

El convertidor de frecuencia posee los siguientes comandos:
habilitacién y bloqueo de los pulsos PWM, definicién del sentido de
giroy JOG.

De la misma manera que la referencia de frecuencia, los comandos
del convertidor también pueden ser definidos de varias formas.

Las principales fuentes de comandos son las siguientes:

¥ Tecla de laHMI - tecla @ ;
® Terminales de control (XC1) - via entradas digitales.
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6.2.4 Definicién de
las Situaciones
de Operacion
Local/ Remoto

Los comandos de habilitacion y bloqueo del convertidor pueden ser
asi definidos:

@ Viateclas (/2 de la HMI;

¥ Gira/Para (terminales XC1 - DI(s) - ver P263 a P266);

¥ Habilita general (terminales XC1 - DI(s) - ver P263 a P266);

¥ Avance y Retorno (terminales XC1 - DI(s) - ver P263 a P266) -
define también el sentido de giro;

@ Conecta/Desconecta (comando a 3 cables) (terminales XC1 - DI(s)
- ver P263 a P266).

La definicién del sentido de giro puede ser hecha via:

@ Entrada digital (DI) programada para sentido de giro (ver P263 a
P266);

¥ Entradas digitales programadas como avance y retorno, que
definen tanto la habilitacién o bloqueo del convertidor, cuanto el
sentido de giro (ver P263 a P266);

@ Entrada anal6gica - cuando la referencia de frecuencia estea via
entrada analégica y sea programado un offset negativo (P236 < 0),
la referencia puede asumir valores negativos, invirtiendo el sentido
de giro del motor.

El usuario puede definir dos situaciones distintas con relacién a la
fuente referencia de frecuencia y de los comandos del convertidor:
son los modos de operacion local y remoto.

Una representacion esquematica de las situaciones de operacion
local y remoto es presentada en la figura 6.3.

Para el ajuste de fabrica, en el modo local es posible controlar el
convertidor utilizandose las teclas de la HMI, mientras que en el modo
remoto todo es hecho via terminales (XC1) - definicion de la referencia
y comandos del convertidor.
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Comando Local/Remoto
DI1 a DI4 (P263 a P266)

e REFERENCIA

LOCAL
0 Teclas de la HMI
1AI11
) 2 E.P.
R'Sferenma_de 3 Potenciémetro HMI
re;;;;ma 4 a5 Reservado
6 Multispeed
7 Entradaen
Frecuencia
Co;nzggdo 0 Teclas de la HMI
(gira/para) 1 Terminales XC1 (DIs)
REMOTO
0 Teclas de la HMI
1AI11
) 2 E.P.
Referenciade| 3 Potenciémetro HMI
Frecuencia | 4 a5 Reservado
P222 6 Multispeed
7 Entradaen
Frecuencia
Comando | ¢ Teclas de la HMI
_P230 1 Terminales XC1 (DIs)
(gira/para)

e COMANDOS

Figura 6.3 - Blocodiagrama dos modos de operacioén local y remoto

RELACION
DE LOS

6.3

Para facilitar su descripcién, los parametros fueron agrupados por
tipos conforme tabla a seguir:

PARAMETROS
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Parametros de Lectura

Variables que pueden ser visualizadas
en las pantallas, pero no pueden ser al-
terados por y | usuario.

Pardmetros de Regulacion

Son los valores ajustables a sierem utili-
zados por las funciones del convertidor.

Parametros de Configuracion

Definem las caracteristicas del
convertidor las funciones a sierem
ejecutadas, bien como las funciones de
las entradas/salidas de la tarjeta de
control.

Parametros de las Funciones
Especiales.

(1) Este parametro solo puede ser cambiado con el convertidor de

Inclui los parametros relacionados a las
funciones especiales.

frecuencia deshabilitado (motor parado).

(2) Este parametro no es alterado cuando se ejecuta la rutina carga
padroén de fabrica (P204 =

5).
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6.3.1 Parametros de Acceso y de Lectura - PO00 a P099

Rango
[Ajuste fabrica]
Parametro Unidad Descripcion / Observacion
P0O00 0 a 999 Libera el acceso para alteracion del contenido de los
Parametro de [0] pardmetros.
Acceso 1 @ El valor de la contrasefia es 5.
@ El uso de la contrasefia esta siempre activo.
P002 0.0 a 999 @ Sefializa el valor de P208 x POO05.
Valor [-1 & Para diferentes escalas y unidades usar P208.
Proporcional 0.01 (< 10.0);
a la Frecuencia 0.1 (< 100);
1(>99.9)
P003 O0alb5xl ¥ Sefializa el valor eficaz de la corriente de salida del
Corriente de [-] convertidor, en amperios (A).
Salida (Motor) 0.1A
P004 0ab24 ¥ Sefializa la tensién actual en el circuito intermediario,
Tension del [-] de corriente continua, en volts (V).
Circuito 1V
Intermediario
P005 0 a 300 ® Valor de la frecuencia de salida del convertidor, en

Frecuencia de
Salida (Motor)

[-]

0.1 Hz (<100 Hz);

1 Hz (>99.9 Hz)

hertz (Hz).

P0O07 0 a 240 & Sefializa el valor eficaz de la tension de linea en la

Tension de Salida [-] salida del convertidor, en volts (V).

(Motor) 1V

P008 25 a 110 ¥ Sefaliza la temperatura actual del disipador de

Temperatura del [-] potencia en grados Celcius (°C).

Disipador 1°C ® La proteccion de sobretemperatura del disipador
(EO4) actua cuando la temperatura en el disipador atin-
ge 103 °C.

P014 00 a 41 ¥ Sefializa el codigo referente al Gltimo error ocurrido.

Ultimo Error [-1 @ El item 7.1 presenta una listagem de los posibles

Ocurrido - errores, sus cédigos y posibles causas.

P015 00 a 41 ¥ Sefializa el codigo referente al penultimo error ocurrido.

Segundo Error [-] @ El item 7.1 presenta una listagem de los posibles

Ocurrido - errores, sus cédigos y posibles causas.

P016 00 a 41 ¥ Sefializa el cddigo referente al antepenultimo error

Tercero Error [-] ocurrido.

Ocurrido - ¥ El item 7.1 presenta una listagem de los posibles

errores, sus codigos y posibles causas.
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6.3.2 Parametros de Regulacién - P100 a P199

Rango
[Ajuste fabrica]
Pardmetro Unidad Descripcion / Observaciones
P023 Xyz © Sefializa la version de software del convertidor
Version de [-] contenida en la meméaria del ubicado localizado en la
Software tarjeta de control.
P040 0.0 a 999 ® Sefializa el valor de la variable de proceso utilizada
Variable del [-] como realimentacion del regulador PID, en porcentual
Proceso PID - (%).
# La funcién PID solamente esta disponible a partir de
la versioén de software V2.00.
& La escala de la unidad puede ser cambiada a través
de P528.
® Mirar descripcion detallada del regulador PID en el
item parametros de las funciones especiales.
P100 0.1 a 999 @ Este conjunto de parametros define los tiempos para
Tiempo de [5.0s] acelerar linearmente de 0 hasta la frecuencia nominal y
Aceleracion 0.1 s (<100); desacelerar linearmente de la frecuencia nominal
1s(>99.9) hasta 0.
o La frecuencia nominal es definida por el parametro
P101 0.1 a 999 P145.
Tiempo de [10.0s] o Para el ajuste de fabrica el convertidor sigue siempre
Desaceleracion 0.1 s (<100); los tiempos definidos en P100 y P101.
1s(>99.9) ¥ Se fueradeseado utilizar la 22 rampa, siendo los tiempos
de las rampas de aceleracion y desaceleracion siguen
P102 0.1 a 999 los valores programados en P102 y P103, utilizar una
Tiempo de [5.0s] entrada digital. Ver parametros P263 a P265.
Aceleracion de la  0.1s(<100); ® Tiempos de aceleracion mucho cortos puedem pro-
22 Rampa 1s(>99.9) vocar, dependiendo de la carga acionada, bloqueo
del convertidor por sobrecorriente (EQO).
P103 0.1 a 999 @ Tiempos de desaceleracion mucho cortos pueden pro-
Tiempo de [10.0s] vocar, dependiendo de la carga accionada, bloqueo
Desaceleracion 0.1 s (<100); del convertidor por sobretension en el circuito
de la 22 Rampa 1s(>99.9) intermediario (E01). Ver P151 para mas detalles.
P104 Oa2 ¥ a rampa S reduz choques mecénicos durante
Rampa S [ 0 - Inactiva] aceleraciones y desaceleraciones.
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%

P104 Rampa S
0 Inactiva
1 50 %
2 100 %

Tabla 6.1 - Configuracion de las rampas
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Rango
[Ajuste fabrica]
Parametro Unidad Descripcion / Observacion

AFrecuenciade Salida
(Velocidad del Motor)

F~—a Linear
50 % rampa sa”

™~2100 % rampa S

»1(s)

-

t . t o
aceleracion desaceleracion

(P100/102) (P101/103)

Figura 6.4 - Rampa S o linear

¥ Es recomendable utilizar la rampa S con referencias
digitales de frecuencia (velocidad).

P120 O0a3 © Define se el convertidor debe o no memorizar la Ulti-
Backup de la [1-Activo] ma referencia digital utilizada. Esto solamente se apli-
Referencia Digital - ca ala referencia tecla (P121).

P120 Backup de la Referencia
0 Inactivo
1 Activo
2 Activo, mas siempre dado
por P121, independentemiente
de lafuente de referencia
3 Activo luego a rampa

Tabla 6.2 - Configuracién Backup de la referencia digital

# Se el backup de la referencia digital estuviera inactivo
(P120 = 0), sempre que el convertidor fuera habilita-
do la referencia de frecuencia (velocidad) sera igual a
lafrecuencia minima, de acuerdo con el valor de P133.

B Para P120 = 1, el convertidor automaticamente
almacena el valor de la referencia digital (sea cual
fuera la fuente de referencia - tecla o E.P.) siempre
que ocurra o bloqueo del convertidor, sea por condicion
de deshabilita (rampa o general), error o subtension.

¥ En el caso de P120 = 2, siempre que el convertidor
fuera habilitado la sua referencia inicial es dada por
el parametro P121, la cual es memorizada, indepen-
dentemente de la fuente de referencia. Ejemplo de
aplicacion: referencia via E.P. en la cual el convertidor
es bloqueado via entrada digital desacelera E.P. (que
lleva lareferencia a 0). Pero, en unanueva habilitacion,
es deseable que el convertidor vuelve para una
frecuencia diferente de la frecuencia minima, la cual
es almacenada en P121.
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Rango
[Ajuste fabrica]
Parametro Unidad Descripcion / Observacion
¥ P120 = 3, funciona del mismo modo que P120 =1,
solamente pasa a actualizar el backup después de
una partida cuando el valor de la frecuencia de salida
alcanza el valor del backup almacenado anteriormente.
pP121 P133 a P134 ® Define el valor de la referencia tecla, la cual puede
Referencia de [3.0Hz] ser gjustada utilizandose las teclas (‘ y C)

Frecuencia por 0.1 Hz (<100 Hz);

las Teclas 1Hz (>99.9 Hz)

@y

cuando los parametros P002 o P0O05 estuvieren
siendo presentados en la pantalla de la HMI.

M Las teclas C y C ¥ ) estén activas si P221 =0
(' modo local) 0 P222 = 0 (modo remoto). El valor de
P121 es mantenido en el dltimo valor ajustado mismo
deshabilitando o desenergizando el convertidor, des-
de que P120 =1 o 2 (backup activo).

P122 P133 a P134
Referencia JOG [5.0Hz]

0.1 Hz (<100 Hz);

1 Hz (>99.9 Hz)

# Define la referencia de frecuencia (velocidad) para la
funcion JOG. La activacién de la funcion JOG puede
ser hecha utilizando las entradas digitales.

# El Convertidor debe estar deshabilitado por rampa
(motor parado) para la funcién JOG funcionar. Por lo
tanto, se la fuente dos comandos for habilitado, debe
existir por lo menos una entrada digital programada
para gira/para (caso contrario ocurre E24), la cual
debe estar desligada para habilitar la funcién JOG via
entrada digital. (ver P263 a P266).

® El sentido de rotacién es definido por lo parametro
P231.

P124 ® P133 a P134
Ref. 1 Multispeed [3.0Hz ]

0.1 Hz (<100 Hz);

1 Hz (>99.9 Hz)

P125® P133 a P134
Ref. 2 Multispeed [10.0 Hz ]

0.1 Hz (<100 Hz);

1 Hz (>99.9 Hz)

P126 @ P133 a P134
Ref. 3 Multispeed [20.0Hz ]

0.1 Hz (<100 Hz);

1 Hz (>99.9 Hz)
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® El multispeed es utilizado cuando se desea hasta 8
velocidades fijas preprogramadas.

& Permite el control de la velocidad de salida relacio-
nando los valores definidos por los parametros P124
a P131, conforme la combinacion loégica de las entra-
das digitales programadas para multispeed.

# Activacion de la funcién multispeed:
Hacer con que la fuente de referencia sea dada por la
funcién multispeed, o sea, hacer P221 = 6 para el
modo local 0 P222 = 6 para el modo remoto;
Programar una o mas entradas digitales para
multispeed, conforme tabla abajo:
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Rango
[Ajuste fabrica]
Parametro Unidad Descripcion / Observacion
pP127® P133 a P134 DI habilita Programacion
Ref. 4 Multispeed [30.0Hz] DIloDI2 | P263 = 7?8 0 P264 = 7/3
0.1 Hz (<100 Hz); DI3 P265 = 7/8
1Hz (>99.9 Hz) DI4 P266 = 7/8

P128 @
Ref. 5 Multispeed

P129 @
Ref. 6 Multispeed

P130 @
Ref. 7 Multispeed

P131®
Ref. 8 Multispeed

P133 a P134
[40.0 Hz ]
0.1 Hz (<100 Hz);
1Hz (>99.9 Hz)

P133 a P134
[50.0 Hz ]
0.1 Hz (<100 Hz);
1Hz (>99.9 Hz)

P133 a P134
[ 60.0 Hz ]
0.1 Hz (<100 Hz);
1Hz (>99.9 Hz)

P133 a P134
[66.0 Hz ]
0.1 Hz (<100 Hz);
1Hz (>99.9 Hz)

Tabla 6.3 - Ajuste de los pardmetros para definir funcién de

multispeed en las DI's

® La referencia de frecuencia es definida por el estado
de las entradas digitales programadas para
multispeed conforme mostrado en la tabla abajo:

8 velocidades

4 velocidades
2 velocidades
DI1 o DI2 DI3 DI4 Ref. de Freq.
Aberta Aberta Aberta P124
Aberta Aberta oV P125
Aberta oV Aberta P126
Aberta ov ov P127
oV Aberta Aberta P128
oV Aberta oV P129
ov ov Aberta P130
oV oV oV P131

Tabla 6.4 - Referencia de frecuencia

# Caso el valor de Una de las referencias multispeed
(P124 a P131) for colocada en 0.0 Hz, en el momento
en que la misma for seleccionada el convertidor ira
desacelerar hasta 0.0 Hz y permanecera bloqueado
(RDY) en cuanto fuera mantenida la seleccion.

® La funcién multispeed tiene como ventajas la
estabilidad de las referencias fijas preprogramadas,
y la inmunidad contra ruidos eléctricos (referencias
digitales y entradas digitales aisladas).
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Rango
[Ajuste fabrica]
Parametro Unidad Descripcion / Observaciones
4 Frecuencia
de Salida
5\\Rampade
i aceleracion
P12
p124— :
- Tiempo
DI2 : . abierto
i oV
DI3 abierto
f i i ——OoV
Di4 " abierto
Figura 6.5 - Diagrama de tiempo de la funcién multispeed
P133® 0.0 a P134 # Define los valores minimo y maximo de la frecuencia
Frecuencia [3.0Hz ] de salida (motor) cuando el convertidor es habilitado.
Minima 0.1Hz (<100 Hz); & Es valido para cualquier tipo de referencia.
(F,.) 1Hz (>99.9Hz) ®& El parametro P133 define una zona muerta en la
utilizacion de las entradas analdgicas - ver parametros
P134® P133 a 300 P234 2 P236
Frecuencia [66.0 Hz ] o .
Maxima 0.1 Hz (< 100 Hz); 2 P134 eq c_onjunto con la gananciay offset de la entra-
F ) 1Hz (>99.9 Hz) da analoglca (P234,_ P236) definen la escala)_/ el rango
max de ajuste de velocidad via entrada analdgica. Para
mas detalles ver parametros P234 a P236.
P136 ® 0.0 a 100 ¥ Compensa la caida de tension en la resistencia
Boost de [20.0] estatorica del motor. Actla en bajas velocidades, au-
Torque (Par) 0.1 % mentando la tension de salida del convertidor para
Manual Para el modelo mantener el par constante, en la operacion V/F.
(Compensacion de 15.2 A & El ajuste 6ptimo es el menor valor de P136 que per-
IXR) el ajuste de mite el arranque del motor satisfactoriamente. Valor
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fabrica es [6.0] mayor que el necesario ird incrementar por demasia-
do la corriente del motor en bajas velocidades,
podiendo forzar el convertidor a una condicion de
sobrecorriente (EO0 o EQ5).
o Ajustado P136 = 100 % corresponde al maximo
incremiento de la tensién de salida ( 30 % de P142).
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Rango
[Ajuste fabrica]
Parametro Unidad Descripcion / Observaciones
a) P202=0
Tension de Salida
(en % de la tension de entrada)
L T .
0,3xP136xP142
Frecuencia
de Salida
0 P145
a) P202=1
Tension de Salida
(en % de la tension de entrada)
P142  [reeeerememnenaneanaanens r
TP136
Frecuencia
de Salida
0 P145
Figura 6.6 a) y b) - Curva V/F y detalle del boost de torque (par)
manual (compensacion IxR)
P137 0.0 a 100 & El boost de par automéatico compensa la caida de
Boost de [0.0] tension en la resistencia estatérica en funcién de la
Torque (Par) 0,1% corriente activa del motor.
Automatico _ & Los criterios para el ajuste de P137 son los mismos
(Compensacién del parametro P136.
IXR Automatica) & Ajustando P137 = 100 % correspondiente al méximo

incremiento de la tensién de salida ( 30 % de P142).
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Rango
[Ajuste fabrica]
Pardmetro Unidad Descricién / Observaciones
POO7]
Referencia kRS2 Tension
de Frecuencia (F*) P136 & Aplicada
+ al Motor
Corriente lXR, .
Activa dé JAutomatico
. P137
Salida (1)) Filtro
Figura 6.7 - Diagrama de bloques de la funcion
boost de par automatico
Tension de Salida
Maxima p---ccommeo oo .
(P142) '
1
1
1
|
o 1
0,3xP137xP142 | . |
1
Zonade :
Compensacion | Erecuencia
! i de Salida
C L L
4Hz Debilitamiento de
Campo (P145)
Figura 6.8 - Curva V/F con boost de par automatico
(IXR automatico)
pP138 0.0a10.0 M El pardmetro P138 es utilizado en la funcién de
Compensacion de [0.0] compensacion de deslizamiento del motor.
Deslizamiento 0.1%
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¥ Esta funcién compensa la caida de rotacién del mo-
tor debido la aplicacién de carga, caracteristica esta
inherente al principio de funcionamiento del motor de
induccion.

¥ Esta caida de rotacion es compensada con el aumento
de la frecuencia de salida (aplicada al motor) en
funcién del aumento de la corriente activa del motor,
conforme es presentado en el diagrama de bloques y
en la curva V/F de las figuras a seguir.



CAPITULO 6 - DESCRIPCION DETALLADA DE LOS PARAMETROS

Rango
[Ajuste fabrica]
Parametro Unidad Descriciéon / Observaciones

Frecuenciade Entrada
de la Rampa (Fe)

' +
Referencia ®_.
de Frecuencia (F*)

) Compen-
Cor_nen(;e ’ K L | sacisnde |—2F
Act!va e Deslizamiento
Salida (I)) )

Filtro P138

Figura 6.9 - Diagrama de bloques de la funcion
compensacion de deslizamiento

4 Tension de Salida

av} / %
(funcionde :

" iq—p lacargaen i
motor)

> Frecuencia
de Salida

Figura 6.10 - Curva V/F con conpensacion
de deslizamiento

o Para el ajuste del parametro P138 utilizar el siguiente

procedimiento:

- accionar el motor en vacio con aproximadamente
mitad del rango de velocidad de utilizacion;

- medir la velocidad del motor o equipamiento;

- aplicar carga nominal en el equipamiento;

- incrementar el parametro P138 hasta que la
velocidad llegue al valor en vacio.

P142 ®@ 0 a 100 # Definen la curva V/F utilizada en el control escalar
Tension de Salida [100] (P202=001).
Méaxima 0,1% ® Permite la alteracion de las curvas V/F padrones de-
finidas en P202 - curva V/F ajustable.
® El parametro P142 ajusta la maxima tension de
salida. El valor es ajustado en porcentual de latension
de alimentacion del convertidor.
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Rango
[Ajuste fabrica]
Parametro Unidad Descripcion / Observaciones
P145 W@ P133 a P134 ™ iINOTA!
Frecuencia [ 60.0 Hz ] En el caso de convertidores con alimenta-
de Inicio 0.01 Hz (< 100 Hz) cién 110-127 V, la tension de salida es dada

de Debilitamiento 1 Hz (>99.9 Hz)

de Campo
(Frecuencia
Nominal)

por dos veces el porcentual de la tensién
de alimentacion del convertidor.

& El parametro P145 define la frecuencia nominal del
motor utilizado.

& La curva V/F relaciona tension y frecuencia de salida
del convertidor (aplicadas al motor) y consecuentemente,
el flujo de magnetizacién del motor.

¥ La curva V/F gjustable puede ser usada en aplicaciones
especiales en las cuales los motores utilizados
necesitan de tension y/o frecuencia nominal distintas
del patrén. Ejemplos: motor de 220 V/ 300 Hz y motor
de 200 V/60 Hz.

El pardmetro P142 es bastante Gtil también en
aplicaciones en las cuales la tensién nominal del mo-
tor es distinta de la tensién de alimentacion del
convertidor. Ejemplo: red de 220 V y motor de 200 V.

p1424Tension de Salida

Frecuencia
0.1 Hz P145 de Salida

Figura 6.11 - Curva V/F ajustable

P151

360 a 460

Nivel de Actuacion (linea 110-127 V)

de la Regulacion
de la Tension del
Circuito
Intermediario
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[430V]
1V

325 a 410
(linea 200-240 V)
[380V]
1V

& La regulacion de tensién del circuito intermediario
(holding de rampa) evita el bloqueo del convertidor
por error relacionado a la sobretension en el circuito
intermediario (E01), cuando de la desaceleracion de
cargas con alta inercia o con tiempos de
desaceleracion pequefios.

@ Actia de forma a prolongar el tiempo de
desaceleracion (conforme la carga - inercia), de modo
a evitar la actuacion del EO1.
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Rango
[Ajuste fabrica]
Parametro Unidad Descripcion / Observaciones

Tension del Circuito
iari .
Intermediario Eo1

P151 // ) :_ Sobr_etensién

Ud nominal Limitacion CI

Tension Cl
Ud (P004)

* Tiempo

Frecuencia
de Salida
(Velocidad
del Motor)

> Tiempo

Figura 6.12 - Desaceleracion con limitacion (regulacion) de la
tension del circuito intermediario

E Se consigue asi, un tiempo de desaceleracion
optimizado (minimo) para la carga accionada.

& Esta funcion es Util en aplicaciones de media inercia
que exigen rampas de desaceleracion cortas.

® En caso que continle ocurriendo el bloqueo del
convertidor por sobretensiéon (EO1) durante la
desaceleracion, débese reducir gradualmente el
valor de P151 o aumentar el tiempo de la rampa de
desaceleracion (P101 y/o P103).

¥ Caso lared esté permanentemente con sobretension
(Ud > P151) el convertidor puede no decelerar. En este
caso, reduzca latensién de la red o incremente P151.

M Si, mismo con estos ajustes, no sea posible decelerar
el motor en el tiempo necesario, resta la alternativa
de aumentar el valor de P136.

P156 @ 03x, al3x Utilizado para proteccion de sobrecarga del motor

Corriente de [ 1.2xP295] (funcion Ixt - E05).

Sobrecarga del 0.1A & La corriente de sobrecarga del motor es el valor de

Motor corriente a partir del cual el convertidor entendera que
el motor esté operando en sobrecarga. Cuanto mayor
la diferencia entre la corriente del motor y la corriente
de sobrecarga, mas rapido sera la actuacion del EO5.
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Rango
[Ajuste fabrica]
Parametro Unidad Descripcion / Observaciones
Corriente del motor (P003)
Corriente de sobrecarga
30|
20
15
—
10
15 30 60 90 |empose)
Figura 6.13 - Funcién Ixt — deteccién de sobrecarga
& El parametro P156 debe ser ajustado en uno valor de
10 % a 20 % arriba de la corriente nominal del motor
utilizado.
P169 @ 0.2x_a 2.0xl_ © Visa evitar que el motor trabe durante las sobrecar-
Corriente Maxima [ 1.5xP295] gas. Si la carga en el motor aumenta, su corriente
de Salida 0.1A tambien aumenta.

Si la corriente intentar traspasar el valor ajustado en
P169, la rotacion del motor sera reducida siguiendo
la rampa de desaceleracion hasta que la corriente
quede abajo del valor ajustado en P169. Cuando la
sobrecarga desaparecer larotacién volvera al normal.

Corriente del motor

P169
N
Tiempo
Velocidad acel N\
y I~ ! ) —
Aceleraciéna desacgl,\/ através
travésrampal, ~_: ar ;rﬁ\ézs rampa
(P100/P102) \ desaceleracion a través rampa (P101/P103)
durante enregimen durante  Tiempo
aceleracion desaceleracion

Figura 6.14 — Actuacion de la limitacién de corriente

La funcién de limitacion de corriente es deshabilitada
programandose P169 > 1.5 x P295.
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6.3.3 Parametros de Configuracién - P200 a P398

Rango
[Ajuste fabrica]
Parametro Unidad Descripcion / Observaciones
P202 @ 0ol © Define el modo de control del convertidor.

Tipo de Control [0 - V/F linear ]

P202 Tipo de Control
0 Control V/F Linear (escalar)
1 Control V/F Cuadratico (escalar)

Tabla 6.5 - Ajuste de P202 para cada tipo de control

¥ Conforme presentado en la tabla arriba, hay 2 modos

de control escalar:

- Control V/F linear, en el cual se consigue mantener
el flujo en el entrehierro del motor aproximadamente
constante desde en torno de 3 Hz hasta el punto de
debilitamiento de campo (definido por los parametros
P142 y P145). Se consigue, en este rango de variacion
de velocidad, una capacidad de par aproximadamen-
te constante. Es recomendado para aplicaciones en
esteras transportadoras, extrusoras, etc.

- Control V/F cuadratico, en el cual el flujo en el
entrehierro del motor es proporcional a la frecuencia
de salida hasta el punto de debilitamiento de campo
(también definido por P142 y P145). De esta forma,
resulta una capacidad de par como una funcién
cuadratica de la velocidad. La gran ventaja de este
tipo de control es la capacidad de ahorro de energia
en el accionamiento de cargas de par resistente
variable, debido a la reduccion de las pérdidas del
motor (principalmente pérdidas en el hierro de este,
pérdidas magnéticas).

Ejemplos de aplicaciones: bombas centrifugas, venti-
ladores, accionamiento de varios motores.

a) VIF linear
Tension de Salida
P136=0
P142 e g
o : Frecuencia
P145 de Salida
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Rango

[Ajuste fabrica]

Parametro Unidad Descripcion / Observaciones
b) V/F cuadratico
Tension de Salida
P136 =0
P142  roeeeeemeeseee e :
; Frecuencia
0 145 de Salida
Figura6.15a) y b) - Modos de control V/F (escalar)
P203 ® 0ol @ Selecciona o no la funcién especial Regulador PID.
Seleccion de [0 - Ninguna]
Funciones = P203 Funcién Especial
. 0 Ninguna
Especiales 1 Regulador PID
Tabla 6.6 - Configuracion de P203 para utilizar o no la funcién
especial Regulador PID
# Para la funcion especial Regulador PID mirar
descripcion detallada de los parametros relaciona-
dos (P520 a P528).
® Cuando P203 es alterado para 1, es necesario pro-
gramar una de las entradas digitales P263 a P266
para 27 (DIX = manual/automatico).
P204W 0 a 999 @ Reprograma todos los parametros para los valores
Carga [0] padrén de fabrica, haciendose P204=5.
Parametros -
con padrén de @ iINOTA!
Fabrica Los parametros P142 (tension de salida
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maxima), P145 (frecuencia nominal), P156
(Corriente de sobrecarga del motor), P169
(Corriente  maxima de salida) no son alterados
cuando de la carga de los ajustes de fabrica a
través de P204=5.
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Rango
[Ajuste fabrica]
Parametro Unidad Descripcion / Observaciones
P206 0 a 255  Cuando ocurre un error, excepto E09, E24, E31 0 E41,
Tiempo de [0] el convertidor podra generar un reset automati-
Auto-Reset 1s camiente, después de transcurrido el tiempo dado por
P206.

® Si P206 < 2 no ocurrira el autoreset.

& Después de ocurrido el autoreset, si el mismo error
volver a ocurrir por tres veces consecutivas, la funcion
de auto reset sera inhibida. Un error es considerado
reincidente, si este mismo error volver a ocurrir hasta
60 segundos después de ser ejecutado el autoreset.
Por lo tanto, si un error ocurrir cuatro veces consecu-
tivas, este error permanecera siendo sefializado (y el
convertidor deshabilitado) permanentemente.

pP208 0.0 a 100 ® Permite que el pardmetro de lectura P002 indique la
Factor de Escala [1.0] velocidad del motor en una grandeza cualquier, por

de la Referencia

0.01 (< 10.0) ejemplo, m/s, I/s, rpm.

0.1 (>9.99) ¥ La sefializacion de P002 es igual al valor de la
frecuencia de salida (P005) multiplicado por el
contenido de P208, o sea, P002 = P208 x P005.

& Siempre que el valor de la multiplicacion P208xP005
fuera mayor que 999, el valor a ser sefializado quedara
congelado en 999.

p219®

Punto de Inicio de
la Reduccién de la
Frecuencia de
Conmutacién

0.0a15.0 & Define el punto en lo cual hay la reduccién gradual au-
[15.0Hz ] tomatica de la frecuencia de conmutacion.
0.1Hz & Esto mejora sensiblemente la medicién de la corriente
de saliday bajas frecuencias y consecuentemente, la
performance del convertidor.
¥ En aplicaciones donde no fuera posible operar en
bajas frecuencias.
Ej: 2.5 kHz (por cuestiones de ruido acuUstico por
ejemplo) hacer P219 = 0.0.

p221®

Seleccion de la
Referencia

- Situacién Local

p222M
Seleccion de la
Referencia

- Situacién
Remoto

Oa7 ® Define la fuente da referencia de frecuencia en las
[0-Teclas ] situaciones local y remoto.
P221/P222 Fuente de la Referencia
0 Teclas (&) y Q) delanm (P121)
0a7 1 Entrada analégica AL (P234, P235 y P236)
[1-Al1] 2 Potenciémetro electrénico (E.P.)
o 3 Potenciometro HMI (Solamente en la version Plus)
4ab Rerservado
6 Multispeed (P124 a P131)
7 Entrada de Frecuencia

Tabla 6.7 - Programacién de P221 (modo local) o P222 (modo
remoto) para seleccion de la referencia de velocidad
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Rango
[Ajuste fabrica]
Parametro Unidad Descripcion / Observaciones
& El termino Al1’ es el valor de la entrada analégica All
después de aplicado ganancia y Offset.
& Para el Padrén de fabrica, la referencia local es via
teclas G} y G/j de la HMI y a referencia remota
es la entrada analdgica All. En la version Plus del
CFW-10 el padrén de fabrica es referencia local via
potencidometro de la HMI.
® El valor ajustado por las teclas G) y G) esta
contenido en el pardmetro P121. B
® Ver funcionamiento ddel potencidometro electrénico
(E.P.) enlafigura 6.19.
@ Al seleccionar la opcién 6 (multispeed), programar
P263-P264 y/o P265 y/o P266 en 7/8.
@ Paramés detalles ver itens 6.2.2y 6.2.4.
@ Al seleccionar la opcion 7 (entrada de frecuencia) pro-
gramar P263 o0 P264 o P265 o P266 en 26.
p229W 0ol # Definem la origen de los comandos de habilitacion y
Seleccion de [0-Teclas ] deshabilitacion del convertidor, sentido de giroy JOG.
Comandos -
- Situacion Local P229/P230| Origen de los Comandos
0 Teclas daHMI

P230W 0ol 1 Terminales (XC1)
Seleccion de [1-Terminales] Tabla 6.8 - Programacion de P229y P230 para seleccion de la
Comandos - origen de los comandos del convertidor de frecuencia.
- Situacion
Remoto ® El sentido de giro es el Unico comando de operacién

que depende de otro pardmetro para funcionamento

- P231.

® Para mas detalles ver itens 6.2.2, 6.2.3y 6.2.4.

p231W 0az2 ® Define el sentido de giro.
Seleccion del [ 2 - Comandos ]
Sentido de - P231 Sentido de Giro

Giro - Situacion
Local y Remoto
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0 Sempre horario

1 Sempre antihorario

P Comandos, conforme

definido en P229 y P230

Tabla 6.9 - Programacion de P231 para seleccion
del sentido de giro
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Rango
[Ajuste fabrica]
Parametro Unidad Descripcion / Observaciones
P234 0.0 a 999 ¥ La entrada anal6gica All define la referencia de
Ganancia de la [100] frecuencia del convertidor conforme la curva
Entrada 0.1(< 100) presentada a seguir.
Analdgica All 1(>99.9)
4 Referencia de Frecuencia
P134
P133
0 > AIL/AI2
(P235=0)
(P235=0)
(P235=1)

Figura 6.17 - Determinacion de la referencia de frecuencia a
partir de la entrada analdgica All

 Note que hay una zona muerta en el inicio de la curva
(frecuencia préxima de zero), donde la referencia de
frecuencia permanece en el valor de la frecuencia mi-
nima (P133), mismo con la variacion del sefial de en-
trada. Esta zona muerta solo es eliminada en el caso
de P133 = 0.0.

® El valor interno All que define la referencia de
frecuencia a ser utilizada por el convertidor, es dado
en porcentual del fondo de escala y es obtenido
utilizandose una de las siguientes ecuaciones (ver

pP235):

P235 Sefial Ecuacién
0 |(0a10)V |All= (% + OFFSET ) GANANCIA
1 |(0a20)mA|AIl= ('%+ OFlFOSOET ) GANANCIA
2 |(4a20)mA|All= (%+ OFE% ). GANANCIA

Tabla 6.10 a) - Definicion de la sefial da entrada analégica All
(P235)

Siendo:

- All es dado en V 0 mA, conforme lo sefial utilizado
(Ver parametros P235 );

- GANANCIA es definido por los parametros P234;

- OFFSET es definido por los parametros P236.
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Rango
[Ajuste fabrica]
Parametro Unidad Descripcion / Observaciones

o Esto es representado esquematicamente en la figura
abajo:

P234

AlL > GANANCIA AL,
p235 +

A4

OFFSET
(P236)

Figura 6.18 a) - Blocodiagrama de la entrada analdgica All

¥ Sea por ejemplo la siguiente situacion:
All es entrada en tension (0-10 V - P235=0),Al1 =5V,
P234 =1.00 y P236 = -70 %. Luego:

5 (-70)

— -1=-02=- 9
10+100] 1=-02=-20%

Nr:[
Esto es, el motor ird girar en el sentido contrario al
definido por los comandos (valor negativo) - si esto
es posible (P231 = 2), con una referencia en médulo
igual 0.2 0 20 % de la frecuencia de salida maxima
(P134). O sea, si P134 = 66.0 Hz entonces la referencia
de frecuencia es igual a 13,2 Hz.

P234 0.0 a 999 o La entrada analégica All’ define la referencia de
Ganancia de la [100] frecuencia del convertidor de frecuencia conforme la
Entrada Analégica  0.1(< 100) curva presentada a seguir.

> 99.
All L) 4 Referencia de Frecuencia

P134

(Version de
Software 2.2X)

P133

0= > AlL

(P235=0)
(P235=0)
(P235=1)

Figura 6.17 b) - Determinacion de la referencia de frecuencia a
partir de la entrada analdgica All
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Rango
[Ajuste fabrica]
Parametro Unidad Descripcion / Observaciones

¥ Note que hay una zona muerta en el inicio de la curva
(frecuencia préxima de cero), donde la referencia de
frecuencia permanece en el valor de la frecuencia
minima (P133), mismo con la variacion del sefial de
entrada.
Esta zona muerta solo es eliminada en el caso de
P133 =0.0.

® El valor interno All que define la referencia de
frecuencia a ser utilizada por el convertidor, es dado
en porcentual del fondo de escala y es obtenido
utilizandose una de las siguientes ecuaciones (ver

P235):
P235 Sinal Ecuacion
) 0a10v All,:(AIx.GANANCIA +OFFSET)
a 10 100
o 0220 mA| AL :(Alx. GANANCIA , OFFSET )
asom 20 100
_/(Alx-4) OFFSET )
==+
1 4a20mA| AlL ( T o5

Tabla 6.10 b) - Definicién de la sefial da entrada analégica All
(P235)

Siendo:

- All es dado en V 0 mA, conforme el sefial utilizado
(Ver parametros P235);

- GANANCIA es definido por el parametro P234;

- OFFSET es definido por el parametro P236.

¥ Este es representado esquematicamente en la figura

abajo:
P234
All + Al
GANANCIA [———» —>
P235 +
OFFSET (P236)

Figura 6.18 b) - Blocodiagrama de la entrada analégica All

¥ Sea por ejemplo la siguiente situacion:
All es entrada en tension (0 - 10 V - P235 = 0),
All=5V, P234 =1.00 y P236 =-70 %. Luego:

5 (-70 %)
All' = [—
10

. + =- 9
1,00 100] 20 %
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Rango

[Ajuste fabrica]

Parametro Unidad Descripcion / Observaciones
Esto es, el motor ird girar en el sentido contrario al
definido por los comandos (valor negativo) - si esto
es posible (P231 = 2), con una referencia en médulo
igual 0.2 0 20 % de la frecuencia de salida maxima
(P134). O sea, si P134 = 66.0 Hz entonces la
referencia de frecuencia es igual a 13,2 Hz.
p235W 0ol © Define el tipo de la sefial de las entradas analdgicas,
Sefal de la [0] conforme tabla abajo:
Entrada Analogica ; P235 | Tipo/Excurcién de la Sefial
All 0 (0a10) V o (0 a20) mA
1 (4a20) mA
Tabla 6.11 - Ajuste de P235 de acuerdo
tipo / variacion de la sefial
P236 -120 a +120 & Ver P234.
Offset de [0]
la Entrada 1%
Analdgica All
P238 0.0 a 999 ¥ Ver P234.
Ganancia de la [ 100]
Entrada 0.1 (< 100)
(Potenciémetro 1(>99.9)
HMI)
P240 -120 a +120 & Ver P234.
Offset de la [0]
Entrada 1%
(Potenciémetro
HMI)
pP248 0 a 200 # Configura la constante de tiempo del filtro de las en-
Constante [200ms ] tradas analégicas entre 0 (sin filtragem) y 200ms.
de Tiempo para 1ms & Con esto, la entrada anal6gica tendra un tiempo de

el Filtro de las Als
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respuesta igual a las tres constantes de tiempo. Por
ejemplo, se la constante de tiempo fuera 200ms, y un
grado fuera aplicado a la entrada analdgica. Esta es-
tabilizara después de pasados 600ms.
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Rango
[Ajuste fabrica]
Parametro Unidad Descripcion / Observaciones
P263® 0az27 & Verificar opciones posibles en la tabla a seguir y
Funcion de la [1-SinFuncion  detalles sobre el funcionamiento de las funciones en
Entrada 0 Habilita General |  |a figura 6.19.
Digital DI1 -
DI Parametro DI1 (P263), DI2 (P264),
P26AM 0a27 _ Fur_n':ién DI3 (P265), D14 (P266)
., X Sin Funcion 0
Funcion de la [5- S?nt'do Sin Funcién o Habilita General 1
Entrada de Giro ] Habilita General 2
Digital DI2 - J0G 3
Gira/Para 4
P265W 0a27 Sentido de Giro 5
Funcion de la [ 6 - Local/ Local/Remoto 6
Entrada Remoto | Multispeed 7
Digital DI3 _ Multispeed con 22 Rampa 8
Avanzo 9
Retorno 10
P266" Oaz7 Avanzo con 22 Rampa u
Funcién de la [ 4 - Sin Funcién Retorno con 22 Rampa 12
Entrada o Gira/Para | Liga 13
Digital DI4 = Desliga 14
Activa 22 Rampa 15
Acelera E.P. 16
Desacelera E.P. 17
Acelera E.P. con 22 Rampa 18
Desacelera E.P. con 22 Rampa 19
Sin Error Externo 20
Reset de Error 21
Acelera E.P / Liga 22
Desacelera E.P/ Desliga 23
Parar 24
Llave de Seguridad 25
Entrada en Frecuencia 26
Manual / Automético (PID) 27

Tabla 6.12 - Programacion de las funciones de las DI's

M Funciones activadas con 0 V en la entrada digital.

@ iNOTA!

1) Local/Remoto = abierta/O V en la entrada digital
respectivamente.

2) P263 aP266 =1 (sin funcién o habilita general)
funciona de la siguiente forma:
- se la fuente de los comandos fuera los
Terminales, o sea, se P229 = 1 para el modo
local 0 P230 =1 para el modo remoto, la entrada
digital seleccionada funciona como habilita ge-
neral;
- caso contrario, ninguna funcién es atribuida a
la entrada digital seleccionada. 85
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Parametro

Rango
[Ajuste fabrica]
Unidad

Descripcion / Observaciones
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3) P263 a P266 = 2 (habilita general)
- Independiente de la fuente de los comandos
sierem los terminales o las teclas, P229=001,
o, P230 =0 o 1, la entrada digital seleccionada
funciona como habilita general.

4) Laseleccion P263 a P266 =16/ 17 (E.P.) P263
a P266 = 18/19 y/o P236 a P266 = 22/23
necesita que se programe P221y o P222 = 2.

5) La seleccién (P263 o P264) y/o P265 yl/o
P266 = 7/8 (multispeed) necesita que se pro-
grame P221 y/o P222 = 6.

6) A seleccion P263 a P266 = 26 necesita que se
programe P221 y o P222 = 7.

7) La seleccion P263 a P266 = 27 necesita que se
programe P203 = 1.

8) Se fuera deseado tiempos de aceleracién y
desaceleracién diferentes para una dada
condicién de operacion (por ejemplo, para un
juego de frecuencias o para un sentido de giro)
verificar la posibilidade de utilizar las funciones
multispeed con 22 rampa y avanzo/retorno con
22 rampa.

9) Solamente podra haber una entrada digital pro-
gramada para cada funcién, caso seaa progra-
mada mas de una entrada habera sefializacion
del error de programacioén (E24).
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a) HABILITA GENERAL b) GIRA/PARA
Rampa Motor Rampa de
aceleracion giralibre Rampade desaceleracion
/ aceleracion
Frecuencia Frecuencia
i - de Salida -
. H - n "
(Velocidad : oV Tiempo | (Velocidad Tiempo
del Motor) del Motor) vV
DI aberto > DI abierto R
Tiempo Tiempo
c) LIGA/DESLIGA (START/STOP)
ov
DI1-Liga abierto Tiempo
: oV Fiempo
DI2 - Desliga
abierto N
: Tiempo
Frecuencia
de Salida R
(Velocidad T'iem o
del Motor) P
d) AVANZO/RETORNO
ov —_—
DI1 - Avanzo abiertoH >
Tiempo
ov
DI- Retorno_: |_|abierto -
i Tiempo
Frecuencia Horario
de Salida _
(Velocidad ) o Tiemno
del Motor) Antihorario § P!

Figura 6.19 a) a d) - Diagramas de tiempo del

funcionamiento de las entradas digitales
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) POTENCIOMETRO ELECTRONICO (E.P)

Frecuencia
minima (P133)
Frecuencia
de Salida — N
(Velocidad del TTempo
Motor)
ov ov
DI3 -Acelera
abierto N
Reset < Tiempo
ov
DI-
Desacelera abierto
Tiempo
DI - Gira/Para
abierto
Ti'empo
f) SENTIDO DE GIRO g) 22°RAMPA
ov
DI - Gira/Para abierto
Tiempo
Frecuencia Horario
de Salida >
(Velocidad del Tiempo ov
Motor) Antihorario DI-2%rampa abierto
Tiempo
Y, P102_; \«-P103
DI - Sentido Frecuenma P100., - P101
- . de Salida
de Giro abierto .
> (Velocidad Tiempo
Tiempo del Motor)
h) JOG
Frecuencia JOG (P122)
Frecuencia de Salida Ra:n pa de
(Velocidad del Motor) ace eﬁ::on/ Rampade
desaceleracion >
ov Tiempo
Gira/Para abierto
Tiempo
ov
DI-JOG
abierto
oV Tiempo
Habilita General abierto
Tiempo

Figura6.19 e) a h) (cont.) - Diagramas de tiempo del funcionamento de las entradas digitales
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i) SIN ERROR EXTERNO

Motor gira
libre
Frecuencia de Salida: /
(Velocidad del Motor)
Tiempo
ov
DI - Sin error externo abierto
Tiempo
j) RESET DE ERROR
Conerror
Estado del
convertidor Sin error *
oV Tiempo
DI- Reset abierto _‘ |_| _‘
Tiempo

w1

(*) La condicién que gener6 el error persiste Tiempo

K) POTENCIOMETRO ELETRONICO (E.P) (LIGA/ACELERA) - (DESACELERA/ DESLIGA)

Frecuencia
Maxima
(P134)
Frecuencia Frecuencia
Minima Minima

(P133)

|

(P133)

Frecuencia
de Salida

(Velocidad
del Motor)

»

N »
Tiempo

DI - Acelera/ abierto
Liga

»

Tiemp'o

]
I
1
]
]
1
i
ov
i
]
|
T
I
]
1

oV

DI - Desacelera abierto
Desliga

»

N Ll
Tiempo

Figura6.191) ak) (cont.) - Diagramas de tiempo del funcionamento de las entradas digitales
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l) PARAR m) LLAVE DE SEGURIDAD
. | D Ram[IJade_' Frecuencia ! Rampa de
Frecuencia | esaceleracion de Salida I Desaceleracion
de Salida | R (Velocidad ' Tiempo
(Velocidad ! Tiempo del Motor) | i
del Motor) oV oV
DI Abierto N ol R
Tiempo Tiempo
Abierto
n) ENTRADA DE FRECUENCIA
DI >
Sefial de Tiempo
frecuencia
¥ Sefial de frecuencia de la entrada digital: 5,5 hasta
300 Hz.
Sefial de frecuencia GAEI,ZL\7I\11CIA F* = Referencia de .
(Entrada Digital) (0.0 2999 %) frecuencia
Figura 6.19 1) a n) - Diagramas de tiempo del funcionamento das entradas digitais
Rango
[Ajuste fabrica]
Parametro Unidad Descripcion / Observaciones
p271 0.0 a 999 ¥ Define diagramas de tiempo del funcionamento de
Ganancia de la [200] las entradas digitales la ganancia del del sefial de la
Entrada 0.1 (<100) entrada en frecuencia, conforme a ecuacion:
en Frecuencia 1(>99.9)
. _[P271 o :
Ref. de Referencia = 100 x Sefial de Frecuencia
Sefial de p271
Frecuencia GANANCIA F* = Referencia de R

—_—
(Entrada Digital)
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Rango
[Ajuste fabrica]
Parametro Unidad Descripcion / Observaciones
pP277W Oav7 ® Las posibles opciones son listadas en la tabla y figu-
Funci6n de [ 7-Sin Error] ra abajo.
la Sal,lda - Salida/Parametro P277
a Relé RL1 Funcion (RL1)
Fs > Fx 0
Fe > Fx 1
Fs =Fe 2
Is > Ix 3
Sin Funcion 4y6
Run (convertidor habilitado) 5
Sin error 7
Tabla 6.13 - Funciones de las salidas arelé
a) Fs > Fx b) Fe > Fx
Fs Fx (P288) .
Fx (P288) . Tiempo
‘ Ti?ampo
ON ON
Relé OFF Relé OFF
c)Fs=Fe
Fe d)Is > Ix
E Is
X_ Fs /\ Ix (P290)
Tiempo é 3 Tiempo
ON ON
Relé OFF Relé OFF
e) Run f) Sin Error
Motor Girando
Motor Parado o s/ EOX
Girando por Inércia N ¢/ EOX .
ON Tiempo ON Tiempo
Relé
Relé OFF OFE

Figura 6.20 a) a f) - Detalles del funcionamento de las funciones de las salidas digitales
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Rango
[Ajuste fabrica]
Parametro Unidad

Descripcion / Observaciones

®& Cuando lo definido en el nombre de la funcién fuera
verdadero la salida digital estara activada, esto es,
el relé tiene la su bobina energizada.

® Cuando programada la opcion ‘Sin funcion’, la salida
arelé quedara en el estado de reposo, o0 sea, con la
bobina no energizada.

& Definiciones de los simbolos usados en las funcio-
nes:
- Fs = P0O05 - Frecuencia de Salida (Motor);
- Fe = Referencia de Frecuencia (frecuencia de en-

trada de la rampa);

- Fx = P288 - Frecuencia Fx;
- Is = P0O03 - Corriente de Salida (Motor);
- Ix=P290 - Corriente Ix.

pP288 0.0 a P134
Frecuencia Fx [3.0Hz ]
0.1 Hz (<100 Hz);
1Hz (>99.9 Hz)

¥ Usados en las funciones de las salidas a relé Fs > Fx,
Fe>Fxyls > Ix (ver P277).

P290 0 a 1.5xP295
Corriente Ix [ 1.0xP295 ]
0.1A
P295 1.6a1l15.2 Corriente Nominal
Corriente Nominal [ De acuerdo con P295 | del convertidor (I,_)
del Convertidor la corriente 16 1.6A
(! nominal 2.6 26A
del convertidor ] 4.0 404
7.3 73A
01A 10.0 10.0A
15.2 15.2A
Tabla 6.14 - Definicién de la corriente nominal del convertidor de
frecuencia
P297® 25a15.0 & Define la frecuencia de conmutacion de los IGBTs del
Frecuencia de [ 5.0 kHz ] Convertidor.
Conmutacién 0.1kHz
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® La eleccion de la frecuencia de conmutacion resulta
en un compromiso entre el ruido acUstico en el motor
y las pérdidas en los IGBTs del convertidor
(calentamiento). Frecuencias de conmutacion altas
implican en menor ruido aclstico en el motor, pero
aumentan las pérdidas en los IGBTSs, elevando la tem-
peraturaen los componentes y reduciendo su vida (til.

¥ La frecuencia de la armdénica predominante en el
motor es el doble de la frecuencia de conmutacion
del convertidor programada en P297.
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Parametro

Rango
[Ajuste fabrica]
Unidad

Descripcion / Observaciones

& Asi, P297= 5 kHz implica en una frecuencia audible
en el motor correspondiente a 10 kHz. Esto se debe
al método de modulacion PWM utilizado.

® La reduccién de la frecuencia de conmutacion
también colabora en la reduccion de los problemas
de instabilidad y resonancias que ocurren en deter-
minadas condiciones de aplicacion, bien como de la
emision de energia electromagnética por el
convertidor.

2 También, lareduccién de la frecuencia de conmutacion
reduce las corrientes de fuga para la tierra.

® Utilizar corrientes de acuerdo con la tabla abajo:

Modelo del
convertidor/ | 2.5 kHz
P297
CFW100016 16A 16A 16A 16A
CFW 100026 26A 26A 26A 21A
CFW 100040 40A 40A 40A 34A
CFW100073 73A 7.3A 6.8 A 6.3A
CFW100100 | 10.0A 10.0A 95A 9.0A
15.2A 14.0A 12.0A 10.0A
Tabla 6.15 - Valores de las corrientes para los
valores de lo P297

25kHz a|5.1kHz a|10.1 kHz a
5.0kHz | 10.0 kHz | 15.0 kHz

P300
Duracién del
Frenado CC

P301
Frecuencia

de Inicio

del Frenado CC

P302
Torque (Par)
de Frenado

0.0a15.0
[0.0]
0.1ls

0.0a15.0
[1.0Hz ]
0.01 Hz

0.0 a 100
[50.0 % ]
0.1%

™ El frenado CC permite la parada rapida del motor a
través de la aplicacion de corriente continua en el
mismo.

® La corriente aplicada en el frenado CC, que es pro-
porcional al par de frenado, puede ser ajustada en
P302.

® Las figuras a seguir presentan el funcionamiento del
frenado CC en las dos condiciones posibles: bloqueo
por rampa y bloqueo general.

INYECCION DE CORRIENTE
CONTINUA

Frecuencia 300
de Salida 7301
(Velocidad N “_ Tiempo
del Motor) TIEMPO

MUERTO
ov

DI - Gira/Para

abierto

Figura 6.21 - Actuacion del frenado CC en el bloqueo por rampa
(deshabilitacion por rampa)
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Rango
[Ajuste fabrica]
Parametro Unidad Descripcion / Observaciones
INYECCION DE CORRIENTE
CONTINUA

Frecuencia 4_’P300 |
de Salida
(Velocidad — | Tiempo
del Motor) TIEMPO

MUERTO

ov
DI- Habilita
General abierto

Figura 6.22 - Actuacion del frenado CC en el bloqueo general
(deshabilitacién general)

B Antes de empezar el frenado por corriente continua
existe un “tiempo muerto” (motor giralibre), necesario
para la desmagnetizaciéon del motor. Este tiempo es
funcién de la velocidad del motor (frecuencia de salida)
en que ocurre el frenado CC.

B Durante el frenado CC el display de leds sefializa
d () b parpadeando.

& Caso el convertidor sea habilitado durante el proceso
de frenado esta sera abortada y el convertidor pasara
a operar normalmente.

# El frenado CC puede continuar actuando mismo que
el motor ya tenga parado.
Cuidar con el dimensionamiento térmico del motor
para frenados ciclicos de corto periodo.

® En aplicaciones con motor menor que el nominal del
convertidor y cuyo par de frenado no sea suficiente,
consultar la fabrica para una optimizacién de los ajus-
tes.
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6.3.4 Parametros de las Funciones Especiales - P500 a P599

6.3.4.1Introduccion

6.3.4.2 Descripcion

¥ El CFW-10 dispone de la funcién regulador PID que puede ser

usada para hacer el control de un proceso en lazo cerrado. Esa
funcién hace la accion de un regulador proporcional, integral y de-
rivativo que se sobrepone al control normal de velocidad del
convertidor de frecuencia.

¥ La velocidad serd cambiada de modo a mantener la variable del

proceso (aquella que se desea controlar — por ejemplo: nivel de el
agua de un deposito) en el valor deseado, ajustado en la referencia
(setpoint).

@ Considerando por ejemplo, un convertidor de frecuencia

accionando una motobomba que hace circular un fluido en una
determinada tuberia. El propio convertidor de frecuencia posee la
capacidad de hacer el control de caudal en esta tuberia utilizando
el regulador PID incorporado. En este caso, por ejemplo, el
setpoint (de caudal) podriaser dado por la entrada (Potenciémetro
HMI) o via P525 (setpoint digital) y la sefial de realimentacion del
caudal llegaria en la entrada analégica All.

@ Otros ejemplos de aplicacion: control de nivel, temperatura,

dosificacion, etc.

¥ Lafigura 6.23 hace referencia a una representacion esquematica

de la funcién regulador PID.

¥ La sefial de realimentacion debe llegar en la entrada analégica

All.

¥ Elsetpoint es el valor de la variable de proceso en lo cual se desea

operar. Ese valor es ajustado en porcentual, lo cual es definido
por la siguiente ecuacion:

Setpoint (%) = setpoint (UP) X P234

Fondo de escala del sensor utilizado (UP)

Donde tanto el setpoint cuanto el final de escala del sensor utilizado
son dados en la unidad del proceso (o sea, °C, bar, etc).
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96

Ejemplo: Dado un transductor (sensor) de presion con salida 4-20 mA
y final de escala 25 bar ( 0 sea, 4 mA =0 bar y 20 mA = 25 bar) y
P234 = 200.

Se fuera deseado controlar 10bar, deberiamos ajustar el setpoint de
la siguiente manera:

Setpoint (%) = _10  x200=80 %
25

B El setpoint puede ser definido del siguiente modo:
- Via teclas: setpoint digital, parametro P525.
- Entrada (Potencidmetro HMI) (solamente disponible en el
CFW-10 Plus): el valor porcentual es calculado con base en P238
y P240 (mirar ecuacionamiento en la descripcion de eses
parametros).

® El parametro P040 sefializa el valor de la variable de proceso
(realimentacién) en la escala seleccionada en P528, el cual es
ajustado conforme ecuacién abajo:

psog = Fondo de escala del sensor utilizado , ;44
P234

Ejemplo: Sean los datos del ejemplo anterior (sensor de presiéon de
0-25 bar y P234 = 200). P528 debe ser ajustado en (25/200)x100 = 12.5.
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Figura 6.23 - Bloque Diagrama de la Funcion Regulador PID
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6.3.4.3 Guia para

98

Puesta en
Marcha

iNOTA!
Cuando se habilita la funciéon PID (P203 = 1):

[}

Programar una de las entradas digitales DIX (P263 a P266 = 27).
Asi, con la DIX cerrado operase en modo manual (sin cerrar el lazo
de control - realimentacion) y abriéndose la DIX el regulador PID
empieza a operar (control en lazo cerrado - modo automatico).

Se no tuviera ninguna entrada digital (DIx) seleccionada para
funcién manual/automatico (P263 a P266 = 27), la operacion del
convertidor de frecuencia sera siempre en el modo automatico.
Se P221 o P222 es igual a 1, 2, 4, 5, 6 0 7 habra la sefializacion
de E24. Ajuste P221 y P222 igual a 0 o 3 de acuerdo a la
necesidad.

En el modo manual, la referencia de frecuencia es dada por F* de
acuerdo con la figura 6.1.

Cuando se altera de modo manual para automatico, ajustase
automaticamente P525 = P040 se P536 = 0 (en el instante
inmediato anterior a la conmutacién). Asi, si el setpoint fuera defi-
nido por P525 (P221 o P222 = 0), y fuera alterado de modo ma-
nual para automatico, automaticamente es ajustado P525 = P040,
desde que el parametro P536 este activo (P536 = 0). En este
caso, la conmutacion de modo manual para automatico es suave
(no ha variacién brusca de velocidad).

La figura 6.24 a seguir presenta un ejemplo de aplicacion de un
convertidor de frecuencia controlando un proceso en lazo cerrado
(regulador PID).

Sigue abajo instrucciones para puesta en marcha del regulador PID:

Definiciones Iniciales

1)

Proceso - Definir el tipo de accién del PID que el proceso requiere:
directo o reverso. La accion de control debe ser directa (P527 = 0)
cuando es necesario que la velocidad del motor aumente para
hacer con que la variable del proceso sea incrementada. En caso
contrario, seleccionar reverso (P527 = 1).

Ejemplos:

a)

b)

Directo: Bomba accionada por convertidor de frecuencia haciendo
el rellenado de un depésito con el PID regulando el nivel del mismo.
Para que el nivel (variable de proceso) aumente es necesario que
el caudal y consecuentemente la velocidad del motor aumente.

Reverso: Ventilador accionado por convertidor de frecuencia
haciendo el enfriamiento de una torre de refrigeracién, con el PID
controlando la temperatura de la misma.

Cuando se requiere aumentar la temperatura (variable de
proceso) es necesario reducir la ventilacion; eso requiere reducir
la velocidad del motor.
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2) Realimentacién (medicién de la variable de proceso):

Es siempre via entrada analégica Al1.

o Transductor (sensor) a ser utilizado para realimentacién de la
variable de control: es recomendable utilizar un sensor con final
de escala de no minimo 1.1 veces el mayor valor de la variable
de proceso que se deseado controlar. Ejemplo: Se fuera
deseado controlar la presién en 20bar, elegir un sensor con fi-
nal de escala de no minimo 22 bar.

M Tipo de la sefial: ajustar P235 de acuerdo con la sefial del
transductor (4-20 mA, 0-20 mA 0 0-10 V).

Ajustar P234 de acuerdo con el rango de la variacion de la sefial de
realimentacion utilizado (para mas informaciones mirar descripcion
de los parametros P234 a P240).

Ejemplo: Sea la siguiente aplicacion:

- final de escala del transductor (valor maximo en la salida del
transductor) = 25 bar (FS = 25);

- rango de operacion (rango de interese) = 0 a 15 bar (FO = 15).
Considerandose una holgura de 10%, el rango de medicion de
las variables de proceso debe ser ajustada en: 0 a 16.5bar.
Luego: FM = 1.1 x FS = 16.5.

Sin embargo, el pardmetro P234 debe ser ajustado en:

p234=-FS y100= 2> x100=152
FM 16,5

]

Como el rango de operacion empieza en cero, P236 = 0.
Asi, un setpoint de 100 % representa 16.5 bar, o sea, el rango de
operacién, en porcentual, se queda: 0 a 90.9 %.

E' iNOTA!

En lamayoria de las aplicaciones no es necesario ajustar la ganancia
y el offset (P234 = 100 y P236 = 0.0). Asi, el valor porcentual del
setpoint es equivalente al valor porcentual de final de escala del sensor
utilizado. Sin embargo, se fuera deseado utilizar lamaxima resolucion
de la entrada analdgica All (realimentacion) ajustar P234 conforme
la explicaciéon anterior.

Ajuste de la sefializacién en el display en la unidad de medida de la
variable de proceso (P040): ajustar P528 conforme el final de escala
del transductor (sensor) utilizado y P234 definido (mirar descripcion
del parametro P528 a seguir).
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3) Referencia (setpoint):

Modo local/remoto.
Fuente da referencia: ajustar P221 o P222 conforme definicién
anterior.

4) Limites de Velocidad: ajustar P133 y P134 conforme aplicacion.

Puesta en Marcha

1)

2)

Operacion Manual (DI cerrado):

Sefializacién del display (P040): verificar sefializacion con base
en la medicién externa y valor de la sefial de realimentacion
(transductor) en All.

Variar la referencia de frecuencia (F*) hasta alcanzar el valor
deseado de la variable de proceso.

Solamente entonces pasar para el modo automatico (el convertidor
de frecuencia automaticamente ira colocar P525 = P040), se P536
fuera igual a cero.

Operacion Automatica: abrir la DI y hacer el ajuste dinamico del
regulador PID, o sea, dos ganancias proporcional (P520), inte-
gral (P521) y diferencial (P522).

iNOTA!

Para un buen funcionamiento del regulador PID, la programacion del
convertidor de frecuencia debe estar correcta. Certifiquese de los
siguientes ajustes:

[}

)

boosts de torque/par (P136 y P137) y compensacién del
desplazamiento (P138) en el modo de control V/F (P202 =0 o 1);
rampas de aceleracién y desaceleracién (P100 a P103);
limitacién de corriente (P169).
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—
| 4-20mAl Transductor
de Presion
CEW-10 0-25 bar
C°”§g‘2"é°de [Feesccsccoood 8 1
123456789101112

s 2
o ©§
g E£8
[} T =
T =20
4 os
O setpoint puede ser o oo
L/L1 N/I2 U

cambiado por las teclas o

por el potenciémetro
conforme P221/P222 X @ @P @

@ < All- Realimentacioén

Proceso

W PE

09

W_J
Redde

L

Alimentacion

Parametrizacion del Convertidor de Frecuencia:

P203=1
P221=003
P222=003
P229=1
P234 = 100
P235=1
P236 = 000

P238 = 100
P240=0
P265 = 27
P525=0
P526 = 0.1
P527 =0
P528 = 25

Figura 6.24 - Ejemplo de aplicacion del convertidor de frecuencia con regulador PID
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Rango

[Ajuste fabrica]

Parametro Unidad Descripcion / Observaciones
P520 0.0 a 999 ® La ganancia integral puede ser definido como siendo
Ganancia [100] el tiempo necesario para que la salida del regulador
Proporcional 0.1 (< 100) PID cambie de 0 hasta P134, el cual es dado, en se-
PID 1(>99.9) gundos, pela ecuacion abajo:
P521 0.0 a 999 __ 1600
Ganancia [100] " P521 - P525
Integral 0.1 (< 100)
PID 1(>99.9) En las siguientes condiciones:
- P040 = P520 = 0;
pP522 0.0 a 999 - DIx en la posicion automatico.
Ganancia [0]
Diferencial 0.1 (< 100)
PID 1(>99.9)
P525 0.0 2 100.0 ¥ Suministra el setpoint (referencia) del proceso via te-
Setpoint [0.0] clas y para o regulador PID desde que P221 =0 (local)
(ViaTeclas) 0.1% 0P222 =0 (remoto) y este en modo automatico. Caso
del Regulador PID este en modo manual la referencia por teclas es
suministrado por P121.
¥ Se P120 = 1 (backup activo), el valor de P525 se
mantiene en el Ultimo valor ajustado (backup) mismo
deshabilitando o convertidor de frecuencia sin
corriente.
P526 0.0a10.0 # Ajusta la constante de tiempo del filtro de la variable
Filtro de la [0.1s] de proceso.
Variable 0.1s ® Es (til para se filtrar los ruidos en la entrada anal6gica
de Proceso All (realimentacion de la variable de proceso).
p527 Oo1l Define el tipo de accién de control del PID.

Tipo de Accidn del
Regulador PID

102

(0]

P527 | Tipo de Accién
0 Directo
1 Reverso

Tabla 6.16 - Configuracion del tipo de accion PID

® Seleccione de acuerdo con la tabla abajo:

Necesidadde | Paraeso la P527
lavariable de | velocidad del aser
proceso motor debe utilizado
Aumentar Aumentar 0 (Directo)
Disminuir Aumentar 1(Reverso)

Tabla 6.17 - Descripcion del funcionamiento de las
opciones para P527
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Rango

[Ajuste fabrica]

Parametro Unidad Descripcion / Observaciones
P528 0.0 a 999 # Define la escala de la variable de proceso. Hace la
Factor de Escala [100] conversion entre valor porcentual (utilizado internamen-
de la Variable de 0.1 (<100) te por el convertidor de frecuencia) y la unidad de la
Proceso 1(>99.9) variable de proceso.

¥ P528 define como serd mostrado la variable de

proceso en P040:P040 = valor % x P528.
® Ajustar P528 en:
P528 = Final de Escala del Sensor Utilizado (FM) x 100
P234

P536 Oo1l M Posibilita al usuario habilitar/deshabilitar la copia del
Ajuste [0] P040 (variable de proceso) en P525, cuando hay la
Automatico - conmutacion del modo de operacion del PID de ma-
de P525 nual para automatico.

P536 Funcién
0 |Activo (copia el valor de P0O40 en P525)
1 |Inactivo (no copia el valor de P040 en P525)

Tabla 6.18 - Configuracién de P536
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CAPITULO 7

7.1 ERRORESY

SOLUCION Y PREVENCION DE FALLAS

Este capitulo auxilia el usuario a identificar y solucionar posibles fallas

POSIBLES gue puedan ocurrir. También son dadas instrucciones sobre las
CAUSAS inspecciones periddicas necesarias y sobre limpieza del convertidor.
Cuando la mayoria de los errores es detectada, el convertidor es
bloqueado (deshabilitado) y el error es mostrado en el display como
EXX, siendo XX el codigo del error.
Para volver a operar normalmente el convertidor después de la
ocurrencia de un error es necesario hacer el reset. De forma genéri-
ca esto puede ser hecho a través de las siguientes formas:
@ desconectando la alimentacion y conectando nuevamente (power-
on reset);
@ presionando la tecla @ (reset manual);
¥ automaticamente a través del ajuste de P206 (auto-reset);
@ via entrada digital: DI1 a DI4 (P263 a P266 = 21).
Ver en la tabla abajo detalles de reset para cada error y probables
causas.
ERROR RESET ©® CAUSAS MAS PROBABLES
EOO0 B Power-on M Cortocircuito entre dos fases del motor
Sobrecorriente |M Manual (tecla M Se ocurrir durante la energizacion puede haber cortocircuito
en la salida M Auto-reset ) para el tierra en una o mas fases de salida.
(entre fases) & DI & Inércia de carga muy alta o rampa de aceleraciéon muy
rapida.
& Ajuste de P169 muy alto.
M Ajuste indebido de P136 y/o P137.
M Mdbdulo de transistores IGBT en curto.
M Tension de alimentacién muy alta, ocasionando unatension

EO1 en circuito intermediario arriba del valor maximo:
Sobretension Ud > 410 V - Modelos 200-240 V
en el circuito Ud > 460 V - Modelos 110-127 V
intermediario & Inércia de la carga muy alta o rampa de desaceleracion
“Link CC” (Ud) muy rapida.

& Ajuste de P151 muy alto.

E02 & Tension de alimentacion muy baja, ocasionando tension
Subtension en el circuito intermediario abajo del valor minimo (ler el
en el circuito valor en el Pardmetro P004):
intermediario Ud < 200V - Modelos 200-240 V
“Link CC” (Ud) Ud < 250V - Modelos 110-127 V
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ERROR RESET @ CAUSAS MAS PROBABLES
E04 M Power-on M Temperatura ambiente alta (> 50 °C) (> 40 °C parael
Sobretemperatura | Manual (tecla \/ modelo de 15.2 A) y/o corriente de salida elevada.
en el disipador |E Auto-reset & Ventilador bloqueado ou defeituoso.
de potencia |& DI iNOTA!

(E04) alcanza

EO05
Sobrecarga en la
salida, funcién

IXT
E06
Error externo
(aberturade la
entrada digital
programada para

sin error externo)

E'La proteccion de sobretemperatura en el disipador
(P008) atinge 133 °C para el modelo de 15.2 Ay
103 °C para los modelos restantes.

M Ajuste de P156 muy bajo para el motor utilizado.

M Carga en el eje muy alta.

1 Cableado en las entradas DI1 a DI4 abierta [no conectada
a GND (pino 5 del conector de control XC1)].

E08 M Ruido eléctrico.
Error enla CPU
E09 Consultar laAsistencia Bl Meméria con valores corrompidos.
Errorenla Técnica
Meméria del
Programa
(Checksum)
E24 Desaparece automaticamente| I Tentativa de ajuste de un parametro incompatible con
Errorde cuando fuerem alterados los los demés. Ver tabla 5.1.
Programacién parametros incompatibles
E31 Consultar la Asistencia M Defecto en el circuito de control del convertidor.
Fallaenla Técnica M Ruido eléctrico en la instalacion (interferencia
conexion de la HMI electromagnética).
E41 Consultar laAsisténcia I Defecto en el circuito de potencia del convertidor.
Errorde Técnica
autodiagnose
Obs.:

(1) En el caso de actuacion del error E04 por sobretemperatura en el

convertidor es necesario esperar este esfriar un poco antes de
resetarlo.

iNOTA!

Forma de actuacioén de los errores:
¥ EO0O0 a EO06: desliga el relé se estuvier programado para “sin error”,

B8

bloguea los pulsos del PWM, sefializa el codigo del error en el
display.

También son salvos algunos datos en la meméria EEPROM:
Referencias via HMI y E.P. (potenciémetro electrénico) (caso la
funcion “backup de las referencias” en P120 estea activa), nime-
ro del error ocurrido, el estado del integrador de la funcion IXT
(sobrecarga de corriente).

E24: sefializa el cédigo en el display.

E8, E9, E31y E41: No permite la operacion del convertidor (no es
posible habilitar el convertidor); sefializa el cédigo de error en el
display.
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7.2 SOLUCION DE LOS PROBLEMAS MAS FRECUENTES
PUNTO A SER .
PROBLEMA VERIFICADO ACCION CORRECTIVA
Motor no gira Cableado errado 1.Verificar todas las conexiones de potencia y comando. Por

ejemplo, las entradas digitales DIx programadas como gira/para
o habilita general o sin error externo deben estar conectadas al
GND (pino 5 del conector de control XC1)

Referencia anal6gica
(se utilizada)

1.Verificar se el sefial externo esta conectado apropriadamente
2.Verificar el estado del potenciémetro de control (se utilizado)

Programacionerrada | 1. Verificar se los parametros estan con los valores correctos
para aplicacion
Error 1.Verificar se el convertidor no esté bloqueado debido a una
condicion de error detectada (ver tabla anterior)
Motor tombado 1.Reduzir sobrecarga del motor
(motor stall) 2.Aumentar P169 o P136/P137

Velocidad del motor
varia (flutua)

Conexiones frouxas

1.Bloquear convertidor, desligar la alimentacion y apertar todas
las conexiones

Potenciometro de
referencia con
defecto

1.Sustituir potenciémetro

Variacion da referencia
analdgica externa

1.ldentificar motivo de la variacion

Velocidad del motor
muy alta o muy
baja

Programacion errada
(limites de la
referencia)

1.Verificar se los contenidos de P133 (velocidad minima)
y P134 (velocidad méaxima) estan de acuerdo con el motor y
laaplicacion

Sefial de control de la
referencia
(se utilizada)

1.Verificar el nivel de la sefial de control de lareferencia
2.Verificar programacion (gananciay offset) en P234 a P236

Datos de placa del
motor

1.Verificar se el motor utilizado esta de acuerdo con la aplicacion

Display apagado

Tensionde
alimentacion

1.Valores nominales deben estar dentro del siguiente:
Modelos 200-240 V:- Min: 170 V
- Max: 264 V
Modelos 110-127 V: - Min: 93 V
- Max: 140 V
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7.3 CONTACTO CON LA ASISTENCIATECNICA

L

iNOTA!

Para consultas o solicitudes de servicios, es importante tener en

manos los siguientes datos:

& Modelo del convertidor;

® NUmerode serie, fecha de fabricacion y revision de hardware cons-
tantes en la tarjeta de identificacion del producto (ver item 2.4);

@ Version de software instalada (ver item 2.2);

# Datos de la aplicacion y de la programacion efectuada.

Para aclaraciones, entrenamientos o servicios, favor contactar la
Asistencia Técnica, o distribuidor mas cercano.

7.4  MANTENIMIENTO

PREVENTIVO

A

N

iPELIGRO!
Siempre desconecte la alimentacion general antes de mantener
contacto con cualquier componente eléctrico asociado al convertidor.

Altas tensiones pueden estar presentes mismo después de la
desconexién de la alimentacion. Aguarde por lo menos 10 minutos
para la descarga completa de los condensadores de potencia.
Siempre conecte la carcaza del equipamiento a una puesta a tierra
de proteccién (PE) en el punto adecuado para esto.

iATENCION!

Las tarjetas electronicas poseen componentes sensibles a descar-
gas electrostaticas.

No toque directamente sobre los componentes o conectores. Caso
necesario, toque antes en la carcaza metalica aterrada o utilize pulsera
de puesta a tierra adecuada.

iNo ejecute ningln ensayo de tensién aplicada al convertidor!
Caso sea necesario, consulte el fabricante.

Para evitar problemas de mal funcionamiento ocasionados por
condiciones ambientales desfavorables tales como alta temperatu-
ra, humedad, suciedad, vibracién o debido a envejecimiento de los
componentes son necesarias inspecciones perioédicas en los
convertidores y instalaciones.
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COMPONENTE

ANORMALIDAD

ACCION CORRECTIVA

Terminales, conectores

Tornillos floujos

Conectores floujos

Apierto

Parte interna del producto

Acumulo de polvo, aceite,
humedad, etc.

Limpieza y/o sustitucion del producto

QOdor

Sustitucién del producto

Ventiladores @/ Sistema
de ventiladores

Suciedad ventiladores

Limpieza

Ruido acustico anormal

Ventilador parado

Vibracién anormal

Sustituir ventilador

(1) Recomendase sustituir los ventiladores después de 40.000 horas de operacion.

Tabla 7.1 - Inspecciones periddicas después colocacién en funcionamiento

7.4.1 Instrucciones
de Limpieza
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Cuando necesario limpiar el convertidor siga las instrucciones:

a) Externamente:

Seccione la alimentacion del convertidor y espere 10 minutos.
Remover el polvo depositado en las entradas de ventilacion usan-
do una escobilla plastica o un trapo.

&

Remover el polvo acumulado sobre las aletas del disipador y pa-

las del ventilador utilizando aire comprimido.

b) Internamente:

Seccione la alimentacion del convertidor y espere 10 minutos.

Desconecte todos los cables del convertidor, tomando el cuidado
de marcar cada uno para reconectarlo posteriormente.

¥ Remover el polvo acumulado sobre las tarjetas utilizando una
escobilla antiestatica y/o aire comprimido ionizado (por ejemplo:
Charges Burtes lon Gun (non nuclear) referencia A6030-6

DESCO).



CAPITULO 8

8.1

[

FILTROS
SUPRESORES
DE RFI

DISPOSITIVOS OPCIONALES

Este capitulo describe los dispositivos opcionales que pueden ser
utilizados externamente al convertidor.

iNOTA!
La linea de convertidores CFW 10 posse filtros solamente para los
modelos con alimentacién monofasica.

La utilizacion de convertidores de frecuencia exige ciertos cuidados
en la instalacién de forma a evitar la ocurrencia de Interferencia
Electromagnética (conocida por EMI). Esta se caracteriza por el
disturbio en el funcionamiento normal de los convertidores o de com-
ponentes préximos tales como sensores electrénicos, controladores
programables, transmisores, equipamientos de radio, etc.

Para evitar estos inconvenientes es necesario seguir las instrucciones
de instalacién contenidas en este manual. En estos casos evitase la
proximidad de circuitos generadores de ruido electromagnético
(cables de potencia, motor, etc.) con los “circuitos victima” (cables de
sefial, comando, etc.). Ademas de esto, débese tomar cuidado con
la interferencia irradiada proveyéndose el blindaje adecuada de
cables y circuitos propensos a emitir ondas electromagnéticas que
pueden causar interferencia.

De otro lado es posible el acoplamiento de la perturbacién (ruido) via
red de alimentacion. Para minimizar este problema existen, interna-
mente alos convertidores, filtros capacitivos que son suficientes para
evitar este tipo de interferencia en la grande mayoria de los casos.
Entretanto, en algunas situaciones, puede existir la necesidad del
uso de filtros eliminadores, principalmente en aplicaciones con am-
bientes residenciales. Estos filtros pueden ser instalados externa-
mente alos convertidores de frecuencia. El filtro clase “B” posee mayor
atenuacién que la clase “A” conforme definido en las normativas de
“EMC”, siendo mas apropiadas para ambientes residenciales. Los
filtros existentes y los modelos de convertidor de frecuencia a los
cuales se aplican son mostrados en la tabla 3.5. Los filtros externos
deben ser instalados entre la red de alimentacion y la entrada de los
convertidores de frecuencia, conforme mostrado en la figura 8.1
adelante.

Instrucciones para instalar el filtro:

¥ Montar el convertidor y el filtro préximos uno del otro sobre una
chapa metalica aterrada y garantizar en la propia fijaciéon mecanica
del convertidor y del filtro un buen contacto eléctrico con esa cha-
pa.

¥ Para conexion del motor utilice un cable blindado o cables
individuales adentro de un conduite metélico aterrado.
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Tablero del Accionamiento

{Eléctroducto o

Filtro i cable blindado Motor

Redde
Alimentacion

Puestaa Tierra Puesta a
de Seguridad Tierra Motor
(carcaza)

Figura 8.1 - Conexion del filtro eliminador de RFI Clase B externo

8.2 REACTANCIA  Debido a caracteristicas del circuito de entrada, comin a la mayoria
DE RED de los convertidores en el mercado, constituido de un rectificador a
diodos y un banco de capacitores de filtro, a su corriente de entrada
(drenada de la red) posee una forma de ola no senoidal conteniendo
armonicas de la frecuencia fundamental (frecuencia de lared eléctrica:

60 Hz 0 50 Hz).

Estas corrientes armonicas circulando en las impedancias de la red
de alimentacién provocan caidas de tension armoénicas, destorciendo
la tensién de alimentacion del proprio convertidor o de otros consu-
midores. Como efecto de estas distorsiones arménicas de corriente
y tensién podemos tener el aumento de perdidas eléctricas en las
instalaciones con sobrecalentamiento de sus componentes (cables,
transformadores, bancos de capacitores, motores, etc.) bien como
un bajo factor de potencia.

Las armdnicas da corriente de entrada son dependientes de los va-
lores de las impedancias presentes en el circuito de entrada.

La adiccion de una reactancia de red reduce el contenido arménico
de la corriente proporcionando las siguientes ventajas:

@ aumento del factor de potencia en la entrada del convertidor.

®@ reduccion de la corriente eficaz de entrada.

& disminucion de la distorsién de latension en la red de alimentacion.
@ aumento de la vida Util de los capacitores del circuito intermediario.

8.2.1 Criterios de Uso  De una forma general los convertidores de la serie CFW-10 pueden
ser conectados directamente a red eléctrica, sin reactancia de red.
Entretanto, verificar lo siguiente:
® Para evitar dafos al convertidor y garantizar la vida Util esperada
débese tener una impedancia minima de red que proporcione
una caida de tension conforme la tabla 8.1, en funcién de la carga
del motor. Si la impedancia de red (debido a los transformadores
y cables) fuera inferior a los valores listados en esta tabla,
recomendase utilizar una reactancia de red.
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® Cuando da utilizacién de reactancia de red es recomendable que

la caida de tensién porcentual, incluyendo la caida en impedancia
de transformadores y cables, quede cerca de 2% hasta 4%. Esta
practica resulta en un buen compromiso entre la caida de tension
en el motor, mejoria del factor de potencia y reduccién de la
distorsién armonica de corriente.

¥ Usar reactancia de red siempre que hayan capacitores para

correccion del factor de potencia instalados en la misma red y
préximos al convertidor.

@ La conexién de reactancia de red en la entrada es presentada en

la figura 8.2.

@ Para el célculo del valor de la reactancia de red necesaria para

obtener la caida de tensién porcentual deseada utilizar:

L=1592.AV. Ve [uH]
(f - Ie, nom)
Siendo:
Ay - Caida de la tension de la red deseada, en porcentual (%);
Vv, - tension de fase en la entrada del convertidor (tensién de
red), dada en volts (V);
's, om - Corriente nominal de entrada del convertidor (ver cap.9);
- Linea de frecuencia de la red.
Impedancia de red minima
Modelo Carga Nominal en la salida del convertidor
(5=15 o)
1.6 A/ 200-240 V 0.5%
2.6 A/ 200-240 V 0.5%
4.0 A/ 200-240 V 0.5%
7.3A/200-240 V 1.0 %
10.0 A/ 200-240 V 1.0 %
1.6A/110-127 V 1.0 %
2.6 A/ 110-127 V 2.0%
4.0A/110-127V 1.5 %

Obs.: Estos valores garantizan uaa vida util de 20.000 hs para
los capacitores del link CC, o sea, 5 afios para un régimen de
operacion de 12 h diarias.

Tabla 8.1 - Valores minimos da impedancia de red para varias
condiciones de carga
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PE o
& QL
L — R

- ! P —————
NiL2 RED BLINDAJE

Figura 8.2 - Conexiones de potencia con reatcancia de red en la entrada

2 Como critério alternativo, recomendase adicionar una reactancia
de red siempre que el transformador que alimenta el convertidor
posee una potencia nominal mayor que el sefializa a seguir:

Modelo del Convertidor Potencia del Transformador [kVA]
1.6 Ay 2.6 A/200-240 V 30 x potencia aparente nominal del Convertidor [kKVA]
4 Aj200-240V 6 x potencia aparente nominal del Convertidor [kVA]
1.6 A; 2.6 Ay 4.0 A/110-127 V| 6 x potencia aparente nominal del Convertidor [kVA]
7.3 A/200-240 V 10 x potencia aparente nominal del Convertidor [kVA]
10.0 A/200-240 V 7.5 x potencia aparente nominal del Convertidor [kKVA]

Obs.: El valor de la potencia aparente nominal puede ser obtenido en el item 9.1 de este manual.

Tabla 8.2 - Critério alternativo para uso de reactancia de red
Valores maximos de la potencia del transformador

8.3 REACTANCIA La utilizacion de unareactancia trifdsica de carga, con caida de apro-
DE CARGA ximadamente 2 %, adiciona una inductancia en la salida del

convertidor para el motor. Esto disminuira el dVv/dt (tasa de variacion
de tension) de los pulsos generados en la salida del convertidor, y
con esto los picos de sobretension en el motor y la corriente de fuga
que iran aparecer con distancias grandes entre el convertidor y el
motor (en funcion del efecto “linea de transmisién”) seran
practicamente eliminados.
En los motores WEG hasta 460 V no hay necesidad del uso de una
reactancia de carga, unavez que el aislamiento del alambre del motor
soportar la operacién con el CFW-10.
En las distancias a partir de 100m entre el convertidor y el motor, la
capacitancia de los cables para el tierra aumenta . En este caso es
recomendado el uso de reactancia de carga.
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N
oW
PE o
R Z
U1 —Wnp
NL2 o REACTANCIA BLINDAJE

8.4 FRENADO
REOSTATICO

8.4.1 Dimencionamiento

DE CARGA
Figura 8.3 - Conexion da reactancia de carga

El frenado reostatico es utilizado en los casos en que se desea
tiempos cortos de desaceleracién o en los casos de cargas con ele-
vada inércia.

Para el correcto dimensionamiento del resistor de frenado debese
llevar en cuenta los datos de la aplicacion como: tiempo de
desaceleracion inercia de la carga, frecuencia de la repeticion del
frenado, etc.

En cualquier caso, los valores de corriente eficaz y corriente de pico
maximas debren ser respetados.

La corriente de pico maxima define el valor 6hmico minimo permiti-
do del resistor. Consultar a tabla 8.3.

Los niveles de tension del link CC para la actuacion del frenado
reostatico son los siguientes:

Convertidores alimentados en 200 a 240 V: 366 Vcc
Convertidores alimentados en 110 a 127 V: 411 Vcc

El conjugado de frenado que puede ser conseguido a través de la
aplicaciéon de convertidores de frecuencia, sin usar el médulo de
frenado reostatico, varia de 10 % hasta 35 % del conjugado nominal
del motor.

Durante a desaceleracion, la energia cinética de la carga es regene-
rada al link CC (circuito intermediario). Esta energia carga los
capacitores elevando la tensién. Caso no sea disipado podra provo-
car sobre tensién (E01), deshabilitando el convertidor.

Para se obtener conjugados frenantes mayores, utilizase el frenado
reostatico. A través del frenado reostatico la energia regenerada en
exceso es disipada en un resistor montado externamente al
convertidor. La potencia del resistor de frenado es funcién del tiempo
de desaceleracion, de la inercia de la carga y del conjugado resis-
tente.

Utilizar resistores del tipo CINTA o HILO en suporte ceramico con
tension de aislamiento adecuada y que soporte potencias
instantaneas elevadas en relacion la potencia nominal.
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Vive Maxima P Maxima Pims Resistor Fiacdo
Modelo (Tensién | Corriente | (Potencia | Corriente | (Potencia Minimo Recomgndada
Convertidor  |Méxima del de de Pico del| Eficaz de |Maxima del
Resistor) | Frenado | Resisitor) | Frenado | Resistor) (e )
1.6A/200-240V
2.6A/200-240V Frenado no disponible
4.0A/200-240V
7.3A/200-240V 410V 11A 4.3 KW 10 A 3.9 kw 390 2.5 mm?/ 14 AWG
10.0A/200-240V| 410V 11A 4.3 kW 10A 4.3 kW 39Q 2.5 mm?/ 14 AWG
L6AN10-127V | Frenado no disponible
2.6A/110-127V
4.0A/110-127V 460V [ 12A [ 54kw [ 5A | 22kW | 39Q  [2.5mm?/14AWG
TRIFASICO
1.6 A/200-240 V
2.6 A/200-240 V . .
4.0 A/200-240 V Frenado no disponible
7.3 A/200-240 V
10.0A200240V| 410V | 11A | 43kW | 10A [ 43kW | 39Q [25mm¥14AWG
152A/200-240V| 410V | 11A | 43kW | 10A | 43KW | 39Q  [25mm¥14AWG

Tabla 8.3 - Resistores de frenado recomendados

E.' iNOTA!

Los datos tableados arriba fueron calculados para lamaxima potencia
fornecida pelo circuito de frenado del convertidor. Para potencias de
frenado menores, otros resistores pueden ser escogidos conforme
la aplicacion.
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8.4.2 Instalacion

A

RED DE
ALIMENTACION

ALIMENTACION
DE COMANDO

@ Conectar el resistor de frenado entre los terminales de potencia
+UD y BR (Ver item 3.2.1y figura 3.6).

# Utilizar cable tranzado para conexién. Separar estos cables de
los cables de sefial y control. Dimensionar los cables de acuerdo
con la aplicacién respetando las corrientes maxima y eficaz.

@ Si el resistor de frenado fuera montado internamente al tablero del
convertidor, considerar el calor generado por el mismo en el
dimensionamento de la ventilacién del tablero.

iPELIGRO!

El circuito interno de frenado del convertidor, y el resistor pueden sofrir
dafios si este Ultimo no fuera debidamente dimensionado y / o si la
Tension de red exceder el maximo permitido. Para evitar la
destruccion del resistor o riesgo de fogo, el Unico método garantido
es el de lainclusién de un relé térmico en série con el resistor y / o un
termostato en contacto con el cuerpo del mismo, ligados de modo a
desconectar la red de alimentaciéon de entrada del convertidor, en el
caso de sobrecarga, como mostrado a seguir:

CONTATOR

L/L1
N/L2

V———— MOTOR
W—

N ol
+UD
TERMOSTATO RESISTOR DE
FRENADO

Figura 8.4 - Conexao del resistor de frenado

(s6 para os modelos 7.3 Ay 10 A/200-240 V'y 4.0 A/110-127 V)
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CAPITULO9

9.1

DATOS DE
POTENCIA

CARACTERISTICAS TECNICAS

Este capitulo describe las caracteristicas técnicas (eléctricas y
mecanicas) de la linea del convertidor CFW-10.

LA Variacuiones de red permitidas:
M tension: -15 %, +10 % (con perdida de potencia en el motor);
B frecuencia: 50/60 Hz (+ 2 Hz);
¥ sobretensiones Categoria Ill (EN 61010/UL 508C);
¥ tensiones transientes de acuerdo con sobretensiones Categoria
1.

Impedancia de red minima: variable de acuerdo con o modelo. Ver
item 8.2.

Conexiones en la red: 10 conexiones por hora en el maximo.

9.1.1 Red 200-240 V - Monofasico

Modelo: Corriente(A)/Tension(V) e Iy
200-240| 200-240 | 200-240 | 200-240 | 200-240

Potencia (kVA) @ 0.6 1.0 15 2.8 3.8
Corriente nominal de salida (A) @ 1.6 2.6 4.0 7.3 10.0
Corriente de salida maxima (A) ©® 24 3.9 6.0 11.0 15.0
Fuente de alimentacion Monofasica
Corriente nominal de entrada (A) 35 5.7 8.8 16.0 22.0
Frec. de conmutacion (kHz) 10 10 10 5 5

L. @ 0.25 HP/| 0.5 HP/ | 1HP/ 2 HP/ 3 HP/
Motor maximo (cv) 0.18 KW| 0.37 kW | 0.75kW | 1.5kW | 2.2 kW
Pot. disipada nominal (W) 30 35 50 90 100
Dimensiones _ 132 x 95 x 121 mm 161 x 115 | 191 x 115
(Altura x Largura x Profundidade) X122 mm | x 122 mm
Frenado Reostatico No No No Si Si

9.1.2 Red 200-240 V - Trifasico

. . L. 10,0/ 15,2/
Modelo: Corriente(A)Tension(V) 200-240| 200-240 | 200-240 | 200-240 | 200-240 | 200-240
Potencia (kVA) @ 0,6 1,0 1,5 2,8 3,8 5,8
Corriente nominal de salida (A) @ 1,6 2,6 4,0 7,3 10,5 15,2
Corriente de salida maxima (A) ©® 2,4 3,9 6,0 11,0 15,0 22,8
Fuente de alimentacion Trifasica
Corriente nominal de entrada (A) 2,0 3,1 4.8 8,6 12,0 18,0
Frecuencia de chaveamento (kHz) 10 10 10 5 5 2,5
Motor maximo (CV) @® 0,25 HP/| 0,5HP/ | 1HP/ 2 HP/ 3 HP/ 5 HP/
1,18kW| 1,37 kW | 0,75kW | 1,5 kW 2,2 kW 3,7 kw
Potencia disipada nominal (W) 30 35 50 90 100 160
Frenado reostético No No No No Si Si
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9.1.3 Red 200'_240 V- Modelo: Corriente(A)/Tensién(V) e 21 0]
Monofasico 110-127 | 110-127 | 110-127

Potencia (kVA) @ 0.6 1.0 15
Corriente nominal de salida (A) @ 1.6 2.6 4.0
Corriente de salida maxima (A) ® 2.4 3.9 6.0
Fuente de alimentacion Monofésica
Corriente nominal de entrada (A) 7.1 11.5 17.7
Frec. de conmutacion (kHz) 10 10 10

0.25HP/| 0.5 HP/ 1 HP/

AXi (4) (5)
Motor maximo (cv) 0.18 kW | 0.37KW | 0.75 kW

Pot. disipada nominal (W) 40 45 60
Dimensiones . 132x95 x 121 mm | 161X 15
(Altura x Largura x Profundidade) x 122 mm
Frenado Reostatico No [ No Si

iNOTA!
(1) La potencia en KVA es calculada por la siguiente expresion:

J'3. Tension (Volt) . Corriente (Amp)
1000

Los valores presentados en las tablas fueron calculados conside-
rando la corriente nominal del convertidor, tensién de 220 V.

P(KVA)=

(2) Corriente nominal en las condiciones siguientes:
® Humedad relativa del aire: 5 % hasta 90 %, sin condensacion;
& Altitud: 1000 m a 4000 m - reduccién de la corriente de 1 %
para cada 100 m arriba de los 1000 m de altitud.
 Temperatura ambiente - (0 a 50) °C;
® Los valores de corrientes nominales son vélidos para las
frecuencias de conmutacion de 2,5 kHz a 10 kHz (patrén de
fabrica5 kHz).
@ Para frecuencias de conmutacion mayores, 10.1 kHz hasta
15 kHz, considerar los valores presentados en la descripcién
del parametro P297 (ver Cap.6).
(3) Corriente de Salida Maxima :
® El convertidor soporta una sobrecarga de 50 % (corriente de
salida maxima = 1,5 x corriente de salida nominal) durante 1
minuto a cada 10 minutos de operacion.
® Para frecuencia de conmutacion mayores, 10.1 kHz hasta
15 kHz, considerar 1,5 veces el valor presentado en la
descripcion del parametro P297 (mirar cap. 6).

~

(4) Las potencias de los motores son solamente orientativas para
motores de 4 pélos. El dimensionamento correcto debe ser
hecho en funcién de las corrientes nominales de los motores uti-
lizados, y la corriente del motor debe ser menor o igual la corriente
nominal de salida del convertidor.

(5) Los Convertidores saen de fabrica con los parametros ajusta-
dos para motores WEG estandar de IV pélos, frecuencia de
60 Hz, tensién de 220 V y potencia de acuerdo con el sefializado
en este ftem. 17
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9.2 DATOS DE LA ELECTRONICA/GENERALES

CONTROL METODO M Tensién impuesta V/F (Escalar)
FRECUENCIA M0 a 300 Hz, resolucion de 0,01 Hz.
DE SALIDA
PERFORMANCE CONTROL V/IF M Regulacion de Velocidad: 1 % da velocidad nominal.
ENTRADAS ANALOGICA M1 entrada aislada, resolucion: 7 bits, (0 a 10) V o (0 a 20) mA o
(tarjeta CCP10) (4 a20) mA, Impedancia: 100 kQ [(0 a 10) V], 500 Q [(0 a 20) mA
0 (4 a20) mA], funcion programable.
DIGITALES M4 entradas digitales aisladas, 12 Vcc, funciones programables
SALIDA RELE M 1 relé con contato reversor, funcién programable
(tarjeta CCP10) (250 Vca - 0.5/125 Vca - 1.0 A/30 Vcc - 2.0 A)
SEGURIDAD PROTECCION I Sobrecorriente/curto-circuito na saida
M Subtensién y sobretensién na potencia
M Sobretemperatura en la potencia
M Sobrecarga en la salida (IXT)
M Defecto externo
M Error de programacion
M Defecto en el convertidor
INTERFACE HMIESTANDAR M4 teclas: Gira/Para, Incrementa, Decrementa y Programacion
HOMBRE M Display de LEDs (7 segmentos) con 3 digitos
MAQUINA (HMI) M LEDs para sefializacién del parametroy contenido
E Permite acceso/alteracion de todos los parametros
M Precision das sefializacion:
- corriente: 10 % da corriente nominal
- resolucion tension: 1V
- resolucion de frecuencia: 0.1 Hz
GRADO DE IP20 M Todos los modelos
PROTECCION
NORMAS IEC 146 & Convertidores o semicondutores
ATENDIDAS UL 508 C M Power Conversion Equipment
EN 50178 M Electronic equipment for use in power installations
EN 61010 M Safety requirements for electrical equipment for measurement,
control and laboratory use
EN 61800-3 M EMC product estandar for adjustable speed electrical power

drive systems, con filtros de RF externos.
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