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Variador de frecuencia NXL — funciones y pardmetros

1. INTRODUCCION

El variador de frecuencia VFD - NXL Carel utiliza la referencia de frecuencia directa procedente de la
entrada analdgica 1 como predeterminada. Sin embargo, se puede utilizar un regulador PID, por
ejemplo, en las aplicaciones para bombas y ventiladores, ya que ofrece una medicion interna versatil y
funciones de regulacion. Esto hace innecesaria la utilizacion de dispositivos externos.

La referencia de frecuencia directa puede utilizarse para el control sin el regulador PID y puede ser
seleccionada desde las entradas analdgicas, desde el bus de campo, desde el panel, desde la
velocidad preajustada o desde el moto-potenciémetro.

La referencia del regulador PID puede seleccionarse desde las entradas analdgicas, desde el bus de
campo, desde la referencia del panel PID 1 6 habilitando la referencia del panel PID 2 a través de la
entrada digital. El valor medido del regulador PID puede ser seleccionado desde las entradas
analdgicas, desde el bus de campo o desde los valores medidos en el motor. El regulador PID,
ademas, puede utilizarse cuando se controla el variador de frecuencia mediante el bus de campo o
mediante el panel de mando.

e Las entradas digitales DIN2, DIN3, (DIN4) y las entradas digitales, opcionales DIE1, DIE2,
DIE3 se pueden programar libremente.

e Las salidas analdgicas, digitales y de relé serie y opcionales se pueden programar todos.

e La entrada anal6gica 1 se puede programar como entrada de corriente, entrada de tension o
entrada digital DINA4.

NOTA: Si se ha programado la entrada anal6gica 1 como DIN4 con el parametro 2.2.6
(Oscilacion Sefial All), compruebe que son correctas las selecciones de los puentes.

Funciones adicionales:
e Elregulador PID también se puede utilizar desde los ajustes realizados en el controlador de
E/S, desde el panel y desde el bus de campo.
e Funcién "Sleep" (Stand-by).
Funcién de supervisién del valor medido: completamente programable, desactivada, alarma,
averia.
Légica programable para las sefales de Marcha/Paro e Inversion.
Escalado de referencia.
2 velocidades prestablecidas.
Seleccion de oscilacion de las entradas analégicas, escalado, inversion y filtrado de sefal.
Supervisién del limite de frecuencia.
Funciones programables de Marcha y Paro.
Frenado en CC en el arranque o en la parada.
Zona de frecuencia prohibida.
Curva V/f y optimizacién V/f programables.
Frecuencia de conmutacion regulable.
Funcion de reinicio después de una averia.
Protecciones y supervisiones (todas completamente programables, desactivada, alarma,
averia):

e Averia de entrada en anillo de

corriente e Proteccién térmica, por punto muerto y por
e Averia externa subcarga del motor
e Fase de salida e Termistor
e Bajo tension e Comunicacién bus de campo
e Averia de tierra e Tarjeta opcional
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2.

E/S DEL CONTROLADOR

Referencia del

Variador de frecuencia NXL — funciones y parametros

peencimeno 110 0 -

Terminal Sefial Descripcion
T —T— 1 +10V/ et Salida de referencia Tensién para potenciémetro, etc...
: 2 AnINA.1+ | Entrada analdgica, rango de Referencia de frecuencia de entrada
' —-———= tensiéon 0—10V DC de tension.
'\ 3 AnINA.1- | Corriente 0/4—20mA Se puede programar como DIN4
4 AnINA.2+ | Entrada analdgica, rango de Referencia de frecuencia de entrada
corriente 0/4—20mA de corriente programable.
5 AnINA.2-
6 +24V Salida de tensién del controlador | Tension para contactos, etc..., max 0,1
| T T T T T T T T A
| 7 GND Masa E/S Masa para referencia y controladores
:_ _ _/ ________ 8 DIN1 Entrada digital 1 Marcha/paro (progr.)
I Contacto cerrado = marcha adelante
| / 9 DIN2 Entrada digital 2 Marcha atras (progr.)
L. @ —_———_——-—-—-— Contacto cerrado = marcha atras
|
I_

/ 10 DIN3 Entrada digital 3 Velocidad prestablecida (progr.)
e Contacto cerrado = velocidad
prestablecida
11 GND Masa E/S Masa para referencia y controladores
— —| 18 AO1+ Salida analégica, rango 0/4—20 | Frecuencia de salida (Programable)
] 19 AO1- mA,R., max. 500Q
A RS 485 Bus serie Rx/Tx-
B RS 485 Bus serie RX/Tx+
30 +24Vext Entrada aliment. 24V externa Alimentacion controlador sin potencia
conectada
21 RO1/NC j/ Salida de relé | AVERIADO (Programable)
22 RO1/C
23 RO1/NO —

Tabla 1- 1. Configuracion de las E/S predeterminada.

Terminal Sefial Descripcion
- —————- 1 | +10V,s | Salida de referencia Tensién para potenciémetro, etc...
: / A|01+ Entrada analégica, rango de tr\;?]f;aigennma de frecuencia de entrada de
-  TTTTT=== 2 DIN4 tension 0—10v CC Se puede programar como DIN4
3 All- Masa E/S Masa para referencia y controladores
4 Al2+ Referencia de frecuencia de entrada de
Entrada analégica, rango de corriente
5 Al2- corriente 0—20mA
Salida de tension  del
6 t24V controlador
7 GND Masa E/S Masa para referencia y controladores

Tabla 1- 2. Programacién de la Al1 como DIN4
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Variador de frecuencia NXL — funciones y pardmetros

3. LISTAS DE PARAMETROS
En las paginas siguientes se muestran las listas de los parametros de los distintos grupos de
pardmetros existentes.

Leyenda de las columnas:
Cddigo = Indicacidn de posicion en el panel; muestra al operador el nimero del parametro actual

Parametro = Nombre del parametro

Min = Valor minimo del parametro

Max = Valor maximo del parametro

Unidad = Unidad del valor del parametro; suministrada si esta disponible
Predeter. = Valor prestablecido en fabrica

Cust = Ajustes realizados por el cliente

ID = Indice del parametro (utilizado con instrumentos PC)

= En el cédigo del parametro: el valor del parametro se puede modificar s6lo con el variador
de frecuencia Parado.

3.1 Valores de monitorizacion (Panel de mando: Menu M1)

Los valores de monitorizacion representan los valores efectivos de los parametros y de las sefiales
ademas de los estados y de las mediciones. Los valores de monitorizacion no se pueden modificar.
Para mas informacion, consulte el manual del usuario de Carel VFD-NXL, Capitulo 7.4.1.

Caod. Parametro Unidad ID Descripcion
V1.1 Frecuencia de salida Hz 1 Frecuencia al motor
V1.2 Referencia de frecuencia Hz 25
V1.3 Velocidad del motor rpm 2 Velocidad del motor calculada
V1.4 Corriente del motor A 3 Corriente del motor medida
V1.5 Par del motor % 4 Par real /par nominal del motor, calculado
Potencia del motor 5 Potencia real/potencia norminal de la unidad,
V1.6 %
calculada
V1.7 Tension del motor \ 6 Tension del motor calculada
V1.8 Tensién DC-Link \Y 7 Tensién DC-Link medida
V1.9 Temperatura de la unidad °C 8 Temperatura del disipador de calor
V1.10 | Entrada analdgica 1 13 All
V1.11 | Entrada analégica 2 14 Al2
V1.12 | Corriente de salida analdgica mA 26 AO1
V113 Corriente qlg salida analégica 1, tarjeta mA 31
de expansion
v1.14 Corriente de salida analdgica 2, tarjeta mA 32
de expansion
V1.15 DIN1, DIN2, DIN3 15 Estado de las entradas digitales
V116 DIE1, DIE2, DIE3 33 Tarjeta de expansién de E/S: estado de entradas
) digitales
V1.17 | RO1 34 Estado de salida de relé 1
ROE1, ROE2, ROE3 Tarjeta de expansion de E/S: estado de las salidas
V1.18 35 de relé
V119 DOE 1 36 Tgr_jeta de expansion de E/S: estado de la salida
digital 1
V1.20 | Referencia regul. PID % 20 Al % de la referencia de frecuencia
V1.21 | Valor medido regul. PID % 21 Al % del valor max. Medido
V1.22 | Valor de error regul. PID % 22 Al % del valor de error max.
V1.23 | Salida regul. PID % 23 Al % del valor de salida max.
V1.24 | Com. Auxl, Aux2, Aux3 30 Comandos de las bombas auxiliares
Indica el modo de funcionamiento de la corriente
seleccionada con el procedimiento guiado de inicio:
0=No seleccionado,
V1.25 | Modo 66 1=Estandar,
2=Ventilador,
3=Bomba,
4=Altas prestaciones

Tabla 1- 3. Valores de monitorizacién
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Variador de frecuencia NXL — funciones y pardmetros

3.2 Parametros basicos (Panel de mando: Menu P2 - P2.1)

Codigio Parametro Min Max Unidad | Predeterminado | Pers. | ID Nota
P2.1.1 | Frecuencia min. 0,00 Par.2.1.2 Hz 0,00 101
NOTA: Si fmax > respecto a la
P2.1.2 | Frecuencia max. |Par. 2.1.1| 320,00 | Hz 50,00 102 ‘égﬁ‘;‘iﬁ;‘?gﬁgﬁ;;ﬁ: rotor,
motor y del accionamiento
P2.1.3 Tiempo de 0,1 3000,0 s 1,0 103
aceleracion 1
P2.1.4 Tiempo de 0.1 3000,0 s 1,0 104
deceleracion 1
NOTA: Esto vale para los
P2.1.5 [Limite de corriente| 0,1 x I, 15x I, A I 107 | variadores de frecuencia
tamafio MF3.
Tension nominal NXL2:230v
P20 del motor 180 690 v NXL5:400v 110
P2.1.7 Frecuencia 30,00 | 320,00 Hz 50,00 117 | Comprobar la placa de
nominal del motor caracteristicas
La velocidad predeterminada
Velocidad vale para un motor de 4
P2.1.8 . 300 20 000 rpm 1440 112 | polosy un variador de
nominal del motor f - ~
recuencia de tamafio
normal.
P21.9 Corrélente nominal 03xI, 15x1, A I 113 Comprolz)ar la placa de
el motor caracteristicas del motor
P20 | Cosq del motor | 0,30 1,00 0,85 120 | Comprobar |a placa de
caracteristicas del motor
Funcion de 0=Pendiente
P2.1.11 marcha 0 1 0 505 1=Enganche en velocidad
P2.1.12 | Funcién de paro 0 1 0 506 (l);llzzﬁadir:;]rténeraa
P2.1.13 | Optimizacion V/f | 0 1 0 109 (l’j,’,\'Bo estaenuso
="Boost" par automatico
0=Al1
1=Al2
2=Ref. de panel
P2.1.14 |Referencia de E/S 0 5 0 117 | 3=Ref. bus de campo
(FBSpeedReference)
4=Moto-potenciémetro
5= Seleccion de Al1/AI2
No esté en uso si Autocalibr.
Min. Al2 > 0% 6 Autocalibr.
Oscilacion de Méx. Al2 < 100%
P2.1.15 ~ 1 4 2 390 | 1=0mA —20mA
sefal Al2 2=4mA — 20mA
3=0V - 10V
4=2V - 10V
0=No estéa en uso
1=Frec. de salida. (0—fnax)
2=Ref. frec. (0—fmax)
3=Vel. motor (0—vel. nominal
motor)
4=Corriente de salida (0O—Inmotor)
5=Par motor (0—Tamotore)
.z . 6=Potencia del motor (0—
p2.1.16 | uncion de salida 0 12 1 307 Povoto) (
analdgica 7=Tension del motor (0--Unwotor)
8=Tension de DC-link (0—
1000V)
9=Val. de ref. regul. PI
10=Val. medi. Regul.PI 1
11=Val. de error regul. PI
12=Salida de regul. PI
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Variador de frecuencia NXL — funciones y pardmetros

0=No esta en uso

1=Marcha atras

2=Atras

3=Impulso de paro

4=Averia externa, cc

5=Averia externa, oc

6=Habilit. marcha

7=Vel. prestablec. 2

8= Moto-pot. AUMEN (cc)

9=Deshabil. PID (ref. de
frecuencia directa)

10=Enclavamiento 1

P2.1.17 | Funcion DIN2 0 10 1 319

0=No esta en uso

1=Inversion

2=Averia externa, cc

3=Averia externa, oc

4=Restablecimiento de averias

5=Habilit. marcha

6=Vel. Prestablec. 1

7=Vel. Prestablec. 2

8=Comando frenado en CC

9=Moto-pot. AUMEN (cc)

10=Moto-pot. DISMIN (cc)

11=Deshabilita PID (seleccién

P2.1.18 Funcién DIN3 0 17 6 301 controlador reguL P|D)

12=Seleccién de ref. panel PID 2

13=Enclavamiento 2

14=Entrada de termistor
(Consulte el manual del
usuario Carel VFD-NXL ,
Capitulo 6.2.7)

15=Llevar p.c. alO

16= Llevar p. c. a bus de
campo

17= Seleccién de Al1/AlI2
para referencia de E/S

p2.1.19 | Velocidad 0,00 |Par.212| Hz 10,00 105
prestablecida 1
p2.1.20 | Velocidad 0,00 |Par.212| Hz 50,00 106
prestablecida 2
P2 121 Relnlplp 0 1 0 731 OiNo esta en uso
automatico 1=En uso
0=Todos los parametros
P2 122 V|S|b|||f:iad de los 0 1 0 115 ~ e§tan V|§|b!e_s
parametros 1=Sdélo esta visible el grupo

P21

Tabla 1- 4. Parametros basicos P2.1
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Variador de frecuencia NXL — funciones y pardmetros

3.3 Senales de entrada (Panel de mando: Menu P2 2> P2.2)

Cadigo Parametro Min Max Unidad | Predeterminado | Pers. | ID Nota
0=No esta en uso
1= Atras
2=Averia externa, cc
3=Averia externa, oc
4=Restablecimiento de averias
5=Habilitac. marcha

6n de tarjeta 7=vel. prestablec. 2
Funcién de tarje =Vel. prestablec.

P2.2.1 de expansion I%IEl 0 13 7 368 8:C0m21ndo frenado en CC
9=Motopot. AUMEN (cc)
10=Motopot. DISMIN (cc)
11=Deshabilita PID (seleccién

controlador PID)
12=Seleccion ref. de panel PID
2
13=Enclavamiento 1
Funcion de tarjeta Igual al anterior, excepto
P222 |4e expansion DIE2 0 13 4 330 193=Enclavamiento 2 P
Funcion de tarjeta Igual al anterior, excepto
p223 de expansion DIE3 0 13 1 369 lgS:EncIavamiento 3 P
L. EnusosiP2.26=0
P2.2.4 |Funcion DIN4 (A1) 0 13 2 499 Vea las selecciones anteriores
10=AI1
(1=Tarjeta estandar,
0=Sefial 1)
11=Al2
| g | (1=Tarjeta estandar,
Seleccion de sefal 1=Sefial 2
P2.2.5 All 0 10 377 20=Tarjeta esp. ?All
(2=Tarjeta esp.
0=Sefial 1)
21= Tarjeta esp. Al2
(2=Tarjeta esp.1
1=Sefal 2)
O=Entrada digital DIN4
1=0mA — 20mA (MF4->)
2=4mA — 20mA (MF4->)
Oscilacion de senal 3=0V - 10V

P2.2.6 AlL 0 4 3 379 | 4=ov _10v
No esta en uso si Autocalibr.
Min. Al1 > 0% 6 autocalibr.
Max. All < 100%

P2.2.7 |Autocalibr. Min Al1| 0,00 100,00 % 0,00 380

P2.2.8 |Autocalibr. Max. All| 0,00 100,00 % 100,00 381

- 0=No invertido
P2.2.9 Inversion All 0 1 0 387 1=Invertido
P2.2.10 | Tiempo filtro All 0,00 10,00 S 0,10 378 | 0=Ningun filtrado
P2.2.11 |Seleccion sefial Al2 0 11 388 | Como para 2.2.5
1=0—20 mA
2=4—20 mA
3=0V - 10V
Oscilacion sefal 4=2V - 10V
P2.2.12 Al2 1 4 2 390 No en uso si autocalibr.
Min. Al2 <> 0% 6
autocalibr. Max. Al2 <>
100%
P2.2.13 |Autocalibr. Min. Al2| 0,00 100,00 % 0,00 391
P2.2.14 |Autocalibr. Max. Al2| 0,00 100,00 % 100,00 392
- 0=No invertido
P2.2.15 Inversion Al2 0 1 0 398 1=Invertido
P2.2.16 | Tiempo filtro Al2 0,00 10,00 S 0,10 389 | 0=No hay filtrado
Reseteo de la 0=No hay reseteo
memoria de 1=Reseteo si esta parado
P2.2.17 | referencia de la 0 2 1 367 0 apagado
frecuencia del 2=Reseteo si esta
moto-potenciometro apagado
Escala de No tiene efecto sobre la
P2.2.18 | referencia, valor | o0 | P2.2.19 0,00 Hz | 344 | referencia desde bus de
minimo

campo

Cod. +030220729 —rel. 1.2 — 21/12/09
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Variador de frecuencia NXL — funciones y pardmetros

(escalado mediante los
pardmetros 2.1.1y 2.1.2)
Escala de No tiene efecto sobre la
referencia, valor referencia desde bus de
P2.2.19 maximo P2.2.18 | 320,00 0,00 Hz | 345 | campo
(escalado mediante los
parametros 2.1.1y 2.1.2)
0=Al1
1=AI2
Seleccion de 2=Ref. de panel
P2.2.20 | referencia control 0 5 2 121 | 3=Ref. del bus de campo
desde panel (FBSpeedreference)
4=Moto-potenciémetro
5=Regul. PID
Seleccion de
P2.2.21 referencia control 0 5 3 122 | Ver anterior
desde bus de
campo
Tabla 1- 5. Sefales de entrada, P2.2
CP=Puesto de control
cc=contacto cerrado
oc=contacto abierto
3.4 Sefiales de salida (Panel de mando: Menu P2 - P2.3)
Cadigo Parametro Min Max Unidad Predet. Pers. | ID Nota
0=No esta en uso
1=Listo
2=Marcha
3=Averia
4=Averia invertida
5=Alarma sobrecal. Variador
de frecuencia
6=Averia est 0 alarma
7=Averia de ref. o alarma
8=Alarma
9=Atrés
31 10=Vel. prestablecida
P2.3.1 [Funcion de salida de relé 1 0 20 3 3 11=Vel. alcanzada
12=Regul. mot. Activo
13=Supervision limite de
frecuencia de salida 1
14=Post. control: 10
15=Averia/alarma de
termistor
16=Supervision de valor
medido
17=Control autocambio 1
18=Control autocambio 2
19=Control autocambio 3
20=Supervisiéon de Al
p2.3p |Funcionsalidaderelé lde | 19 2 31| Como el parametro 2.3.1
tarjeta de expansion 4
P2.3.3 FunC|o_n salida de reI(_eIZ de 0 19 3 3l Como el parametro 2.3.1
tarjeta de expansion 7
p2.3.4 | Funcion salida digital 1 de 0 19 1 31 | como el parametro 2.3.1
tarjeta de expansion 2
P2.3.5 [Funcion de salida analdgica 0 12 1 370 Ver par. 2.1.16
p236 | nempofitro de salida 0,00 | 10,00 s 1,00 30| b=No hay filtrado
analog. 8
Inversion de salida 30 | 0=No invertida
P2.3.7 analdgica 0 L 0 9 | l=Invertida
. . . 31 | 0=0 mA
P2.3.8 Minima salida analdgica 0 1 0 0 | 124 mA
P2.3.9 [Escala de salida analégica 10 1000 % 100 311
P2.3.10 Funcion (_je salida analo_glca 0 12 0 a7 Como el pardmetro 2.1.16
1 de tarjeta de expansién 2
p2.3.11 | uUncion de salida analégica | 12 0 47| como el parametro 2.1.16
2 de tarjeta de expansion 9
Cdéd. +030220729 —rel. 1.2 — 21/12/09 11




Variador de frecuencia NXL — funciones y pardmetros

Supervisién de limite de 31 0=Sin limite
P2.3.12 P - . 0 2 0 1=Supervision limite inf.
frecuencia de salida 1 5 _ S
2=Supervision limite sup.
Limite de frecuencia de Par. 31
P2.3.13 salida 1; umbral de control 0.00 2.1.2 Hz 0.00 6
35 0=No esta en uso
pP2.3.14 Supervision Al 0 2 0 6 1=Al1
2=Al2
P2.3.15 |Limite OFF de supervision Al 0,00 100,00 % 10,00 375
P2.3.16 | Limite ON de supenvision Al | 0,00 | 100,00 % 90,00 385
pp317 | Rewrdode dae"”r‘é?g'f” desaida | 00 | 30000 s 0,00 478 Retardo de activacion de URL
Retardo de desactivacion 48 | Retardo de desactivacion
P2.3.18 de salida de relé 1 0,00 320,00 S 0,00 8 | de UR1

Tabla 1- 6. Sefales de salida, P2.3

3.5 Parametros de control de accionamiento (Panel de mando: Menu P2 2> P2.4)

Cadigo Parametro Min Max Unidad | Predet. Pers. ID Nota
. O=Lineal
P2.4.1 |Curva S pendiente 1 0,0 10,0 s 0,0 500 | So-pendiente curva S
O=Deshabilitado
1=Utilizado en el estado de
P2.4.2 ['Chopper" de frenado 0 3 0 504 Marcha
3=Utilizado en el estado de
Marcha y Paro
Corriente de frenado NOTA: Los valores son
P2.4.3 en CC 0,3 x Iy 2Xxly A Iy 507 aproximados
Tiempo de frenado 0=El frenado en CC no esta
P2.4.4 en CC al parar 0,00 600,00 S 0,00 508 activo al parar
Frecuencia para el
p2.45 [ncodelfienadoenCq g4 | 44 g9 Hz 0,00 515
durante la parada
pendiente
Tiempo de frenado 0=El frenado en CC no esta
P2.4.6 en CC al iniciar 0,00 600,00 S 0,00 516 activo en el arranque
. O=Abierto
P2.4.7 Freno a flujo 0 1 0 520 | 1_cerrado
Corriente de frenado NOTA: Los valores son
P2.4.8 a flujo 0,3 X Iy 2 Xy A Iy 519 aproximados

Tabla 1- 7. Parametros de control de accionamiento, P2.4

3.6 Parametros de frecuencia prohibidos (Panel de mando: Menu P2 2 P2.5)

Codigo Parametro Min Max Unidad | Predet. Pers. ID Nota
Limite inf. rango de
P2.5.1 |frecuencia prohibida 0,0 Par. 2.5.2 Hz 0,0 509 | 0=No esta en uso
1
Limite sup. rango
P2.5.2 |frecuencia prohibida 0,0 Par. 2.1.2 Hz 0,0 510 | 0=No esta en uso
1
Escalado pendiente . .
P2.5.3 de ac./dec. 0.1 10,0 | Veces | 1,0 51g | Nota: Multiplicador del
) - tiempo de pendiente en uso.
Frecuencia prohibida

Tabla 1- 8. Parametros de frecuencias prohibidas, P2.5

3.7 Parametros de control del motor (Panel de mando: Menu P2 2 P2.6)

Coédigo Parametro Mi Max Unidad Predet. Pers. ID Nota
Modo control del 0=Control de frecuencia
P2.6.1 motor 0 1 0 600 1=Control de velocidad
O=Lineal
P21612 |Seleccion relacion Vif| 0 3 0 108 | L-Cuadratica
.6. eleccion relacion 2=Programable
3=Lineal con optimazacion de
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flujo
Punto de
P2.6.3 debilitamiento del 30,00 320,00 Hz 50,00 602
campo
Tension al punto de
P2.6.4 debilitamiento del 10,00 200,00 % 100,00 603
n% X Unmot
campo
Frecuencia intermedia par.
P2.6.5 curva VI 0,00 P2 6.3 Hz 50,00 604
Tension intermedia par. o o
P2.6.6 curva V/f 0,00 P2.6.4 % 100,00 605 [ n% X Unmot
palel7 | 'ensiondesalidaa | g, 40,00 % 0,00 606 | N% X Unmot

frecuencia 0

P2.6.8 Frecuencia de 1,0 16,0 KHz 6.0 601 | Depende de los kW
conmutacion

Regulador de 0=No estéa en uso

P2.6.9 0 1 1 607

sobretension 1=En uso
P2.6.10 Regulado_r,de 0 1 1 608 OiNo esta en uso
subtension 1=En uso
P2.6.11 Identificacion 0 1 0 g31 | 9=No hay accion

1=ID no marcha

Tabla 1- 9. Parametros de control del motor, P2.6

3.8 Proteccion (Panel de control: Menu P2 - P2.7)

Codigo Parametro Min Max Unidad Predet. Pers. 1D Nota
0=Ninguna reaccion
1=Alarma

Reaccion a la averia 2=Averia, parada segin

P2.7.1 referencia 4mA 0 s 0 700 2.1.12
3=Averia, parada por
inercia

P27 2 Reaccion a la averia 0 3 5 701

externa

P273 Reaccion a la averia 1 3 2 727
de subtension

Supervision de fase

P2.7.4 o el 0 3 2 702 | Lo mismo que P2.7.1
P2.7.5 PrOteCCIOI"'I de averia 0 3 2 703
de tierra
P2.7.6 Proteccion térmica 0 3 2 704
del motor
pp.7.7 |Factordeseniciodel |54 o 100,0 % 0,0 705
motor
p2.7.g | Factordeenifriamiento |, 150,0 % 40,0 706
del motor a velocidad O
Constante temporal de
P2.7.9 | proteccion térmica del 1 200 Min 45 707
motor
p2.7.10 | Ciclode servicio 0 100 % 100 708
motor
p2.7.11 | Proteccion punto 0 3 1 709 | Como par. 2.7.1
muerto
P2.7.12 Punto muerto 0.1 6000,0 A 10,0 710 | Depende del tamafio
corriente
p2.7.13 | Tempolimitedel | 55 | 45009 S 15,00 711

punto muerto

p2.7.14 | Frecuenciade limite |, P21.2 Hz 25,0 712
del punto muerto

P2.7.15 Proteccion da 0 3 0 713 | Como par. 2.7.1
subcarga

p2.7.16 |Curvadesubcarcaal 4 g 150,0 % 50,0 714
frecuencia nominal

Curva de subcarga a

P2.7.17 frecuencia 0

50 150,0 % 10,0 715

Limite temporal de

pP2.7.18 -
proteccién por

2,00 600,00 S 20,00 716
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subcarga
p2.7.19 |Reaccionalaaveria 0 3 0 732 | Como par. 2.7.1
del termistor
p2.7.20 |Reaccion alaaveria 0 3 2 733 | Como par. 2.7.1
del bus de campo
p2.7.21 |Reaccion ala averia 0 3 2 734 | Como par. 2.7.1
de abertura
0=Ninguna reaccion
1=Alarma si esta por
debajo del limite
Supervision del valor 2=Alarma i e;té por
pP2.7.22 . 0 4 0 735 | encima del limite
medido _ o A .
3=Averia si esta por debajo
del limite
4=Averia si esta por
encima del limite
p2.7.23 |Limite de supervision| ) o 100,0 % 10,0 736
del valor medido
Retardo de
P2.7.24 | supervision del valor 0 3600 S 5 737
medido

Tabla 1- 10. Protecciones, P2.7

3.9 Parametros de reencendido automético (Panel de control: Menu P2 > P2.8)

Codigo Parametro Min Max Unidad Predet. Pers. 1D Nota
pP2.8.1 Tiempo de espera 0,10 10,00 S 0,50 717
pP2.8.2 Tiempo de intentos 0,00 60,00 S 30,00 718
O=Pendiente
P2.8.3 Funcion de marcha 0 2 0 719 | 1=Enganche en velocidad
2=Segun el par. 2.1.11

Tabla 1- 11. Pardmetros de reencendido automatico, P2.8

3.10 Parametros de referencia PID (Panel de control: Menu P2 - P2.9)

Cédigo Parametro Min Max Unidad Predet. Pers. ID Nota
0=No esta en uso
1=Regqul. PID acivada

P2.9.1 Activacién PID 0 1 0 163 | 2=Regul. bombasy
ventiladores activada, grupo
P2.10 visible
0=Al1
1=Al2

P2.9.2 Referencia PID 0 3 2 332 | 2=Ref. de panel (Ref. PID 1)
3=Ref. bus de campo

(ProcessDatalN1)
0=Sefial Al1
1=Sefial Al2
2=Bus de campo

Entrada de valor (ProcessDatalN2)

P2.9.3 medido 0 6 1 334 3=Par del motor
4=Velocidad del motor
5=Corriente del motor
6=Potencia del motor

p2.9.4 |&ananciaproporc. 0,0 1000,0 % 100,0 118

regul. PID
Constante de

P2.9.5 tempo 0,00 320,00 s 10,00 119

complementaria
regul. PID
Constante de

P2.9.6 | tiempo derivativa 0,00 10,00 S 0,00 132

regul. PID

p2.g7 | Valormedidol 16504 | 1000,0 % 0,00 336 | 0=Ningtn escalado minimo

escalado minimo

P2.9.8 Valor medifjo_ 1 —1000,0 1000,0 % 100,0 337 10p:_NingUn escalado

escalado méximo maximo
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Inversién del valor de|

P2.9.9 0 1 0 340
error
p2.g.10 | Frecuencia’stand- | Par. | o, 545 | 10,00 1016
by 2.1.1
P2.9.11 | Retardo "stand-by" 0 3600 S 30 1017
P2.9.12 |Nivel de reencendido| 0,00 100,00 % 25,00 1018
0=Reencendido si el valor es
inferior al nivel de
reencendido (2.9.12)
1=Reencendido si supera el
nivel de reencendido
P2.9.13 Modo de 0 3 0 1019 (2.9.12)

reencendido

2= Reencendido si el valor
es inferior al nivel de
reencendido (Ref. PID)

3= Reencendido si supera el
nivel de reencendido (Ref.
PID)

Tabla 1- 12. Pardmetros de referencia PID, P2.9

3.11 Parametros del controlador de bombas y ventiladores (Panel de control: Mena P2 >

P2.10)
NOTA: Los pardmetros P2.10 sélo estan visibles si el par 2.9.1 tiene establecido el valor 2.
Caédigo Parametro Min Max Unidad | Predet. Pers. ID Nota
NuUmero de
P2.10.1 accionamientos 0 3 1 1001
auxiliares
Retardo de
P2.10.2 encendido, 0,0 300,0 S 4,0 1010
auxiliares
p2.103 |Retardode parada,| 300,0 S 2,0 1011
auxiliares
0=No se utiliza
1=Rotacién auxil. con
bombas
2= Rotacion auxil. con
accionamientos y
P2104 Rotap!én de 0 4 0 1027 B bom_pas auxil.
auxiliares 3=Rotacion con
enclavamiento
(bombas auxil.)
4=Rotacién con
enclavamiento (accion. y
bombas auxil.)
Intervalo de 0,0=TEST=40 s
P2.10.5 rotacion de 0,0 3000,0 H 48,0 1029 | Tiempo transcurrido para
auxiliares cambio automatico
Rotacion auxil.
P2.10.6 ndmero max. de 0 3 1 1030
accion. auxil.
Rotacion auxil. Par.
P2.10.7 Limite de frecuencia 0,00 2.1.2 Hz 25,00 1031
p2.10.g |Aux 1 frecuenciadel  Par. | 4544, Hz 51,00 1002
arranque 2.10.9
Aux 1: frecuencia de| Par. Par.
P2.10.9 paro 211 210.8 Hz 10,00 1003

Tabla 1- 13. Parametros del controlador de bombas y ventiladores, P2.10
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3.12 Controlador del panel (Panel de control: Menu K3)

A continuacién se enumeran los pardmetros para la seleccién del establecimiento del control y de la
direccion en el panel. Consulte el menu de control del panel, en el manual del usuario Carel VFD-
NXL .

Cdédigo Parametro Min Max Unc:da Predet. Pers. ID Nota
_ 1= Terminal E/S
pay |Establecmieniodel] 3 1 125 | 2= Panel
contro 3= Bus de campo
. Par. Par.
R3.2 Referencia del panel 211 212 Hz
Direccion 0= Adelante
P33 (en el panel) 0 L 0 123 1= Atraés
0=Funcidén limitada
por la tecla de
Parada
P3.4 Tecla de Parada 0 1 1 114 1-Tecla de Parada
siempre
habilitada
P3.5 Referencia PID 0,00 100,00 % 0,00
P3.6 Referencia PID 2 0,00 100,00 % 0,00

Tabla 1- 14. Parametros de control desde el panel, K3

3.13 Menu del sistema (Panel de control: Menu S6)

En el capitulo 7.4.12 del manual del usuario Carel VFD-NXL, puede leer todo lo referente a los
parametros y a las funciones correspondientes a la utilizacion general del variador de frecuencia,
cuales son las configuraciones personalizadas de los pardmetros o la informacién sobre el hardware
y el software.

3.14 Tarjetas de expansion (Panel de control: Menu E7)

El menu E7 muestra las tarjetas de expansién y opcionales conectadas a la tarjeta de control
ademas de la informacion relativa a las tarjetas. Para mas detalle, lea el capitulo 7.4.25 del Manual
del usuario Carel VFD-NXL.
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DESCRIPCION DE LOS PARAMETROS

4.1 PARAMETROS BASICOS

2.1.1, 2.1.2 Frecuencia minima /maxima

Define los limites de frecuencia del variador de frecuencia.
El valor méximo de los parametros 2.1.1y 2.1.2 es 320 Hz.

El software controlara automaticamente los valores de los parametros 2.1.19, 2.1.20,
2.3.13,25.1,25.2y 2.6.5.

2.1.3,2.1.4Tiempo de aceleracion 1, tiempo de deceleracién 1

2.15

2.1.6

2.1.7

2.1.8

219

2.1.10

2111

Estos limites corresponden al tiempo necesario para que la frecuencia de salida accelere
de la frecuencia cero a la frecuencia méaxima establecida (par. 2.1.2).

Limite de corriente

Este parametro determina la corriente maxima del motor procedente del variador de
frecuencia. Para evitar una sobrecarga del motor, establezca este parametro en funcion
de la corriente nominal del motor. El limite de corriente esta en la corriente nominal (1)
predeterminada.

Tension nominal del motor
Busque este valor U en la placa de caracteristicas del motor. Este parametro fija la

tension en el punto de debilitamiento del campo (parametro 2.6.4) a 100% X U, ,oi0r-

Frecuencia nominal del motor
Busque este valor f, en la placa de caracteristicas del motor. Este parametro fija el punto
de debilitamiento del campo (parametro 2.6.3) en el mismo valor.

Velocidad nominal del motor
Busque este valor n, en la placa de caracteristicas del motor.

Corriente nominal del motor
Busque este valor |, en la placa de caracteristicas del motor.

Cos@ motor
Busque este valor “cose en la placa de caracteristicas del motor.

Funcién de Marcha
Pendiente:

0 El variador de frecuencia parte de 0 Hz y acelera hasta alcanzar la frecuencia
de referencia establecida dentro del tiempo de aceleracién fijado. (La inercia
de carga o la friccién de pico pueden prolongar los tiempos de aceleracién)

Enganche en velocidad:

1 El variador de frecuencia logra encaminarse en un motor en marcha aplicando
al motor un par reducido y buscando la frecuencia correspondiente a la
velocidad del motor. Esta busqueda parte de la frecuencia maxima y va hacia
la frecuencia real hasta detectar el valor correcto. Sucesivamente, la
frecuencia de salida se aumentara/disminuira hasta el valor de la referencia
fijado en funcion de los parametros de aceleracién/decelaracion establecidos.

Recurra a este modo si el motor, al dar la orden de Marcha, se para por
inercia. Con el enganche en velocidad es posible hacer girar el motor incluso
en el caso de bajadas de tension breves.
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2.1.14

2.1.15

2.1.16

Variador de frecuencia NXL — funciones y pardmetros

Funcién de Paro
Paro por inercia:

0 El motor se para por inercia sin ningan control por parte del variador de
frecuencia, tras la orden de Paro.

Pendiente:

1 Tras el comando de Paro, la velocidad del motor disminuye segun los

parametros de deceleracion fijados.

En el caso de que la energia regenerada sea elevada, puede que sea
necesario utilizar un resistor de frenado externo para obtener una deceleracion
mas rapida.

Optimizacién V/f

0 No esté en uso
1 "Boost" par automatico

La tensién al motor cambia automaticamente y permite al motor producir un
par suficiente para ponerlo en marcha y hacerlo girar a baja frecuencia. El
aumento de la tensién depende del tipo y de la potencia del motor. El
"boost" par automatico se puede utilizar en aquellas aplicaciones en las que
el par debido a la friccion de pico es elevado, como por ejemplo en los
transportadores.

Nota: En caso de par elevado — aplicaciones a baja velocidad — es probable que
el motor se sobrecaliente. Si el motor debe funcionar durante tiempo en
estas condiciones, es necesario prestar especial atencion al enfriamiento
del motor. Utilice el enfriamiento externo del motor en el caso de que la
temperatura tienda a alcanzar valores demasiado altos.

Seleccion de referencia de E/S

Define qué fuente de la referencia de frecuencia se selecciona cuando el control del
accionamiento esta encomendado al establecimiento del controlador de E/S.

Referencia All (AnINA.1 predeterminadas, terminales 2 y 3)

Referencia Al2 (AnINA.2 predeterminada, terminales 5 y 6)

Referencia de panel (parametro 3.2)

Referencia desde el Bus de campo (FBSpeedReference)

Referencia desde el moto-potenciometro

Seleccion de Al1/AI2. La seleccion de Al2 se hace programable desde la funcion DIN3

Oscilacién de sefal Al2 (i)

O wWwNEFO

1 Oscilacién de sefal 0...20 mA

2 Oscilaciéon de sefial 4...20 mA

3 Oscilacion de sefial 0...10V

4 Oscilacion de sefial 2...10V

Nota: Las selecciones no tienen ningun efecto si el par. 2.2.12 > 0%, 6 el par. 2.2.13 <
100%.

Funcién de salida analégica

Este pardmetro permite seleccionar la funcion que se desee para la sefial analdgica de
salida.
Para los valores del parametro, vea la tabla 1-4.
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2.1.17 Funcién DIN2

Este parametro tiene 10 selecciones. Si no se debe utilizar la entrada digital DIN2,
establezca el parametro en el valor O.

1
2
3
4

al

7
8

9

Marcha atras

Atras

Impulso de paro

Averia externa

Contacto cerrado: se visualiza la averia y el motor se para cuando la entrada esta activa.
Averia externa

Contacto abierto: se visualiza la averia y el motor se para cuando la entrada no estéa activa.
Habilitacion de marcha

Contacto abierto: Arranque del motor deshabilitado.

Contacto cerrado: Arranque del motor habilitado.

Paro por inercia si el contacto se abre durante la marcha

Velocidad prestablecida 2

Moto-potenciémetro AUMEN

Contacto cerrado: La referencia aumenta hasta que el contacto queda abierto.
Deshabilita el regulador PID (referencia de frecuencia directa)

10 Enclavamiento 1 (se puede seleccionar cuando el controlador de Bombas y Ventiladores esta

activo, P2.9.1 = 2)

2.1.18 Funcion DIN3
Este parametro tiene 16 selecciones. Si no se debe utilizar la entrada digital DIN3,
establezca el parametro en el valor 0.

1

o e N e))

10

11
12
13

14
15
16
17

Atras

Contacto abierto: Adelante

Contacto cerrado:Atras

Averia externa

Contacto cerrado: se visualiza la averia y el motor se para cuando la entrada esta activa.
Averia externa

Contacto abierto: se visualiza la averia y el motor se para cuando la entrada no estéa activa.
Restablecimiento de averias

Contacto cerrado: Se restablecen todas las averias

Habilitacion de marcha

Contacto abierto: Arranque del motor deshabilitado

Contacto cerrado: Arranque del motor habilitado

Paro por inercia si el contacto se abre durante la marcha

Velocidad prestablecida 1

Velocidad prestablecida 2

Comando de frenado en CC

Contacto cerrado: en el modo Paro, el frenado en CC funciona hasta que el contacto queda
abierto. Vea los par. 2.4.3 - 2.4.6.

Moto-potenciometro AUMEN

Contacto cerrado: la referencia aumenta hasta que el contacto queda abierto.
Moto-potenciometro DISMIN.

Contacto cerrado: la referencia aumenta hasta que el contacto queda abierto.

Deshabilita el regulador PID (referencia de frecuencia directa)

Seleccién de referencia de panel PID 2

Enclavamiento 2 (sélo se puede seleccionar si el controlador de bombas y ventiladores esta
habilitado,

P2.9.1=2)

Entrada de termistor. Nota: Consulte el Manual del usuario Carel VFD-NXL, Capitulo 6.2.7
Lleve la posicion de control hacia el terminal E/S

Lleve la posicion de control hacia el bus de campo

Seleccién de Al1/AI2 para referencia de E/S.
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2121

2.1.22
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Velocidad prestablecida 1
Velocidad prestablecida 2

Los valores de los parametros estan limitados de forma automatica entre la frecuencia
minima y la frecuencia maxima. (par. 2.1.1y 2.1.2)

Funcion de reencendido automético
Mediante este pardmetro se da la orden de reencendido automéatico

0 = Deshabilitado
1 = Habilitado (3 reencendidos automaticos, vea el par. 2.8.1 — 2.8.3)

Visibilidad de los parametros
Mediante este parametro se pueden ocultar todos los grupos de parametros excepto el
grupo de parametros basicos (P2.1).

0 = Deshabilitada (se pueden recorrer todos los grupos de parametros con el panel)
1 = Habilitada (se pueden recorrer sélo los parametros basicos, P2.1, con el panel)

4.2 SENALES DE ENTRADA

221

222

2.2.3

224

Funcién de la tarjeta de expansiéon DIN1

Este parametro tiene 14 selecciones. Si no se debe utilizar la entrada digital de la tarjeta de
expansién DIN1, establezca el parametro en el valor 0.

Para las selecciones, vea el parametro 2.1.18. NOTA: Seleccion 13 = Enclavamiento 1.

Funcion de la tarjeta de expansion DIN2
Las selecciones son las mismas que las del parametro 2.2.1. NOTA: Seleccion 13 =
Enclavamiento 2.

Funcién de la tarjeta de expansién DIN3
Las selecciones son las mismas que las del parametro 2.2.1. NOTA: Seleccién 13 =
Enclavamiento 3.

Funcion DIN4

Si el valor del par. 2.2.6 se establece en 0, All funciona como entrada digital 4.

Las selecciones son las mismas que las del parametro 2.2.3.

NOTA: Si se programa la entrada analégica como DIN4, comprobar que las selecciones de los
puentes del X4 (6 X8) son correctas (vea la siguiente figura).

X4 X4. X8:

[ X J

[ X J .o

(e o]

@@ Resisoredi ot ® ’Iglgl

@@ (erminazione RS485 [ee] [ N ]

Ingresso tensione; 0...10V Ingresso tensione; 0...10V Ingresso tensione; 0...10V

Jumperdin4.fth8

Figura 1- 1. Selecciones de los puentes del X4/X8 cuando All funciona como DIN4.
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2.25 Seleccién de sefial All

Conecte la sefial All a la entrada analdgica de la propia tarjeta, mediante este parametro.

W /O term W /O term

\
- < P Selezi
aag\ '[U eleziona

nxk29.th8 Indicatore di scheda Numero di I/ O

Figura 1- 2. Seleccién de la sefial All

Puesto que el teclado es s6lo numérico, la representacion de las ranuras y de los puntos de
E/S se hace del siguiente modo:

Indicador de tarjeta 1 = Tarjeta estandar
Indicador de tarjeta 2 = Tarjeta de expansiéon
Numero de E/S 0 = Entrada 1

Numero de E/S 1 = Entrada 2

Numero de E/S 2 = Entrada 3

NUmero de E/S 9 = Entrada 10

Ejemplo:

Si se establece el valor de este pardmetro en 10, si se selecciona la entrada analégica 1 de
la tarjeta estandar (terminales 2 y 3) para la sefial All. En cambio, si se establece el valor
en 21, si se selecciona la entrada analdgica 2 de la tarjeta de expansion para la sefal All.

Si se desea forzar la entrada a valores numéricos prestablecidos, por ejemplo sélo para
prueba, se debe establecer a 0 el indicador de tarjeta y el nimero de E/S a un valor
comprendido entre 0 — 9 (00,01,... 09). En este caso, el valor 0 corresponde al 0%, el valor
1 corresponde al 20% y cualquier valor entre 2 y 9 corresponde al 100%.

2.2.6 Oscilacién de la sefial All (Uin/lin)
Mediante este parametro se puede seleccionar la oscilacion de la sefial All.

0 = DIN4

1 = Oscilacion de sefial 0...20mA (sélo para los tamafios MF4 y superiores)
2 = Oscilacion de sefial 4...20mA (sé6lo para los tamafios MF4 y superiores)
3 = Oscilacion de sefial 0...10V

4 = Oscilacion de sefal 2...10V

Nota: Las selecciones no tienen ningun efecto si el par. 2.2.7 > 0%, o el par. 2.2.8 < 100%.

2.2.7 Autocalibr. Min. All
2.2.8 Autocalibr. Max. All

Establezca los niveles minimo y maximo de la sefial Al1 dentro de 0...10V.
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2.2.9 Inversion de la sefial All

Estableciendo el valor del parametro en 1 se determina la inversién de la sefial All.

2.2.10 Tiempo de filtrado de la sefial All

La asignacion a este parametro de un valor 0 4
superior a 0 activa la funcién que, 0
filtrdndolas, elimina las interferencias

Segnale non filtrato

procedentes de la sefial analdgica U, de
. : 100% {- -}

entrada. Un tiempo largo de filtrado

ralentiza la reaccion de regulacion. Vea la

figura 1-3 Segnale filtrato

63% - -1 ----- AR
t[s]
‘Par. 2.2.10I -
> NX12K78
Figura 1- 3. Filtrado de la sefial All
2.2.11 Seleccién de la sefial de Al2

Conecte la sefial Al2 a la entrada analdgica de la propia tarjeta mediante este parametro.
Vea el par. 2.2.5 para conocer el procedimiento de ajuste de los valores.

2.2.12 Oscilacion de la sefial de Al2
0 Oscilacion de sefial 0...20 mA
1 Oscilacion de sefal 4...20 mA
3 = Oscilacién de sefal 0...10V
4 = Oscilacion de sefial 2...10V

Nota: Las selecciones no tienen ningun efecto si el par. 2.2.13 > 0%, o el par. 2.2.14 <
100%.

2.2.13 Autocalibr. Min.Al2
2.2.14 Autocalibr. Max.Al2

Estos parametros permiten establecer la sefial de corriente de entrada entre 0 y 20 mA.
Cfr. parametros 2.2.7 y 2.2.8.

2.2.15 Inversion de la sefial analdgica de la entrada Al2

Si se desea la inversion de la sefal |, establezca el valor de este parametro a 1.
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2.2.17

2.2.18
2.2.19

2.2.20

2221

Variador de frecuencia NXL — funciones y pardmetros

Tiempo de filtrado de la sefial anal6gica de la entrada Al2
La asignacion a este parametro de un valor % 1
superior a 0 activa la funcion que, filtrandolas, ’

elimina las interferencias procedentes de la Segnak non filtrato
sefial analdgica de la entrada Uiy, 100% |

Un tiempo largo de filtrado ralentiza la reaccion
de regulacion.

Vea la figura 1-4. e e e

t[s]

Par. 2.2.16
NX12K7 8

Figura 1- 4. Filtrado de la sefial de AI2 (l;,)

Reseteo de la memoria del moto-potenciémetro (referencia de frecuencia)
0 No hay reseteo

1 Reseteo de la memoria en fase de paro y de apagado

2 Reseteo de la memoria en fase de apagado

Escalado de referencia, valor minimo

Escalado de referencia, valor maximo

Se puede elegir una gama de escalado para la referencia de frecuencia entre la frecuencia
Minima y Maxima. Si no se desea ningun escalado, establezca el valor del parametro a 0.
En la figura siguiente, se ha seleccionado para la referencia la entrada de tensién All con
la oscilacion de sefial 0...10V.

hFrequenza 4 Frequenza
uscita uscita

Freq. maxpar 2.1.2 Freq. maxpar 2.1.2

Par.2.119 f---==----=---—--——mm—— - o

1 1
'Ingresso Par.2.1.18 - : Ingresso
—¥Freq.min par 2.1.1 yanalo gico [%] - Freg.min par 2.1.1 | analogico [%]

> >

0 10 0 10

Figura 1- 5.1zquierda: Par. 2.1.18=0 (Ningun escalado de referencia) Derecha: Escalado de referencia.

Seleccidon de la referencia de frecuencia del panel

Define qué fuente de referencia se selecciona cuando el control del accionamiento es
confiado al panel.

Referencia All (AnINA.1 predeterminada, terminales 2 y 3)

Referencia Al2 (AnINA.2 predeterminada, terminales 5y 6)

Referencia de panel (parametro 3.2)

Referencia desde el bus de campo (FBSpeedReference)

Referencia moto-potenciémetro

Referencia regul. PID

O wWNEFO

Seleccién de referencia de frecuencia de bus de campo

Define qué fuente de referencia se selecciona cuando el control del accionamiento es
confiado al bus de campo. Para los valores del parametro, vea el par. 2.2.20.
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Variador de frecuencia NXL — funciones y pardmetros

2.3.1 Funcion de salidaderelé 1

2.3.2 Funcién de salida de relé 1 de la tarjeta de expansion
2.3.3 Funcion de salida de relé 2 de la tarjeta de expansion
2.3.4 Funcion de salida digital 1 de la tarjeta de expansion

Valor establecido

Contenido de la seal

0 = No esta en uso

1 = Listo
2 = Marcha
3 = Averia

4 = Averia invertida

5 = Alarma de sobrecalentamiento del variador
de frecuencia

6 = Averia externa o alarma

7 = Averia de referencia o alarma

8 = Alarma
9 = Invertido

10 = Velocidad prestablecida

11 = Velocidad alcanzada

12 = Regulador del motor activo

13 = Supervision limite de frecuencia de salida
1

14 = Control desde terminales E/S

15 = Averia o alarma del termistor

16 = Supervisién del valor medido activa
17 = Control de rotacién auxil. 1
18 = Control de rotacién auxil. 2

19 = Control de rotacién auxil. 3

20 = Supervision Al

No esta en funcién

La salida del relé RO1 es los relés programables de
la tarjeta de expansién (RO1, RO2) se activan
cuando:

El variador de frecuencia esta listo para utilizar

El variador de frecuencia est4 en marcha (el motor
esta en funcionamiento)

Se ha verificado un bloqueo por averia

No se ha verificado ningun bloqueo por averia

La temperatura del disipador de calor supera los
+70°C

Averia o alarma en base al par. 2.7.2
Averia o alarma en base al par. 2.7.1

- Si la referencia analégica es 4—20 mA y la sefial
es <4mA

Siempre si existe una alarma

Ha sido seleccionado el comando "inversion"
Ha sido seleccionada una velocidad prestablecida

La frecuencia de salida ha alcanzado la referencia
fijada

Se ha activado el regulador de sobretensién o
sobrecorriente

La frecuencia de salida sobrepasa el limite inferior/
superior de supervision fijado (vea los parametros
2.3.12 y 2.3.13 mostrados mas abajo)

El modo de control seleccionado es desde el bloque
de terminales (Menu K3; par. 3.1)

La entrada del termistor de la tarjeta opcional indica
una condicién de sobretemperatura. Averia o alarma
baséndose en el parametro 2.7.16.

Parametros 2.7.19 — 2.7.21
Control de la bomba 1, par. 2.10.1 — 2.10.7
Control de la bomba 2, par. 2.10.1 — 2.10.7

Control de la bomba 3, par. 2.10.1 — 2.10.7

La activacion del relé se produce seguln lo que se
establezca en los parametros 2.3.14 — 2.3.16.

Tabla 1- 15. Sefiales de salida a través de RO1 y las tarjetas de expansién RO1, RO2 y DOL1.
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2.35 Funcion de salida analdgica

Este parametro permite seleccionar la funcion que se desee para la sefial analdgica de
salida.

Observar que este parametro es el mismo que el p2.1.16.

2.3.6 Tiempo de filtrado de la salida analdgica o 1
Define el tiempo de filtrado de la sefal Segnale non filtrato
analégica de salida.
. . ; 100% —
Si se asigna a este parametro el valor 0 no V
se verificara ningun filtrado.

Segnale filtrato
63%

t[s]

|2 R i NX12K16

Figura 1- 6. Filtrado de la salida analdgica

2.3.7 Inversién de la salida analdgica
Invierte la sefial analégica de la salida:

Senfal de salida maxima = valor minimo
establecido (0) Corrente

analogica

Sefial de salida minima = valor maximo N
establecido (parametro 2.3.9) N

' _ 12 mA e S R ——5'—'“’;-5%@.2.3.8
0 No invertida 10 mAd ) I
1 Invertida Param, 23.8
4 mA+ ‘\I
:Param.2.3.8 :Valore max. segnale
= 200% \(selezionato con par. 2.1.16)
0 mA 1 + >
05 L0zt
Figura 1- 7. Inversién de la salida analdgica
2.3.8 Salida anal6gica minima

Establece la sefial minima a 0 mA 6 a 4 mA (cero activo). Observe la diferencia del
escalado de la salida analdgica en el parametro 2.3.9.
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2.3.10
23.11

2.3.12

2.3.13

Variador de frecuencia NXL — funciones y pardmetros

Escala de la salida analdgica

Factor de escalado para la salida analdgica.

Corrente

Sefial Valor max. de la sefial aiclegea PoSE, 220 Pygm,239
Frecuencia de 100% X fmax i I A )
salida E
Velocidad del 100% x vel. nom. motor i
motor R A A T Param. 23.9
Corriente de 100% X Inmotor WMy =TT '
salida i
Par del motor 100% X Tnmotor e i
Potencia del 100% x PnMotor omA . E;/gllgznieonma%csgng?)glream. 2116
motor 05 10
Tension del motor | 100% X Unmotor NX12K18
Tensién DC-Link 1000 vV
Val. ref. PI-Val. mis. 100% x val. de ref. max.
PI1 100% x val. mis. max.
Val. de error PI 100% x val. de error max.
Salida PI 100% x salida méax. Tabla 1- 16. Escalado de la salida analégica

Figura 1- 8. Escalado de la salida analdgica

Funcién de la salida analdgica 1 de la tarjeta de expansion
Funcion de la salida analdgica 2 de la tarjeta de expansién

Estos parametros seleccionan las funciones que se desean para las sefiales analdgicas de
salida de la tarjeta de expansion. Para los valores de los parametros, vea el par. 2.1.16.

Funcién de supervisiéon de limite de frecuencia de la salida 1
0 No hay supervision

1 Supervision de limite inferior

2 Supervision de limite superior

Si la frecuencia de la salida baja/sube més alla del limite establecido (par. 2.3.13), esta

funcién genera un mensaje de alarma mediante las salidas de relé segun la configuracion
de los pardmetros 2.3.1 — 2.3.4.

Limite de frecuencia de la salida 1, umbral de control

A
f[Hz] Par23.12=2

Par2.3.13

ESempiO: 21 RO
22: RO1L-
23: RO

21 RO Liwreveeens . 121 RO Liweeeeeees };
RO}
RO T

NX12K19

Selecciona el valor de la frecuencia supervisada por el parametro 2.3.12.

Figura 1- 9. Supervision de la frecuencia de la salida
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2.3.14

2.3.15

2.3.16

2.3.17
2.3.18

Variador de frecuencia NXL — funciones y pardmetros

Supervisién de la entrada analdgica

Con este pardmetro, es posible seleccionar la entrada analégica que se sometera a
supervision.

0 = No esta en uso
1=A11
2=AlI2

Limite OFF de supervisiéon de la entrada analdgica

Cuando la sefal de la entrada analdgica seleccionada con el par. 2.3.14 es inferior al limite
establecido con este pardmetro, la salida del relé se cierra.

Limite ON de supervisién de la entrada analdgica

Cuando la sefial de la entrada analdgica seleccionada con el par. 2.3.14 supera el limite
establecido con este pardmetro, la salida del relé se abre.

Lo que significa que, si por ejemplo el limite ON es 60% y el limite OFF es 40%, el relé se
abre cuando la sefial supera el 60% y permanece abierto hasta que sea inferior al 40%.

Retardo de activacion de la salidade relé 1
Retardo de desactivacion de la salida de relé 1

Con estos pardmetros es posible establecer el retardo de activacion y desactivacion para la
salida de relé 1 (par 2.3.1).

Segnale programmato
per uscita relé

Uscita RO1

| 1

> l‘—%
Ritardo di Ritardo di
attivazione, disattivazione,
par. 2.3.17 par. 2.3.18

nxlk 102

Figura 1- 10. Retardos de activacion y desactivacion de la salida de relé 1
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4.4 CONTROL DE ACCIONAMIENTO

24.1

24.2

2.4.3

Curva S de pendiente de aceleracion/deceleracion 1

Mediante este parametro se puede minimizar el principio y el final de la pendiente de
aceleracién y deceleracion. Al establecer el valor O se genera una curva S de la pendiente
lineal que lleva a la aceleracion y a la deceleracion a responder inmediatamente a las
variaciones de la sefal de referencia.

La asignacion a este pardmetro del valor 0.1...10 segundos genera una
aceleracion/deceleracion a S. El tiempo de aceleracién viene determinado por los
parametros 2.1.3/2.1.4.

4

' [H2]

2.1.3,214___

241 It]

NX12K20

Figura 1- 11. Aceleracion/Deceleracion (a S)

"Chopper" de frenado

Nota: En todos los tamafios menos en el MF2 va instalado un "chopper" de frenado,
interno.

0 No se utiliza "chopper" de frenado
1 "Chopper" de frenado utilizado en el estado de Marcha

3 Utilizado en el estado de Marcha y Paro

Cuando el variador de frecuencia hace que el motor acelere, la inercia del motor y la carga
son disipadas por la resistencia del freno exterior. Esto permite al variador de frecuencia
decelerar la carga manteniendo el par igual al de la aceleracion (siempre que se haya
seleccionado la resistencia correcta de frenado). Consulte el Manual de Instalacion
particular del Resistor de frenado.

Corriente de frenado en CC
Define la corriente inyectada al motor durante el frenado en CC.
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Tiempo de frenado de CC al parar

Se establece si el frenado estd ACTIVO o NO ACTIVO y el tiempo de frenado del freno en
CC cuando el motor se para. La funcion del freno en CC depende de la funcion de Paro,
parametro 2.1.12.

0 El freno de CC no esta en uso

>0 El freno de CC esta en uso y su funcién depende de la funcién Paro,
(par. 2.1.12). El tiempo de frenado de CC se establece mediante este pardmetro.

Par. 2.1.12 = 0 (Funcién de Paro = Paro por inercia):

Después de la orden de Paro, el motor se para por inercia sin ningun control por parte del
variador de frecuencia.

Con la inyeccion de CC, el motor se puede parar eléctricamente en el espacio de tiempo
mas corto posible, sin utilizar una resistencia de frenado exterior, opcional.

El tiempo de frenado es escalado segun la frecuencia cuando se inicia el frenado de CC. Si
la frecuencia es superior a la frecuencia nominal del motor, el valor del parametro 2.4.4

establecido determina el tiempo de frenado. Cuando la frecuencia es <10% de la hominal,
el tiempo de frenado es igual al 10% del valor establecido por el parametro 2.4.4.

/
fout ‘fout

N Frequenza uscita

< -
— \__ Velocita motore
\

AN
A

\\ Frequenza uscita
\ .
\ Velocita motore
Frenatura CC ON\\ 0,1xfn _—
N 1 Frenatura CC ON
N t \
N

| t=1xPar2.4.49 - | t=0,1xPar. 244

[

MARCIA MARCIA
ARRESTO

ARRESTO

NX12K21

Figura 1- 12. Tiempo de frenado de CC en la funcién de Paro = Paro por inercia.

Par.2.1.12 = 1 (Funcién de Paro = Pendiente):

Tras la orden de Paro, la velocidad del ‘
motor disminuye segun los parametros de fout
deceleracion establecidos, lo més rapido
posible, hasta la velocidad establecida
mediante el parametro 2.4.5, velocidad que
inicia el frenado de CC. El tiempo de
frenado se establece mediante el parametro

Velocita motore

Frequenza uscita

g

2.4.4. Sila inercia es elevada, se aconseja Frenatura CC
utilizar una resistencia de frenado exterior par 245 [------sstmmsosoos \\
para conseguir una deceleraciéon mas \
rapida. \ 5
t=Par. 2.4.4
MARCIA
ARRESTO NX12K23

Figura 1- 13. Tiempo de frecuencia de CC en la funcién de Paro =
Pendiente
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2.4.5 Frecuencia de frenado de CC durante la parada pendiente
Frecuencia de la salida que se aplica al frenado de CC. Vea la
Figura 1- 13.
2.4.6 Tiempo de frenado de CC en el arranque
El frenado de CC se activa cuando se da la A
orden de Marcha. Este pardmetro establece E;g‘iltgenza
el tiempo anterior a la liberacién del freno.
Tras la liberacion del freno, la frecuencia de la
salida aumenta siguiendo la funcion de
Marcha establecida por el parametro 2.1.11.
Ver Figura 1-14.
t
Par2.4.6 | >
| —
MARCIA
ARRESTO NX12K80

Figura 1- 14. Tiempo de frenado de CC al arrancar

247 Frenado por flujo
El frenado por flujo puede estar ACTIVADO o DESACTIVADO.

0 = Frenado por flujo DESACTIVADO
1 = Frenado por flujo ACTIVADO

2.4.8 Corriente de frenado por flujo

Define el valor de la corriente de frenado por flujo. Puede establecerse entre 0,3 X Iy y el
valor del limite de corriente.
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45 FRECUENCIA PROHIBIDA

251 Area de frecuencia prohibida 1; Limite "
inferior Freqtuer'j'za
252 Area de frecuencia prohibida 1; Limite uecta izl
superior | B
En algunos sistemas puede que sea necesario | |______________ .
evitar alguna frecuencia debido a problemas de !
resonancia mecanica. Mediante estos !
parametros, es posible fijar los limites del area 25'1
de "frecuencia prohibida ". -
]
|
|
T
Figura 1- 15. Establecimiento del area de frecuencia prohibida.
253 Factor de multiplicaciéon del tiempo de pendiente entre los limites de las frecuencias

Riferimento [Hz]

NX12K33

prohibidas

Define el tiempo de aceleracion/deceleraciéon cuando la frecuencia de la salida se

encuentra entre los limites del rango seleccionado de frecuencia prohibida (parametros

25.1 y 25.2). El tiempo de pendiente (tiempo de aceleracion/deceleracion 1 6 2
seleccionado) se multiplica por este factor. Por ejemplo, el valor 0,1 reduce 10 veces el

tiempo de aceleracion respecto del valor normal.

fout [Hz]

Par.253=0,2

Par. 252 [----------smmmmmmm S oo e
e

Par.251 |ocooo o ____ ~’ Par.253=1,2

Tempo [s]

NX12k81

Figura 1- 16. Multiplicacion del tiempo de pendiente entre la frecuencia prohibida
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2.6.1

2.6.2

Variador de frecuencia NXL — funciones y pardmetros

Modo de control del motor

Control de frecuencia:

Control de velocidad:

El terminal de E/S y las referencias del panel son referencias de
frecuencia y el variador de frecuencia controla la frecuencia de la
salida (resolucién de frecuencia de salida = 0,01 Hz).

El terminal de E/S y las referencias del panel son las referencias
de velocidad, y el variador de frecuencia controla la velocidad del
motor (precision de regulacion + 0,5%).

Seleccion de la relacion V/f

Lineal:

Cuadratica:

La tension del motor varia linealmente con la frecuencia en el
area de flujo constante.

De 0 Hz al punto de debilitamiento del campo en el que la tension
nominal se suministra al motor. El relacién lineal V/f se debe
utilizar en las aplicaciones con par constante.

Ver Figura 1-16.

Esta configuracién predeterminada debe utilizarse si no
existe ninguna exigencia especifica para otro tipo de
configuracion.

La tensién del motor varia siguiendo una curva cuadréatica con la
frecuencia en el area de 0 Hz al punto de debilitamiento del
campo en el que la tensiébn nominal es suministrada al motor.

El motor funciona con magnetizacién reducida por debajo del
punto de debilitamiento de campo y produce menos par y menos
ruido electromecanico. La relacion V/f cuadratica se puede utilizar
en aquellas aplicaciones en las que la demanda relativa al par de
la carga es proporcional al cuadrado de la velocidad, por ejemplo
en las bombas y en los ventiladores centrifugos.

Un
par.2.6.4

A

Uv]
Default:IT%nlsion? Punto indebolimento
nominale del motore campo
Lineare
Quadratica Default: Frequenza
ominale
. del motore flHz]
NX12K07

Figura 1- 17. Variacion lineal y cuadratica de la tension del motor
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2.6.5

2.6.6

Variador de frecuencia NXL — funciones y pardmetros

Curva V/f programable:

2 La curva V/f puede programarse con tres puntos diferentes. La curva V/f
programable se puede utilizar las otras configuraciones no satisfacen las
exigencias de la aplicacion.

4 UV
un
Default; Tensione i i
Par2.6.4 | hominale del motore CPatljrgt‘t;olndebollmento
Par. 2.6.6
0,
(Def. 10%) Default: Frequenza
Par. 2.6.7 | nominale del motore
(Def. 1.3%) fHz]
Par. 2.6.5 Par. 2.6.3 g
(Def. 5 Hz) NX12K08

Figura 1- 18. Curva V/f programable

Lineal con optimizacion del flujo:

3 El variador de frecuencia comienza a buscar la corriente minima del motor con el
fin de ahorrar energia y reducir el nivel de interferencias ademas del ruido. Se
puede utilizar para aplicaciones con carga de motor constante, como
ventiladores, bombas, etc...

Punto de debilitamiento del campo

El punto de debilitamiento del campo corresponde a la frecuencia de salida a la que la
tension de salida alcanza el valor maximo establecido.

Tensién al punto de debilitamiento del campo

Por encima de la frecuencia al punto de debilitamiento del campo, la tensién de salida
permanece al nivel maximo establecido. Por debajo de la frecuencia al punto de
debilitamiento del campo, la tensién de salida depende de los valores de los parametros de
la curva V/f. Vea los parametros 2.1.13, 2.6.2, 2.6.5, 2.6.6 y 2.6.7 y la Figura 1.18.

Cuando se fijan los parametros 2.1.6 y 2.1.7 (tension nominal y frecuencia nominal del
motor), a los pardmetros 2.6.3 y 2.6.4 se les asigna automaticamente los valores
correspondientes. Si se requieren valores distintos para el punto de debilitamiento de
campo y para la tension de salida maxima, modifique estos parametros después de
establecer los pardmetros 2.1.6 e 2.1.7.

Curva V/f, frecuencia intermedia

Si esté seleccionada la curva V/f programable mediante el parametro 2.6.2, éste define la
frecuencia intermedia de la curva.

Curva V/f, tensiéon intermedia

Si esté seleccionada la curva V/f programable mediante el pardmetro 2.6.2, éste define la
tension intermedia de la curva.
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2.6.7

2.6.8

2.6.9
2.6.10

2.6.11

Variador de frecuencia NXL — funciones y pardmetros

Tensién de salida a frecuencia 0

Este parametro define la tension a frecuencia cero de la curva.

Frequencia de conmutacion

Se puede minimizar el ruido del motor utilizando una frecuencia de conmutacién elevada.
El aumento de la frecuencia de conmutacion reduce la capacidad del variador de
frecuencia.

Frecuencia de conmutacién para Carel VFD-NXL: 1...16 kHz con el limite maximo que
depende del tamafio del variador de frecuencia.

Regulador de sobretensioén
Regulador de subtension

Estos parametros permiten la desactivacion de los reguladores de subtension/sobretension.
Esto puede ser util, por ejemplo, si la tensién de alimentacion tiene variaciones superiores
a —-15% /+10% y la aplicacion no tolera esta subtension/sobretensién. El regulador controla
la frecuencia de salida teniendo en cuenta las fluctuaciones de la alimentacion.

Nota: Pueden verificarse blogueos por sobretension/subtension cuando se desactivan los
reguladores.

0 Regulador desactivado
1 Regulador activado

Identificacion

0 Ninguna accién
1 ID no marcha

Si se selecciona “ID no marcha”, el drive realiza una ID de marcha cuando se activa desde
la posicion de control seleccionada. El drive se debe iniciar en 20 segundos, de lo contrario
se interrumpe la identificacion.

El drive no activa el motor durante la “ID no marcha”. Cuando la ID de marcha esta lista, el
drive se para. El drive se inicia normalmente cuando se envia el comando de arranque
siguiente.

La ID de marcha mejora los calculos del par y la funcidon de boost de par automatico.
Determina también una mejor compensacion del desplazamiento a los terminales del
control de la velocidad (numero de revoluciones por minuto mas preciso)
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4.7 PROTECCIONES

2.7.1

2.7.2

2.7.3

274

2.7.5

Reaccion a la averia de referencia

0 = Sin reaccién

1 = Alarma

2 = Averia, modo paro al producirse averia, segun el parametro 2.1.12
3 = Averia, modo paro al producirse averia, siempre paro por inercia.

Se genera una alarma o una accion y un mensaje de averia si se utiliza la sefial de
referencia 4...20 mA y la sefial desciende por debjo de 3,5 mA durante 5 segundos o por
debajo de 0,5 mA durante 0,5 segundos. También se puede programar la informacion en
las salidas de relé.

Reaccion a la averia externa

0 = Sin reaccién

1 = Alarma

2 = Averia, modo paro depués de averia, segun el pardmetro 2.1.12

3 = Averia, modo paro al producirse una averia, siempre paro por inercia.

Se genera una alarma o una accion y un mensaje de averia desde la sefal de averia
externa en las entradas digitales programables. La informacién se puede programar
también en las salidas de relé.

Reaccién ala averia por subtensién

1 = Alarma
2 = Averia, modo paro al producirse una averia, segun el parametro 2.1.12
3 = Averia, modo paro al producirse una averia, siempre paro por inercia.

En cuanto a los limites de subtension, consulte el Manual del usuario Carel VFD-NXL,
capitulo 4.3.

Nota: Esta proteccion no se puede desactivar.

Supervisiéon de fases en salida

0 = Sin reaccion

1= Alarma

2 = Averia, modo paro al producirse una averia, segun el parametro 2.1.12

3 = Averia, modo paro al producirse una averia, siempre parada por inercia.

La supervision de las fases en salida asegura que las fases del motor tienen una corriente
ma&s 0 menos igual.

Proteccion contra las averias de tierra

0 = Sin reaccién

1 = Alarma

2 = Averia, modo paro al producirse una averia, segun el parametro 2.1.12

3 = Averia, modo paro al producirse una averia, siempre parada por inercia

La proteccioén contra las averias de tierra asegura que la suma de las corrientes de las
fases del motor sea igual a cero. La proteccion contra sobrecorriente esta siempre en
funcionamiento y protege al variador de frecuencia de las averias de tierra con corrientes
elevadas.
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Parametros 2.7.6—2.7.10, Proteccién térmica del motor:

Indicaciones generales

La proteccion térmica del motor sirve para proteger al motor del sobrecalentamiento. El variador de
frecuencia Carel VFD-NXL puede proveer al motor con una corriente superior a la nominal. Si la carga
requiere esta corriente elevada, existe el riesgo de un sobrecalentamiento térmico del motor. Esto se
produce sobre todo en las bajas frecuencias. En las bajas frecuencias, se reduce el efecto de enfriamiento
y la capacidad del motor. Si el motor esta equipado con un ventilador externo, la reduccién de la carga en
las bajas velocidades es leve.

La proteccion térmica del motor se basa en un modelo de célculo y utiliza la corriente de salida del
accionamiento para establecer la carga en el motor.
La proteccion térmica del motor se puede regular mediante los pardmetros. La corriente térmica It

indica la corriente de carga por encima de la cual el motor se sobrecalienta. Este limite de corriente es
una funcion de la frecuencia de salida.

iATENCION! El modelo de céalculo no protege al motor si se reduce el flujo de aire al
I motor debido a una toma de aire obstruida.

2.7.6 Proteccion térmica del motor

0 = Sin reaccién

1 = Alarma

2 = Averia, modo paro al producirse una averia, segun el parametro 2.1.12

3 = Averia, modo paro al producirse una averia, siempre parada por inercia.

Si se selecciona el bloqueo, el accionamiento se cierra y se activa la fase de averia.
Al desactivar la protecccién, lo que significa que el pardmetro tiene un valor 0, se
restablece el modelo térmico del motor al 0%.

2.7.7 Proteccion térmica del motor: factor de servicio del motor

Cuando es necesario tener en cuenta la temperatura ambiente del motor, se recomienda
asignar un valor a este pardmetro. El valor del factor puede establecerse entre —100,0% y
100,0% donde -100,0% corresponde a 0°C y 100,0% a la temperatura maxima de
funcionamiento del motor. La asignacion al parametro del valor 0% implica que la
temperatura ambiente sea idéntica a la temperatura del disipador de calor al encendido.

2.7.8 Proteccion térmica del motor: capacidad de enfriamiento a frecuencia cero
La corriente se puede establecer entre 0 - 100,0% de la corriente nhominal.
Ver la Figura 1- 19.

} P Raffreddamento

100%

Par.
2.7.8=40%

0 o f

NX12k62

Figura 1- 19. Capacidad de enfriamiento del motor
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2.7.10
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Proteccidn térmica del motor: Constante temporal

Este valor temporal se puede establecer entre 1 y 200 minutos.

Esta es la constante temporal térmica del motor. Cuanto mas grande es el motor, mayor es la
constante temporal. La constante temporal indica el tiempo dentro del cual la fase térmica
calculada ha alcanzado el 63% de su valor en el estado estacionario a carga y velocidad
constantes.

El tiempo térmico del motor es un factor proyectivo y varia entre los distintos fabricantes de
motores.

Si se sabe el tiempo t6 del motor (provisto por el fabricante del motor), se puede establecer
el pardmetro de la constante temporal basandose en base al tiempo t6 (t6 en segundos es
el tiempo en el que un motor puede funcionar con total seguridad a una corriente seis
veces superior a la nominal). Aproximadamente, la constante temporal térmica del motor
equivale en minutos a 2xt6. Si el accionamiento esta en fase de paro, la constante temporal
aumenta interiorrmente hasta el triple del valor establecido en el parametro. El enfriamiento
en fase de paro se basa en la transmisién y aumenta la constante temporal.

Nota: Si se modifica la velocidad nominal (par. 2.1.8) o la corriente nominal (par. 2.1.9) del

A
Temperatura motore

™1 Zona di blocco ;'—/——1
@@ | ..
|

.t
!
o

105%

Corrente

motdre Guasto/Allarme

g par. 2.7.6

Costante di tempo T*)

B ’l \
s Temperaturamotore @ = (IfI7)? x (1-e¥T) Tempo

>

*) Variain base alla taglia del motore,
regolata con il parametro 2.7.9. X262

motor, este parametro se establece de forma automatica en el valor predeterminado (45).

Figura 1- 20. Célculo de la temperatura del motor

Proteccidon térmica del motor: Ciclo de servicio del motor

Define la duracién porcentual del intervalo de tiempo de funcionamiento del motor en un
tiempo de ciclo.
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Indicaciones generales

Variador de frecuencia NXL — funciones y pardmetros

La proteccién contra el punto muerto del motor protege al motor ante episodios breves de sobretension
como por ejemplo un arbol gripado. No existe una indicacién real de la rotacién del arbol. La proteccion
contra el punto muerto es un tipo de proteccién contra sobrecorriente.

2.7.11

Proteccidn contra el punto muerto

0 = Sin reaccion
1 = Alarma

2 = Averia, modo paro al producirse una averia, segun el parametro 2.1.12

3 = Averia, modo paro al producirse una averia, siempre parado por inercia.
Estableciendo el parametro a 0 se desactiva la proteccion y se borra el contador del tiempo

de punto muerto.

2.7.12 Corriente de limite de punto muerto

2.7.13 Tiempo de punto muerto

La corriente se puede establecer a
0,0...2*l,motor- Para que el motor vaya al
estado de punto muerto, la corriente debe
superar este limite. Ver la Figura 1- 21.

El valor esta indicado en porcentaje, en la
placa de caracteristicas del motor (parametro
2.1.9). Si se modifica el parametro 2.1.9
(Corriente nominal del motor), este vuelve
automaticamente al valor predeterminado

(InMotor*1-3)-

Figura 1- 21. Configuraciones caracteristicas de punto muerto

Par. 2.7.12

Zona di stallo

f

! >

Par. 217.14

NX1 %63

Este tiempo se puede establecer entre 1,0 y
120,0s.

Este es el tiempo maximo admitido para
una fase de punto muerto. Un contador
interno arriba/abajo calcula el tiempo de
punto muerto.

Si el valor del contador del tiempo de punto
muerto supera este limite, la proteccion
determinard un bloqueo (vea el parametro
2.7.11).

Par. 2.7.134+

Zona di blocco

A Contatore tempo di stallo

locco/Allarme
par.2.7.11

Tempo

Stallo

Nessuno stallo- " |_|

I

NX12%64

Figura 1- 22. Célculo del tiempo de punto muerto

2.7.14 Frecuencia maxima de punto muerto

La frecuencia puede establecerse entre 1-f _ (par. 2.1.2).
En el estado de punto muerto, la frecuencia de salida debe ser inferior a este limite.
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Pardmetros 2.7.15—2.7.18, Proteccién contra la subcarga:
Indicaciones generales

La proteccién contra la subcarga del motor asegura que haya carga en el motor mientras el
accionamiento esta en marcha. Si el motor pierde su carga, puede producirse un problema en la
maquina, por ejemplo rotura de la correa o que la bomba esté seca.

Se puede regular la proteccion contra la subcarga del motor estableciendo la curva de subcarga
mediante los parametros 2.7.16 (carga de area de debilitamiento del campo) y 2.7.17 (carga de
frecuencia 0); ver lo que se indica a continuacion. La curva de subcarga es una curva cuadratica
establecida entre la frecuencia 0 y el punto de debilitamiento del campo. La proteccion no esta activa
por debajo de 5Hz (el contador del tiempo de subcarga se para).

Los valores del par para el establecimiento de la curva de subcarga se establecen en el porcentaje que
se refiere al par nominal del motor. Con el fin de identificar el factor de multiplicacion del valor del par
interno, se utilizan los datos de la placa de caracteristicas del motor, el pardmetro de corriente nominal
del motor y la corriente del accionamiento Icont. Si con el accionamiento se utiliza un motor que no sea
el estandar, disminuird la precision del calculo del par.

2.7.15 Proteccidén contra la subcarga
0 = Sin reaccién
1 = Alarma
2 = Averia, modo paro al producirse una averia, segun el parametro 2.1.12
3 = Averia, modo paro al producirse una averia, siempre parado por inercia.

Si se selecciona el bloqueo, el accionamiento se para y se activa la fase de averia.
Al desactivar la proteccion, lo que significa que el valor del parametro es igual a 0, se
cancela el contador del tiempo de subcarga.

2.7.16 Proteccidn para subcarga, carga de area de debilitamiento del campo
El limite de par puede establecerse entre 10,0—150,0 % X T, motor

Este parametro indica el valor del par minimo admitido cuando la frecuencia de salida es
superior al punto de debilitamiento del campo.

Si se modifica el parametro 2.1.9 (Corriente nominal del motor), este vuelve
automaticamente al valor predeterminado.

A Coppia
Par. 2.7.16
Par. 2.7.17 | Zona di sottocarico
_ f
5: Hz Punto indebolimento
campo par. 2.6.3 NX12KES

Figura 1- 23. Establecimiento de la carga minima

Cod. +030220729 —rel. 1.2 — 21/12/09 40



Variador de frecuencia NXL — funciones y pardmetros

2.7.17 Proteccion contrala subcarga, carga de frecuencia 0

2.7.18

2.7.19

2.7.20

2.7.21

El limite de par se puede establecer entre 5,0—150,0% X Twmotor-
Este parametro indica el valor del par minimo admitido con frecuencia 0.

Si se maodifica el valor del parametro 2.1.9 (Corriente nominal del motor), este vuelve
automaticamente al valor predeterminado.

Tiempo de subcarga

Este tiempo se puede establecer entre 2,0 y 4 Contatore tempo sottocarico
600,0 s.

Este es el tiempo maximo admitido para un
estado de subcarga. Un contador interno
abajo/arriba célcula el tiempo de subcarga
acumulado. Si el valor del contador de
subcarga supera este limite, la proteccion
determinard un blogueo segun el parametro
2.7.15). Si el accionamiento se para, el
contador de subcarga se cancela. Ver la
Figura 1- 24.

Zona di blocco

Par. 2.7.20 |

Sottocarico - —
Nessun 1 L] L
sottocarico

NX12k66

Figura 1- 24. Funzione del contador del tiempo de
subcarga

Reaccion a la averia del termistor

0 = Sin reaccion

1 = Alarma

2 = Averia, modo paro al producirse una averia, segun el parametro 2.1.12
3 = Averia, modo paro al producirse una averia, siempre parado por inercia.

Estableciendo el parametro a 0 se desactiva la proteccion.

Reaccién ala averia del bus de campo

Establezca en este punto el modo de reaccion para la averia del bus de campo en caso de
gue se utilice una tarjeta de bus de campo. Para mas informacion, consultar el Manual de
la tarjeta del Bus de campo.

Vea el pardmetro 2.7.19.

Reaccion a la averia de abertura

Establezca en este punto el modo de reaccion para una averia de abertura de la tarjeta
derivada de una falta de tarjeta o de una tarjeta dafiada.

Vea el pardmetro 2.7.19.
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Funcion de supervisiéon del valor medido
0 = No esta uso

1 = Alarma, si el valor medido desciende por debajo del limite establecido mediante el par.
2.7.23

2 = Alarma, si el valor medido supera el limite establecido mediante el par. 2.7.23

3 = Averia, si el valor medido desciende por debajo del limite establecido mediante el par.
2.7.23

4 = Averia, si el valor medido supera el limite establecido mediante el par. 2.7.23

Limite de supervision del valor medido

Mediante este parametro se puede establecer el limite del valor medido supervisado por el
par. 2.7.22

Retardo de supervision del valor medido
Establezca en este punto el retardo de la funcidn supervision del valor medido (par. 2.7.22)
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4.8 PARAMETROS PARA EL REARRANQUE AUTOMATICO

La funcién de rearranque automatico esta activa si el valor del par. 2.1.21 = 1. Siempre hay tres
intentos de rearranque.

2.8.1 Rearranque automatico: Tiempo de espera

Define el tiempo anterior al momento en el que el variador de frecuencia intenta rearrancar
automaticamente el motor, una vez eliminada la averia.

2.8.2 Rearranque automatico: Tiempo de intentos

La funcién de Rearranque automatico rearranca el variador de frecuencia cuando se han
eliminado las averias y ha transcurrido el tiempo de espera.

Tempo attesa Tempo attesa Tempo attesa
Par. 2.8.1 Par.2.8.1 Par. 2.8.1

Innesco guasto |_ I_ |7‘

Segnale arresto motore |_| ﬂ

Riavvio 1 Riavvio 2
Segnale avvio motore —| —|
Supervisione Tempo prova

Par.2.8.2

I
Guasto attivo
RESET/
Reset guastq

NX12k67

Funzione autoreset. (Prova = 2)

Figura 1- 25. Rearranque automatico.

Si durante el tiempo de intentos sigue habiendo una sola averia, se activa el estado de
averia.

2.8.3 Rearranque automatico, funcion de marcha

Mediante este parametro se selecciona la funcién de Marcha para el Rearranque
automatico. El parametro define el modo Marcha:

0 = Arranque con pendiente

1 = Enganche en velocidad

2 = Arranque segun el par. 2.1.11
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4.9 PARAMETROS DE REFERENCIA PID

29.1 Activacion del PID
Mediante este parametro se puede activar o desactivar el regulador PID.

0 = Regulador PID desactivado

1 = Regulador PID activado

2 = Controlador de bombas y ventiladores activado. Los parametros del grupo P2.10 estan
visibles.

29.2 Referencia del PID
Define qué fuente de referencia de frecuencia se selecciona para el regulador PID.
El valor predeterminado es 2.

0 = Referencia All

1 = Referencia Al2

2 = Referencia PID desde la pagina Control desde panel (Grupo K3, parametro P3.5)
3 = Referencia desde el Bus de campo (FBProcessDatalN1)

2.9.3 Entrada del valor medido

0 All

1 A2

2 Bus de campo (Valor medido 1: FBProcessDatalN2; Valor medido 2:
FBProcessDatalN3)

Par del motor

Velocidad del motor

Corriente del motor

Potencia del motor

o0k W

294 Ganancia proporcional del PID

Este parametro establece la ganancia proporcional del regulador PID. Si el valor del
parametro se establece al 100%, una variacion del 10% del valor de error determina una
variacion de la salida del regulador del 10%.

En cambio, si el valor del parametro se establece en 0, el regulador PID funcionard como
regulador I.

Vea los ejemplos que se exponen mas adelante.

295 Constante de tiempo integral del regulador PID

Este parametro establece la constante de tiempo integral del regulador PID. Si el valor de
este parametro se establece en 1,00 segundos, una variacién del 10% del valor de error
determina una variacion de la salida del regulador igual a 10.00%/s. En cambio, si el valor
del parametro se establece en 0,00 s, el regulador PID funcionard como regulador PD.

Vea los ejemplos que se exponen mas adelante.
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Constante de tiempo derivativa del regulador PID

El parametro 2.9.5 establece la constante de tiempo derivativa del regulador PID. Si el valor
de este parametro se establece en 1,00 segundos, una variacion del 10% del valor de error
durante 1,00 s determina una variacion de la salida del regulador del 10,00%. En cambio, si
el valor del pardmetro se establece en 0,00 s, el regulador PID funcionard como regulador
PI.

Vea los ejemplos que se exponen a continuacion.

Ejemplo 1:

Con el fin de reducir el valor de error a cero, con los valores asignados, la salida del
variador de frecuencia se comporta del siguiente modo:

Valores asignados:
Par.2.9.4, P = 0% Limite max. PID = 100,0%

Par. 2.9.5, constante de tiempo integral = 1,00 s Limite min. PID = 0,0%

Par. 2.9.6, constante de tiempo derivativa = 0,00 s Frec. Min =0 Hz

Valor de Error (val de referencia — val para el proceso) = 10,00% Frec. Max. = 50 Hz

En este ejemplo, el regulador PID funciona practicamente s6lo como regulador 1.

En base al valor asignado al pardmetro 2.9.5 (constante de tiempo integral), la salida PID
aumenta en 5 Hz (10% de la diferencia entre la frecuencia maxima y la frecuencia minima)
cada segundo de forma que el valor de error no sera igual a 0.

Hz §
..... Uscita PID
.................. Valore errore
'/ 109 Parte 1=5 Hz/{
'I A A
'/ ! 10%  Parte |=5 Hz/s
¢v A
R 10% Parte 1=5 Hz/s
’¢ Y
x' 10% Parte 1=5 Hz/d
A
/' Valore errore=109 Parte I=5 Hz/s
0 y
Pr— v
1s a
NX12k70

Figura 1- 26. Funcion del regulador PID como regulador |

Cod. +030220729 —rel. 1.2 — 21/12/09 45



Variador de frecuencia NXL — funciones y pardmetros

Ejemplo 2:

Valores asignados:

Par. 2.9.4, P = 100% Limite max. PID = 100,0%
Par. 2.9.5, constante de tiempo integral = 1,00 s Limite min. PID = 0,0%
Par. 2.9.6, constante de tiempo derivativa = 1,00 s Frec. Min. =0 Hz

Valor de error (val de referencia —val para el proceso) = £10% Frec. Max. = 50 Hz

En el encendido, el sistema detecta la diferencia entre el valor de referencia y el valor
efectivo para el proceso y empieza a aumentar o a disminuir (en caso de que el valor de
error sea negativo) la salida del PID en base a la constante de tiempo integral. Una vez que
se ha llevado a 0 la diferencia entre el valor de referencia y el valor para el proceso, se
reduce la salida en la medida correspondiente al valor del parametro 2.9.5.

En el caso de que el valor de error sea negativo, el variador de frecuencia reacciona
reduciendo consecuentemente la salida.

Hz

3
0’ .
K T eeaa Uscita PID
Rt 1 wnmns \/alOFe eITOrE
P4rteD R
' ~
,'{\w\ \\
','q'b PafteD "3;\
N PhrteD /?é;s
P “
’ AN
i ~
i Parte P=5Hz [ Errore=10% A\
S i ! - - >
Errore=-10%: Parte P= -5 Hz t

NX12k69

Figura 1- 27. Curva de salida del PID con los valores del ejemplo 2
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Ejemplo 3:
Valores asignados:
Par. 2.9.4, P = 100%

Variador de frecuencia NXL — funciones y pardmetros

Limite max. PID = 100,0%

Par. 2.9.5, constante de tiempo integral = 0,00 s Limite min. PID = 0,0%

Par. 2.9.6, constante de tiempo derivativa = 1,00 s
Valor de Error (val de referencia-val para el proceso) = £10%/s

Frec. Min. =0 Hz
Frec. Max. = 50 Hz

A medida que el valor de error aumenta, también aumenta la salida del PID en base a los
valores establecidos (constante de tiempo derivativa = 1,00s).

Hz ¢
------ Uscita PID
...................... Valore errore
A
4 ! ParteD=10%-=5,00 Hz
¢
¢ ‘,\\ =
¢ e\\\ 17
" o 2 [+, ParteD= -10%=-5,00 Hz
¢ i A Y "f,/‘
0’@0“‘\\"‘\\ “ “"/
e ) & AN/
8T \" o As ‘30
RSO S
¢ \" \Q "";‘9
’ '\" A NN

. R s

¢ \\' - /"’e
. 4 ParteP=100%*PID errore = 5,00Hz/s ‘¢ =,

\ - *.
ol [10% ) °

o L T

T—p
1,00 s NX12k72 a

Figura 1- 28. Salida del PID con los valores del ejemplo 3.

2.9.7 Valor medido 1, escalado minimo

Establece el punto de escalado minima para el valor medido 1. Vea la Figura 1- 29.

2.9.8 Valor medido 1, escalado maximo

Establece el punto de escalado méaximo para el valor medido 1. Vea la Figura 1- 29.

A
Scaled
input signal [%0]
100---------"-"-"-"-"-"="-"-"- -+
| |
| |
Par. 2.9.7 = 30% ! |
Par. 2.9.8 = 80% | |
| |
| |
| |
| |
| |
| |
| |
| |
| |
I I
: ! Analogue
0 3 80 100 input [%)]
i ; 1 >
0 3,0 80 100V
0 6,0 16,0 20,0 mA
4 8,8 16,8 20,0 mA

Figura 1- 29. Ejemplo de escalado de la sefial del valor medido
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Inversién del valor de error de PID

Este pardmetro permite invertir el valor de error del regulador PID (y por tanto el
funcionamiento del regulador PID).

0 Sin inversién

1 Invertido

Frecuencia "Stand-by"

El variador de frecuencia se para automaticamente si la frecuencia del accionamiento
desciende por debajo del Nivel de "Stand-by" establecido mediante este parametro durante
un lapso de tiempo superior al establecido por el pardmetro 2.9.11. Durante el estado de
Paro, el regulador PID funciona conmutando el variador de frecuencia al estado de Marcha
cuando la sefial del valor medido baja/sube mas all4 (vea el par. 2.9.13) del Nivel de
rearranque establecido por el parametro 2.9.12. Vea la Figura 1- 30.

Retardo de "Stand-by"
Se trata del tiempo minimo en el que la frecuencia debe permanecer por debajo del nivel
de "Stand-by" antes de que el variador de frecuencia se pare. Vea la Figura 1- 30.

Nivel de rearranque

El nivel de rearranque establece la frecuencia por debajo de la cual el valor medido debe
bajar o que se debe superar antes de restablecer el estado de Marcha del variador de
frecuencia. Vea la Figura 1- 30.

Funcion de rearranque
Este parametro establece si el restablecimiento del estado de Marcha se produce cuando
la sefial del valor medido baja o sube mas alla del Nivel de rearranque. Vea la Figura 1- 30.

Valore misurato

Livello riavvio (param. 2.9.12)

Tempo
Frequenza uscita
t < param. 2.9.11 t<par2.9.11
‘ !
|
Livello standN\ay ... e TN eeeeen e, e eemen——nas

param. 2.9.10 |

I Tempo

|

Stato Marcia/Arresto in marcia

azion. veloc. var.
arresto nxlk46.fhg

Figura 1- 30. Funcion de "Stand-by™ del variador de frecuencia
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gi'f;rnf Funzione Limite Descrizione
0 Si verifica il riawio | Il limite definito dal Segnale valore misurato
guando il valore parametro
misurato scende 2.9.12 éin 100%
sotto il limite percentuale del T
massimo valore
misurato
Par. 2.9.12=30%
tempo
Marcia
Arresto I
. T . oo o Segnale valore misurato
1 Si verifica il riawio |1l limite definito dal
quando il valore parametro .
misurato superiore |2.9.12 &in _| 100%
al limite percentuale del
massimo valore Par. 2.9.12=60%
misurato ‘
tempo
Marcia
Arresto
2 | Siverifica il Il limite definito dal Segnale valore misurato
riawio quando il parametro
valore misurato 2.9.12 ein 100%
scende sotto il percentuale del -
limite \s/ggljcr’]rgleefg?mvo del riferimento=50
riferimento . Par.2.9.12=60%
limite=60%* riferimento=30%
tempo
Marcia
Arresto |
Segnale valore misurato
3 Si verifica il riawio | Il limite definito dal
quando il valore parametro 00%
misurato superiore | 2.9.12 e in [~ Par2.9.12=140%
al limite percentuale del limite=140%" riferimento=7
valore effettivo del P,
segnale di T B
riferimento
tempo
Marcia
Arresto |
NXLk59.fh8

Figura 1- 31. Funciones de rearranque seleccionables
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4.10 CONTROL DE LAS BOMBAS Y DE LOS VENTILADORES

Se puede utilizar la aplicacion para control de bombas y ventiladores para controlar un accionamiento a
velocidad variable y hasta tres accionamiento auxiliares. El regulador PID del variador de frecuencia
controla la velocidad del accionamiento a velocidad variable y envia sefiales de control para el
arranque y el paro de los accionamientos auxiliares a los terminales del control del flujo total. Ademas
de los nueve grupos de parametros que forman parte de la dotacion estandar, hay disponible un grupo
de pardmetros para las funciones de control de las bombas y ventiladores.

Como su propio nombre indica, la aplicacién para el Control de Bombas y Ventiladores se utiliza para
controlar el funcionamiento de las bombas y de los ventiladores. La aplicacion utiliza contactores
externos a los terminales de la rotacion de las conexiones de los distintos motores al variador de
frecuencia. La funcion "rotacion de auxiliares" permite cambiar el orden de arranque de los
accionamientos auxiliares.

4.10.1 Breve descripcion de las funciones y de los pardmetros principales

La rotacion de auxiliares segun el orden de arranque y de paro se activa y aplica sélo con respecto a
los accionamientos auxiliares o a los accionamientos auxiliares y al accionamiento del controlador por
el variador de frecuencia, segun la configuracion del pardmetro 2.10.4.

La Funcion Rotacién de Auxiliares permite cambiar con los intervalos deseados el orden de arranque y
de paro de los accionamientos controlados por la automatizacién "Bomba y Ventilador". El
accionamiento controlado por el variador de frecuencia puede ademas ser incluido en la secuencia de
rotacion de auxiliares y bloqueo (par. 2.10.4).

La funcién Rotacion de auxiliares permite uniformar los tiempos de funcionamiento de los motores y
evitar, por ejemplo, puntos muertos de la bomba debidos a interrupciones del funcionamiento muy
prolongadas.

e Activar la funcién Rotacion de auxiliares mediante el parametro,2.10.4 Rotacién de auxiliares.

e La Rotacion de auxiliares tiene lugar en el momento en el que el tiempo establecido mediante el
parametro 2.10.5, Intervalo de rotacién de auxiliares, ha transcurrido y la capacidad utilizada se
encuentra por debajo del nivel establecido mediante el parametro 2.10.7, Limite de frecuencia de
Rotacion de auxiliares.

e Los accionamientos en funcionamiento se paran y se rearrancan en base al nuevo orden.

e Los contactores externos controlados mediante las salidas de relé del variador de frecuencia
conectan los accionamientos al variador de frecuencia o a la red. En el caso de que el motor
controlado por el variador de frecuencia esté incluido en la secuencia de rotacion de auxiliares,
este es controlado siempre por la salida de relé activada primero. Los demas relés activados
sucesivamente controlan los accionamientos auxiliares.

Este parametro se utiliza para activar las entradas de enclavamiento (valores 3 y 4). Las sefiales de
enclavamiento proceden de los conmutadores del motor. Las sefiales (funciones) son conectadas a las
entradas digitales que son programadas como entradas de enclavamiento utilizando los parametros
correspondientes. La automatizacién del control para bombas y ventiladores controla inicamente los
motores con sefiales de enclavamiento activas.

e Sise desactiva el enclavamiento de un accionamiento auxiliar y hay disponible otro
accionamiento auxiliar que no se esta utilizando, éste ultimo sera puesto en
funcionamiento sin parar el variador de frecuencia.

e Sijel enclavamiento del accionamiento controlado se desactiva, todos los motores se
pararan y rearrancaran con la nueva configuracion.
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e Si se reactiva el enclavamiento en el estado de Marcha, la automatizacién parara
inmediatamente todos los motores que seran rearrancados con la nueva configuracién.
Por ejemplo:[P1->P3]->[P2 Bloqueado]->[Paro]->[P1->P2->P3]
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Parametro 2.10.5, Intervalo de rotacion de auxiliares

Una vez transcurrido el tiempo establecido mediante este parametro, tiene lugar la rotacién
de auxiliares si la capacidad utilizada se pone por debajo del nivel establecido mediante los
parametros 2.10.7 (Limite de frecuencia de rotacién de auxiliares) y 2.10.6 (NUmero
maximo de accionamientos auxiliares). En caso de que la capacidad sea superior al valor
del P2.10.7, la rotacién de auxiliares tendra lugar solamente quanto la capacidad descienda
por debajo de dicho limite.

e La cuenta del tiempo se activa sélo cuando la demanda de Marcha/Paro esta activa.

e La cuenta del tiempo se cancela después de que tenga lugar la rotacién de auxiliares o
en el momento en que se cancela la demanda de Marcha.

Parametros 2.10.6, NOmero maximo de accionamientos auxiliares y
2.10.7, Limite de frecuencia de rotacién de auxiliares

Estos parametros establecen el nivel por debajo del cual la capacidad utilizada debe
permanecer para que tenga lugar la rotacion de auxiliares.

Dicho nivel se establece asi:

e Sijel nUmero de los accionamientos auxiliares en funcionamiento es inferior al valor del
parametro 2.10.6, puede tener lugar la rotacién de auxiliares.

e Si el numero de los accionamientos auxiliares en funcionamiento es idéntico al valor del
parametro 2.10.6 y la frecuencia del accionamiento controlado es inferior al valor del
parametro 2.10.7, puede tener lugar la rotacion de auxiliares.

Si el valor del parametro 2.10.7 es igual a 0,0 Hz, la rotacién puede tener lugar sélo en la
posicién de reposo (Paro y "Stand-by") a excepcion del valor del pardmetro 2.10.6.
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Situacién: Un accionamiento controlado y dos accionamientos auxiliares.
Establecimiento de parametros: 2.10.1= 2

Se utiliza la retroaccién de las sefales de enclavamiento y la rotacion de auxiliares entre

todos los accionamientos.

Establecimiento de parametros: 2.10.4=4

DIN4 activo (par.2.2.6=0)

La retroaccion de las sefiales de enclavamiento procede de las entradas digitales DIN4
(Al1l), DIN2 & DIN3 seleccionadas mediante los parametros 2.1.17, 2.1.18 y 2.2.4.

El control del accionamiento auxiliar 1 (par.2.3.1=17) se habilita mediante el enclavamiento
1 (DIN2, 2.1.17=10), el control del accionamiento auxiliar 2 (par.2.3.2=18) mediante el
enclavamiento 2 (DIN3, par. 2.1.18=13), el control del accionamiento auxiliar 3
(par.2.3.3=19) mediante el enclavamiento 3 (DIN4)

Potenciometro

referencia
Terminal Senal
I/ ________ 1 +10V,o¢ Salida de referencia
I 2 Al1+ Referencia de frecuencia de entrada de tensién/DIN4
Transductor ———————————
2 hilos Valor 3 All- Masa E/S
actual T4 Al2+ Valor actual PID
| | 5 Al2-
04..20mA| + 1 | - —
|f——————————— ] +24V Salida de tension de control
L~ l——— 7] onD Masa E/S
I——/ ————————— 8| DINT | MARCHA
— _ ——————— 9 DIN2 Enclavamiento 1 (par2.1.17 =10)
I__/ _________ 10| DIN3 Enclavamiento 2 (par2.1.18 =13)
1 GND Masa E/S
_ 18 AOT+ Frecuencia de salida
—| 19 AOQ1- Salida analdgica
A RS 485 Bus serie Rx/Tx-
B RS 485 Bus serie Rx/Tx+
21 RO1 Salidaderelé 1
22 RO1 7 FALLO
23 RO1 —
OPT-B5
_____________ 22 RO1A Rotacién 1 (Control bomba 1), par 2.3.2 =17
__ﬁ ________ 23 RO1/2
- 25 | RO2Z1 | Rotacién 2 (Control bomba 2), par 233 =18
___B_ ________ 6 | RO22
-
_____________ 28 RO3/1 Rotacién 3 (Control bomba 3), par2.34 =19
7 2% | RO3n
Y

Tabla 1- 17. Ejemplo de configuracion de E/S de control para el control del
enclavamiento y de la rotacion de los auxiliares entre tres bombas.
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230 VAC

VACON NXL

24VDC  DIN2 DIN3 R AlL
6 8 10v
10

NXOPTB5 22 25 28

23 26 29

A ? Mains

K2

=
S
e
=
S
=
w
s
=
@

"

) N Rl
n
-

ke [ k1 [

ke [ ] ke ] K3 K3.1
NX12k106.dsf

M1/Vacon M1/mains M2/vacon M2/mains M3/Vacon M3/mains

Figura 1- 32. Sistema con rotacion de auxiliares a tres bombas, esquema de control principal

PE
L1
L2
L3

)]

qd.4.4 q.4.d q4.,4 .4
VACON f\l_Jl LZ/; K1.1 —\f\ K2.1 \V\*\ K3.1 *\*\
u vav
]
T3 xR
K1 <\<\< K2 \ \< K3 \ \

[ 1
1
[ 1
1
1
[ 1
[ ]
[ 1
1

PE PE
NX12k104.ds4
v V_Z"J ulv]w
M N
M1 37w M2 3 M2

Figura 1- 33. Ejemplo de sistema con rotacion de auxiliares a tres bombas, esquema principal
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Situacion: Un accionamiento controlado y dos accionamientos auxiliares.

Establecimiento de parametros: 2.10.1=1

Se utiliza la retroaccién de las sefiales de enclavamiento y la rotacion de auxiliares entre

todos los accionamientos.

Establecimiento de parametros: 2.10.4= 4

La retroaccion de las sefales de enclavamiento procede de las entradas digitales DIN2
(par. 2.1.17) y DIN3, (par. 2.1.18).
El control del accionamiento auxiliar 1 (par.2.3.1=17) se habilita mediante el
enclavamiento 1 (DIN2, P2.1.17), el control del accionamiento auxiliar 2 (par.2.3.2=18)
mediante el enclavamiento 2 (par. 2.1.18=13)

Potenciometro
de referencia

Terminal Senal
i —_] 1 +10V,¢¢ Salida de referencia
| R All+ Referencia de frecuencia de entrada de tensién/DIN4
|
3;‘?‘ sductor y____ 3] All- | MasaE/S
ilos [valor
actual ————— 4 A2+ Valor actual PID
| b | 5| A2
_ ___E)i"_zo_mi_::b:: 6 +24V Salida de tension de control
I / L_—| 7]|GND Masa E/S
|——/ ————————— 8 | DIN1 MARCHA
I——/ ————————— 9 DIN2 Enclavamiento 1 (par2.1.17 =10)
. —_— 10 DIN3 Enclavamiento 2 (par2.1.18 =13)
11 GND Masa E/S
—| 18 AO1+ Frecuencia de salida
— 19 AO1- Salida analogica
A RS 485 Bus serie RX/Tx-
B | RS485 |Busserie RX/Tx+
21 RO1 Rotacién 1 (Control bomba 1)
————————————— 22 RO1 7 par23.1.=17
————B ———————— 23 RO1 —
—_ OPT-AA
X1
r——————————— 1 +24V Salida de control de tensién max. 150 mA
L / 2 GND Masa para controles, p. ej. para +24Vy DO
I / _________ 3 DIN1 Velocidad seleccionada 2, par2.2.1 =7
- - 4 DIN2 Reset de fallo, par2.22 =4
L — 5 DIN3 Desactivar PID (Referencia de frecde Al1) , par2.2.3 =11
I_ 6 DO1 Listo, par2.34 =1
_®' ____________ Salida de colector abierta, 50 mA/48V
X2
————————————— 22 | RO1/NO Rotacién 2 (Control bomba 2), par2.3.2 =18
————B ———————— 23 | RO1/COM

Tabla 1- 18. Ejemplo de configuracion de E/S de control para el control del
enclavamiento y de la rotacion de los auxiliares entre dos bombas
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230 VAC

2 VACON NXOPTA2 2
RrOL 24vDC RO2

12 9 DIN2
23 h 2

DIN3 ¢ 10

Autom. O Mains

S1 [ i s2 i i

Autom. O Mains
oL

K1 K11 K2 K21
NX12k105.dsf

M1NVacon M1mains M2/vacon M2/mains

Figura 1- 34. Sistema con rotacién de auxiliares a dos bombas, esquema de control principal
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d.d.d d J J
K1 \V\\ K2 W\
LLL LLL
PE PE
NX12k107.ds4
u| viw ulviw
M M
M1 3 M2 3

Figura 1- 35. Sistema con rotacion de auxiliares a dos bombas, esquema principal
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Descripcion de los parametros del Control de Bomba y Ventiladores

NUmero de accionamientos auxiliares

Mediante este parametro se establece el nimero de accionamientos auxiliares en uso. Las
funciones que controlan los accionamientos auxiliares (parametros del 2.10.4 al 2.10.7)
pueden ser programados a las salidas de relé.

Retardo del arranque de los accionamientos auxiliares

La frecuencia del accionamiento controlado por el variador de frecuencia debe permanecer
por encima de la frecuencia del accionamiento auxiliar durante el lapso de tiempo
establecido mediante este parametro antes de que se arranque el accionamiento auxiliar.
El retardo establecido atafie a todos los accionamientos auxiliares. Esto evita arranques
indtiles debidos a superaciones momentaneas del limite de arranque.

Retardo del paro de los accionamientos auxiliares

La frecuencia del accionamiento controlado por el variador de frecuencia debe permanecer
por debajo del limite de parada del accionamiento auxiliar durante el lapso de tiempo
establecido mediante este parametro antes de que el accionamiento se pare. El retardo
establecido atafie a todos los accionamientos auxiliares. Esto evita paros inttiles debidos a
disminuciones momentaneas mas alla del limite de paro.

Seleccion de la automatizacion de Rotacién de auxiliares/Enclavamientos

0 No se utiliza.
1 Seleccién de la rotacién de auxiliares con bombas auxiliares

El accionamiento controlado por el variador de frecuencia permanece lo mismo. Sélo
el contactor de red es necesario para cada accionamiento auxiliar (no para el
principal).

Vacon

s I — |

OO,
Azionamento Azionamento
aux. 1 aux. 2

—

Figura 1- 36. Rotacidn aplicada sélo a los accionamientos auxiliares.

NX12k96.fh8

Cod. +030220729 —rel. 1.2 — 21/12/09 57



Variador de frecuencia NXL — funciones y pardmetros

2= Todos los accionamientos incluidos en la secuencia de rotacion de auxiliares.

El accionamiento controlado por el variador de frecuencia esta incluido en la
automatizacion, y son necesarios dos contactores para cada accionamiento para poder
conectarlo a la red o al variador de frecuencia.

Vacon

[ I —

collegamentq collegamentq
ausiliario ausiliario

VE Py YT T
Azionamento 1@ Azionamento 2 @ NX12k97.fh8

Figura 1- 37. Rotacién con todos los accionamientos.

3= Rotacion y enclavamientos (s6lo para las bombas auxiliares).

El accionamiento controlado por el variador de frecuencia permanece igual.

Solo el contactor de red es necesario para cada accionamiento auxiliar (no para el
principal). Los enclavamientos para la rotacion de las salidas 1, 2y 3 (o DIE1,2,3) se
pueden seleccionar con los parametros 2.1.17y 2.1.18

4= Rotacion y enclavamientos (todos los accionamientos incluidos en la secuencia de
rotacion y enclavamiento).

El accionamiento controlado por el variador de frecuencia esta incluido en la
automatizacion, y se necesitan dos contactores para cada uno de los accionamientos
con el fin de conectarlo a la red o al variador de frecuencia.

Los enclavamientos para la rotacion de las salidas 1, 2 y 3 (o DIE1,2,3) se pueden
seleccionar con los parametros 2.1.17 y 2.1.18.

2.10.5 Intervalo de rotacién de auxiliares

Una vez transcurrido el tiempo establecido mediante este parametro, se activa la funcion
de rotacion de los auxiliares si la capacidad utilizada se encuentra por debajo del nivel
establecido mediante los parametros 2.10.7 (limite de frecuencia de rotacion de auxiliares)
y 2.10.6 (nimero maximo de accionamientos auxiliares).

En el caso de que la capacidad sea superior al valor del 2.10.7, la rotacion de los auxiliares
tendra lugar sélamente cuando la capacidad descienda por debajo de este limite.

e La cuenta del tiempo se activa sélo si la peticion Marcha/Paro esta activa.

e La cuenta del tiempo se cancela una vez que ha tenido lugar la rotacion de los
auxiliares.
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NUmero méaximo de accionamientos auxiliares
Limite de frecuencia de rotacion de auxiliares

Estos parametros establecen el nivel por debajo del cual la capacidad utilizada debe
permanecer para que tenga lugar la rotacién de los auxiliares.

El nivel se establece de este modo:

e Sj el nimero de accionamientos auxiliares en funcionamiento es inferior al valor del
parametro 2.10.6, podra tener lugar la rotacion de los auxiliares.

e Si el numero de accionamientos auxiliares en funcionamiento es idéntico al valor del
parametro 2.10.6 y la frecuencia del accionamiento controlado se encuentra por debajo
del valor del parametro 2.10.7, puede tener lugar la rotacion de los auxiliares.

e Siel valor del pardmetro 2.10.7 es 0,0 Hz, la rotacion de los auxiliares sélo podra tener
lugar en la posicion de reposo (Paro y "Stand-by") a excepcién del valor del parametro
2.10.6.

Frequenza uscita

A Momento rotazione ausiliari

Par.2.106=1

Numero max.di
azion. aux

Par. 2.10.7
Livello rotazione
aux, frequenza
Par. 2.10.5 Par. 2.10.5
; - P - —Pp
Intervallo rotazione aux Intervallo rotazione aux
Controllo
azion. aux. 1

Controllo |
azion. aux. 2

NXLK56.fh8

Figura 1- 38. Intervalo y limites de la rotacion de los auxiliares

Frecuencia de arranque, accionamiento auxiliar 1

La frecuencia del accionamiento controlado por el variador de frecuencia debe superar el
limite de 1 Hz establecido mediante estos parametros, antes de que se arranque el
accionamiento auxiliar. El aumento de 1 Hz determina una histéresis para evitar arranques
y paros indtiles. Vea también los parametros 2.1.1y 2.1.2.

Frecuencia de paro, accionamiento auxiliar 1

La frecuencia del accionamiento controlado por variador de frecuencia debe bajar de 1Hz
por debajo del limite establecido mediante estos parametros antes de que se pare el
accionamiento auxiliar. El limite de la frecuencia de paro define ademas, la frecuencia a la
cual la frecuencia del accionamiento controlado por el variador de frecuencia se reduce tras
el arranque del accionamiento auxiliar.
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4.11 PARAMETROS PARA EL CONTROL DESDE EL PANEL

3.1 Posicién del control

Mediante este parametro se puede madificar la posicién activa del control. Para mas
informacién, consulte el Manual del usuario Carel VFD-NXL, Capitulo 7.4.

3.2 Referencia del panel

La referencia de frecuencia se puede regular mediante este parametro desde el panel.
Para mas informacién, consulte el Manual del usuario Carel VFD-NXL, Capitulo 7.4.

3.3 Direccion del panel

0 Adelante: La rotacién del motor es hacia adelante, cuando el panel est4 en la
posicion de control activa.

1 Atras: La rotacion del motor es hacia atras, cuando el panel esta en la posicién
de control activa.

Para mas informacién, consulte el Manual del usuario Carel VFD-NXL, Capitulo 7.4.

34 Boton de Paro activado

Si se desea que el boton de Paro sea un "hotspot" (area sensible) que cierra siempre el
accionamiento a excepcion de la posicion del control seleccionada, asigne a este
parametro el valor 1 (predeterminado).

Consulte el Manual del usuario Carel VFD-NXL, Capitulo 7.4.

35 Referencia 1 PID

La referencia del panel del regulador PID se puede establecer entre 0% y 100%. Este valor
de referencia corresponde a la referencia PID activa si el parametro 2.9.2 = 2.

3.6 Referencia 2 PID

La referencia del panel 2 del regulador PID se puede establecer entre 0% y 100%. Esta
referencia esta activa si la funcién DIN#=12 y el contacto DIN# esté cerrado.
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5. LOGICA DE LAS SENALES DE CONTROL
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Figura 1- 39. Légica de las sefales de control
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