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DOCUMENTAZIONE SINAMICS G110

Guia rapida "Getting Started Guide™

Ofrece todas las informaciones basicas necesarias
para una instalacion y puesta en servicio rapida del
SINAMICS G110.

Instrucciones de uso

Ofrecen informacion sobre instalacién, puesta en
servicio, modos de control, estructura de parametros
del sistema, posibilidades de diagnéstico, datos
técnicos y opciones disponibles del SINAMICS G110.

Lista de Parametros

La lista de pardmetros contiene una descripcidon
detallada de todos los parametros del SINAMICS
G110 estructurados en serie funcional.

SIEMENS

Catalogo

En el catalogo se encuentran todos los datos de
pedido necesarios para los convertidores, los
paneles basicos de mando (Basic Operator Panel:
BOP) y las opciones de comunicacion de la serie
SINAMICS G110.
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English

Changes to the motor thermal protection feature of the MICROMASTER, SIMATIC &
SINAMICS inverters

On 9th November 2010 Underwriters Laboratories Inc.(UL) revised the standard for “safety of power
conversion equipment” which covers Siemens inverters. These changes in the standard become effective
from the 9th of May 2013.

The changes relate to the performance of the software motor protection offered by the inverter, in that
when the inverter is power-cycled it must now retain the motor temperature data for use when power is
reapplied.

The following products have had a software update to comply with the new requirements.

e MICROMASTER 420 software V1.3 or above. (Order No. 6SE6420........ )
e MICROMASTER 430 software V2.2 or above. (Order No. 6SE6430....... )
e MICROMASTER 440 software V2.2 or above. (Order No. 6SE6440....... )
e SINAMICS G110 software V1.2 or above. (Order No. 6SL3211........ )
e SINAMICS G110D software V3.6 or above. (Order No. 6SL3511........ )
¢ SINAMICS Pool CU-2 software V4.6 or above *)
(CU230P-2, CU240E-2, CU240B-2, G120C, CU240D-2, CU250D-2).
e SIMATIC ET200pro FC-2 software V4.7 or above *)

These products now, by default, store the motor temperature (r0034 for SINAMICS G110 and
MICROMASTER 420; r0035 for SINAMICS G110D and MICROMASTER 430/440) and re-use this value
when power is reapplied:

Parameter P0610 has been changed to reflect this new requirement as follows:
The default value of parameter P0610 is now 6 and the following settings have been added:

e Value4 = Warning Only, no reaction, no trip, save temperature on power down.
e Value 5= Warning, Imax reduction, trip FO011, save temperature on power down.
e Value 6= Warning, no reaction, trip FO011, save temperature on power down.

*) Those units have other settings and default values. Please refer to the relevant parameter lists.

The following products will not have the software update to support the new requirements.

e Al MICROMASTER 3 variants (Order No. 6SE32........... )
¢ Al MICROMASTER 410 (Order No. 6SE6410........ )
¢ All MICROMASTER 411 (Order No. 6SE6411........ )
e All MICROMASTER 436 (Order No. 6SE6436........ )
¢ All MICROMASTER MMI / CM2 (Order No. 6SE96........... )

These products are unchanged from their original design, but this is no longer compliant with the new
requirements.

These products may still bear the UL symbol but it is now the end users responsibility to provide listed
motor overload protection external to the inverter.

We suggest the end user consider devices such as the Siemens overload relay 3RU series on the motor
side of the inverter in order to provide the motor protection, details of which can be found at the link
below:

http://www.automation.siemens.com/mcms/industrial-controls/en/protection-equipment/overload-

relays/pages/default.aspx
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Deutsch

Anderung zum thermischen Motorschutz bei Frequenzumrichtern MICROMASTER, SIMATIC
und SINAMICS

Ab 9. November 2010 hat “Underwriters Laboratories Inc.(UL)” den Standard “Safety of power conversion
equipment” gedndert. Davon sind auch Siemens-Frequenzumrichter betroffen. Die Anderung trat am 9.
Mai 2013 in Kraft.

Die Anderung bezieht sich auf die Leistungsfahigkeit der Software fiir den Motorschutz, den der
Frequenzumrichter bietet. Wenn bei dem Frequenzumrichter ein “Power-Cycle” durchgeflhrt wird, muss
der Wert der Motortemperatur beim Wiedereinschalten beibehalten werden.

Folgende Produkte erfiillen die neue Anforderung zum thermischen Motorschutz:

¢ MICROMASTER 420, ab Software V1.3 (Bestell- Nr. 6SE6420........ )
¢ MICROMASTER 430, ab Software V2.2 (Bestell- Nr. 6SE6430....... )
e MICROMASTER 440, Software V2.2. (Bestell- Nr. 6SE6440....... )
e SINAMICS G110, ab Software V1.2 (Bestell- Nr. 6SL3211........ )
e SINAMICS G110D , ab Software v3.6 (Bestell- Nr. 6SL3511........ )
¢ SINAMICS Pool CU-2 , ab Software V4.6 *)
(CU230P-2, CU240E-2, CU240B-2, G120C, CU240D-2, CU250D-2).
e SIMATIC ET200pro FC-2 , ab Software V4.7 *)

Dabei wird in der Werkseinstellung die Motortemperatur gespeichert (r0034 fir SINAMICS G110 und
MICROMASTER 420; r0035 fir SINAMICS G110D und MICROMASTER 430/440) und beim Zuschalten
der Spannung, also nach einem Power Cycle, fir die Berechnung der Motortemperatur verwendet.

Die Anderung wird iiber folgende Erweiterung des Parameters P0610 realisiert.

Neue Einstellmdglichkeiten:

o Wert4 = nurWarnung, keine Reaktion, Temperaturwert beim Ausschalten speichern.

e Wert5= Warnung, Imax reduzieren, Abschaltung mit FO011, Temperaturwert beim Ausschalten
speichern.

o Wert6= Warnung, keine Reaktion, Abschaltung mit FO011, Temperaturwert beim Ausschalten
speichern (neue Werkseinstellung)

*) Bei diesen Geraten gibt es andere Einstellmdglichkeiten und Werkseinstellungen. Beachten Sie die
entsprechenden Listenhandblicher!

Die folgenden Produkte erfiillen die neue Anforderung zum thermischen Motorschutz nicht:

e Alle MICROMASTER 3 Varianten (Bestell- Nr. 6SE32........... )
¢ Alle MICROMASTER 410 (Bestell- Nr. 6SE6410........ )
e Alle MICROMASTER 411 (Bestell- Nr. 6SE6411........ )
e Alle MICROMASTER 436 (Bestell- Nr. 6SE6436........ )
e Alle MICROMASTER MMI / CM2 (Bestell- Nr. 6SE%............ )

Am Original Design dieser Produkte hat sich nichts gedndert, aber sie erflllen nicht mehr die neuen UL
Vorschriften.

Diese Produkte dirfen am Typenschild ein UL Symbol zeigen, aber es ist in der Verantwortung des
Endkunden einen gelisteten externen Motorlberlastschutz einzubauen.

Wir empfehlen dem Endkunden ein Siemens-Uberlastrelais der Serie 3RU motorseitig am
Frequenzumrichter zu installieren, um den Motorschutz zu gewabhrleisten.

Weitere Informationen zu den Sirius 3RU-Uberlastrelais finden Sie unter folgendem Link:
http://www.automation.siemens.com/mcms/industrial-
controls/de/schutzgeraete/ueberlastrelais/Seiten/default.aspx
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Francais

Changement de la fonction de protection thermique du moteur des variateurs de vitesse
MICROMASTER & SINAMICS

Le 09 Novembre 2010 Underwriters Laboratories Inc.(UL) ont révisé les standards sur la “sécurité des
convertisseurs de puissance” (“safety of power conversion equipment”) qui s’appliquent aux variateurs de
vitesse Siemens . Ces changements des standards sont effectifs a partir du 09 Mai 2013.

Les changements se rapportent a la performance de la fonction protection thermique du moteur des
variateurs de vitesse, en ceci que lorsque le variateur de vitesse est mis hors tension, les données
thermiques du moteur doivent désormais étre conservées jusqu'a la prochaine mise sous tension et
utilisation du produit.

Une mise a jour du software sur les produits suivants a été implémentée afin de se conformer aux
nouveaux standards.

e MICROMASTER 420 software V1.3 ou supérieur (Order No. 6SE6420........ )
e MICROMASTER 430 software V2.2 ou supérieur (Order No. 6SE6430....... )
e MICROMASTER 440 software V2.2 ou supérieur (Order No. 6SE6440....... )
e SINAMICS G110 software V1.12 ou supérieur (Order No. 6SL3211........ )
e SINAMICS G110D software V1.3 ou supérieur (Order No. 6SL3511........ )
e SINAMICS Pool CU-2 software V4.6 ou supérieur *)
(CU230P-2, CU240E-2, CU240B-2, G120C, CU240D-2, CU250D-2).
e SIMATIC ET200pro FC-2 software V4.7 ou supérieur *)

Désormais, les produits enregistrent par défaut la température du moteur (r0034 pour SINAMICS G110 et
MICROMASTER 420 ; r0035 pour SINAMICS G110D et MICROMASTER 430/440) et réutilisent cette
valeur dés que la puissance est rétablie sur 'équipement.

Le paramétre P0610 a été modifié afin de refléter ces changements, comme indiqué ci-dessous :
La valeur par défaut du parametre P0610 est désormais 6, et les réglages suivants ont été ajoutés :

e Value4 = Avertissement uniquement, température enregistrée lors de la mise hors tension.

e Value 5= Avertissement et réduction Imax, arrét FO011, température enregistrée lors de la mise
hors tension.

e Value 6 = Avertissement, pas réaction, arrét FO011, température enregistrée lors de la mise hors
tension.

*) Ces appareils ont d’autres possibilités de réglage et d’autres réglages usine. Tenir compte des tables
de parametres !

Les versions de software des produits suivants n’intégrent pas les modifications pour répondre aux
nouveaux standards UL.

tous les MICROMASTER 3 variants (N° deréf. 6SE32........... )
tous les MICROMASTER 410 (N° de réf. 6SE6410........ )
tous les MICROMASTER 411 (N° de réf. 6SE6411........ )
tous les MICROMASTER 436 (N° de réf. 6SE6436........ )
tous les MICROMASTER MMI / CM2 (N° de réf. 6SE%........... )

Ces produits restent inchangés de leur conception d’origine et ne sont pas conforme a ce nouveau
standards UL.

Bien que ces produits aient toujours le marquage UL, les utilisateurs finaux sont maintenant responsables
de la mise en place sur le variateur d’équipement externe de protection thermique moteur listés.

Nous recommandons aux utilisateurs externes d’utiliser des relais de protection thermique c6té moteur
de type Siemens Sirius 3RU.

Plus d’informations sur ces relais sont disponibles sous le lien suivant :
http://www.automation.siemens.com/mcms/industrial-controls/en/protection-equipment/overload-

relays/pages/default.aspx
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Italiano

Modifiche della funzione di protezione termica del motore dei convertitori di frequenza
MICROMASTER, SIMATIC e SINAMICS

In data 9 novembre 2010 Underwriters Laboratories Inc.(UL) ha rivisto lo standard per la "sicurezza delle
apparecchiature di conversione di potenza" (safety of power conversion equipment) che si applica ai
convertitori di frequenza Siemens. Queste modifiche della norma sono entrate in vigore il 9 maggio 2013.

Le variazioni riguardano le caratteristiche della protezione software del motore offerte dal convertitore di
frequenza: quando quest'ultimo viene spento e riacceso deve ora memorizzare i dati termici del motore
per riutilizzarli al momento della riaccensione.

| prodotti seguenti hanno implementato un aggiornamento del software per conformarsi ai nuovi requisiti
normativi.

e MICROMASTER 420 software V1.3 o successiva. (n. di ordinazione 6SE6420........ )
¢ MICROMASTER 430 software V2.2 o successiva. (n. di ordinazione 6SE6430....... )
¢ MICROMASTER 440 software V2.2 o successiva. (n. di ordinazione 6SE6440....... )
e SINAMICS G110 software V1.2 o successiva. (n. di ordinazione 6SL3211........ )
e SINAMICS G110D software V3.6 o successiva. (n. di ordinazione 6SL3511........ )
e SINAMICS Pool CU-2 software V4.6 o successiva *)

(CU230P-2, CU240E-2, CU240B-2, G120C, CU240D-2, CU250D-2).
e SIMATIC ET200pro FC-2 software V4.7 o successiva )

Tali prodotti memorizzano adesso sistematicamente la temperatura del motore (r0034 per SINAMICS
G110 e MICROMASTER 420; r0035 per SINAMICS G110D e MICROMASTER 430/440) e riutilizzano
questo valore alla riaccensione:

Il parametro P0610 & stato modificato come segue per tenere conto di questo nuovo requisito:
Il valore predefinito del parametro P0610 & diventato 6 e sono state aggiunte le seguenti impostazioni:

e Valore 4 = solo avviso, nessuna reazione, nessuna disinserzione, memorizzazione della
temperatura allo spegnimento.

e Valore 5= solo avviso, riduzione Imax, disinserzione FO011, memorizzazione della temperatura
allo spegnimento.

e Valore 6 = solo avviso, nessuna reazione, disinserzione FO011, memorizzazione della
temperatura allo spegnimento.

*) Queste unita presentano impostazioni e valori predefinti differenti. Fare riferimento alla lista parametri
corrispondente.

| prodotti seguenti non implementeranno I'aggiornamento software e di conseguenza non supporteranno i
nuovi requisiti.

Tutte le varianti MICROMASTER 3
Tuttii MICROMASTER 410
Tutti i MICROMASTER 411
Tutti i MICROMASTER 436
Tuttii MICROMASTER MMI / CM2

>

. di ordinazione 6SE32........... )
. di ordinazione 6SE6410........ )
. di ordinazione 6SE6411........ )
. di ordinazione 6SE6436........ )
n. di ordinazione 6SE96........... )

>

>

~ e~~~ ~
>

Questi prodotti restano invariati rispetto alla loro progettazione originale, ma non sono piu compatibili con
i nuovi requisiti.

Questi prodotti possono mantenere il simbolo UL, ma compete all'utente finale assicurare la protezione
esterna contro i sovraccarichi del motore richiesta dalla norma per il convertitore di frequenza.

Per assicurare la protezione del motore si consiglia all'utente finale di ricorrere a dispositivi come i relé di
sovraccarico Siemens della serie 3RU sul lato motore del convertitore di frequenza. Per i dettagli fare

riferimento al link seguente:
http://www.automation.siemens.com/mcms/industrial-controls/en/protection-equipment/overload-

relays/pages/default.aspx
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Espaiiol

Cambios en la funcién de proteccion térmica del motor de los convertidores
MICROMASTER, SIMATIC y SINAMICS

El 9 de noviembre de 2010, Underwriters Laboratories Inc. (UL) revisé el estandar de "seguridad de los
equipos convertidores de energia", que afecta a los convertidores de Siemens. Estos cambios en el
estandar entraron en vigor el 9 de mayo de 2013.

Los cambios estan relacionados con el rendimiento de la proteccion del motor por software ofrecida por
el convertidor, por la cual, cuando el convertidor se apaga y se vuelve a encender, debe conservar los
datos sobre la temperatura del motor para utilizarlos al volver a arrancar.

Para cumplir con los nuevos requisitos, se ha actualizado el software de los productos siguientes.

e Software MICROMASTER 420 V1.3 o superior. (Ref. 6SE6420........ )
e Software MICROMASTER 430 V2.2 o superior. (Ref. 6SE6430....... )
¢ Software MICROMASTER 440 V2.2 o superior. (Ref. 6SE6440....... )
o Software SINAMICS G110 V1.2 o superior. (Ref. 6SL3211........ )
e Software SINAMICS G110D V3.6 o superior. (Ref. 6SL3511........ )
e Software SINAMICS Pool CU-2 V4.6 o superior *)
(CU230P-2, CU240E-2, CU240B-2, G120C, CU240D-2, CU250D-2).
e Software SIMATIC ET200pro FC-2 V4.7 o superior. )

De forma predeterminada, estos productos almacenan la temperatura del motor (r0034 para SINAMICS
G110 y MICROMASTER 420; r0035 para SINAMICS G110D y MICROMASTER 430/440) y reutilizan ese
valor al volver a arrancar:

El parametro P0610 se ha modificado para reflejar este nuevo requisito de la forma siguiente:
El valor predeterminado del parametro P0610 ahora es 6, y se han afiadido los siguientes ajustes:

e Valor4 =  Solo aviso, sin reaccion, sin disparo, guardar temperatura al apagar.
e Valor5=  Aviso, reduccion Imax, disparo FO011, guardar temperatura al apagar.
e Valor6=  Auviso, sin reaccion, disparo FO011, guardar temperatura al apagar.

*) Estas unidades tienen otros ajustes y valores predeterminados. Consulte las listas de parametros
pertinentes.

Los productos siguientes no dispondran de la actualizacién de software para cumplir los nuevos
requisitos.

Todas las variantes de MICROMASTER 3 (Ref. 6SE32........... )
Todos los MICROMASTER 410 (Ref. 6SE6410........ )
Todos los MICROMASTER 411 (Ref. 6SE6411........ )
Todos los MICROMASTER 436 (Ref. 6SE6436........ )
Todos los MICROMASTER MMI/CM2 (Ref. 6SE9%6........... )

Estos productos no han sufrido cambios respecto a su disefio original, pero ya no cumplen los nuevos
requisitos.

Estos productos todavia pueden llevar el simbolo UL, pero ahora es responsabilidad de los usuarios
finales proporcionar una proteccién homologada contra sobrecarga del motor externa al convertidor.

Para la proteccion del motor, recomendamos al usuario final dispositivos como el relé de sobrecarga de
la serie 3RU de Siemens en el lado del motor del convertidor. Puede encontrar informacion detallada en
el enlace siguiente:
http://www.automation.siemens.com/mcms/industrial-controls/en/protection-equipment/overload-

relays/pages/default.aspx
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Versién de firmware
V1.0& 1.1
(en la pagina 4)

Parametros 1
Alarmas y Peligros 2
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Informacién importante

Esta lista de parametros solo se debe utilizar junto con las instrucciones de

servicio del SINAMICS G110.

ADVERTENCIA

Especialmente hay que observar las advertencias e instrucciones de seguridad de

las instrucciones de servicio.

Las instrucciones de servicio se encuentran en el Internet bajo
http://www.siemens.com/sinamics-g110, o en el CD-ROM "SINAMICS G110,

Documentacién y softwaretools" que puede pedir a su delegaciéon de Siemens bajo
la referencia: 6SL3271-0CA00-0AGO.

DC

intermedio

PQO727: Método de control 2-hilos/3-hilos
P1234: Frecuencia de inicio frenado por

P1236: Frenado combinado
P1334: Margen de activacién de la
compensacion de deslizamiento
P2172: Umbral tensién del circuito

P1215-P1217: Optimacion freno de
mantenimiento del motor

Edicion | Vélida para | Estados y modificaciones Referencia del
version de convertidor
firmware 6SL3211-0XXXX-XXXX
04/2003 | 1.0 Primera edicién Ultimo digito “0”
6SL3211-0xxxx-xxx0
11/2004 [ 1.0 Ultimo digito “0”
6SL3211-0xxxx-xxx0
1.1 Nuevas funciones afiadidas: Ultimo digito “1”

6SL3211-0xxxx-xxx1

Calidad Siemens aprobada para software y formacion
conforme a DIN ISO 9001, ndmero de registro 2160-01.

No esta permitido reproducir, transmitir o usar este
documento o su contenido a no ser que se autorice
expresamente por escrito. Los infractores estan obligados
a indemnizar por dafios y perjuicios. Se reservan todos los
derechos incluyendo los resultantes de la concesion de
una patente o modelo de utilidad.

© Siemens AG 2004. Reservados todos los derechos.

SINAMICS G110® es una marca registrada de Siemens
AG.

Pueden estar disponibles otras funciones no descritas
en este documento. Sin embargo, este hecho no
constituye obligacion de suministrar tales funciones con
un nuevo control o en caso de servicio técnico.

Hemos comprobado que el contenido de este
documento se corresponde con el hardware y software
en él descrito. Sin embargo no pueden excluirse
discrepancias, por lo que no podemos garantizar que
sean completamente idénticos. La informacién contenida
en este documento se revisa periédicamente y cualquier
cambio necesario se incluira en la préxima edicion.
Agradecemos cualquier sugerencia de mejora.

Los manuales de Siemens se imprimen en papel
ecologico elaborado a partir de madera procedente de
bosques gestionados de forma ecolégica. Durante los
procesos de impresién y encuadernacion no se ha
utilizado ningun tipo de disolventes.

Documento sujeto a cambios sin previo aviso.

Referencia: 6SL3298-0BA11-0EPO

Siemens Sociedad Anénima.
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1 Parametros
1.1 Introduccién a los SINAMICS G110 System Parameters
El esquema de la descripcién de parametros es como se indica a continuacion:
1 Numero Par. 2 Nombre del Param. 9 Mpin: 12 Nivel
[indice] 3 EstC: 5 Tipo de dato 7 Unidad: 10 Def.: 2
4 Grupo-P: 6 activo: 8 Puesta serv. 11 Max:
13 Descripcion:

1. Numero de parametro

Indica el nUmero de parametro pertinente. Los niumeros usados son niumeros de
4-digitos en el margen de 0000 a 9999. Los numeros con el prefijo "r” indican que
el parametro es de "lectura", que visualiza un valor determinado pero que no
puede ser cambiado directamente especificando un valor distinto a través de este
numero de parametro (en estos casos, las comillas "-" aparecen en los lugares
"Unit”, "Min”, "Def” y "Max” en la cabecera de la descripciéon de los parametros).
Todos los demas parametros van precedidos de la letra "P”. Los valores de estos
parametros se pueden cambiar directamente en el margen indicado por "Min” y
"Max” ajustados en la cabecera.

[indice] indica que el parametro es un parametro indexado y especifica el numero
de indices posibles.

2. Nombre del parametro
Indica el nombre del parametro pertinenter

Algunos nombres de parametros incluyen los siguientes prefijos abreviados: Bl,
BO, ClI, y CO seguidos de dos puntos.
SINAMICS G110 no dispone de funcién de interconexién Bico.

Las designaciones paramétricas permanecen inalterables para que se mantenga
la congruencia terminolégica con respecto a los otros convertidores SINAMICS

G110
3. EstC
Estado de servicio de los parametros. Son posibles tres estados:
> Servicio C
> En marcha U
> Listo paralamarcha T

Esto indica cuando se pueden cambiar los parametros. Deben especificarse uno,
dos o los tres estados. Si se especifican los tres estados, significa que es posible
cambiar el ajuste de los parametros en los tres estados.

4. GrupoP
Indica el grupo funcional de un pardmetro en particular.

Nota

El parametro P0004 (Filtro de parametros) actia como un filtro y enfoca el acceso
a los parametros de acuerdo con el grupo funcional escogido.

Lista de Parametros SINAMICS G110
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5. Tipo datos
Los tipos de datos disponibles se muestran en la tabla de abajo.
Notacién Significado
u16 16-bit sin signo
u32 32-bit sin signo
116 16-bit entero
132 32-bit entero
Flotante Coma flotante
6. activo:

Inmediat. los cambios en los valores de los parametros tienen efecto
inmediatamente después de que han sido introducidos, o

Tras Conf. el botdn "P” en el panel de operador (BOP o AOP) debe ser
presionado para que los cambios tengan efecto.

7. Unidad
Indica las unidades de medida aplicables a los valores de los parametros

8. P.serv.rap. (Puesta en servicio)
Indica si es 0 no (Si 0 No) posible cambiar un parametro durante la puesta en
servicio, es decir cuando el P0O010 (grupo de parametros para el servicio) esta
ajustado a 1 (puesta en servicio).

9. Min
Indica el valor minimo al que se puede ajustar el parametro.
10. Def

Indica el valor por defecto, es decir el valor ajustado si el usuario no especifica un
valor determinado para el parametro.

11. Max
Indica el valor maximo al que se puede ajustar el parametro.

12. Nivel

Indica el nivel de acceso de usuario. Hay cuatro niveles de acceso: Estandar,
Ampliado, Experto y Servicio. El numero de los parametros que aparece en cada
grupo funcional depende del nivel de acceso ajustado en el PO003 (nivel de
acceso de usuario).

Lista de Parametros SINAMICS G110
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13. D

escripcion

La descripcién de los parametros consta de las secciones y contenidos listadas a
continuacion. Algunas de estas secciones y contenidos son opcionales y se
omitiran en una base caso-a-caso sino es aplicable.

D
D

escripcion:
iagrama:

Ajustes:

Ejemplo:

D

ependencia:

Explicacién breve de las funciones de los parametros.

Aplicaciones, diagramas para ilustrar los efectos de los
parametros en una curva caracteristica, por ejemplo

Lista de los ajustes aplicados. Esto incluye

Ajustes posibles, Ajustes mas comunes, Indices y Campos de
bits

Ejemplo opcional de los efectos de un ajuste particular del
parametro.

Cualquier condicién debe ser satisfecha en conexion con este
parametro. También cualquier efecto particular, que este
parametro tiene en otros parametro(s) o que otro parametro(s)
tiene en éste.

Peligro/ Advertencia / Precaucion /Nota:

Mas detalles:

Lista de Parametros
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1.2

Puesta en servicio rapida (P0010=1)

Para la puesta en servicio rapida (P0010=1) se requieren los parametos siguientes:

Puesta en servicio (P0010=1)

No Nombre Nivel de Cstat
acceso
P0100 Europa / Norte América 1 C
P0304 Tensién nominal del motor 1 C
P0305 Corriente nominal del motor 1 C
P0307 Potencia nominal del motor 1 C
P0308 CosPhi nominal del motor 3 C
P0309 Rendimiento nominal del motor 3 C
P0310 Frecuencia nominal del motor 1 C
P0311 Velocidad nominal del motor 1 C
P0335 Ventilacion del motor 3 CT
P0640 Factor de sobrecarga del motor [%] 3 CuUT
P0700 Seleccién de la fuente de 6rdenes 1 CT
P1000 Seleccion de la consigna de frecuencia 1 CT
P1080 Velocidad Min. 1 CcuT
P1082 Velocidad Max. 1 CT
P1120 Tiempo de aceleraciéon 1 CUT
P1121 Tiempo de deceleracion 1 CuT
P1135 Tiempo de deceleracion OFF3 3 CuT
P1300 Modo de control 2 CT
P3900 Fin de la puesta en servicio 1 C

Cuando se escoge el P0010=1, el PO003 (nivel de acceso de usuario) se puede usar
para seleccionar los parametros a los que se accede. Este parametro también permite
la seleccién de una lista de parametros definada por el usuario para la puesta en
servicio.

Al final de la secuencia de puesta en servicio, ajuste el P3900 = 1 para llevar a cabo
los célculos del motor y borrar todos los demas parametros (no incluidos en el
P0010=1) a sus valores por defecto.

Nota
Esto se aplica s6lo al modo de puesta en servicio.

Reset a los ajustes de fabrica

10

Para reponer todos los parametros a los ajustes de fabrica, se deben ajustar los
siguientes parametros como se indica:

Ajuste el P0010=30.
Ajuste el P0970=1.

Nota
El proceso de reset tarda aproximadamente 10 segundos en completarse. Reset a los
ajustes de fabrica

Lista de Parametros SINAMICS G110
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Visualizador de siete segmentos
El visualizador de siete segmentos se estructura como se indica a continuacion:

SegmentBit 15 14 13 12 1 10 9 8

T
mipiElelr

SegmentBit 7 6 5 4 3 2 1 0

El significado de los bits pertinentes del visualizador se describen en los parametros
de las palabras de control y estado.

Lista de Parametros SINAMICS G110
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1.3 Descripcion de los parametros

r0000 Visualizador accionamiento Min: - Nivel
Tipo datos: U16 Unidad: - Def: - 1
Grupo P: ALWAYS Max: -
Muestra la visualizacion seleccionada por el usuario en PO005.
Nota:
Pulsando el botén "Fn" durante 2 segundos el usuario puede ver los valores de la tension en el circuito
intermedio, la frecuencia de salida, la tensién de salida y el ajuste de r0000 elegido (definido en P0005).
r0002 Estado del accionamiento Min: - Nivel
Tipo datos: U16 Unidad: - Def: - 3
Grupo P: COMMANDS Max: -
Muestra el est. real del accionamiento
Posibles ajustes:
0 Modo puesta servicio (P0010 !=0)
1 Convertidor listo
2 Fallo accionamiento activo
3 Conv. arranc. (precarga circ.DC)
4 Convertidor funcionando
5 Parada (decelerando)
Dependencia:
El estado 3 s6lo se muestra si se esta precargando el circuito intermedio.
P0003 Nivel de acceso de usuario Min: 1 Nivel
EstC: CuT Tipo datos: U16 Unidad: - Def: 1 1
Grupo P: ALWAYS Activo: Tras Conf. P.serv.rap.: No Max: 4

Define el nivel de acceso a los juegos de parametros. Para las aplicaciones mas simples es suficiente con

el ajuste por defecto.
Posibles ajustes:

1 Estandar
2 Extendido
3 Experto
4 Reservado

P0004 Filtro de parametro Min: 0 Nivel
EstC: CUuT Tipo datos: U16 Unidad: - Def: O 3
Grupo P: ALWAYS Activo: Tras Conf. P.serv.rap.: No Max: 21

Filtra en funcién de la funcionalidad de los parametros disponibles para permitir un procedimiento de puesta

en servicio mas dirigido.
Posibles ajustes:

0 Todos los parametros

2 Convertidor

3 Motor

7 Comandos, /O binarias

8 ADC

10 Canal de consigna / RFG

12 Caracteristicas convertidor

13 Control de motor

20 Comunicacién

21 Alarmas/avisos/monitorizacion
Ejemplo:

Con P0004 = 8 solo se visualizan los parametros del ADC.

Valor| GrupoP Grupo Seccion de parametros

0 ALWAYS | Todos los parametros

2 INVERTER | Parametros del convertidor 0200 .... 0299

3 MOTOR Parametros del motor 0300 ... 0399 + 0600 .... 0699
7 | COMMANDS | Ordenes de control: entradas y salidas digit. | 0700 .... 0749 + 0800 ... 0899
8 TERMINAL | Entradas y salidas analogicas 0750 .... 0799

10 SETPOINT | Canal de consigna y generador de rampas 1000 .... 1199

12 FUNC Funciones del convertidor 1200 .... 1299

13 CONTROL [ Control y regulacion del motor 1300 .... 1799

20 COMM Comunicacién 2000 .... 2099

21 ALARMS Fallos, alarmas, monitorizacion 2100 .... 2199

12

Lista de Parametros SINAMICS G110
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P0005 Seleccion de la indicacion Min: 2 Nivel
EstC: CcuT Tipo datos: U16 Unidad: - Def: 21 2
Grupo P: FUNC Activo: Tras Conf. P.serv.rap.: No Max: 4000

Selecciona la visualizacion para el parametro r0000 (Visualizacion accionamiento).

Frecuentes ajustes:

21 Frecuencia real

25 Tension de salida

26 Tension circuito intermedio
27 Corriente de salida

Indication:

Detalles:

P0010

Estos ajustes soélo se refieren a nimeros de parametro de soélo lectura (rxxxx).

Consultar las descripciones de los parametros rxxxx correspondientes.

Filtro params para puesta serv. Min: 0 Nivel
EstC: CT Tipo datos: U16 Unidad: - Def: O 1
Grupo P: ALWAYS Activo: Tras Conf. P.serv.rap.: No Max: 30

Filtros de parametros para que s6lo puedan seleccionarse los parametros relacionados con un grupo
funcional .

Posibles ajustes:

0 Preparado

1 Guia basica

2 Convertidor

29 Descarga

30 Ajustes de fabrica

Dependencia:

Poner a 0 para que el convertidor arranque.

P0003 (Nivel de acceso de usuario) determina también el nivel de acceso a parametros.

Nota:

P0010 =1

El convertidor se puede configurar muy rapida y facilmente ajustando P0010 = 1. Después de que s6lo son
visibles los parametros importantes (p.ej.: P0304, P0305, etc.). El valor de estos parametros debe
introducirse consecutivamente. El final de la configuracion rapida y el inicio del célculo interno se realizaran
ajustando P3900 = 1 - 3. Después, el parametro P0010 el P3900 se reinicializara a cero automaticamente.

P0010 =2
Solo para tareas de revision.

P0010 =29

Para transferir un archivo de parametros por medio de una herramienta de PC (p.ej.: STARTER), se
ajustara a 29 el parametro P0010 por parte de la herramienta de PC. Una vez finalizada la descarga, la
herramienta de PC reinicializara a cero el parametro P0010.

P0010 =30

Al reinicializar los parametros del convertidor, hay que ajustar a 30 el parametro P0010. La reinicializacion
de los parametros se comenzara ajustando el parametro P0970 = 1. El convertidor reinicializara
automaticamente todos sus parametros a sus configuraciones por defecto. Esto se puede demostrar
beneficioso si percibe usted problemas al establecer los parametros y desea volver a arrancar.

Lista de Parametros SINAMICS G110
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P0014[3] Modo guardar Min: 0 Nivel
EstC: uT Tipo datos: U16 Unidad: - Def: O 3
Grupo P: - Activo: Tras Conf. P.serv.rap.: No Max: 1

Establece el modo guardar para parametros.
Posibles ajustes:

0 Volatil  (RAM)

1 No volatil (EEPROM)
Indice:

P0014[0] : USS

P0014[1] : Reservado
P0014[2] : Reservado

Nota:
1. Con el BOP siempre se cuardara el parametro en la memoria EEPROM.
2. P0014 se guardara a si mismo en la memoria EEPROM.
3. P0014 no se cambiara al realizar un reinicio de fabrica (P0010 = 30 y P0971 = 1).
4. PO0014 puede transferirse durante una DESCARGA (P0010 = 29).
5. Si"Peticién de guardar via USS = volatil (RAM)" y "P0014[x] = volatil (RAM)", podra usted realizar una
transferencia de todos los valores paramétricos a la memoria no volatil a través de P0971.
6. Sino son consistentes "Peticion de guardar via USS" y P0014[x], siempre tendra superior prioridad el
ajuste de P0014[x] = "guardar no volatil (EEPROM)".
Almacenar peticion via USS Valor de P0014[x] Resultado
EEPROM RAM EEPROM
EEPROM EEPROM EEPROM
RAM RAM RAM
RAM EEPROM EEPROM
r0018 Version del firmware Min: - Nivel
Tipo datos: U32 Unidad: - Def: - 3
Grupo P: INVERTER Max: -
Muestra el numero de version del firmware instalado.
r0019 CO/BO: BOP palabra de mando Min: - Nivel
Tipo datos: U16 Unidad: - Def: - 3
Grupo P: COMMANDS Max: -

Muestra el estado de las ordenes del panel operador.
Campos bits:

Bit00  ON/OFF1

Bito1l OFF2: Paro natural

Bito08 JOG derechas

Bitl1l Inversidn (Cna. inversidn)

Bit1l3 MOP subida

NO
SI
NO
NO

ST
NO
SI
ST

o O o o
I

o

NO

Juny

SI

Bitl4 MOP bajada 0 NO 1 SI

Nota:

Las funciones siguientes pueden ser "conectadas" a botones individuales:

Detalles:

ON/OFF1,

OFF2,

JOG,

INVERSION,

SUBIR FRECUENCIA,
BAJAR FRECUENCIA

La visualizacion de parametros bit (parametros binarios) en la unidad de siete segmentos se encuentra
ilustrada en la lista de pardmetros, seccién "introduccion”.

r0020

CO: Cna. frec. después del RFG Min: - Nivel

Grupo P: CONTROL Max: -

Tipo datos: Float Unidad: Hz Def: - 2

Muestra la consigna de frecuencia activa (entrada del generador de rampas).

r0021

14

CO: Frecuencia real Min: - Nivel

Grupo P: CONTROL Max: -

Tipo datos: Float Unidad: Hz Def: - 2

Muestra la salida de frecuencia real del convertidor (r0024) excluyendo la compensacion del deslizamiento
y la limitaciéon de frecuencia.

Lista de Parametros SINAMICS G110
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r0024 CO: Frecuencia de salida real Min: - Nivel
Tipo datos: Float Unidad: Hz Def: - 3
Grupo P: CONTROL Max: -
Muestra la frecuencia de salida eal (se incluye la compensacion del deslizamiento, regulacion de
resonancia y limitaci{on de frecuencia).
r0025 CO: Tension de salida real Min: - Nivel
Tipo datos: Float Unidad: V Def: - 3
Grupo P: CONTROL Max: -
Muestra [rms] la tensién aplicada al motor.
r0026 CO: Tension cic.interm.filstrada Min: - Nivel
Tipo datos: Float Unidad: V Def: - 2
Grupo P: INVERTER Max: -
Muestra la tension del circuito intermedio.
r0027 CO: Corriente de sal. real Min: - Nivel
Tipo datos: Float Unidad: A Def: - 3
Grupo P: CONTROL Max: -
Displays estimated rms value of motor current [A].
r0034 CO: Temperatura del motor (i2t) Min: - Nivel
Tipo datos: Float Unidad: % Def: - 3
Grupo P: MOTOR Max: -
Muestra la temperatura (i2t) del motor en [%] (modelo 12t: ver parametros P0611, P0614).
Nota:

Un valor del 110 % significa que el motor ha alcanzado su temperatura de trabajo maxima permitida.
Cuando esto ocurre, el convertidor intenta reducir la carga del motor de la forma definida por el parametro
P0610 (reaccion por temperatura del motor 12t). El valor 110 % significa que el motor ha alcanzado su

temperatura de trabajo maxima admisible.

Lista de Parametros SINAMICS G110
6SL3298-0BA11-0EPO

15




11/04

Parametros
r0052 CO/BO:Valor real Palabra estado1 - Nivel
Tipo datos: U16 Unidad: - - 2
Grupo P: COMMANDS -
Muestra la primera palabra de estado activa (formato bit) y puede ser usado para diagnosticar el estado del
convertidor.
Campos bits:
Bit0oO Convertidor listo 0 NO 1 SI
Bito01l Accionam. listo para marcha 0 NO 1 SI
Bit02 Convertidor funcionando 0 NO 1 ST
Bit03 Fallo accionamiento activo 0 NO 1 SI
Bit04 OFF2 activo 0 SI 1 NO
Bit05 OFF3 activo 0 SI 1 NO
BitoO6 Inhibicidén conexidén activa 0 NO 1 SI
Bit07 Alarma accionamiento activa 0 NO 1 SI
Bit08 Desviac.entre cna./val.real 0 SI 1 NO
Bit09 Mando por PZD 0 NO 1 SI
Bitlo0 f _act >= P1082 (f_max) 0 NO 1 ST
Bitl1l Alarma:Limite corr. motor 0 SI 1 NO
Bitl2 Freno mantenim.mot.activado 0 NO 1 SI
Bit13 Motor sobrecargado 0 SI 1 NO
Bitl4 Motor girando hacia derecha 0 NO 1 SI
Bitls Convertidor sobrecargado 0 SI 1 NO

16

Dependencia:

r0052 Bit00 - Bit 02:
Diagrama de estado después de conectar la red y orden ON/OFF1 ==> vaese abajo

Alimentacién gpnectada
1
0 ﬂl

Convertidor listo
ro052 1 I—'l
Bit 00 ! Vi { » t
ON/OFF1 "“., ‘
i I K
0d - >t
Carga previa a(l;tiva
174 ?
X L 5
0 : - - » t
Accionam. listo para marcha i
10052 1 "
Bit 01 / .t

Habilitaci

6n de, impulsos

p-----eeeee

\

Convertidor funcionando
r0052 1

Bit 02

Rampa terminada

r0053 1
Bit 09

r0052 Bit03 "Fallo accionamiento activo":
La salida del Bit3 (Fallo) se invertira en la salida digital (Bajo = Fallo, Alto = Sin fallo).

Lista de Parametros SINAMICS G110

6SL3298-0BA11-0EPO



11/04 Parametros

r0052 Bit08 "Desviac. entre cna. / val. real": ==> vaese abajo

o
OFF ! I >t

sEsssssssn

Desviac. entre cna./val.real
A

e ————]
B

r0052 1

r0052 Bit10 "f_act >= P1082 (f_max)" ==> consultar P1082

r0052 Bit12 "Freno mantenim. mot. activado" ==> consultar P1215

r0052 Bit14 "Motor girando hacia derecha": ==> vaese abajo

ON/OFF1

r0054 ON
Bit 00 >t

A

Invertir

r0054
Bit 11 .t

act

Unidad funcionando
A

r0052
Bit 02 >t

motor marcha
derechok
52

r00

Bit 14
izquierdo

non definido
se muestra ultimo estado

Detalles:
Consultar descripcion de la visualizacion de los siete segmentos dados en la introduccion.

Lista de Parametros SINAMICS G110
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r0053 CO/BO:Valor real Palabra estado2 Min: - Nivel
Tipo datos: U16 Unidad: - Def: - 2
Grupo P: COMMANDS Max: -

Muestra la segunda palabra de estado del convertidor (en formato bit).
Campos bits:

Bit0oO Freno iny.CC act 0 NO 1 SI
Bit01 f act > P2167 (f off) 0 NO 1 sI
Bit02 f act > P1080 (f min) 0 NO 1 SI
Bit06 f act >= Cna. (f_set) 0 NO 1 SI
Bit07 Vdc real. r0026 < P2172 0 NO 1 sI
Bit08 Vdc real. r0026 > P2172 0 NO 1 sI
Bit09 Rampa terminada 0 NO 1 SI
Indicatién:
r0053 Bit00 "Freno iny. CC act" ==> consultar P1233
r0053 Bit01 "f_act > P2167 (f_off)"  ==> consultar P2167
r0053 Bit02 "f_act > P1080 (f_min)" ==> consultar P1080
r0053 Bit06 "f_act >= Cna. (f_set)" ==>vaese abajo
A
ON
OFF >t

fact = fset
r0053 1{ —
Bit06 0 »t
r0053 Bit09 "Rampa terminada” ==> vaese abajo
ON
OFF+ >
L S VNS SR —

N

Rampa terminada

r0053 1H
Bit09 o

Detalles:

Consultar descripcion de la visualizacion de los siete segmentos dados en la introduccion.

Lista de Parametros SINAMICS G110
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r0054 CO/BO:Valor real Palabra mando 1 Min: - Nivel
Tipo datos: U16 Unidad: - Def: - 3
Grupo P: COMMANDS Max: -

Muestra la primera palabra de control del convertidor y puede ser utilizado para diagnosticar que

parametros estan activos.

Campos bits:

r0055

Bit00 ON/OFF1 0 NO 1 sI

Bito1l OFF2: Paro natural 0 SI 1 NO

Bit02 OFF3:Deceleracidn rapida 0 SI 1 NO

Bit03 Impulsos habil. 0 NO 1 sI

Bit04 RFG habilitado 0 NO 1 sI

Bit05 Inicio RFG 0 NO 1 ST

Bito06 Cna habilitada 0 NO 1 SI

Bit07 Acuse de fallo 0 NO 1 SI

Bito08 JOG derechas 0 NO 1 SI

Bit09 JOG izquierda 0 NO 1 SI

Bit10 Control desde el PLC 0 NO 1 sI

Bit1l1l Inversidn (Cna. inversidn) 0 NO 1 SI

Bit13 MOP arriba 0 NO 1 SI

Bitl4 MOP abajo 0 NO 1 sI

Bitl5 Local / Remoto 0 NO 1 SI
Indicatién:

P0054 es idéntico a r2036 si se ha seleccionado el USS mediante P0700 6 P0719 como fuente de 6rdenes.
Detalles:

Consultar descripcion de la visualizacion de los siete segmentos dados en la introduccion.

CO/BO:Pal.control real adicional Min: - Nivel

Tipo datos: U16 Unidad: - Def: - 3
Grupo P: COMMANDS Max: -

Muestra la palabra de control adicional dle ocnConsultartidor y puede ser utilizado para diagnosticaar que

ordenes estan activas.
Campos bits:

r0056

Bit00 Frecuencia fija Bit 0 0 NO 1 SI

Bito1l Frecuencia fija Bit 1 0 NO 1 SI

Bit02 Frecuencia fija Bit 2 0 NO 1 SI

Bit09 Freno CC habil. 0 NO 1 sI

Bit13 Fallo externo 1 0 SI 1 NO
Indication:

P0055 es idéntico a r2037 si se ha seleccionado el USS mediante P0700 6 P0719 como fuente de 6rdenes.
Detalles:

Consultar descripcion de la visualizacion de los siete segmentos dados en la introduccion.

CO/BO: Estado control del motor Min: - Nivel

Tipo datos: U16 Unidad: - Def: - 2

Grupo P: CONTROL Max: -

Muestra el estado de control del motor, el cual puede ser utilizado para diagnosticar el estado del

convertidor.
Campos bits:

Bit00 Ctrl de inicializacidén final 0 NO 1 sI

Bito01l Desmagnetizacidén motor final 0 NO 1 SI

Bito02 Impulsos habil. 0 NO 1 sI

Bit04 Excitacidén motor finalizada 0 NO 1 sI

Bit05 Elevacidén arrangque activada 0 NO 1 SI

Bit06 Elevacidén aceler. activada 0 NO 1 SI

Bit07 Frecuencia es negativa 0 NO 1 sI

Bito8 Debilitam. de campo activado 0 NO 1 SI

Bit09 Consigna de voltios limitada 0 NO 1 SI

Bitlo0 Frec.deslizamiento limitada 0 NO 1 sI

Bit13 Regulador de I-mé&x activo" NO_YES 0 1

Bitl4 Regulador de Vdc-mdx activo 0 NO 1 SI
Indication:

El regulador I-max. (r0056 Bit13) se activa si la corriente de salida (r0027) sobrepasa la corriente de salida

admisible (r0067).
Detalles:
Consultar descripcion de la visualizacion de los siete segmentos dados en la introduccion.
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r0067 CO: Limite corr. real de salida Min: - Nivel
Tipo datos: Float Unidad: A Def: - 3
Grupo P: CONTROL Max: -

Muestra la salida de intensidad maxima del convertidor.
P0305

P0640

Motor | Proteccién motor |—>

777777777777777777777777777777 Min

Inversor

[ Proteccion convertidor —»

Dependencia:
Este valor se ve modificado por el P0640 (Factor sobrecarga motor), la caracteristica de reduccién y la
proteccion térmica de motor y convertidor.

El P0610 (reaccion de temperatura 12t del motor) define la reaccién cuando se alncanza el limite.

Nota:
Normalmente :
- limitacién de intensidad r0067 = intensidad nominal del motor P0O305 x factor sobrecarga motor P0640.

Lista de Parametros SINAMICS G110
20 6SL3298-0BA11-0EPO



11/04 Parametros

P0100 Europa / America del Norte Min: 0 Nivel
EstC: C Tipo datos: U16 Unidad: - Def: O 1
Grupo P: QUICK Activo: Tras Conf. P.serv.rap.: Si Max: 2

Determina si los ajustes de potencia se expresan en [kW] o [hp] (p.e. Potencia nominal del motor P0307).

Los ajustes por defecto para la frecuencia nominal del motor P0310 y la frecuencia maxima P1082 se

ajustan aqui automaticamente, ademas de la consigna de frecuencia P2000.
Posibles ajustes:

0 Europa [kW], 50 Hz

1 Norte América [hp], 60 Hz

2 Norte Ameérica [kW], 60 Hz
Dependencia:

Donde:

- Primera parada del convertidor (p.e. deshabilitacion de todos los pulsos) antes del cambio de este

parametro.

- P0010 =1 (modo puesta en servicio) habilita que los cambios sean hechos.
- Cambiando P0100 se borran todos los parametros nominales del motor asi como otros parametros que
dependen de los parametros nominales del motor (consultar P0340 - calculo de los parametros del

motor).

El ajuste de los interruptores DIP50/60 determina la validez de los ajustes 0 y 1 para P0100 de acuerdo a la

tabla siguiente:

1. El parametro P0O100 tiene mayor prioridad que la posicion del interruptor DIP50/60.

2. Sise desconecta y reconecta la tension de red del convertidor y P0O100 < 2, la posicion del interruptor
DIP50/60 se registra en el parametro P0100.
3. La posicion del interruptor DIP50/60 no actua si P0100 = 2.
DIP50/60 Flow chart
[ e T[U] Giclo de or:éiziic()jr;ado
o S . pm— | tenci
_ potencia P0010 = 1
[ ]
si si
" 0100 = 1
?
ML 4
no si
DIP50/60 = >
50 Hz
Hz ; "
@Hﬁ §
50 OFF Y A 4 A 4
Hz Potencia en kW Potencia en kW Potencia en hp
Frecuencia 50 Hz Frecuencia 60 Hz Frecuencia 60 Hz
P0100 =0 P0100 =2 P0100 =1
Indication:

P0100 ajustado a 2 (==> [kW], frecuencia por defecto 60 [Hz]) no es sobreescrito por los ajustes de los

interruptores DIP50/60 (consultar tabla siguiente).

ro127

Analogue / USS Variant
Tipo datos: U16

Grupo P: INVERTER

Unidad: -

Min: -
Def: -
Max: -

Nivel

2

Este parametro muestra la variante existente de la tarjeta de control.

Posibles ajustes:
0 Analogica
1 uss
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r0200 N°. cédigo real del acumulador Min: - Nivel
Tipo datos: U32 Unidad: - Def: - 3
Grupo P: INVERTER Max: -
Identifica el tipo de equipo segun la tabla siguiente.
Nuamer. Tipo G110 | Tension de entrada | Potencia| Filtro | Cuerpo | Tamafo
codigo G110 Type y frecuencia kW integr. | refriger |construc
4001| 6SL3211-0AB11-2UAx  AIN | 1AC230V 47-63Hz| 0,12 no Y A
4002 6SL3211-0AB12-5UAx  AIN | 1AC230V 47-63Hz| 0,25 no Y A
4003| 6SL3211-0AB13-7UAx  AIN | 1AC230V 47-63Hz| 0,37 no Y A
4004 6SL3211-0AB15-5UAx  AIN | 1AC230V 47-63Hz| 0,55 no Y A
4005/ 6SL3211-0AB17-5UAx  AIN | 1AC230V 47-63Hz| 0,75 no Y A
4006| 6SL3211-0KB11-2UAx  AIN | 1AC230V 47-63Hz| 0,12 no N A
4007| 6SL3211-0KB12-5UAx  AIN | 1AC230V 47-63Hz| 0,25 no N A
4008/ 6SL3211-0KB13-7UAx  AIN | 1AC230V 47-63Hz| 0,37 no N A
4009| 6SL3211-0KB15-5UAx  AIN | 1AC230V 47-63Hz| 0,55 no N A
4010/ 6SL3211-0KB17-5UAx  AIN | 1AC230V 47-63Hz| 0,75 no N A
4011| 6SL3211-0AB21-1UAx  AIN | 1AC230V 47-63Hz| 1,10 no Y B
4012| 6SL3211-0AB21-5UAx  AIN | 1AC230V 47-63Hz| 1,50 no Y B
4013| 6SL3211-0AB22-2UAx  AIN | 1AC230V 47-63Hz| 2,20 no Y C
4014 6SL3211-0AB23-0UAx  AIN | 1AC230V 47-63Hz| 3,00 no Y C
4015 6SL3211-0AB11-2BAX  AIN 1AC230V47-63Hz| 0,12 Cl.A Y A
4016| 6SL3211-0AB12-5BAX  AIN 1AC230V47-63Hz| 0,25 Cl.A Y A
4017| 6SL3211-0AB13-7BAX  AIN 1AC230V47-63Hz| 0,37 Cl.A Y A
4018 6SL3211-0AB15-5BAx  AIN 1AC230V47-63Hz| 0,55 Cl.A Y A
4019 6SL3211-0AB17-5BAx  AIN 1AC230V47-63Hz| 0,75 Cl.A Y A
4020 6SL3211-0KB11-2BAX  AIN 1AC230V47-63Hz| 0,12 Cl.A N A
4021| 6SL3211-0KB12-5BAX  AIN 1AC230V47-63Hz| 0,25 Cl.A N A
4022 6SL3211-0KB13-7BAX  AIN 1AC230V47-63Hz| 0,37 Cl.A N A
4023 6SL3211-0KB15-5BAX  AIN 1AC230V47-63Hz| 0,55 Cl.A N A
4024| 6SL3211-0KB17-5BAX  AIN 1AC230V47-63Hz| 0,75 Cl.A N A
4025 6SL3211-0AB21-1AAX AIN 1AC230V47-63Hz| 1,10 Cl.A Y B
4026 6SL3211-0AB21-5AAX AIN 1AC230V47-63Hz| 1,50 Cl.A Y B
4027| 6SL3211-0AB22-2AAX AIN 1AC230V47-63Hz| 2,20 Cl.A Y C
4028 6SL3211-0AB23-0AAX AIN 1AC230V47-63Hz| 3,00 Cl.A Y C
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Numer. Tipo G110 | Tension de entrada | Potencia| Filtro | Cuerpo | Tamafio
codigo G110 Type y frecuencia kW integr. | refriger |construc

4029 6SL3211-0AB11-2UBx USS | 1AC230V 47-63Hz| 0,12 no Y A
4030 6SL3211-0AB12-5UBx  USS | 1AC230V 47-63Hz| 0,25 no Y A
4031/ 6SL3211-0AB13-7UBx  USS | 1AC230V 47-63Hz| 0,37 no Y A
4032 6SL3211-0AB15-5UBx USS | 1AC230V 47-63Hz| 0,55 no Y A
4033 6SL3211-0AB17-5UBx  USS | 1AC230V 47-63Hz| 0,75 no Y A
4034 6SL3211-0KB11-2UBx USS | 1AC230V 47-63Hz| 0,12 no N A
4035 6SL3211-0KB12-5UBx USS | 1AC230V 47-63Hz| 0,25 no N A
4036 6SL3211-0KB13-7UBx USS | 1AC230V 47-63Hz| 0,37 no N A
4037| 6SL3211-0KB15-5UBx USS | 1AC230V 47-63Hz| 0,55 no N A
4038 6SL3211-0KB17-5UBx USS | 1AC230V 47-63Hz| 0,75 no N A
4039 6SL3211-0AB21-1UBx  USS | 1AC230V 47-63Hz| 1,10 no Y B
4040 6SL3211-0AB21-5UBx USS | 1AC230V 47-63Hz| 1,50 no Y B
4041 6SL3211-0AB22-2UBx USS | 1AC230V 47-63Hz| 2,20 no Y C
4042 6SL3211-0AB23-0UBx USS | 1AC230V 47-63Hz| 3,00 no Y C
4043 6SL3211-0AB11-2BBx, USS | 1AC230V47-63Hz| 0,12 Cl.A Y A
4044 6SL3211-0AB12-5BBx, USS | 1AC230V47-63Hz| 0,25 Cl.A Y A
4045 6SL3211-0AB13-7BBx, USS | 1AC230V47-63Hz| 0,37 Cl.A Y A
4046 6SL3211-0AB15-5BBx USS | 1AC230V47-63Hz| 0,55 Cl.A Y A
4047 6SL3211-0AB17-5BBx, USS | 1AC230V47-63Hz| 0,75 Cl.A Y A
4048 6SL3211-0KB11-2BBx  USS | 1AC230V47-63Hz| 0,12 Cl.A N A
4049 6SL3211-0KB12-5BBx  USS | 1AC230V47-63Hz| 0,25 Cl.A N A
4050 6SL3211-0KB13-7BBx  USS | 1AC230V47-63Hz| 0,37 Cl.A N A
4051 6SL3211-0KB15-5BBx  USS | 1AC230V47-63Hz| 0,55 Cl.A N A
4052 6SL3211-0KB17-5BBx  USS | 1AC230V47-63Hz| 0,75 Cl.A N A
4053 6SL3211-0AB21-1ABx  USS | 1AC230V47-63Hz| 1,10 Cl.A Y B
4054| 6SL3211-0AB21-5ABx  USS | 1AC230V47-63Hz| 1,50 Cl.A Y B
4055 6SL3211-0AB22-2ABx  USS | 1AC230V47-63Hz| 2,20 Cl.A Y C
4056 6SL3211-0AB23-0ABx  USS | 1AC230V47-63Hz| 3,00 Cl.A Y C
Indication:
Parametro r0200 = 0 indica que no ha sido identificada una reserva de potencia.
P0201 Numero codigo Power stack Min: 0 Nivel
EstC: C Tipo datos: U16 Unidad: - Def: O 3
Grupo P: INVERTER Activo: Tras Conf. P.serv.rap.: No Max: 65535
Confirma la reserva de potencia real identificada.
r0206 Potencia nominal conv. [kW]/[hp] Min: - Nivel
Tipo datos: Float Unidad: - Def: - 3
Grupo P: INVERTER Max: -
Muestra la potencia nominal del motor desde el convertidor.
Dependencia:
El valor se muestra en [kW] o [hp] dependiendo del ajuste de PO100 (operacion para Europa / Norte
América).
r0206 [hp] = 0.75 - r0206 [kW]
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r0207[3] Corriente nominal convertidor Min: - Nivel
Tipo datos: Float Unidad: A Def: - 3
Grupo P: INVERTER Max: -
Muestra la corriente nominal del convertidor.
Indice:
r0207[0] : Corriente nominal del convertidor
r0207[1] : Corriente nominal VT
r0207[2] : Corriente nominal CT
Nota:
La corriente nominal VT r0207[1] o corriente nominal CT r0207[2] corresponde al motor estandar de
Siemens IEC de 4 polos adecuado para el ciclo de carga (véase diagrama). Los valores r0207[1] 6 r0207[2]
se utilizan como valores preasignados para P0305 en funcién de la aplicacion CT/VT (ciclo de carga). Si
r0207[1] = r0207[2] no se puede diferenciar entre CT/VT. Los valores se pueden tomar del catalogo
correspondiente o de los que estan almacenados en el convertidor.
Convertidor: corriente/potencia
%
10209 150 %“ Corriente de breve duraciéon
Corriente nominal del
r0207[0] 100 % convertidor (permanente)
85 % -
Corriente de carga base
(con capacidad de sobrecarga)
0 > t
_> <_
-« 300 s >
El diagrama arriba muestra la corriente del convertidor. La corriente nominal del
motor estandar de Siemens de 4 polos es menor que la corriente del convertidor y produce un
sobrecalentamiento cuando se aplica al motor ese ciclo de carga.
r0209 Corriente maxima del convertidor Min: - Nivel
Tipo datos: Float Unidad: A Def: - 3
Grupo P: INVERTER Max: -

Muestra la maxima intensidad de salida del convertidor.

Dependencia:

24

El parametro r0209 depende del descuento, la cual, por su parte, es influenciada por la frecuencia de
impulsos P1800, la temperatura ambiente P0625 y la altura de instalacion.

Los valores para el descuento estan contenidos en las Instrucciones de Servicio.
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P0290 Reaccion convert.ante sobrec. Min: 0 | Nivel
EstC: CT Tipo datos: U16 Unidad: - Def: O | 3 |
Grupo P: INVERTER Activo: Tras Conf. P.serv.rap.: No Max: 1 Lo

Selecciona la reaccion del convertidor ante una sobretemperatura.
Posibles ajustes:
0 Reduccion de frec. de salida
1 Fallo (FO004 / FO005)
Dependencia:
Las siguientes magnitudes fisicas influyen sobre la vigilancia de sobrecarga del convertidor (véase
diagrama):
- Temperatura del disipador de calor
- Convertidor 12t

Reaccion sobrecarga inversor

del convertidor P0290

i_max

Control _’:

del convertidor

|
|
Temperatura |
|
|

Indicatién:

P0290 = 0:

- Lareduccién de la frecuencia de salida solo suele ser efectiva si también se reduce la carga. Esto es
valido por ejemplo para aplicaciones de par variable con una caracteristica de par de giro cuadrado en
forma de bombas o ventiladores.

- Ademas con este ajuste, el regulador I-max. reduce el parametro r0067 (limite corriente real de salida)
si se produce sobretemperatura.

Ocasionalmente puede producirse un fallo, si la accion tomada no reduce suficientemente la temperatura

=====in=ter2a.=============================:
P0295 Tiempo retardo descon. vent. Min: 0 | Nivel
EstC: CuT Tipo datos: U16 Unidad: s Def: O | 3 |
_Gru_po_P:_TERI\AINéL_ __Activo: T_ras_CoEf._ _P.serv.rap.: No _M_éx:_ 3600 |

Ajustado a 0, el ventilador se parara cuando se pare el convertidor, sin retraso.
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P0304 Tension nominal del motor Min: 10 Nivel
EstC: C Tipo datos: U16 Unidad: V Def: 230 1
Grupo P: MOTOR Activo: Tras Conf. P.serv.rap.: Si Max: 2000

Tension nominal motor [V] de la placa de caracteristicas.

El siguiente diagrama muestra una placa de caracteristicas tipica con la localizacion de los datos mas
importantes del motor.

PO310 PO304

E[E[VIE/VE  3-Mot.  1LAT0964-1AA10 ®
ot ol = EO0107/471101 01001 IEC/EN 60034
D-91051 Erlanggn c€

nge 16kg IMB3 090L IP55 Th.CLF

50 Hz 2301400 V MY 60 Hz 460 VA =
() 1L5KW59/3.4 A 1,75 kW 3.4 A
c|s(p 0,81 | 1420/min cos( 0,81 1720/min
220-24c(38cf-420 v [\fy 440-480 VA
6,2-5,4/,6-7.2 » 36-33A

P0307 | PO305
PO308 PO311
Dependencia:
Modificable sélo cuando P0010 = 1 (puesta en servicio basica).

'\ Precuacion:

. La entrada de los datos de la placa de caracteristicas tiene que corresponder al circuito del motor (en
estrella / en tridangulo). Es decir, con un circuitado directo del motor se anotan los datos de la placa de
caracteristicas "en triangulo”.

Conexion trifasica para motores
Alimentacion 1AC 230 V

Inversor

230V 400 V
U1
U1
V1 V1
W1 W1
Conexion de triangulo Conexion de estrella

Nota:
El ajuste de fabrica (Def: Default) depende del tipo de convertidor y de sus datos nominales.
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P0305 Corriente nominal del motor Min:  0.01 Nivel
EstC: C Tipo datos: Float Unidad: A Def: (x) 1
Grupo P: MOTOR Activo: Tras Conf. P.serv.rap.: Si Max: 10000.00

Intensidad nominal del motor [A] de la placa de caracteristicas - ver diagrama en P0304.

Dependencia:

Modificable s6lo cuando P0010 = 1 (puesta en servicio rapida).

Nota:

El valor maximo se define como la intensidad maxima del convertidor (r0209).

Motor asincrono: P0305 max,asyn = 2+ r0209

Para el valor minimo se recomienda, que la relacion entre PO305 (corriente nominal del motor) y r0207
(corriente nominal del convertidor) no sea menor de:

P0305
r0207

VIf:

1
—=
8

Si la relacién entre P0305 y la mitad de r0209 sobrepasa el 1,5, actua el siguiente Derating. Esto es
necesario para proteger al convertidor de sobreoscilaciones.

Imax,lnv

A
r0209

0.7 -r0209

15 25 2-P0305

r0209

(x): El ajuste de fabrica o por defecto (Def: Default) depende del tipo de convertidor, de sus datos
nominales y del motor estandar de Siemens de 4 polos.

P0307 Potencia nominal del motor Min:  0.01 Nivel
EstC: C Tipo datos: Float Unidad: - Def: (x) 1
Grupo P: MOTOR Activo: Tras Conf. P.serv.rap.: Si Max: 2000.00
Potencia nominal del motor [kW/hp] de la placa de caracteristicas.
Dependencia:
Si P0100 = 1, valor estara en [hp] - consultar diagrama P0304 (placa caracteristicas).
Modificable sélo cuando P0010 = 1 (puesta en servicio rapida).
Nota:
(x): El ajuste de fabrica o por defecto (Def: Default) depende del tipo de convertidor, de sus datos
nominales y del motor estandar de Siemens de 4 polos.
P0308 cosPhi nominal del motor Min:  0.000 Nivel
EstC: C Tipo datos: Float Unidad: - Def: 0.000 3
Grupo P: MOTOR Activo: Tras Conf. P.serv.rap.: Si Max: 1.000

Factor de potencia nominal del motor (cosPhi) de la placa de caracteristicas - consultar diagrama P0304.

Dependencia:

- Modificable s6lo cuando P0010 = 1 (puesta en servicio rapida).

- Visible solo si PO003 = 3.

- Se usa solo si la potencia del motor se da en [kW] (o sea P0100=0 6 2)
- En este caso P0309 carece de importancia.

- El ajuste a 0 motiva el célculo interno del valor.

P0309

Rendimiento nominal del motor Min: 0.0 Nivel
EstC: C Tipo datos: Float Unidad: % Def: 0.0 3
Grupo P: MOTOR Activo: Tras Conf. P.serv.rap.: Si Max: 99.9

Rendimiento nominal del motor en [%] de la placa de caracteristicas.

Dependencia:

- Modificable s6lo cuando P0010 = 1 (puesta en servicio rapida).

- Visible solo si PO003 = 3.

- Se usa solo si la potencia del motor se da en [hp] (o sea P0100= 1)
- En este caso P0308 carece de importancia.

- El ajuste a 0 motiva el calculo interno del valor.

Detalles:

Consultar diagrama en P0304 (placa caracteristicas)
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P0310 Frecuencia nominal del motor Min:  12.00 Nivel
EstC: C Tipo datos: Float Unidad: Hz Def:  50.00 1
Grupo P: MOTOR Activo: Tras Conf. P.serv.rap.: Si Max: 650.00

Frecuencia nominal motor [Hz] de la placa de caracteristicas.
Dependencia:
Modificable s6lo cuando PO010 = 1 (puesta en servicio rapida).

Se vuelve a calcular el numero de pares de polos si se cambia el parametro.

Detalles:
Consultar diagrama en P0304 (placa caracteristicas)
P0311 Velocidad nominal del motor Min: 0 Nivel
EstC: C Tipo datos: U16 Unidad: 1/min Def:  (x) 1
Grupo P: MOTOR Activo: Tras Conf. P.serv.rap.: Si Max: 40000

Velocidad nominal motor [rpm] de la placa de caracteristicas.
Dependencia:

- Maodificable s6lo cuando P0O010 = 1 (puesta en servicio rapida).

- El ajuste a 0 motiva el célculo interno del valor.

- La compensacion del deslizamiento en control V/f necesita la velocidad nominal del motor para trabajar
correctamente.

- Se vuelve a calcular el numero de pares de polos si se cambia el parametro.

(x): El ajuste de fabrica (Def: Default) depende del tipo de convertidor, de sus datos nominales y del
motor estandar de Siemens de 4 polos correspondiente.

Nota:

El ajuste de fabrica (Def: Default) depende del tipo de convertidor y de sus datos nominales.
Detalles:

Consultar diagrama en P0304 (placa caracteristicas)

r0330 Deslizamiento nominal Min: - Nivel
Tipo datos: Float Unidad: % Def: - 3

Grupo P: MOTOR Max: -
Muestra el deslizamiento nominal del motor en [%] relativo a P0O310 (frecuencia nominal del motor) y
P0311 (velocidad nominal del motor).

P0335 Refrigeracion del motor Min: 0 Nivel
EstC: CT Tipo datos: U16 Unidad: - Def: O 3
Grupo P: MOTOR Activo: Tras Conf. P.serv.rap.: Si Max: 1
Selecciona el sistema de refrigeracion utilizado.

Posibles ajustes:

0 Autoventilado
1 Ventilacién forzada

P0340 Calculo de parametros del motor Min: 0 Nivel
EstC: CT Tipo datos: U16 Unidad: - Def: O 3
Grupo P: MOTOR Activo: Tras Conf. P.serv.rap.: No Max: 1

Calcula varios parametros del motor, incluyendo:
P0340=1:

- P0346 Tiempo de magnetizacion

- P0347 Tiempo de desmagnetizacion

- P0350 Resistencia estator, fase-a-fase

- P1316 Frecuencia final de elevacién

- P2000 Frecuencia de referencia

Posibles ajustes:

0 Sin calculo
1 Parametrizacion completa

Nota:
Se necesita este parametro durante la puesta en servicio para optimizar el funcionamiento del convertidor.

P0346 Tiempo de magnetizacion Min:  0.000 Nivel

EstC: CuT Tipo datos: Float Unidad: s Def: (x) 3
Grupo P: MOTOR Activo: Inmediat. P.serv.rap.: No Max: 20.000
Ajuste del tiempo de magnetizacion [s], p.e. tiempo de espera entre la habilitacion de pulsos y el comienzo
del arranque. La magnetizacion del motor se realiza durante este tiempo.
El tiempo de magnetizacién se calcula autiomaticamente de los datos del motor y corresponde a la
constante de tiempo del rotor.

Nota:

28

Si el ajuste del sobrepar es superior al 100 %, la magnetizaciéon puede reducirse.

El ajuste de fabrica (Def: Default) depende del tipo de convertidor y de sus datos nominales.
Indicatién:

Una reduccién excesiva de este tiempo puede ocasionar insuficiente magnetizacion en el motor.

(x): El ajuste de fabrica (Def: Default) depende del tipo de convertidor, de sus datos nominales y del
motor estandar de Siemens de 4 polos correspondiente.
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P0347 Tiempo de desmagnetizacion Min:  0.000 Nivel
EstC: CUT Tipo datos: Float Unidad: s Def: (x) 3
Grupo P: MOTOR Activo: Inmediat. P.serv.rap.: No Max: 20.000
Tiempo de cambio permitido después de OFF2 / condicion de fallo, antes habilitar de nuevo los pulsos.
Nota:
El tiempo de desmagnetizacion es aproximadamente 2.5 x constante tiempo rotor en segundos.
El ajuste de fabrica (Def: Default) depende del tipo de convertidor y de sus datos nominales.
Indicatién:
Sin activacién después de una rampa de desaceleracién completa, p.e. después de OFF1, OFF3 o JOG.
El fallo por sobreintensidad ocurrira si el tiempo se reduce excesivamente.
(x): El ajuste de fabrica (Def: Default) depende del tipo de convertidor, de sus datos nominales y del
motor estadndar de Siemens de 4 polos correspondiente.
P0350 Resistencia estator, fase-a-fase Min:  0.00001 Nivel
EstC: CuT Tipo datos: Float Unidad: Ohm Def: (x) 3
Grupo P: MOTOR Activo: Inmediat. P.serv.rap.: No Max: 2000.00000
Valor de la resistencia del estator en [Ohms] para el motor conectado (de linea a linea). El valor del
parametro incluye la resistencia del cable.
P0350 =2- (RCable + RS)
Hay 2 formas de determinar el valor de este parametro:
1. Célculo utilizando
- P0340 = 1 (datos introducidos desde la placa de caracteristicas) o
- P0010 =1, P3900 = 1,2 o 3 (fin de la puesta en servicio rapida).
2. La medida se realiza manualmente utilizando un_ Ohmmetro.
Nota:

Con la medida linea a linea, el valor puede parecer demasiado superior (hasta 2 veces superior) al

esperado.

- El valor introducido en P0350 (resistencia estator) es el obtenido por el tltimo metodo utilizado.

- El ajuste de fabrica (Def: Default) depende del tipo de convertidor y de sus datos nominales.

(x): El ajuste de fabrica (Def: Default) depende del tipo de convertidor, de sus datos nominales y del
motor estandar de Siemens de 4 polos correspondiente.
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P0610 Reaccién temp. 12t en el motor Min: 0 Nivel
EstC: CT Tipo datos: U16 Unidad: - Def: 2 3
Grupo P: MOTOR Activo: Tras Conf. P.serv.rap.: No Max: 2

Define la reacciéon cuando se alcanza el umbral de aviso 12t.

Posibles ajustes:

Aviso, sin reaccion, sin fallo
Aviso y reduccién Imax
Aviso, sin reduccion Imax y fallo (FO011)

Dependencia:

30

1.1 PO614

P0614 = nivel de aviso de sobrecarga 1%

Pyip [%] = Ptayiso[%] - 1.1= P0B14- 1.1

%

A
Umbral de desconexion F0011

PO614 A Umbral de temperatura del motor A0511
*Tipo de temperatura del motor *f (corriente y velocidad)

— f (peso y refrigeracion del motor)

\

TPO611

Dependencia:

Nivel fallo = P0614 (nivel de aviso de sobrecarga 12t)* 110 %

Nota:

El objetivo del I?t del motor es calcular o medir la temperatura del motor y desactivar el
convertidor si existe peligro de que el motor se sobrecaliente.

La temperatura del motor depende de muchos factores, incluido el tamafio del motor, la
temperatura ambiente, el historial de carga del motor y, evidentemente, de la corriente de carga.
(De hecho, el cuadrado de la corriente determina el calentamiento del motor y los aumentos de
temperatura con el tiempo, de ahi [?).

Dado que la mayoria de los motores se enfrian mediante ventiladores incorporados que
funcionan a la velocidad del motor, la velocidad del motor también es importante. Evidentemente,
un motor que funcione a alta corriente (quizas debido a una sobrealimentacion) y a baja
velocidad, se sobrecalentara mas rapidamente que un motor que funcione a 50 o 60 Hz a plena
carga. El convertidor tiene en cuenta estos factores.

Lista de Parametros SINAMICS G110
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P0611 Constante tiempo 12t del motor Min: 0 Nivel
EstC: CT Tipo datos: U16 Unidad: s Def: 100 3
Grupo P: MOTOR Activo: Inmediat. P.serv.rap.: No Max: 16000
El tiempo en el que se alcanza el limite de carga térmica del motor se calcula en funcién de la constante de
tiempo térmica. Si se aumenta ese valor, aumenta el tiempo calculado hasta alcanzar el limite térmico.
El parametro P0611 se estima automaticamente mediante los datos del motor durante la puesta en servicio
rapida o el calculo de los pardmetros del motor (P0340). Una vez terminada la puesta en servicio rapida o
_ el calculo de los parametros del motor se puede sustituir ese valor por el que da el fabricante del motor.
EjemploF;ara un motor bipolar 1LA7063, el valor es de 8 minutos (véase tabla). el valor para P0611 resulta de:
P0611=8min-60 —— = 480's
min
Las constantes de tiempo térmicas, en minutos, para los motores normalizados 1LA7 se indican en la
siguiente tabla:
Tipo 2 polos | 4 polos 6 polos 8 polos

1LA7050 13 13 - -

1LA7053 13 13 - -

1LA7060 8 11 - -

1LA7063 8 13 12 -

1LA7070 8 10 12 12

1LA7073 8 10 12 12

1LA7080 8 10 12 12

1LA7083 10 10 12 12

1LA7090 5 9 12 12

1LA7096 6 11 12 14

1LA7106 8 12 12 16

1LA7107 - 12 - 16

1LA7113 14 11 13 12

1LA7130 11 10 13 10

1LA7131 11 - - -

1LA7133 - 10 14 10

1LA7134 - - 16 -

1LA7163 15 19 20 12

1LA7164 15 - - 14

1LA7166 15 19 20 14

Nota:

P0611 < 99 s (vigilancia 12t desactivada):

La activacion del calculo 12t se lleva a cabo ajustando un valor de parametro > 99 s.

Si es necesario se puede cambiar la constante de tiempo del motor por medio de P0611 con lo cual se

cambia el valor calculado.

El valor resultante se visualiza en r0034. Si este valor alcanza el valor definido en P0614 (ajuste fabrica:
110%) se genera el aviso A0511 y se inicia una reacciéon segin P0610. Si se alcanza el umbral de

desconexién se genera un fallo.
El parametro r0034 es apropiado para vigilar que la temperatura calculada del motor no suba en exceso.

r0027
P0305

r0021

]2

P0611

o

=

Umbral de desconexién

r0034

1.1-P0614

A 4

P0310
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P0614 Nivel al. p.sobrecarga 12t motor Min: 0.0 Nivel
EstC: CuT Tipo datos: Float Unidad: % Def: 110.0 3
Grupo P: MOTOR Activo: Tras Conf. P.serv.rap.: No Max: 400.0

Define el valor [%] al cual se genera el aviso A0511 (sobretemperatura del motor).

El calculo 12t del motor se utiliza para estimar un periodo maximo tolerable (p.e. sin sobretemperatura) para
la sobrecarga del motor. El valor del célculo 12t es considerado = 100 % cuando se alcanza este periodo

maximo tolerable (ver r0034).
Dependencia:
Un fallo por sobretemperatura (F0011) se produce al 110 % de este nivel.

Pyip [%] = Ptayiso[%] - 1.1= P0614- 1.1

%
A
1.1 PO614

P0614

*Tipo de temperatura del motor *f (corriente y velocidad)

— f (peso y refrigeracion del motor)

\

Umbral de desconexion F0011
A Umbral de temperatura del motor A0511

PO611
P0640 Factor sobrecarga motor [%)] Min:
EstC: CuUT Tipo datos: Float Unidad: % Def:
Grupo P: MOTOR Activo: Inmediat. P.serv.rap.: Si Max:

10.0 Nivel
150.0
400.0 3

Define el limite de intensidad de sobrecarga del motore en [%] relativo a P0305 (intensidad nominal del

motor).
Dependencia:

Limitado a la intensidad maxima del convertidor o al 400 % de la intensidad nominal del motor (P0305), el

cual sea inferior.

min (r0209, 4 - P0305) 100

P0640max =
P0305

Lista de Parametros SINAMICS G110
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P0700 Seleccion fuente de ordenes Min: Nivel
EstC: CT Tipo datos: U16 Unidad: - Def: 1
Grupo P: COMMANDS Activo: Tras Conf. P.serv.rap.: Si Max:

Selecciona la fuente para la orden digital.

Posibles ajustes:

0 Ajuste por defecto de fabrica
1 BOP (teclado)
2 Terminal
5 uss
Ejemplo:
SINAMICS G110 CPM110 AIN (Defecto: P0700 = 2)
BOP Control de secuencia
A A
Terminal |- v L
\ Canal
1 P0700=2 del punto Control
[l —p
> de ajuste del motor

SINAMICS G110 CPM110 USS (Defecto: P0700 = 5)

BOP Control de secuencia
7y 7y
Terminal v l
Canal
P0700=5 del Control
................. punto |
uss P> de ajuste del motor

Dependencia:

El pardmetro P0719 tiene mayor prioridad que P0700.

Al modificar PO700 se resetean todas las entradas digitales (P0701, ....) al ajuste de fabrica. Las entradas

digitales se tienen que supervisar cada vez que se modifiquen sus ajustes.

Nota:

Solo se puede ajustar P0700 = 5 (relacionado con las sefiales ON / OFF / REV para la puesta en marcha y
el cambio de giro, via bus USS) si P0727 = 0 (modo de control Siemens estandar).

Nota para variante USS:

Es posible realizar una combinacién de dos fuentes de ordenes (via USS P0700=5 y entradas digitales

P0701-P0703) utilizando los métodos de control en P0727.
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P0701 Funcion de la entrada digital 0 Min: 0 Nivel
EstC: CT Tipo datos: U16 Unidad: - Def: 1 2
Grupo P: COMMANDS Activo: Tras Conf. P.serv.rap.: No Max: 29

Selecciona la funcién de la entrada digital 0 (DIN 0).

34

DIN channel
|
S Q Kl.6 P24 . o Function of digital input 0
; . Debounce time for digital inputs 0. 29
! 0.3
? K7 0V P0O724 (3) P‘%ﬂ
o 1 :
e 24V R T O N Z <
i Sp R |8
| oL
: 290
| OV
CO/BQ: Binary input values
Posibles ajustes:
0 Entrada digital deshabilitada
1 ON/OFF1
2 ON inverso /OFF1
3 OFF2 - parada natural
4 OFF3 - deceleracion rapida
9 Acuse de fallo
10 JOG derechas
11 JOG izquierda
12 Inversion
13 MOP subida (incremento frec.)
14 MOP bajada (decremento frec.)
15 Frec. fija (seleccion directa)
16 Frec. fija (sel. dir. + MARCHA)
21 Local/remoto
25 Act. freno inyecc.corr.continua
29 Fallo externo

Dependencia:

Véase P0727: redefinicion de los ajustes 1,2y 12
Los siguientes ajustes son siempre operantes para P0701, independientemente del parametro P0719:

- OFF2 3
- OFF3 4
- Acuse de fallo 9
- Frec. fija (seleccion directa) 15
- Local/remoto 21
- Fallo externo 29
Detalles:
JOG ==> consultar parametro P1058
MOP ==> consultar parametro r1050

Frecuencia fija
Act. freno inyecc.corr.continua

==> consultar parametro P1001
==> consultar parametro P1232
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P0702 Funcion de la entrada digital 1 Min: 0 Nivel
EstC: CT Tipo datos: U16 Unidad: - Def: 12 2
Grupo P: COMMANDS Activo: Tras Conf. P.serv.rap.: No Max: 29

Selecciona la funcién de la entrada digital 1 (DIN 1).
Posibles ajustes:

0 Entrada digital deshabilitada
1 ON/OFF1
2 ON inverso /OFF1
3 OFF2 - parada natural
4 OFF3 - deceleracion rapida
9 Acuse de fallo
10 JOG derechas
11 JOG izquierda
12 Inversion
13 MOP subida (incremento frec.)
14 MOP bajada (decremento frec.)
15 Frec. fija (seleccién directa)
16 Frec. fija (sel. dir. + MARCHA)
21 Local/remoto
25 Act. freno inyecc.corr.continua
29 Fallo externo

Detalles:

Consultar P0701 (funcién de la entrada digital 0).
Véase P0727: redefinicion de los ajustes 1,2y 12

P0703 Funcidn de la entrada digital 2 Min: 0 Nivel
EstC: CT Tipo datos: U16 Unidad: - Def: 9 2
Grupo P: COMMANDS Activo: Tras Conf. P.serv.rap.: No Max: 29

Selecciona la funcién para la entrada digital 2 (DIN 2).
Posibles ajustes:

0 Entrada digital deshabilitada
1 ON/OFF1
2 ON inverso /OFF1
3 OFF2 - parada natural
4 OFF3 - deceleracion rapida
9 Acuse de fallo
10 JOG derechas
11 JOG izquierda
12 Inversion
13 MOP subida (incremento frec.)
14 MOP bajada (decremento frec.)
15 Frec. fija (seleccién directa)
16 Frec. fija (sel. dir. + MARCHA)
21 Local/remoto
25 Act. freno inyecc.corr.continua
29 Fallo externo

Detalles:

Consultar P0701 (funcién de la entrada digital 0).
Véase P0727: redefinicion de los ajustes 1,2y 12

P0704 Funcion de la entrada digital 3 Min: 0 Nivel
EstC: CT Tipo datos: U16 Unidad: - Def: O 2
Grupo P: COMMANDS Activo: Tras Conf. P.serv.rap.: No Max: 29

Selecciona la funcién de la entrada digital 3 (via entrada analogica).
Posibles ajustes:

0 Entrada digital deshabilitada
1 ON/OFF1
2 ON inverso /OFF1
3 OFF2 - parada natural
4 OFF3 - deceleracion rapida
9 Acuse de fallo
10 JOG derechas
11 JOG izquierda
12 Inversion
13 MOP subida (incremento frec.)
14 MOP bajada (decremento frec.)
21 Local/remoto
25 Act. freno inyecc.corr.continua
29 Fallo externo
Detalles:

Consultar P0701 (funcién de la entrada digital 0).
Véase P0727: redefinicion de los ajustes 1,2y 12
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P0719[2] Seleccion de comandos&frec.cna. Min: 0 Nivel
EstC: CT Tipo datos: U16 Unidad: - Def: O 3
Grupo P: COMMANDS Activo: Tras Conf. P.serv.rap.: No Max: 55

Interruptor central para seleccionar la fuente para la orden de control del convertidor.
Las fuentes de ordenes y consignas pueden ser cambiadas independientemente.

Los diez digitos seleccionan la fuente de ordenes y los digitos de unidades seleccionan la fuente de
consigna.

Los dos indices de este parametro se utilizan para conmutar local/remoto. La sefial local/remoto conmuta
entres estos ajustes.

El ajuste por defecto es 0 para el primer indice (p.e. se activa la parametrizacién normal). El segundo indice
es para el control via BOP (p.e. activando la sefial local/remoto conmutara a BOP).
Posibles ajustes:

0 Cmd = P0700 Cna = P1000

1 Cmd = P0700 Cna = MOP cna.

2 Cmd = P0700 Cna = Cna analog.

3 Cmd = P0700 Cna = Frec. fijas

5 Cmd = P0700 Cna =USS

10 Cmd = BOP Cna = P1000

11 Cmd = BOP Cna = MOP cna.

12 Cmd = BOP Cna = Cna analog.

13 Cmd = BOP Cna = Frec. fijas

15 Cmd = BOP Cna = USS

50 Cmd = USS Cna =P1000

51 Cmd = USS Cna = MOP cna.

52 Cmd = USS Cna = Cna analog.

53 Cmd = USS Cna = Frec. fijas

55 Cmd = USS Cna = USS
Indice:

P0719[0] : 1ra. Fuente de control (Remoto)
PO719[1] : 2da. Fuente de control (Local)
Dependencia:
El parametro P0719 tiene mayor prioridad que P0O700 y P1000.
Nota:
Los dos indices de este parametro sirven para conmutar entre local y remoto. La sefial local/remoto
conmuta entre estos ajustes.
El segundo indice es para control via BOP (o sea activando la sefial local/remoto pasara a BOP).

P0810
OI——OO\
» ] 16 No
o Terminal |~ >
[} 0
©
S P0719 [0] = 00 Cmd A 4
O .
© P0700 ”| Remoto [1—2o\
2 PO719 [1] = 11 Cmd No Control de secuencia
- = o m |——o
§ BOP "| Local ! 4 4
L
—. uss* —— . —. —.—. —_—— =
[2]
@ P0719[0]=00 .| Cna A v
E’ o Remoto [T—o Canal Control
g P0719 [1] = 11 C |, delpunto = 4 motor
o MOP > na | s de ajuste
o Local
©
2 ADC **)
(]
>
(s
FF

*) solo para SINAMICS G110 CPM110 USS
**) solo para SINAMICS G110 CPM110 AIN
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r0722 CO/BO: Valor de las entradas dig Min: - Nivel
Tipo datos: U16 Unidad: - Def: - 3
Grupo P: COMMANDS Max: -
Muestra el estado de las entradas digitales.
Campos bits:
Bit00  Entrada digital 0 0 APAGADO 1 ENCENDIDO
Bit01  Entrada digital 1 0 APAGADO 1 ENCENDIDO
Bit02  Entrada digital 2 0 APAGADO 1 ENCENDIDO
Bit03 Entrada digital 3 via ADC 0 APAGADO 1 ENCENDIDO
Nota:
El segmento se ilumina cuando la sefial se activa.
P0724 T.elim.de reb.para entradas dig. Min: 0 Nivel
EstC: CT Tipo datos: U16 Unidad: - Def: 3 3
Grupo P: COMMANDS Activo: Inmediat. P.serv.rap.: No Max: 3

Define el tiempo de supersion rebote (tiempo de filirado) usados para las entrada digitales.

Posibles ajustes:

0 Sin tiempo de eliminacion rebote
1 2.5 ms eliminacioén rebote

2 8.2 ms eliminacioén rebote

3 12.3 ms eliminacién rebote

P0727 Método de control 2-hilos / 3-hilos
EstC: CT Tipo datos: U16

Grupo P: COMMANDS Activo: Tras Conf.

Unidad: -

Min: 0
Def: 3
P.serv.rap.: No Max: 3

Nivel

Determina el método de control via bornes

Posibles ajustes:

0 Siemens estandar (marcha / sentido giro)
1 2-hilos (FWD / REV)

2 3-hilos (FWD P/ REV P)

3 3-hilos (marcha P / sentido giro)

"P" significa "Pulsar"; "FWD" significa "Sentido horario" ("FORWARD");

"REV" significa "Sentido antihorario" ("REVERSE")

Si se selecciona uno de los modos de control por medio de P0727, se redefine el significado de las

entradas digitales (P0701 a P0704) como se muestra en la siguiente tabla:

Redefinicion de las entradas digitales

Ajustes en P0727=0
. P0727=1 P0727=2 P0727=3
P0701 - P0704 (cong::é:ézr:\ens (control 2-hilos) | (control 3-hilos) | (control 3-hilos)
1 ON/OFF1 ON_FWD STOP ON_PULSE
2 ON REV/OFF1 ON_REV FWDP OFF1/HOLD
12 REV REV REVP REV

Nota:

Para las consignas fijas de frecuencia véase P1000 y P1001.

El funcionamiento de los diferentes métodos de control se describe a continuacioén:
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Control Siemens estandar via ON/OFF1 y REV

ON/QFF1 —"—] ON/OFF1 ——]

REV —"— REV —Fo—

Entradas de Control equivalentes

ON/OFF1 Activa
Ordenes de >
control
REV Activa Activa
>
FrecuenciaT
convetidor - 3 -
fsal Tiempo
o = OFF1

Siemens estandar via ON/OFF1 y ON_REV/OFF1

ON/OFF1 —/"—] ON/OFF{ —7—]

ON_REV/OFF1—/—] ON_REV/OFF1——]|

Entradas de control equivalentes

ON/OFF1 |Act| [ Activa
Ordenes de
control ON_REV/OFF1 Activa _

Frecuencia
convertidor o

o >
/ Tiempo

o = OFF1

f sal
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Control 2-hilos via ON_FWD y ON_REV
: KA1 :
ON_FWD—| | ON_FWD—"— ON_FWD—"—
K2
ON_REV — | ON_REV —/'— ON_REV ——
Entradas de control equivalentes
ON_FWD |Act| [ Activa Act. Act. >
Ordenes de
control ON REV Activa Activa
= -
Frecuencia ™
convertidor > o
3 -
f sal \o Tiempo
// P
o = OFF1
Control 3-hilos via FWDP, REVP y STOP
STOP—h— STOP —alo—
FWDP—/—| FWDP—5—
REVP—"— REVP—5—
Entradas de control equvalentes
STOP Activa Activa
| N
Orden se Ignora
Ordenesde  \pp ﬂ k—|
control >
REVP A 3 Activa
y 2]
Frecuencia
Convertidor | 3 3
: 57 5 >
f sal /" Tiempo
o= OFF1
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40

Control 3-hilos via ON_PULSE, OFF1/HOLD y REV

ON_PULSE —'—

OFF1/HOLD —™—

REV —'—

ON_PULSE k|
OFF 1/HOLD —ele—]
REV ——]

Entradas de control equivalentes

Orden se ignora

Ordenes de orF1/HOLD

control

f sal

ON_PULSE Activa
) 4] -
Activa ¥ | Activa
\ >
REV Activa | Activa
} >
Frecuencia ‘
Convertidor 3 | >
7
\ // \/Tiempo
0 = OFF1
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P0731 Funcion de salida digital 0 Min: 0 Nivel
EstC: CuT Tipo datos: U16 Unidad: - Def: 5 3
Grupo P: COMMANDS Activo: Tras Conf. P.serv.rap.: No Max: 22
Define la fuente de la salida digital 0 (DOUT 0).
Canale DOUT
0. 22
P0O731 (5) o1
T P0748 (0) |
T -
g o0 . !
c [© . |
5| . " —1 .
Sk i ' —3 , DoUT+
[T
lo23 R 1; 24V DC 50 mA
—ODOUT-
1
Posibles ajustes:
Estado de las salidas digitales (0 = abierta 1 = cerrada)
Ajustes Active Estado
0 Inactivo 0 (siempre)
1 Activo - 1 (siempre)
2 Convertidor listo High 1
3 Convertidor listo para funcionar High 1
4 Convertidor funcionando High 1
5 Fallo activo High 0
6 OFF2 activo Low 0
7 OFF3 activo Low 0
8 Activacion inhibicion High 1
9 Aviso convertidor activo High 1
10 Desviacién consigna/valor real (r0021) < 3 Hz High 1
11 Control PZD (Control Datos Proceso. P700=5) High 1
12 Frecuencia real = P1082 (fmax) High 1
13 Aviso: Limitacion intensidad motor High 0
14 Freno mantenimiento motor (MHB. freno abierto) High 1
15 Sobrecarga motor High 0
16 Direccion marcha motor sentido horario High 1
17 Sobrecarga convertidor High 0
18 Freno DC activo High 1
19 Frecuencia real f_act > P2167 High 1
20 Frecuencia real f_act > P1080 (f_min) High 0
21 Frecuencia real f_act >= consigna High 1
22 Rampa finalizada High 1
23 Vdc real r0026 > P2172 High 1
Nota:
El mensaje "fallo activo" (r0052 bit03) se invierte cuando se emite via salida digital.
Detalles:
Monitor functions > Ver parametros r0052, r0053
Freno mantenim.mot. = Ver parametros P1215
DC-Brake > Ver parametros P1232, P1233, P1234
r0747 CO/BO: Estado de salidas digital Min: - Nivel
Tipo datos: U16 Unidad: - Def: - 3
Grupo P: COMMANDS Max: -
Muestra el estado de las salidas digitales (también incluye inversion de las salidas digitales a través de
P0748).
Campos bits:
Bit0oO DOUT 0 cerrada 0 NO 1 SI
Dependencia:
Bit0= 0:

Optocoupler abierto

Bit0O= 1:
Optocoupler cerrado
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P0748 Invertir las salidas digitales Min: 0 Nivel
EstC: CuT Tipo datos: U16 Unidad: - Def: 0 3
Grupo P: COMMANDS Activo: Tras Conf. P.serv.rap.: No Max: 1
Define los estados alto y bajo del relé par una funcién dada.
Campos bits:
Bit0O Inversidn DOUT 0 0 NO 1 SI
r0752 Valor real de entrada en ADC Min: - Nivel
Tipo datos: Float Unidad: V Def: - 3
Grupo P: TERMINAL Max: -
Muestra el valor suavizado de la entrada analdgica en voltios previo al bloque de caracteristicas.
N O O O
| PR r0754
KL PO753 G o @&  PO761
"
iKLg v Yidd P1000 = 2
A ADC ADC .
KL10 Escalada I Zona Punto ajuste
D muerta
! 10752
P0704 = x
1 1.7V
0 i I Funcion
39V I r0722 >
r0722.3)
P0753 Tiempo de filtrado de la ADC Min: 0 Nivel
EstC: CuT Tipo datos: U16 Unidad: ms Def: 3 3
Grupo P: TERMINAL Activo: Tras Conf. P.serv.rap.: No Max: 10000
Define el tiempo de filtrado (filtro PT1) en [ms] para la entrada analégica.
Nota:
Incrementando este tiempo (suavizado) se reduce la oscilacion pero se ralentiza la respuesta de la entrada
analogica.
Solo una vez transcurrido 5 veces el tiempo ajustado en P0753 se alcanza aproximadamente el 100% del
valor de consigna.
P0753 = 0 : Sin filtrado
r0754 Valor real ADC escalada [%] Min: - Nivel
Tipo datos: Float Unidad: % Def: - 2
Grupo P: TERMINAL Max: -

Muestra el valor suavizado de la entrada anlogica [%] posterior al bloque de escalado.

Dependencia:

42

P0757 a PO760 define el rango (Escalado ADC)

Lista de Parametros SINAMICS G110
6SL3298-0BA11-0EPO




11/04 Parametros
P0757 Valor x1 escalado de la ADC Min: 0 Nivel
EstC: CuUT Tipo datos: Float Unidad: V Def: 0 3
Grupo P: TERMINAL Activo: Tras Conf. P.serv.rap.: No Max: 10
Los parametros P0757 - PO760 configuran el escalado de la entrada como se muestra en el diagrama:
P0761=0
%
100 % T
ASPmax 4000 h
PO760 |—»
—
P0757
>V
10V Xioo%
P0759
P0758 |—»
—
ASPmin
Donde:
- La consignas analogicas representan un [%] de la frecuencia normalizada en P2000.
- Las consignas analégicas pueden ser superiores al 100 %
- ASPmax representa la consigna analégica méaxima (este puede ser 10 V).
- ASPmin representa la consigna analogica minima (este puede ser 0 V).
- Los valores por defecto proporcionan un escalado de 0 V=0 %, y 10 V =100 %.
Nota:
La linea caracteristica ADC se describe por 4 coordenadas mediante la ecuacion de 2 puntos:
y-P0758 P0760 -P0758
x-P0757 P0759 -P0757
Para calcular los valores es mas favorable la ecuacion linear conpuesta de inclinacion y offset:
y=m-X+Yyo
La transformacion entre estas dos formas se tiene mediante las ecuaciones a saber:
_ P0760 - P0758 0 P0758 - P0759 - P0757 - PO760
P0759 — P0757 y P0759 —P0757
Los puntos angulares de la linea caracteristica y__max. y x__min. pueden determinarse con las
ecuaciones a saber:
y
y A
max
_ P0760-P0757 - P0758 - PO759 P0760 |
Xmin = Y,
P0760 - P0758
P0758 |
y
. PO760 - P0758 k
ymax=(Xmax—Xm|n)'— Y,
P0759 - PO757
m
‘ y > X
xmin JL _Lxmax
P0757 P0759
X, X,
Indicatién:

El valor x2 de ADC escalado P0759 debe ser mayor que el valor x1 de ADC escalado P0757.
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P0758 Valor y1 escalado de la ADC Min:  -99999.9 Nivel
EstC: CuT Tipo datos: Float Unidad: % Def: 0.0 3
Grupo P: TERMINAL Activo: Tras Conf. P.serv.rap.: No Max: 99999.9
Ajustar el valor Y1 en [%] como se describe en P0757 (escalado ADC)
Dependencia:
Afecta P2000 (frecuencia de referencia).
P0759 Valor x2 escalado de la ADC Min: 0 Nivel
EstC: CuUT Tipo datos: Float Unidad: V Def: 10 3
Grupo P: TERMINAL Activo: Tras Conf. P.serv.rap.: No Max: 10
Ajusta el valor de X2 como se describe en P0757 (escalado ADC).
Nota:
El valor x2 del escalado ADC P0759 debe ser superior al valor x1 del escalado ADC P0757.
P0760 Valor y2 of ADC escalado Min:  -99999.9 Nivel
EstC: CUT Tipo datos: Float Unidad: % Def: 100.0 3
Grupo P: TERMINAL Activo: Tras Conf. P.serv.rap.: No Max: 99999.9

Ajusta el valor de Y2 en [%] como se describe en P0757 (escalado ADC)

Dependencia:
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Afecta P2000 (frecuencia de referencia).

Lista de Parametros SINAMICS G110
6SL3298-0BA11-0EPO




11/04

Parametros
P0761 Ancho banda muerta de la ADC Min: 0 Nivel
EstC: CUT Tipo datos: Float Unidad: V Def: 0 3
Grupo P: TERMINAL Activo: Tras Conf. P.serv.rap.: No Max: 10

Define el tamafio de la banda muerta de la entrada analégica. Los diagramas de abajo explican su uso
Ejemplo:

El ejemplo de arriba genera una entrada analégica de 2 a 10 V, 0 a 50 Hz (Valor ADC de 2 a 10 V, 0 a 50
Hz):

- P2000 =50 Hz

- P0759=8V P0760=75%

- PO757=2V P0758= 0%
- PO761=2V

P0761>0 y (0 < P0758 < P0760 o 0 > P0758 > P0760)

%

100 % }
ASPmax 4000 h
P0760 |
-
PO758 | A \
| 7 i’ i 10V Xo0%
\ " PO757 /P0759
PO76T
" Pors7 = Po761
ASPmin

P0757 < PO761

El ejemplo de arriba genera una entrada analégica de 0 a 10 V (-50 a +50 Hz) con centro en cero y un

P2000 = 50 Hz
P0759=8V P0760= 75%
PO757 =2V P0758 =-75 %

P0761=0.1V (0.1V acada lado del centro)

P0761 >0 y P0758 <0 <P0760

%

"punto de mantenimiento" de anchura 0.2 V (Valor ADC de 0 a 10 V, -50 a +50 Hz):

A
100 %
ASPmax 4000 h
P0760 |—»
—
P0757 y
L—J 10V X100%
P0759
P0761
P0758 |—»
—
ASPmin -
Nota:
P0761[x] = 0 : Banda muerta desactivada.
Indication:

La banda muerta comienza desde 0 V al valor de P0761, si ambos valores de P0758 y P0760 (coordenada
y del escalado ADC) son positivos o negativos respectivamente. Sin embargo, la banda muerta esta activa

y P0760 son opuestas.

en ambas direcciones desde el punto de interseccién (eje x con curva escalado ADC), si la sefial de P0758

Fmin (P1080) seria cero cuando se utilice el ajuste del cero. No hay histéresis al final de la banda muerta.
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P0802 Transf. param. SINAMICS -> BOP Min: 0 Nivel
EstC: C Tipo datos: U16 Unidad: - Def: O 3
Grupo P: PAR_RESET Activo: Tras Conf. P.serv.rap.: No Max: 1

Con P0802 = 1 se inicia la transferencia de los parametros del convertidor al BOP. Requisito: poner el
parametro P0010 = 30.
Posibles ajustes:

0 Inhabilitar
1 Parameter clone
Nota:
Una vez finalizada la transferencia con éxito, P0802 y P0010 se ponen automaticamente a 0.
P0803 Transf. param. BOP -> SINAMICS Min: 0 Nivel
EstC: C Tipo datos: U16 Unidad: - Def: O 3
Grupo P: PAR_RESET Activo: Tras Conf. P.serv.rap.: No Max: 1

Con P0803 = 1 se inicia la transferencia de los parametros del BOP al convertidor. Requisito: poner el
parametro P0010 = 30.
Posibles ajustes:

0 Inhabilitar
1 Parameter clone
Nota:
Una vez finalizada la transferencia con éxito, P0803 y P0010 se ponen automaticamente a 0.
P0810 Fuente Local/Remote Min: 0 Nivel
EstC: CuT Tipo datos: U16 Unidad: - Def: O 3
Grupo P: COMMANDS Activo: Tras Conf. P.serv.rap.: No Max: 2
Habilitacién de la fuente para conmutar Local/Remoto.
Posibles ajustes:
0 Inhabilitar
1 DIN
2 uss
Ejemplo:
Seleccion manual / automatico
o P0810
Blogueado CO/BO: mot cde 1
1 I
DIN o
-t
USsS _29 Tiempo de conmutacion Tiempo de conmutacion
aprox. 4 ms aprox. 4 ms
Manual / automatigo
po719[1] +---- - pmm——m—m— -
P0719[0] >t

Dependencia:

Ajustes relacionados con la conmutacion de servicio Local/Remoto:

1) Local/Remoto para activar la seleccién via DIN, se deben modificar los siguientes parametros:
- P0810=1
- PO701 - PO704 = 21 (solo uno de ellos tiene que tener el valor 21)

2) Si se modifica P0810 de 1 a 0 6 a 2, se ponen P0701 - P0O704 de 21 a 0.

3) Si se le asigna 21 a un parametro P0701 - P0704, se pone automaticamente P0810 = 1.

4) Si se cambia la asignacion P0701 - P0704 = 21, se pone P0810 = 0.
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P0927 Parametros modificables via Min: 0 Nivel
EstC: CuT Tipo datos: U16 Unidad: - Def: 15 3
Grupo P: COMM Activo: Tras Conf. P.serv.rap.: No Max: 15
Especifica el interface que puede ser utilizado para cambiar parametros.
Mediante este parametro se puede proteger, p. €j. el convertidor ante modificaciones de parametros.
Observacion: para modificar P0927 no se necesita contrasefia.
Campos bits:
Bit0O Sin uso 0 NO 1 SI
Bit0l1  BOP 0 NO 1 SI
Bit02 Sin uso 0 NO 1 SI
Bit03  USS 0 NO 1 sI
Ejemplo:
Bits0,1,2y3=1:
El ajuste permite modificar parametros desde todas las interfaces. En el BOP se visualiza este ajuste del
parametro P0927 como sigue:
BOP: I_ _ o - o
P0927 I} e
Bits 0,1,2y 3=0:
Con este ajuste no se pueden modificar parametros desde ninguna interface, a excepcién de P0003 y
P0927. El parametro P0927 se visualiza en el BOP de la siguiente forma:
BOP: I_ _ _ - o
P0927 I
Detalles:

Se explica el visualizador de siete-segmentos en la "Introduccién al Sistema de Parametros SINAMICS".
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r0947[8]  Ultimo codigo de fallo Min: - Nivel
Tipo datos: U16 Unidad: - Def: - 2
Grupo P: ALARMS Max: -
Muestra el histérico de fallos de acuerdo al diagrama siguiente
donde:
"F1" es el primer fallo activo (sin todavia acuse).
"F2" es el segundo fallo activo (sin todavia acuse).
- "F1e" es la ocurrencia del fallo acusado para F1 & F2.
Esto mueve los valores en los 2 indices hacia abajo hacia el siguiente par de indices, donde se almacenan.
Los indices 0 & 1 contienen los fallos activos. Cuando se acusan los fallos, los indices 0 & 1 se resetean a
0.
r0947[0] @—; Activo codigos
r0947[1] / 4—@ por defecto
Fle \ - :}F‘] o
r0947[2] ‘/ Mas recientes codigos
r0947[3] / .. por defecto - 1
Flel b
N iF1e o »
r0947[4] ‘,/ Mas recientes codigos
r0947[5] / por defecto - 2
Fle', ete
r0947[6] » ‘,," Mas recientes codigos
r0947[7] por defecto - 3
Indice: .
r0947[0] : Ultimo fallo descon.--, fallo 1
r0947[1] : Ultimo fallo descon.--, fallo 2
r0947[2] : Ultimo fallo descon.-1, fallo 3
r0947(3] : Ultimo fallo descon.-1, fallo 4
r0947[4] : Ultimo fallo descon.-2, fallo 5
r0947[5] : Ultimo fallo descon.-2, fallo 6
r0947[6] : Ultimo fallo descon.-3, fallo 7
r0947[7] : Ultimo fallo descon.-3, fallo 8
Ejemplo:

Si el convertidor falla por subtension y se recive entonces un fallo externo previo al acuse de la subtensién,
se obtendra:

- r0947[0] =3 Subtension (FO003)

- r0947[1] = 85 Fallo externo (FO085)

Cada vez que sea acusado un fallo en el indice 0 (F1e), el hist’rico de fallos se desplaza como indica el
diagrama de encima .

Dependencia:

El indice 1 se utiliza sélo si el segundo fallo ocurre después de acusarse el primer fallo.

Detalles:
Consultar Alarmas y Peligros.
r0949[8] Valor del Fallo Min: - Nivel
Tipo datos: U16 Unidad: - Def: - 3
Grupo P: ALARMS Max: -
Muestra valores de fallo del convertidor.
Indice: ]
r0949[0] : Ultimo fallo --, Fallo valor 1
r0949[1] : Ultimo fallo --, Fallo valor 2
r0949[2] : Ultimo fallo -1, Fallo valor 3
r0949[3] : Ultimo fallo -1, Fallo valor 4
r0949[4] : Ultimo fallo -2, Fallo valor 5
r0949[5] : Ultimo fallo -2, Fallo valor 6
r0949[6] : Ultimo fallo -3, Fallo valor 7
r0949[7] : Ultimo fallo -3, Fallo valor 8
Indice:
Los fallos se describen en la lista "Mensajes de fallo"
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r0964[7] Datos Version Firmware Min: - Nivel
Tipo datos: U16 Unidad: - Def: - 3
Grupo P: COMM Max: -
Datos de la version de firmware.
Indice:
r0964[0] : Compaiiia (Siemens = 42)
r0964[1] : Tipo de producto
r0964[2] : Version del firmware
r0964[3] : Fecha del Firmware (afio)
r0964[4] : Fecha del Firmware (dia/mes)
r0964[5] : Numero de unidades de accionamiento
r0964[6] : Fecha del Firmware (patch)
Ejemplo:
N° Valor | Significado
r0964[0] 42 | SIEMENS
r0964[1] | 1001 | MICROMASTER 420
1002 | MICROMASTER 440
1003 | MICRO- / COMBIMASTER 411
1004 | MICROMASTER 410
1005 | Reservado
1006 | MICROMASTER 440 PX
1007 | MICROMASTER 430
5301 | SINAMICS G110
r0964[2] 105 | Firmware V1.05.cc.dd.
r0964([3] | 2001
27.10.2001
r0964[4] | 2710
r0964[5] 1 | Drive objects
r0964[6] 200 | Firmware Vaa.bb.02.00
P0970 Reposicion a valores de fabrica Min: 0 Nivel
EstC: C Tipo datos: U16 Unidad: - Def: 0 1
Grupo P: PAR_RESET Activo: Tras Conf. P.serv.rap.: No Max: 1

P0970 = 1 resetea todos los parametros a sus valores por defecto.
Posibles ajustes:

0 Deshabilitado

1 Borrado parametros
Dependencia:

Primer ajuste P0010 = 30 (ajuste de fabrica).

Parada convertidor (p.e. deshabilitacion todos los pulsos) previo a que se puedan resetear a los parametros
por defecto.

Nota:
Los parametros siguientes conservan sus valores después de un reset de fabrica:
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- P0014 Modo guardar

- PO0100 Europa/America del Norte
- P2010 Velocidad USS

- P2011 Direccién USS address

P0971 Transferencia de datos de la RAM Min: 0 Nivel
EstC: CuT Tipo datos: U16 Unidad: - Def: O 3
Grupo P: COMM Activo: Tras Conf. P.serv.rap.: No Max: 1

Cuando se ajusta a 1, transfiere valores desde RAM a EEPROM.
Posibles ajustes:

0 Deshabilitado
1 Iniciar transferencia
Nota:

Se transfieren todos los valores de RAM a EEPROM.
El parametro de resetea a 0 (por defecto) después de una transferencia correcta.
Si se inicia el archivo desde la memoria RAM a la EEPROM mediante P0971, cuando acaba la transmisién
se reinicializa la memoria de comunicacion y durante ese tiempo se interrumpe la comunicacion (p. ej.
USS). Esto produce las siguientes reacciones:
- PLC (p. €j. SIMATIC S7) pasa a "stop"
- Starter puentea la comunicacion
- BOP muestra "busy"
Una vez finalizada la reinicializacién se restablece la comunicacién automaticamente entre el convertidor y
la herramienta de PC (p. ej. Starter) o entre el convertidor y el BOP.

P1000 Selecc. consigna de frecuencia Min: 0 Nivel
EstC: CT Tipo datos: U16 Unidad: - Def: 2 1
Grupo P: SETPOINT Activo: Tras Conf. P.serv.rap.: Si Max: 5

Selecciona la fuente de consigna de frecuencia.
Posibles ajustes:

0 Sin consigna principal
1 Consigna MOP
2 Consigna ADC
3 Frecuencia fija
5 uss
Ejemplo:
SINAMICS G110 CPM110 AIN (Defecto: P1000 = 2)
MOP
Control de secuencia
ADC r==" 7'y 7
E v Y
FF !
Canal
i P1000 =2 ] Control
-------------- » Punto ajuste [—» delpunto |
J de ajuste del motor

SINAMICS G110 CPM110 USS (Defecto: P1000 = 5)

MOP
Control de secuencia
FF A y
y A
uss F--n
Canal
i P1000=5 ) Control
boemooome oty > Puntoajuste [ delpunio (1 gl motor

Dependencia:
El parametro P0719 posee mayor prioridad que P1000.
Detalles:
MOP ==> consultar parametro r1050
ADC ==> consultar parametro r0752
Frecuencia fija ==> consultar parametro P1001
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P1001 Frecuencia fija 1 Min:  -650.00 Nivel
EstC: CuT Tipo datos: Float Unidad: Hz Def: 0.00 2
Grupo P: SETPOINT Activo: Inmediat. P.serv.rap.: No Max: 650.00

Define la consigna de la frecuencia fija 1.

Hay 2 tipos de frecuencia fijas:
1. Seleccién de direccion
2. Seleccién de direccion + orden ON

1. Seleccion direccion (P0701 - PO703 = 15):
- En este modo de trabajo 1 entrada digital selecciona 1 frecuencia fija.
- Sivarias entradas se activan conjuntamente, las frecuencias seleccionadas se suman.
- P.e.:FF1+FF2+FF3

2. Seleccion direccion + orden ON (P0701 - P0703 = 16):

- La seleccion de la frecuencia fija combina las frecuencias fijas con el orden ON.

- En este modo de trabajo la entrada digital 1 selecciona la frecuencia fija.

- Sivarias entradas se activan conjuntamente, la frecuencia seleccionada se suma.

- P.e.:FF1+FF2+FF3

- Al método de control de 3-hilos (P0727 = 2, 3) se aplica lo siguiente:
Si el ajuste ‘16’ se asigna mas de una vez, cada vez que la entrada digital (con ajuste = 16) recibe
un impulso, se modifica la frecuencia fija asignada.

- Los métodos de control P0727 = 1, 2, 3 deben tener asignada al menos una entrada digital con
ajuste '16' para poder evaluar la orden ON.

- Con el método de 3-hilos se necesita la sefial STOP (P0727=2) o la OFF1/HOLD (P0727=3) para
detener el accionamiento. La mayor cantidad de frecuencias fijas se obtiene asignando la sefal de
paro a la entrada digital 3 (P0704=1 o P0704=2; solo para variante analogica)

Resumen frecuencias fijas y entradas digitales

Parametro P0727=0 P0727=1 P0727=2 P0727=3

Método de control Siemens 2-hilos 3-hilos 3-hilos
estandar

P0701 ... PO703=15 Selec. sent. giro | Selec. sent. giro | Selec. sent. giro | Selec. sent. giro
FF FF FF FF

P0701 ... P0703=16 Selec. sent. giro | Selec. sent. giro | Selec. sent. giro | Selec. sent. giro
FF + ON FF + ON_FWD FF + FWDP FF + ON_PULSE

El cambio de direccién de giro se puede llevar a cabo como sigue:

Sefal REV Si No No Si

Frecuencia fija negativa Si Si Si Si

Suma de frecuencias fijas Si Si Si Si

(por lo menos una FF negativa)

Suma Por lo menos Por lo menos Los impulsos en | Los impulsos en
una entrada una entrada la entrada digital | la entrada digital
digital se tiene digital se tiene con ajuste =16 con ajuste =16
que ajustar a 16. | que ajustar a 16. | reescriben la FF | reescriben la FF
Las otras FF Las otras FF seleccionada seleccionada
(ajuste 16 y 15) | (ajuste 16y 15) | (ajuste =16). Las | (ajuste =16). Las
se pueden se pueden otras FF (ajuste | otras FF (ajuste
sumar. sumar. 15) se pueden 15) se pueden

sumar. sumar.
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Posibles ajustes de parametro para el FF:
Seleccion P1003 (FF3) | P1002 (FF2) | P1001 (FF1) ON
DIN P0719=0, PO700=2, P1000=3| P0703=15 P0702=15 P0701=15 |P070x=1 o 2
o ot orDrTRo g Tememe 1 TR TR T A
P0719=3, P0700=2 P0703=16 P0702=16 P0701=16 P070x=16
P0719=0, P0700=1, P1000=3
o Boton ON
BOP P0719=3, P0700=1 P0703=15 P0702=15 P0701=15 BOP
o
P0719=13
P0719=0, P0700=5, P1000=3
o _ - - ON via USS
) — _ P0703=15 P0702=15 P0701=15
USS * P0719=3, 50700—5 Palabra mnd. 1
=53 | _ T Tt T T T T T r0054 Bit00
P0719=53 Pal. mnd. 2**) | Pal. mnd. 2**) | Pal. mnd. 2**)
r0055 Bit02 r0055 Bit01 r0055 Bit00
*) solo para SINAMICS G110 CPM110 USS **)P2012 =4
Ejemplo:
Seleccion directa de las FF por DIN
DIN2 DIN1 DINO
0 Hz FFO 0 0 0
P1001 FF1 0 0 1
P1002 FF2 0 1 0
P1003 FF3 1 0 0
P1001+P1002 FF1+FF2 0 1 1
P1001+P1002+P1003| FF1+FF2+FF3 | 1 | 1 | 1

Dependencia:
Selecciona la operacion a frecuencia fija (utilizando P1000).

El convertidor necesita una orden de ON para arrancar en el caso de seleccién directa (P0701 - P0703 =

15).
Nota:
Las frecuencias fijas pueden seleccionarse utilizando las entradas digitales; también pueden combinarse
con una orden ON.
P1002 Frecuencia fija 2 Min: -650.00 Nivel
EstC: CuT Tipo datos: Float Unidad: Hz Def: 5.00 2
Grupo P: SETPOINT Activo: Inmediat. P.serv.rap.: No Max: 650.00
Define la consigna de frecuencia fija 2.
Detalles:
Consultar parametro P1001 (frecuencia fija 1).
P1003 Frecuencia fija 3 Min: -650.00 Nivel
EstC: CuT Tipo datos: Float Unidad: Hz Def: 10.00 2
Grupo P: SETPOINT Activo: Inmediat. P.serv.rap.: No Max: 650.00
Define la consigna de frecuencia fija 3.
Detalles:
Consultar parametro P1001 (frecuencia fija 1).
r1024 CO: Frecuencia fija real Min: - Nivel
Tipo datos: Float Unidad: Hz Def: - 3
Grupo P: SETPOINT Max: -
Muestra la suma total de las frecuencia fijas seleccionadas.
P1031 Memorizacion de consigna del MOP Min: 0 Nivel
EstC: CUT Tipo datos: U16 Unidad: - Def: O 2
Grupo P: SETPOINT Activo: Inmediat. P.serv.rap.: No Max: 1

Almacena la ultima consigna del moto potenciometro (MOP) activa previa a una orden OFF o a una

desconexion.

Posibles ajustes:

0 Consigna MOP no sera guardada
1 Consigna MOP sera guar. (act. P1040)

Nota:

52

Con orden ON, la consigna del moto potenciémetro sera el valor almacenado en el parametro P1040

(consigna del MOP).
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P1032 Inhibir invers de sentido de MOP Min: 0 Nivel
EstC: CT Tipo datos: U16 Unidad: - Def: 1 3
Grupo P: SETPOINT Activo: Tras Conf. P.serv.rap.: No Max: 1

Inhibe la seleccién de consigna inversa.

Posibles ajustes:

0 Direccion inversa habilitada
1 Direccion inversa inhibida
Nota:

La direccién de giro del motor se puede modificar mediante la consigna del moto potenciémetro
(incrementar / decrementar frecuencia) utilizando las entradas digitales o las teclas correspondientes del
BOP (arriba/abajo).
El parametro P1032 no actta sobre la tecla de inversién del OP (p. ej. BOP). Se puede evitar que el motor
cambie de sentido de giro con el parametro P1110.

P1040 Consigna del MOP Min:  -650.00 Nivel
EstC: CuT Tipo datos: Float Unidad: Hz Def: 5.00 3
Grupo P: SETPOINT Activo: Inmediat. P.serv.rap.: No Max: 650.00

Determina la consigna el control del moto potenciémetro (P1000 = 1).

Dependencia:

El moto potenciémetro (P1040) debe escogerse como consigna (utilizando P1000 / P0719).

Nota:

Si se selecciona la consigna del moto potenciémetro como una consigna, la inversion de la direccién sera
inhibida por defecto de P1032 (inhibicion de la inversion de giro del MOP).

Para rehabilitar la inversion de direccion, ajustar P1032 = 0.

Si se aprieta brevemente la tecla de subida o bajada (p. ej. BOP) cambia la consigna en pasos de 0.1 Hz.
El cambio de consigan se acelera si la tecla se mantiene apretada mas tiempo.
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r1050 CO: Frec. real de salida del MOP Min: - Nivel
Tipo datos: Float Unidad: Hz Def: - 3
Grupo P: SETPOINT Max: -
Muestra la frecuencia de salida de la consigna del moto potenciémetro ([Hz]).
npo
ON
nge >
t
DIN nq
UP
ngn >
BOP \6 MOP t
m
* DOWN
uss nge t:
A Yy v Yy VY Y Y 4
P1082
P1080 vé
/ -
- > t
P1120
-P1080
r1050/
-P1082
Posibles ajustes de parametro para el potenciometro motorizado:
Seleccion aumentar MOP disminuir MOP
BIN PO71¢ = 0, PO70C = 2, P100C = 1 PO702 = 13 PO703 = 14
o}
PO719 = 1, PO700 = 2 (DIN?) (DIN2)
P0718 = 0, PO700 = 1, P1000 = 1
o}
BOP P0O719 =1, PO700 = 1 Boton UP Boton DOWN
o}
P071S = 11
PO71¢ = 0, PO700 = &, P100C = 1 Palabra mando Palabra mando
o uss uss
) - =
uss PO718 = 1’0PO7OO S r2036 Bit13 r2036 Bit14
P0O719 = 61
*) solo para SINAMICS G110 CPM110 USS
Indication:
Si el MOP esta habilitado, con impulsos cortos (por debajo de 1 segundo) la frecuencia cambia en pasos de
0.1 Hz.
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P1058 Frecuencia JOG Min:  0.00 Nivel
EstC: CuT Tipo datos: Float Unidad: Hz Def: 5.00
Grupo P: SETPOINT Activo: Inmediat. P.serv.rap.: No Max: 650.00

El Jog incrementa la velocidad del motor en pequefios intervalos. Las teclas JOG funcionan como un
pulsador en una de las entradas digitales para controlar la velocidad del motor.

Este parametro determina la frecuencia a la cual el convertidor funcionara, cuando se selecciona el JOG a

derechas.

Ist JOG rechts (Tippen rechts) oder JOG links gewahlt, wird die Drehzahl erhéht, bis der in P1058
eingtestellte Wert erreicht ist.

nqn

A0923

A0923

\ And

vy

DIN derecho

o
BOP :\._JOG

nqo

uss ® izquierdo
non
P1082
P1058
-P1058
-P1082

P1060
P1060

Posibles ajustes de parametro para el JOG:

P1060

P1060

Seleccion

JOG derecho

JOG izquierdo

DIN

P0719 = 0, PO700 = 2

P0702 =10

P0703 = 11

BOP

P0719 =0, PO700 =1

(0]
P0719=10...15

Botén de inversion

Botén de inversion
Boton JOG

uss ¥

P0719 =0, PO700 =5

o
P0719 =50 ... 55

Palabra mando

uUsSs
r2036 Bit08

Palabra mando

UsSsS
r2036 Bit09

*) solo para SINAMICS G110 CPM110 USS

Dependencia:

P1060 aumenta o disminuye el tiempo de rampa para el servicio pulsatorio (JOG).

v

El tiempo de redondeo P1130, el tipo de redondeo P1134 y P2167 influyen también en el servicio pulsatorio

(JOG).
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11/04

P1060 JOG ramp-up/down time Min:  0.00 Nivel
EstC: CuT Tipo datos: Float Unidad: s Def: 10.00 3
Grupo P: SETPOINT Activo: Tras Conf. P.serv.rap.: No Max: 650.00

Ajusta el tiempo de aceleracion y deceleracion para la funcion JOG.

f (Hz)
A
f max L
(P1082) _ ~ ~
re ~
f2
f1 >
tUP tdown t(S)
+— P1060 ———— > 4— P1060 ———— ™
[f2- ]
= = -P1060
tup = tdown = 51082
Indication:
Los tiempes de aceleracion se aplican de la siguiente manera:
P1060 : Modo JOG activo

P1120/P1121 : Modo "normal" (ON/OFF) activo

El tiempo de redondeo P1130 también rige para la funcién JOG.

r1078 CO: Frecuencia total de consigna
Tipo datos: Float Unidad: Hz
Grupo P: SETPOINT

Min: - Nivel
Def: -
Max: - 3

Muestra la consigna en [Hz].
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P1080 Frecuencia minima Min:  0.00 Nivel
EstC: CuT Tipo datos: Float Unidad: Hz Def: 0.00 1
Grupo P: SETPOINT Activo: Inmediat. P.serv.rap.: Si Max: 650.00
Ajusta la frecuencia minima del motor [Hz] a la cual el motor funcionara independientemente de la consigna
de frecuencia.
La frecuencia minima P1080 representa una frecuencia de desvanecimiento alrededor de los 0 Hz para
todas las fuentes de valores nominales de frecuencia (p.ej. ADC, MOP, FF, USS), excepto para la fuente
de valores nominales JOG (analégo a P1091). Es decir que la franja de frecuencias +/- P1080 es
traspasada a tiempo 6ptimo por medio de las rampas de subida y retroceso. No es posible permanecer
dentro de la franja de frecuencias (ver el ejemplo).
Ademas mediante la funcién de aviso (|f_act| > f_min) se indica si la frecuencia real f_act ha sobrepasado
la frecuencia minima P1080 (véase ejemplo).
Ejemplo:
ON/OFF
A
1
0 »- t
f_set
A
P1080
>t
-P1080
f_act
A
P1080 + 3 Hz
P1080
>t
-P1080
-P1080 - 3 Hz
| f_act|>f_min
A
roo53 1
Bit02 g >t
Nota:

El ajuste de este valor es valido para ambos sentidos de rotacion horaria y antihoraria.

Bajo ciertas condiciones (p.e. aceleracion, limitacion intensidad), el motor puede arrancar por debajo de la
frecuencia minima.
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P1082 Frecuencia max. Min:  0.00 Nivel
EstC: CT Tipo datos: Float Unidad: Hz Def:  50.00 1
Grupo P: SETPOINT Activo: Tras Conf. P.serv.rap.: Si Max: 650.00

Ajusta la frecuencia de motor maxima [Hz] a la cual el motor funcionara independientemente de la consigna
de frecuencia. El ajuste de este valor es valido para ambos sentidos de rotacién horaria y antihoraria.

Este parametro influye en la funcion de aviso |f_act| >= P1082 (r0052 Bit10, véase ejemplo).
Ejemplo:
|f_act|
A

P1082

P1082 - 3 Hz 7

[f_act| = P1082 (f_max)
A

r0052 1
Bit10 ¢

Dependencia:
El valor maximo de la frecuencia del motor P1082 esta limitado a la frecuencia de pulsacién P1800. P1082
depende de la caracteristica de desclasificacion siguiente:

P1800
2 kHz 4 kHz 6 kHz 8- 16 kHz

f P1082 | 0-133.3Hz | 0-266.6 Hz 0-400 Hz 0-650 Hz

max

La maxima frecuencia de salida del convertidor puede ser sobrepasada si se activa algo de lo siguiente:

- P1335 # 0 (Compensacién deslizamiento activa):.
r0330

fmax (P1335)= fmax + fslip,max= P1082 +2.5 - -P0310
- P1200 = 0 (Reinicio en voladizo activa):
fmax (P1200)= fmax + 2 fslip,nom= P1082+ 2- r?320 -P0310

Nota:
Si se utilizan las fuentes de consigna

- entrada analbgica
- Uss

se calcula la frecuencia de consigna (en [Hz]) ciclicamente, mediante el valor porcentual o hexadecimal (p.

ej.: para la entrada analogica ==> r0754 o para USS ==>r2018[1]) y la frecuencia de referencia P2000. Si,
por ejemplo, P1082 = 80 Hz, P2000 = 50 Hz, P1000 = 2 y para la entrada analégica P0757 = 0 V, P0758 =

0 %, P0O759 = 10 V, PO760 = 100 % , entonces resulta, para un valor de entrada de 10 V, una frecuencia de
consigna de 50 Hz.

Lista de Parametros SINAMICS G110
58 6SL.3298-0BA11-0EPO



11/04 Parametros
P1091 Frecuencia inhibida Min:  0.00 Nivel
EstC: CuUT Tipo datos: Float Unidad: Hz Def: 0.00 3
Grupo P: SETPOINT Activo: Inmediat. P.serv.rap.: No Max: 650.00
Evita los efectos de resonancia mecanica y suprime las frecuencia dentro 2 Hz (ancho de la banda para
frecuencia inhibida).
fOUt
A
o\
V4
A 4 V2 i
....... |= ! —— e
i _,: 1 2Hz
5 : » fin
P1091
Saltar frecuencia
Indication:
No es posible el trabajo permanente dentro del rango de frecuencias inhibidas; la banda sélo es utilizada de
paso (en la rampa).
Por ejemplo, si P1091 = 10 Hz no sera posible operar permanentemente entre 10 Hz +/- 2 Hz (p.e. entre 8
y 12 Hz).
P1110 Inibicion de las frecuencias Min: 0 Nivel
EstC: CT Tipo datos: U16 Unidad: - Def: O 3
Grupo P: COMMANDS Activo: Tras Conf. P.serv.rap.: No Max: 1

Inhibe consignas negativas en el canal de consignas y evita que el motor cambie de giro.

Si se prescribe una frecuencia minima P1080 y una consigna negativa, y P1110 = 1, el motor acelera a la
frecuencia minima en sentido de giro positivo.

Posibles ajustes:
0 Inactivo
1 Activo

P1110=1
A

ON/OFF1 !
0

Invertir 1

0

f
A

P1080

fset (r1170)

-P1080
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P1120 Tiempo de aceleracion Min:  0.00 Nivel
EstC: CuT Tipo datos: Float Unidad: s Def: 10.00 1
Grupo P: SETPOINT Activo: Tras Conf. P.serv.rap.: Si Max: 650.00

Tiempo utilizado por el motor para acelerar desde el punto muerto hasta la frecuencia maxima del motor
(P1082) cuando no se utiliza el redondeo.

f (Hz)
A
f max o
(P1082) P
-
f2
4 >
- R t(s
b © tup = 21 py19
- P1120 > P p1082

El ajuste demasiado corto del tiempo de desaceleraciéon puede ocasionar el fallo del convertidor
(sobrecorriente FO001).

Nota:
Si se utiliza una consigna de frecuencia externa con ajuste de rampas (p.e. desde un PLC), la mejor forma
para conseguir un funcionamiento 6ptimo del convertidor es ajustar los tiempos de rampa en P1120 y
P1121 ligeramente mas cortos que los del PLC.

Indicatién:
Los tiempes de aceleracion se aplican de la siguiente manera:

P1060 : Modo JOG activo
P1120/P1121 : Modo "normal" (ON/OFF) activo
P1121 Tiempo de deceleracion Min:  0.00 Nivel

EstC: CuT Tipo datos: Float Unidad: s Def: 10.00 1
Grupo P: SETPOINT Activo: Tras Conf. P.serv.rap.: Si Max: 650.00
Tiempo utilizado por el motor para desacelerar desde la frecuencia maxima (P1082) hasta el punto muerto
cuando no se utiliza el redondeo.

f (Hz)

A
fmax |
(P1082) ~ ~
~N
f2
1 »>
tdown t(S) _ |f2—f1|.|:’1121
+—— P1121 ————» tdown = P1082
Indication:

60

El ajuste del tiempo de desaceleracion demasiado corto puede causar el fallo del convertidor
(sobrecorriente FO001 / sobretension FO002).

Los tiempes de aceleracion se aplican de la siguiente manera:
P1060 : Modo JOG activo
P1120/P1121 : Modo "normal" (ON/OFF) activo
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P1130 Ramp rounding time Min:  0.00 Nivel
EstC: CuT Tipo datos: Float Unidad: s Def: 0.00 3
Grupo P: SETPOINT Activo: Tras Conf. P.serv.rap.: No Max: 40.00
Determina el tiempo de redondeo inicial en segundos como muestra el diagrama.
Af
¢ (C
2 / )) \
;  —
P1130 P1130 P1130 P1130 t
tup tdown
Rige lo siguiente:
Dependencia Tiempo de aceleracién Tiempo de deceleracion
siempre para - =P1130 + P1121
(12 - 1) = P1082 tup =P1130 +P1120 tdown +
para P1130 > P1120 | tup = (P1130 + P1120)- [f2-F1 |4 (p1130 + P1121)- |21
P P1082 P1082
para P1130 <= P1120 | tup = P1130 + P1120- f2-11 taoun = P1130 + P1121. f2_f1
P P1082 P1082
Nota:

Si se preajusta un tiempo de rampas pequefio (P1120, P1121 < P1130) y (f_ 2 -f_1) < P1082, se calcula el
tiempo de aceleracion t_up y el tiempo de deceleracion t_dwon mediante una funcién no lineal dependiente
de P1130. De las ecuaciones anteriores resultan los valores para los tiempos de rampas t_up y t_down.

Indication:

Se recomienda el tiempo de redondeo, para prevenir ante respuestas bruscas, asi que se eviten efectos en
detrimento de la mecanica.

Los tiempos de redondeo no son recomendables cuando se utilizan las entradas analogicas, ya que se
producirian efectos de exceso/no alcance de la respuesta del convertidor.
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P1134 Tipo de redondeo
EstC: cuTt
Grupo P: SETPOINT

Tipo datos: U16
Activo: Inmediat.

Min:
Unidad: - Def:
P.serv.rap.: No Max:

0 Nivel

0 3

1

Define el redondeo de la consigna en fase de aceleracion o deceleracion (p. ej. nueva consigna OFF1,

OFF3, INV).

Se hace un redondeo cuando el accionamiento esta en fase de aceleracion o deceleracién y

- P1134=0,
- P1130>0

- la consigna aun no ha sido alcanzada.

P1130>0 £

A Valor nominal alcanzado

set

P1134=0

Valor nominal no alcanzado

o\

\

A
Y

A

Y

Y

»—h

Valor nominal alcanzado

Y

A
Y

\: -
>

P1130

set

Valor nominal no alcanzado

P1134 =1
- PR > \ - \= >t
A <+—> <+—> > <+ <+—>
P1130
ON-
OFF1 -t
Posibles ajustes:
0 Redondeo de rampa continua
1 Redondeo de rampa discontinua

Dependencia:

Sin efecto hasta el tiempo de redondeo P1130 > 0 s.
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P1135 Tiempo deceleracion OFF3 Min:  0.00 Nivel
EstC: CuT Tipo datos: Float Unidad: s Def: 5.00 3
Grupo P: SETPOINT Activo: Tras Conf. P.serv.rap.: Si Max: 650.00

Define el tiempo de deceleracion desde la frecuencia méaxima hasta el punto muerto para una orden OFF3.

A
OFF3
> t
f
A \
f max v f act,motor
(P1082)
f2 -
10 ms ‘f )
act,inversor
g TN
P2167 . \
( \ |
0 —— < ] t
1ome R t -P1135- [ f2]
~—— tyowr OFF3 L = down,OFF3 P1082
. -« P1135 »
r0052 Bit02
A
Operacion
Anulacién ot
de impulsos >

Los ajustes en P1130 y P1134 no influyen en el proceso de frenado OFF3. Sin embargo se aplica un
tiempo de redondeo inicial de aproximadamente 10% de P1135. Con ello el tiempo total de la rampa de

deceleracion OFF3 es:
tdown,oFr3 = 1.1 - P1135

Nota:
Este tiempo puede ser excedido si el VDC_max. se alcanza el nivel.

r1170 CO: Consigna frecuencia tras RFG Min: - Nivel
Tipo datos: Float Unidad: Hz Def: - 3
Grupo P: SETPOINT Max: -
Muestra la consigna de frecuencia total posteior al generador rampa.
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P1200 Rearranque al vuelo Min: 0 Nivel
EstC: CuT Tipo datos: U16 Unidad: - Def: O 3
Grupo P: FUNC Activo: Tras Conf. P.serv.rap.: No Max: 6
Arranca el convertidor sobre un motor girando cambiando la frecuencia de salida del convertidor hasta que
se encuentra la velocidad real del motor. Entonces, el motor subira hasta la consigna utilizando el tiempo
de rampa normal.
(f  +2f )
max - = slip nom "Rampa a punto de ajuste
A con rampa normal"
I
fout } > t
I
P1202 I
I I
!
| out | AVA'
Ly
I I
I I
! I
I I
I I
I I
I dc I Y >
R I
Vi J/ | como V/f '
, caracteristica
I I
I I
|
V out ' J >
I\ Velocidad motor encontrada’
Posibles ajustes:
0 Rearranque volante deshabilitado
1 Rearranque volante activo siempre, arranque en la direccion de la consigna
2 Rearranque volante tras encendido, fallo, OFF2, arranque en la direccién de consigna
3 Rearranque volante activo tras fallo, OFF2, arranque en la direccién de consigna
4 Rearranque volante activo siempre, sélo en la direccién de consigna
5 Rearranque volante activo tras encendido, fallo, OFF2, s6lo en la direccién de consigna
6 Rearranque volante activo tras fallo, OFF2, sélo en la direccion de consigna
Nota:

Util para motores con una alta carga de inercia.

Si se ajusta 1 a 3 la busqueda es en ambas direcciones.
Los ajustes de 4 a 6 buscan so6lo en direccion de la consigna.

Indication:
El rearranque al vuelo debe ser utilizado en los casos donde el motor pueda estar todavia girando (p.e.
después de una caida de alimentacion breve) o pueda ser arrastrado por la carga. De otro modo, ocurriran
fallos por sobreintensidad.
La funcion "rearranque al vuelo" no se puede utilizar con el freno de mantenimiento del motor (P1215).
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P1202 Corriente-motor:Rearran.al vuelo Min: 10 Nivel
EstC: CuT Tipo datos: U16 Unidad: % Def: 100 3
Grupo P: FUNC Activo: Tras Conf. P.serv.rap.: No Max: 200
Define la intensidad de busqueda utilizada para el arranque al vuelo.
El valor se basa en [%] sobre la intensidad nominal del motor (P0305).

Nota:

La reduccion de la intensidad de busqueda puede mejorar la funcionalidad del rearranque al vuelo si la
inercia no es muy alta.

P1203 Busqueda velocidad:Rear.al vuelo Min: 10 Nivel
EstC: CuT Tipo datos: U16 Unidad: % Def: 100 3
Grupo P: FUNC Activo: Tras Conf. P.serv.rap.: No Max: 200

Ajusta el factor por el cual la frecuencia de salida cambia durante el rearranque al vuelo para sincronizarse
con el motor que gira. Este valor es introducido en [%] y define el gradiante inicial reciproco en la curva de
busqueda (véase la curva siguiente). El Parametro P1203 influye sobre el tiempo requerido para buscar la
frecuencia de temperatura.

A |
r0330

1 fmax+2fs|ip,nom=P1082 +2- -P0310
100

fmotor

A >
\ t
At[ms] fslip,nom [Hz] 2[%] = Af= 2[%]  r0330

P1203[%] = _ 20wl
7] Af[Hz] ~ 1[ms] P1203[%] 100

-P0310

El tiempo de busqueda es el tiempo tomado para buscar a través de todas las frecuencias entre f_max + 2
x f_slipa 0 Hz.

P1203 = 100 % es definido en funcién de 2 % de f_slip,nom / [ms]

P1203 =200 % resultaria en una funcion del cambio de frecuencia de 1 % de f_slip,nom / [ms]
Ejemplo:

Para un motor de 50 Hz, 1350 rpm, 100 % produciria una busqueda de tiempo maxima de 600 ms.

Lista de

Nota:
Un valor superior produce un gradiante mas plano y, por lo tanto, un tiempo de busqueda mas largo.
Un valor inferior tiene el efecto opuesto.
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P1210 Rearranque automatico Min: 0 Nivel
EstC: CcuT Tipo datos: U16 Unidad: - Def: 1 2
Grupo P: FUNC Activo: Tras Conf. P.serv.rap.: No Max:

Habilita el rearranque después de un fallo principal o después de un fallo.

Posibles ajustes:

0 Inhabilitado

Disp.re. tras enc.
Re.tras apagén pr.
Re.tras corte pr.o fallo
Re.tras corte principal
Re.tras ap.pr.y fallo
Re. t.co./ap. pr.o fallo

OO WN =

Dependencia:

El rearranque automatico requiere la orden constante de ACTIVADO a través de un enlace de cable de
entrada digital.

'\ Precuacion:
. P1210 >= 2 puede provocar que el motor rearranque automaticamente sin conmutar la orden de

ACTIVADO.

Indication:

66

En un "corte principal" la tensién cae y se restablece antes de que la pantalla del BOP (si el convertidor
dispone de ella) se haya oscurecido (una caida muy breve donde el enlace de CC no se ha colapsado del
todo).

Se da un "apagon principal" cuando se oscurece la pantalla (una interrupcion larga donde el enlace de CC
se ha colapsado del todo) antes de restablecerse la corriente.

Con los ajustes 3 y 4 se intenta arrancar un numero limitado de veces (maximo 3). Entre cada intento de
rearranque hay una espera, un "tiempo de retardo":

"Tiempo de retardo" es el tiempo entre cada intento de acuse de fallo. La duracion para el primer intento es
de 1 seg. en los siguientes intentos se duplica.

"Intentos de arranque" determina la cantidad de intentos de rearranque en que el convertidor procura
acusar el fallo. El ajuste de fabrica para la cantidad de intentos es 3.

Si una vez acusado el fallo transcurren 4 segundos sin que se genere otro fallo, se pone el contador de
intentos a cero y el tiempo de retardo a 1 seg.

Después de 3 intentos de rearranque infructuosos (p. €j. 7 segundos) el convertidor ya no lo volvera a
intentar. Hay que arrancarlo manualmente.

Con los ajustes 2, 5y 6 el nUmero de intentos de rearranque es ilimitado y no se espera ninguin tiempo de
retardo entre ellos.

P1210=0:
El rearranque automatico esta deshabilitado.

P1210=1:

El convertidor acusa los fallos (los resetea), es decir, el convertidor resetea los fallos cuando se vuelve a
aplicar la corriente. Esto significa que el convertidor debe apagarse del todo, una caida de tensién (como
se describe arriba) no es suficiente. El convertidor no funcionara hasta que no se haya conmutado la orden
ON.

P1210 =2:
Al volver la corriente después de un "apagén” (ver arriba) el convertidor acusa el fallo (FO003) y rearranca
la unidad. Es necesario que la orden ON esté cableada via entrada digital (DIN).

P1210=3:

Con este ajuste la unidad soélo rearranca si en el momento del fallo (FO003, etc.) estaba en estado de
FUNCIONAMIENTO. Después de una caida de tensién o apagén el convertidor acusa los fallos y rearranca
la unidad. Es necesario que la orden ON esté cableada via entrada digital (DIN).

P1210 = 4:

Con este ajuste la unidad sélo rearranca si en el momento del fallo (FO003) estaba en estado de
FUNCIONAMIENTO. Después de un corte o apagon el convertidor acusa los fallos y rearranca la unidad.
Es necesario que la orden ON esté cableada via entrada digital (DIN).

P1210 = 5:
Al volver la corriente después de un "apagén” (ver arriba) el convertidor acusa los fallos (FO003, etc.) y
rearranca la unidad. Es necesario que la orden ON esté cableada mediante entrada digital (DIN).

P1210 = 6:
Después de una caida de tensién o apagén el convertidor acusa los fallos (FO003 etc.) y rearranca la
unidad. Es necesario que la orden ON esté cableada mediante entrada digital (DIN).
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Nota:

para variante USS: Si durante un intento de rearranque se corta la comunicaciéon se puede producir un
rearranque inesperado que solo se puede interrumpir desconectando la tension de red o después de que
funcione nuevamente la comunicacion. Debido a ello se recomienda realizar el rearranque automatico en el

control de orden superior.

La tabla siguiente presenta un resumen del parametro P1210 y su funcionalidad.

P1210 | Orden ON siempre activa Orden ON habilitada durante
la desconexién
Apagén Caida de Todos los Todos los Todos los Ningun fallo
F0003 tens. otros fallos otros fallos otros fallos por
FO0003 con desc. y sin desc. y con desc. y desconexion
reconexion reconexion reconexion
0 Sin acuse de Sin acuse Sin acuse de | Sin acuse de | Sin acuse de | Sin acuse de
fallo ni de fallo ni fallo ni fallo ni fallo ni fallo ni
rearrangue rearranque rearrangue rearranque rearranque rearranque
1 Acuse de fallo Sin acuse Acuse de Sin acuse de Acuse de Acuse de
Sin de fallo ni fallo fallo ni fallo fallo
rearranque rearranque Sin rearranque Sin Sin
rearranque rearranque rearranque
2 Acuse de fallo Sin acuse Sin acuse de | Sin acuse de | Sin acuse de Acuse de
+ rearranque de fallo ni fallo ni fallo ni fallo ni fallo +
rearranque rearranque rearranque rearranque rearranque
3 Acuse de fallo Acuse de Acuse de Acuse de Acuse de Acuse de
+ rearranque fallo + fallo + fallo + fallo + fallo
rearranque rearranque rearranque rearranque Sin
rearranque
4 Acuse de fallo Acuse de Sin acuse de | Sin acuse de | Sin acuse de Acuse de
+ rearranque fallo + fallo ni fallo ni fallo ni fallo
rearranque rearranque rearranque rearranque Sin
rearranque
5 Acuse de fallo Sin acuse Acuse de Sin acuse de Acuse de Acuse de
+ rearranque de fallo ni fallo + fallo ni fallo + fallo +
rearranque rearranque rearranque rearranque rearranque
6 Acuse de fallo Acuse de Acuse de Acuse de Acuse de Acuse de
+ rearranque fallo + fallo + fallo + fallo + fallo +
rearranque rearranque rearranque rearranque rearranque

El "rearranque al vuelo" se debe usar en los casos en que el motor pueda estar aun girando (p. €j.
después de un breve corte principal) o pueda ser impulsado por la carga (P1200). Mientras esté el
rearranque automatico activo (ajuste >=2) el BOP muestra “0010”.

Nota:

Normalmente el modo de control de 3-hilos ((P0727 = 2, 3) no se usa en combinacién con el rearranque
automatico. Sin embargo, en caso de combinarlos, hay que resetear y volver a activar la entrada digital a la
que se le haya asignado el ajuste 1 (STOP) o bien 2 (OFF1/HOLD) para poder volver a arrancar el motor.
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P1215 Habilitacién del freno manten. Min: 0 Nivel
EstC: T Tipo datos: U16 Unidad: - Def: O 3
Grupo P: FUNC Activo: Tras Conf. P.serv.rap.: No Max: 1

Habilita/deshabilita la funcion del mantenimiento del freno.

El freno mecanico de mantenimiento del motor (MHB) se controla con la sefial de la palabra de estado 1
(r0052), bit12 "freno de mantenimiento del motor activo". La sefial se puede emitir del siguiente modo:

- Via salida digital (p. ej. DOUT 0: ==> P0731 = 14)

- Via palabra de estado de la interface en serie (p. ej. USS)

En la versién de software 1.0, la sefial de la palabra de estado 1 (r0052), bit12 "freno de mantenimiento del
motor activo" se activa una vez transcurrido el tiempo de retardo ajustado en P1216.

ON / OFF1/OFF3:

oN T
OFF1/OFF3 1

\

finalizada

Excitacion motorT
r0056 Bit04

\

f A

fmin

P0346
\

(P1080)

r0052.C Bit 12 4

P 1216

F1217 >

1
0

Open T
Closed

ON/OFF2:

— -—
Brake Release Time

— —
Brake Closing Time

OFF2

\

ON T
OFF1/0OFF3 L

\

finalizada

Excitacién motor T
r0056 Bit04

\

fA

fmin

(P1080)

r0052.C Bit 12 4

4 P1216

1

0

Open T
Closed
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Posibles ajustes:
0 Freno mantenim. motor deshabil.
1 Freno mantenim. motor habil.

'\ Precuacion:

. No esta permitido aplicar el freno de mantenimiento del motor como freno de trabajo, ya que generalmente
esta dimensionado para una cantidad limitada de paradas de emergencia.
Si el convertidor controla el freno de mantenimiento del motor, no se debe hacer ninguna puesta en servicio
en serie, por ejemplo copiando los parametros via BOP o con la herramienta de PC STARTER (download),
cuando se tengan cargas potencialmente peligrosas, como p. ej. cargas colgantes en gruas, antes de que
estas estén aseguradas.
En este caso hay que asegurar la carga de la siguiente manera antes de llevar a cabo la puesta en servicio
en serie:
- Depositandola en el suelo
- Enclavando la carga con el freno de mantenimiento. Antes y durante el proceso de la puesta en servicio
en serie el convertidor no debe en ningun caso activar el freno.

Nota:
Un valor tipico de la frecuencia minima (P1080) para el freno de mantenimiento del motor es la frecuencia
de deslizamiento del motor (r0330).
Nota para P0727=1, 2, 3: Cuando el freno de mantenimiento del motor esta activo (P1215=1) el
accionamiento desacelera a través de la rampa hasta alcanzar f i», como cuando se imparte una orden
OFF1/OFF3. El signo de f i, depende de la ultima consigna seleccionada.
No esta permitido usar el freno de mantenimiento del motor con el rearranque al vuelo P1200.

P1216 Retardo apertura d.freno manten. Min: 0.0 Nivel

EstC: T Tipo datos: Float Unidad: s Def: 1.0 3
Grupo P: FUNC Activo: Tras Conf. P.serv.rap.: No Max: 20.0
Define el periodo ,previo a la aceleracion, durante el cual el convertidor funciona a f_min P1080 (como se
muestra en P1215 - habilitacion freno mantenimiento). El convertidor arranca de f_min en este perfil, p. ej.
no utiliza ninguna rampa.

Nota:
Un valor tipico de f_min para este tipo de aplicacién es la frecuencia de deslizamiento del motor.
La frecuencia de deslizamiento del motor puede calcularse con la férmula siguiente:
fsipHz] = 020 pggg - YN = o

1 Nsyn

Detalles:

Consultar diagrama P1215 (habilitacion mantenimiento freno)
P1217 Tiempo cierre tras deceleracion Min: 0.0 Nivel

EstC: T Tipo datos: Float Unidad: s Def: 1.0 3
Grupo P: FUNC Activo: Tras Conf. P.serv.rap.: No Max: 20.0
Define el tiempo durante el cual el convertidor funciona a la frecuencia minima (P1080) después de la
deceleracion.

Detalles:
Consultar diagrama P1215 (habilitacién mantenimiento freno)

Precuacion:
Si estando activo P1217 se imparte la orden ON, se ignora P1216 y el motor trabaja contra el freno
cerrado.
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P1232 Corriente frenado c.continua Min: 0 Nivel
EstC: CuT Tipo datos: U16 Unidad: % Def: 100 3
Grupo P: FUNC Activo: Inmediat. P.serv.rap.: No Max: 250

70

Define el nivel de corriente continua en [%] relativo la intensidad nominal del motor (P0305).

1 P1232
A]l=—-P0305 - ————
r0027pc-Brake [Al 72 100 %

El freno de DC se puede activar por lo siguiente:
- OFF1/0OFF3 ==>véase P1233

- DIN/USS ==> véase abajo
DIN
A
PO70x=25 1
Uss » 0 >
Iy Y t
Palabramnd. 2 A f set
Bit09 f* — [
Frenado DC
A N
f_act
>
A P0347 ,\
i M(\nnnnnnnnnn .
t

Frenado DC activo

UL U AVATRRLLGY

10053 1
Bit00 >

Note: DC brake can be applied in drive states r0002 = 1, 4, 5
*) solo para SINAMICS G110 CPM110 USS
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P1233 Duracion del frenado c.continua Min: 0 Nivel
EstC: CuT Tipo datos: U16 Unidad: s Def: O 3
Grupo P: FUNC Activo: Inmediat. P.serv.rap.: No Max: 250

Define cuanto dura la inyeccion de corriente en c.c. para frenar tras una orden OFF1 / OFF3. Cuando la
frecuencia de salida alcanza el valor ajustado en P1234, los impulsos del convertidor se bloquean durante
el tiempo de desmagnetizacion ajustado en P0347. A continuacion el convertidor aplica la corriente de
frenado por DCC (P1232) por el tiempo establecido en P1233.

@

A
ON -—l
OFF1/OFF3 -t
P0347
- |—
OFF2
-t
' \ \ AY Y
OFF2
P1234 Frenado DC
-t
Frenadi DC activo
00 T B e [ o
Bit 00 :
0 ot
«— P1233 —
@ ON
OFF1/OFF3 -t
P0347
- |e——
OFF2
-t
'Y Y A
OFF ramp
P 1234 OFF2
Frenado DC
\QFFZ
-t
Frenado DC activo \ i
r0053 1
Bit00 g !
P1233

La corriente continua que se aplica durante el tiempo P1233 se ajusta en el parametro P1232.

Valores:
P1233=0:
Sin activar.
P1233=1-250:

Activo para la duracién especificada.

T\ Precuacién:
. La energia cinética que se produce al frenar por inyecciéon de continua se transforma en pérdidas de calor
en el motor. Si ese estado dura demasiado se puede dar un sobrecalentamiento en el accionamiento.
Indicacién:
La funcién de frenado por c.c. hace que el motor se pare rapidamente inyectandole corriente continua.
Durante el frenado por DCC el visualizador del BOP muestra "dc".
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P1234 Frec.inicio freno corr.continua Min:  0.00 Nivel
EstC: CuT Tipo datos: Float Unidad: Hz Def: 650.00 2
Grupo P: FUNC Activo: Inmediato P.serv.rap.: No Max: 650.00

Ajusta la frecuencia de arranque de frenado por corriente continua.

Cuando la frecuencia de salida alcanza el valor ajustado para la frecuencia de inicio del freno por DCC
(P1234), los impulsos del convertidor se bloquean durante el tiempo de desmagnetizacién ajustado en
P0347. A continuacion el convertidor aplica la corriente de frenado por DCC (P1232) por el tiempo
establecido en P1233.

Detalles:
Consultar P1230 (habilitacién frenado DC) y P1233 (duracién de frenaod c.c.)

P1236 Corriente frenado combinado Min: 0 Nivel
EstC: CuT Tipo datos: U16 Unidad: % Def: O 2
Grupo P: FUNC Activo: Inmediato P.serv.rap.: No Max: 250
Define el nivel en c. c. superpuesto a la forma de onda de corriente alterna. El valor es introducido en [%]
relativo a la intensidad nominal del motor (P0305).

Umbral de activacion de freno combinado : VDC_Comp =380,6 V
El freno compuesto es una superposicion del freno DC con el freno generatriz (frenada por recuperacion en
la rampa). De este modo es posible frenar con la frecuencia del motor regulada y un retorno energético
minimo. Optimizando el tiempo de retorno en rampa y el freno compuesto se produce un frenado efectivo
sin utilizar componentes del HW adicionales.
P1236 =0 P1236 > 0
Sin frenado compuesto Con frenado compuesto
|f|4 f_set |f|4 f_set
 f_act _f act
>t >t
i i
| UnUnhnU
I"ICirc. interny. I"ICir . interrh.
y
UDCfComp D
>t |
Valores:
P1236=0:

Freno compuesto deshabilitado.

P1236 =1-250:

Nivel de frenado por corriente continua definido como un [%] de la intensidad nominal del motor (P0305).
Dependencia:

El freno combinado solo depende de la tension del circuito intermedio.

Esta deshabilitado si:

- esta activo el freno de CC

- esta activo el arranque volante

- se ha seleccionado el modo vector mode (SLVC, VC)

Indicacioén:
El incremento del valor mejorara el frenado; sin embargo, si se ajusta un valor demasiado alto, se produce
un fallo por sobreintensidad.

Si se usa con el controlador Vdc max. habilitado, el comportamiento de la unidad durante el frenado puede
empeorarse, especialmente cuando el freno compuesto tiene valores muy elevados.
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P1240 Configuracion del regulador Vdc Min: 0 Nivel
EstC: CT Tipo datos: U16 Unidad: - Def: 1 3
Grupo P: FUNC Activo: Inmediat. P.serv.rap.: No Max: 1

Habilita / deshabilita el regulador Vdc.

El regulador Vdc controla dinamicamente la tension del circuito intermedio para prevenir fallos por
sobretension en sistemas de alta inercia.
Posibles ajustes:
0 Controlador Vdc deshabilitado
1 Controlador Vdc-max habilitado

Nota:
El regulador Vdc max incrementa automaticamente el tiempo de aceleracion para mantener la tension del
circuito intermedio (r0026) dentro de los limites.

Vbe
VDC_rnax = 380,6 \Y

.
|

N\

\

Vbc_max -regulador activo
A <«— A0911 —

r0056 Bit14 !
0

\
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P1300 Modo de control Min: 0 Nivel
EstC: CT Tipo datos: U16 Unidad: - Def: O 2
Grupo P: CONTROL Activo: Tras Conf. P.serv.rap.: Si Max: 3

Regula la relacién entre la velocidad del motor y la tensién suministrada por el convertidor como se ilustra
en el diagrama siguiente.

Posibles ajustes:

0 V/f con caracterist. lineal
2 V/f con caracterist. parabolica
3 V/f con caracterist. programable
Nota:
P1300=0| Caract. |Estandar x
lineal
vn
P1300 = 0
»
b e f
P1300 = 2 |Caracteristica| Curva caracteristica considerando
parabolica |el desarrollo del par de giro 3
de la maquina peradora v
(p. €j. ventiladores / bombas) !
a) Caracteristica parabdlica
caracteristica f2)
b) Ahorro energetico: a menor P1300 = 2
tensién menor intensidad de
corriente y menores perdidas. -
i
P1300 =3 Caract. Curva caracteristica Vi ,
progra considerando el desarrollo (:g”ﬁ
. i
mable del par de giro del motor / v,
maquina operadora Poso4 P1300=3
P1325
P1323
P1321
P13104
- f
fo f1 2 f [
0Hz P1320 P1322 P1324 P0310 P1082

La siguiente tabla presenta un resumen de los parametros de control (V/f) que se pueden modificar en
funcién de P1300:

ParNo.

Nombre del parametro

Level

VIif

o

P1300 =

w

P1300

Modo de control

P1310

Elevacién continua

P1311

Elevacién para aceleracion

P1312

Elevacion en arranque

P1316

Frecuencia final de elevacién

X [ X | x|x|x

X [ X | x|x|x

P1320

Coord.1 frec. program. curva V/F

P1321

Coord.1 tens. program. curva V/F

P1322

Coord.2 frec. program. curva V/F

P1323

Coord.2 tens. program. curva V/F

P1324

Coord.3 frec.programab.curva V/F

P1325

Coord.3 tens.programab.curva V/F

P1335

Limite de deslizamiento

NWlWw|Ww|[Ww[w]W]W[NIN]NN

XX | X | X |[X|[X]|xX|X]|X]|x]|x]|Xx
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P1310 Elevacion continua Min: 0.0 Nivel
EstC: CuT Tipo datos: Float Unidad: % Def: 50.0 2
Grupo P: CONTROL Activo: Inmediat. P.serv.rap.: No Max: 250.0

Cuando las frecuencias de salida son bajas, las resistencias 6hmicas del devanado no se pueden
despreciar para poder mantener el flujo necesario en el motor. La tension de salida puede ser pequefa
para:

- mantener la magnetizacion en el motor asincrono

- mantener la carga

- compensar pérdidas en el sistema.

Para evitar lo anterior se puede elevar la tension con el parametro P1310.

Define el nivel de elevacion en [%] relativo a P0305 (intensidad nominal del motor) aplicable a ambas
curvas V/f lineal y cuadratica de acuerdo al diagrama siguiente:

VA 3 3 Lineal V/f
Tension de elevacion
Vmax R
P Rango de validez
V.
Vn @ A
& ON
(P0304) . OFF >
Real V Boost
VConBoost 10C Q\ -
P1310 activo
1
0 »{
0 fBot;st end fn f max'
(P1316) (PO310) (P1082)
v A V/f cuadratico
Tension de elevacion
Vmax 7
/
/ Rango de validez
Vn
(P0304) @
Az 5%, on?
@° OFF >t
& 3 f
Real V poost &
VeonBoost 10¢] S
.\00 K4
Gy >
k F P1310 activo
v o
ConBoost 5C 1
\ 0 >
0 : » f
fBoost end fn fmax
(P1316) (P0310) (P1082)

La tension V_ConBoost,100 se define de la siguiente forma:
P1310
V conBoost 100 = P0305 - PO350 - 00

VConBoost,100
VConBoost,SO = T
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Nota:

El aumento de los niveles de elevacién aumenta el calentamiento del motor (especialmente en punto
muerto).

Los valores de elevacion se combinan cuando la elevacion continua (P1310) se utiliza en conjuncion con
otros parametros de elevacién (elevacion para aceleracion P1311 y elevacién en arranque P1312).

Sin embargo, los parametros tienen asignada la siguiente prioridad:
P1310 > P1311 > P1312

La suma de elevaciones de tension se limitara al siguiente valor:
2V =3'R_ |, =3-P0305-P0350

P1311

Boost M
Ajustado en P0640 (factor de sobrecarga motor [%]) limita la elevacion.
> VBoost P0640
P0305 - P0350 100
Elevacion para aceleracion Min: 0.0 Nivel
EstC: CUT Tipo datos: Float Unidad: % Def: 0.0 3
Grupo P: CONTROL Activo: Inmediat. P.serv.rap.: No Max: 250.0

P1311 eleva la tension y crea un par adicional al acelerar y frenar. El parametro P1312, solo es activo al
acelerar la primera vez después de una orden ON. EI P1311 actua en cada proceso de aceleracién o
deceleracion. Esta elevacion de tension es activa si P1311 > 0 y se cumple el requisito abajo mencionado.

Aplica elevacién en [%] relativo a PO305 (intensidad nominal del motor) tras un cambio positivo de consigna
y retorna una vez que se alcanza la misma.

\Y; Tension de elevacion Rango de validez
A
Vmax W\/
vn ON A |
(P0304) Real V Boost : e&@ OFF -t
;= ; eg'b\\ f —
) \ —
VAccBoost,1OO{ Qo\\ ’A\Q\ N T
Co? o
$0 erQ ® Lt t
& P1311 activo
VAccBoost,SO' 1 A
0 ot
» f
fBoost,end fn fmax
(P1316) (P0310)  (P1082)

La tension V_AccBoost,100 se define de la siguiente forma:
P1311

VAccBoost,1 00 = P0305 - P0350 -

_ VAceBoost, 100
VAccBoost,SO = 2

Nota:
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Consultar nota en P1310 con respecto a las prioridades de elevacion.
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P1312 Elevacion en arranque Min: 0.0 Nivel
EstC: CuT Tipo datos: Float Unidad: % Def: 0.0 2
Grupo P: CONTROL Activo: Inmediat. P.serv.rap.: No Max: 250.0

Aplica un Offset constante (en [%] de P0305 (intensidad nominal del motor)) a la caracteristica V/f (lineal o
parabolica) después de una orden ON y se mantiene activa hasta que

1) se alcanza por primera vez el valor de consigna o

2) la consiga se reduce a un valor menor que el valor actual en la salida del generador de rampas.

Favorable al arrancar con carga aplicada.

Si la elevacion en arranque (P1312) se ajusta demasiado alta puede hacer que el convertidor alcance el
limite de corriente lo cual, a su vez, limita la frecuencia de salida por debajo de la frecuencia de consigna.

\Y; Tension de elevacion Rango de validez
A
Vmax \\'}v
A
Vn o ON 1
(P0304) Real V Boost \\\é&e OFF >t
] P f e
R —
VAccBoost,1oo1 \\0\\ («b\q\//@ T
O : >t
@'\'5 P1311 activo
VAccBoost,SO' \ q 1 “
0 >t
i - f
0 fBoost,end fn fmax
(P1316) (P0310) (P1082)

La tension V_StartBoost, 100 se define de la siguiente manera:

P1312
VStartBoost,1 00 = P0305 - P0350 -

V startBoost, 100
2

VStanBoost,SO =

Ejemplo:
Se acelera al convertidor, mediante el generador de rampas, a la consigna = 50 Hz, con la elevacion de
tension de arranque (P1312). Se reduce la consigna a 20 Hz durante la aceleracion. Si la salida del
generador de rampas es mayor que la nueva consigna, se desactiva la elevacion de tension.

Nota:

Consultar nota en P1310 con respecto a las prioridades de elevacion.
P1316 Frecuencia final de elevacion Min: 0.0 Nivel
EstC: CuUT Tipo datos: Float Unidad: % Def: 20.0 3
Grupo P: CONTROL Activo: Inmediat. P.serv.rap.: No Max: 100.0
Define el punto a partir del cual la elevacién programada alcanza el 50 % de su valor.
Este valor se expresa en [%] relativo a P0310 (frecuencia nominal del motor).
Esta frecuencia se define como sigue:
fBoostmin =2 - (i +3)
«/Pmotor
Nota:

El usuario experto puede cambiar este valor para alterar la forma de la curva, p.e. par incrementar el par a
una frecuencia determinada.

El ajuste de fabrica (Def: Default) depende del tipo de convertidor y de sus datos nominales.
Detalles:
Consultar diagrama en P1310 (elevacién continua)
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P1320

Coord.1 frec. program. curva V/F Min:  0.00 Nivel
EstC: CT Tipo datos: Float Unidad: Hz Def: 0.00 3
Grupo P: CONTROL Activo: Inmediat. P.serv.rap.: No Max: 650.00

Ajusta las coordenadas V/f (P1320/1321 a P1324/1325) para definir la caracteristica V/f.

\Y A ,
V Vmax = f(Vdc‘ M

max

r0071

max) /

P0304

P1325

P1323

[R5 [ S—
P1310

>
0 f1 f2 3 f, £ f
OHz  P1320 P1322 P1324  P0310 P1082

P1310[%]

-P0350 - y/3 - P0305
100[%] Vs

P1310[V] =

Dependencia:
Para ajustar el parametro, seleccionar P1300 = 3 (V/f con caracteristica programable).

Nota:

Se aplicara una interpolacion lineal entre los puntos ajustados desde P1320/1321 a P1324/1325.
V/f con caracteristica programable (P1300 = 3) tiene 3 puntos programables. Los dos puntos no-
programables son:
- Elevacion tension P1310 a cero 0 Hz
- Tensién nominal a la frecuencia nominal
La elevacion en la aceleracion y la elevacion en el arranque definido en P1311y P1312 se aplica a la
caracteristica V/f programable.

P1321 Coord.1 tens. program. curva V/F Min: 0.0 Nivel
EstC: CUT Tipo datos: Float Unidad: V Def: 0.0 3
Grupo P: CONTROL Activo: Inmediat. P.serv.rap.: No Max: 3000.0
Consultar P1320 (V/f frec. programable coord. 1).

P1322 Coord.2 frec. program. curva V/F Min:  0.00 Nivel
EstC: CT Tipo datos: Float Unidad: Hz Def: 0.00 3
Grupo P: CONTROL Activo: Inmediat. P.serv.rap.: No Max: 650.00
Consultar P1320 (V/f frec. programable coord. 1).

P1323 Coord.2 tens. program. curva V/F Min: 0.0 Nivel
EstC: CuT Tipo datos: Float Unidad: V Def: 0.0 3
Grupo P: CONTROL Activo: Inmediat. P.serv.rap.: No Max: 3000.0
Consultar P1320 (V/f frec. programable coord. 1).

P1324 Coord.3 frec.programab.curva V/F Min:  0.00 Nivel
EstC: CT Tipo datos: Float Unidad: Hz Def: 0.00 3
Grupo P: CONTROL Activo: Inmediat. P.serv.rap.: No Max: 650.00
Consultar P1320 (V/f frec. programable coord. 1).

P1325 Coord.3 tens.programab.curva V/F Min: 0.0 Nivel
EstC: CuT Tipo datos: Float Unidad: V Def: 0.0 3
Grupo P: CONTROL Activo: Inmediat. P.serv.rap.: No Max: 3000.0
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Consultar P1320 (V/f frec. programable coord. 1).
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P1334 Campo de acc.Comp.Desliz. Min: 1.0 Level
EstC: CuT Tipo datos: Float Unidad: % Def: 6.0 3
Grupo P: CONTROL Activo: Inmediat. P.serv.rap.: No Max: 20.0

Sirve para ajustar el campo de frecuencia en la que actua la compensacion de deslizamiento. El porcentaje
en P1334 se basa en la frecuencia nominal del motor (P0310). El umbral superior siempre se encuentra 4

% sobre P1334.

Indicacion:

Se usa en aplicaciones complicadas, donde se necesite compensar el deslizamiento tambien a bajas

frecuencias (p. ej. arranque bajo carga y valores pequefios de r0021).

Campo de accién de la compensacién del deslizamiento:

%

A

P1335 iy

_ [ » fsal (r0021)
P1334 P1334 + 4% 100 %

Nota: El punto de inicio de la compensacion es P1334 x P0310
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P1335 Compensacion del deslizamiento Min: 0.0 Nivel
EstC: CuT Tipo datos: Float Unidad: % Def: 0.0 3
Grupo P: CONTROL Activo: Inmediat. P.serv.rap.: No Max: 600.0
Ajuste dinamico de la frecuencia de salida del convertidor a fin de mantener constante la velocidad del
motor con independencia de la carga del mismo.
En el modo de control con caracteristica V/f la frecuencia del motor es menor que la frecuencia de
consigna en la cantidad de la frecuencia de deslizamiento. Si se eleva la carga y la frecuencia de consigna
permanece constante, disminuye la frecuencia del motor. Esto se puede corregir con la compensacién de
deslizamiento.
Aumentando la carga desde M1 hasta M2 (véase diagrama) aumentara la velocidad del motor desde f1 a f2
debido al deslizamiento. El convertidor puede compensarlo aumentando ligeramente la frecuencia de salida
segun aumenta la carga. El convertidor mide la intensidad y aumenta la frecuencia de salida para
compensar el deslizamiento esperado.
Sin compensacion de deslizamiento Con compensacion de deslizamiento
M M
A A
2\
M, M, \
\
\
M, M,
\
N \: ; N
At o f AfT >f
f2 f1 f2 f1 fl fout M2
out M1
Valores:
P1335= 0%:
Compensacion de deslizamiento bloqueada.
P1335=50%-70 % :
Compensacion total del deslizamiento con motor frio (carga parcial).
P1335=100 % :
Compensacion total del deslizamiento con motor caliente (carga total).
Rango de la compensacién de deslizamiento:
(:/f fout con compensacion
de deslizamiento  (r0024)
P1335 5 sin compensacion
de deslizamiento  (r0021)
( o fout H H > f
v 7 »> ? + T » Tset
P1334 P1334+4% 100 % (r0021) P1334 P1334+4%
Indication:
El valor calculado para la compensacion de deslizamiento (escalado con P1335) se limita con la siguiente
ecuacion:
fSlipicompimax =2.5-r0330
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P1340 Ganancia prop. del regul. Imax Min:  0.000 Nivel
EstC: CuT Tipo datos: Float Unidad: - Def: 0.000 3
Grupo P: CONTROL Activo: Inmediat. P.serv.rap.: No Max: 0.499
Ganancia proporcional del regulador Imax.
Se regula dindmicamente el convertidor si la intensidad de salida sobrepasa la intensidad maxima del
motor (P0067). Se hace esto por la primera limitacion de la frecuencia de salida del convertidor (hacia un
minimo posible de la frecuencia de deslizamiento nominal del motor). Si esta accioén no elimina
convenientemente la condicién de sobreintensidad, se reducira la tension de salida del convertidor.
WCuando la condicién de sobreintensidad ha sido eliminada convenientemente, la limitacion de frecuencia
de elimina utilizando el tiempo de aceleracién ajustado en P1120.
Corriente motor
A
r0067
>t
Imax -regulador activo
A 4—— A0501 ——»
r0056 Bit13 !
0 >t
f .
A /
>t
P1800 Frecuencia pulsacion Min: 2 Nivel
EstC: CuT Tipo datos: U16 Unidad: kHz Def: 8 3
Grupo P: INVERTER Activo: Inmediat. P.serv.rap.: No Max: 16

Ajuste de la frecuencia de pulsacion de los interruptores de potencia del ondulador. Esta frecuencia puede
modificarse en valores de 2 kHz.

Dependencia:

La frecuencia de pulsacién minima depende del P1082 (frecuencia maxima) y P0310 (frecuencia nominal
del motor).

El valor maximo de la frecuencia P1082 esta limitado a la frecuencia de pulsacion P1800 (ver P1082).

Nota:

Si se aumenta la frecuencia de impulsos, puede ser que se reduzca (descuento) la corriente del convertidor
r0209. El descuento depende del tipo y de la potencia del convertidor (véanse también las Instrucciones de
Servicio).

Si no es absolutamente necesario un funcionamiento silencioso, se deben seleccionar frecuencias de
conmutacion bajas para reducir las pérdidas en el ondulador y las emisiones de radiofrecuencia.

r1801 CO: Frecuencia modulacién real Min: - Nivel
Tipo datos: U16 Unidad: kHz Def: - 3
Grupo P: INVERTER Max: -
Frecuencia de pulsacién actual de los interruptores de potencia del ondulador.
Indication:

Bajo ciertas circunstancias, este valor puede diferir de los valores seleccionados en P1800 (frecuencia de
pulsacion). Por ejemplo la frecuencia de pulsacion se pone brevemente, después de una orden ON al valor
minimo (2 kHz) y se reduce a la mitad si la frecuencia de consigna baja de 2 Hz (p. €j.: 8 kHz ==> 4 kHz).

Lista de Parametros SINAMICS G110
6SL3298-0BA11-0EPO 81




Parametros 11/04

P2000 Frecuencia de referencia Min:  1.00 Nivel
EstC: CT Tipo datos: Float Unidad: Hz Def:  50.00 3
Grupo P: COMM Activo: Tras Conf. P.serv.rap.: No Max: 650.00

El parametro P2000 es la frecuencia de referencia para representar / transmitir valores porcentuales o
hexadecimales:
- hexadecimal 4000 H ==>P2000 (p. ej.: USS-PZD)
- porcentual 100 % ==> P2000 (p. ej.: ADC)

Ejemplo:
La sefial de la entrada analdgica (ADC) se enlazara a la consigna de frecuencia (p. ej. : P1000 = 2). El valor
de entrada porcentual actual se convierte ciclicamente en la consigna de frecuencia absoluta en [Hz],
mediante la frecuencia de referencia P2000.

P1000 = 2 Canal
f (%)
ADC q ><|—> punto f(Hz) = -P2000
(%) f(Hz) de ajuste (Hz) 100 %

Normalization

'\ Precuacion:

. El parametro P2000 representa la frecuencia de referencia para las interfaces del ejemplo anterior
(jparametro de interface!). Se puede prescribir mediante la interface pertinente una consigna de frecuencia
maxima de 2*P2000. El parametro P1082 (frecuencia max.) limita la frecuencia en el convertidor
independientemente de la frecuencia de referencia. Al modificar P2000 se debe adaptar
correspondientemente P1082.

uss | f(Hex) P1082

PzZD

Canal
punto Control
f[Hz] |de ajuste]| f att ~ ~ f_att,Limit. | el motor
f (%)
ADC
Normalization Limitation
0,

f[Hz] = f(Hex) -P2000 = %) -P2000 f_att,Limit. = min(P1082, f_att)

" 4000(Hex) 100 %

Indicatién:
Las variables referenciales se entienden como una ayuda para presentar de manera uniforme el punto de
ajuste y las sefiales de los valores actuales. Esto es también de aplicacion a los ajustes establecidos que
se han tecleado en forma de porcentaje. Un valor del 100 % corresponde a un valor de datos del proceso
de 4000H, 6 4000 0000H en el caso de valores dobles.

P2010 Velocidad transferencia USS Min: 3 Nivel
EstC: CuT Tipo datos: U16 Unidad: - Def: 6 3
Grupo P: COMM Activo: Tras Conf. P.serv.rap.: No Max: 9

Ajuste de la velocidad de transmisién para la comunicacién USS.
Posibles ajustes:

3 1200 baud
4 2400 baud
5 4800 baud
6 9600 baud
7 19200 baud
8 38400 baud
9 57600 baud
P2011 Direccion USS Min: 0 Nivel
EstC: CuT Tipo datos: U16 Unidad: - Def: O 3
Grupo P: COMM Activo: Tras Conf. P.serv.rap.: No Max: 31

Ajuste de la direcccion Unica para cada convertidor.

Nota:
Se pueden conectar hasta un maximo de 30 convertidores a través del bus serie (es decir 31 convertidores
en total) y controlarlos con el protocolo de bus serie USS.
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P2012 USS longitud PZD Min: 0 Nivel
EstC: CuT Tipo datos: U16 Unidad: - Def: 2 3
Grupo P: COMM Activo: Tras Conf. P.serv.rap.: No Max: 4

Define el nimero de palabras de 16 bits en la parte PZD del telegrama USS.

En esta zona se intercambian continuamente datos de proceso (PZD) entre el master y los esclavos. la
parte de PZD del telegrama USS se utiliza para el punto de ajuste principal y para controlar el convertidor.

Indication:

El protocolo USS consta de PZD y PKW que se pueden cambiar por parte del usuario mediante los

parametros P2012 y P2013 respectivamente.

- Telegrama USS >
Parametros Datos de procesado
STX || LGE || ADR PKW PZD BCC
PKE IND PWE PzD1 PzD2 PzD3 PzD4
STX Inicio de texto PKE Parametro ID
LGE  Longitud IND Subindice
ADR  Direccion PWE  Valor de parametro

PKW  Parametro valor ID
PZD Datos de procesado
BCC Datos de procesado

PZD transmite una palabra de control y una palabra de punto de ajuste o de estado asi como los valores
actuales. El nimero de palabras PZD en un telegrama USS se determina con el parametro P2012, donde

las dos primeras palabras aon:
a) palabra de control y punto de ajuste principal, o
b) palabra de estado y valor actual.

Si P2012 es igual que 4, se transfiere una palabra adicional de control como 42 palabra PZD (configuracion

por defecto).

STW HSW
ZSW HIW STW2

PzD1 PzD2 PZD3 PzZD4

< P2012 >
STW  Palabra de control HSW Punto de ajuste principal
ZSW  Palabra de estado HIW Valor real principal

PZD Datos de procesado
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P2013 USS longitud PKW Min: 0 Nivel
EstC: CcuT Tipo datos: U16 Unidad: - Def: 127 3
Grupo P: COMM Activo: Tras Conf. P.serv.rap.: No Max: 127

Define la cantidad de palabras de 16 bits en la parte PKW del telegrama USS. La parte PKW consta de:
PKE (1a. palabra), IND (2a. palabra) o PWE (3a. - n palabra). Con P2013 se puede cambiar la longitud
PWE. No asi PKE y IND que estan fijos. Dependiendo de la aplicacion se puede seleccionar una longitud
PKW de 3, 4 o variable. La parte PKW del telegrama USS se utiliza para leer y escribir valores de
parametro.

Posibles ajustes:

0 Sin palabras
3 3 Palabras
4 4 Palabras
127 Variable
Ejemplo:
Tipo de datos
U16 (16 Bit) U32 (32 Bit) Float (32 Bit)
P2013=3 X Fallo acceso parametros| Fallo acceso parametros
P2013 =4 X X X
P2013 =127 X X X
Indication:

El protocolo USS consta de PZD (véase P2012) y PKW. La longitud la define el usuario. El parametro
P2013 determina la cantidad de palabras PKW en el telegrama USS.

La longitud PKW se puede ajustar a una cantidad fija (P2013 = 3,4) o variable de palabras (P2013 = 127).
Si P2013 = 3 6 4, la longitud PKW tendra siempre 3 6 4 palabras. La variable (P2013 = 127) adapta la
longitud PKW automaticamente al valor del parametro que se tenga que transmitir.

P2013 =3 —— P2013 —»
PKE IND PWE
ki palabra'
de 16 bits
P2013 =4 +———— P2013 — >
PKE IND PWE
|
PKE ID parametro

IND
PWE

Subindice
Valor de parametro

Si se selecciona una cantidad fija de palabras, solo se puede transmitir un valor. Esto se tiene que
considerar cuando se trata de parametros indexados. La longitud PKW variable permite transmitir el
parametro indexado completo en un solo telegrama. En la fija se tiene que seleccionar la longitud PKW de
modo que el valor del parametro entre en el telegrama.

P2013 = 3 fija la longitud PKW pero no permite el acceso a muchos valores paramétricos. Se genera fallo
del parametro si se utiliza un valor situado fuera de la gama en cuyo caso no sera aceptado ese valor si
bien no se vera afectado el estado del convertidor. Util para aplicaciones en las que no se cambian los
parametros aunque también se utilizan MM3s. No es posible el modo de radiodifusion con esta
configuracion.

P2013 = 4 fija la longitud de PKW. Permite el acceso a todos los parametros, pero los parametros
indexados solo se pueden leer por indices individuales. El orden de las palabras para cada uno de los
valores de palabra es diferente para la configuracion de 3 or 127, véase ejemplo.

P2013 = 127, configuracién muy util. La longitud de respuesta PKW varia dependiendo de la cantidad de
informacién que se necesita. Puede leer la informacion de fallos y todos los indices de un parametro con un
telegrama sencillo con esta configuracion.

Ejemplo:
Ajustar P0700 al valor 5 (0700 = 2BC (hex))

P2013 =3 P2013 =4 P2013 = 127
Master — SINAMICS | 22BC 0000 0005 22BC 0000 0000 0005 | 22BC 0000 0005 0000
SINAMICS — Master | 12BC 0000 0005 12BC 0000 0000 0005 | 12BC 0000 0005
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P2014 Retardo telegrama USS Min: 0 Nivel
EstC: CT Tipo datos: U16 Unidad: ms Def: O 3
Grupo P: COMM Activo: Inmediat. P.serv.rap.: No Max: 65535
Define el tiempo después del que se generara un fallo (FO070) sino se recibe ninglin telegrama a través de
los canales USS.
Indication:
Por defecto (tiempo ajustado a 0), no se generara ningun fallo (es decir el watchdog deshabilitado).
r2018[4] CO: PZD desde conexion USS Min: - Nivel
Tipo datos: U16 Unidad: - Def: - 3
Grupo P: COMM Max: -
Visualiza los datos de proceso recibidos via USS en la conexion COM.
[ r2018 5
| 0] > S r2036
------------------------------------- -] 11>
b 2] p
3)
: : »[r2037 )
PzD4 PzD3 PzD2 PzD1 i
STW2 HSW STW1 i
- P2012 > i
- |
i STX Inicio de texto
i LGE Longitud
i ADR Direccion
: PKW Parametro valor ID
PZD PKW !
BCC Datos de Parametros ||ADR|[[LGE || STX| i PZD Datos de procesado
procesado i BCC Datos de procesado
i STW Palabra de control
- Telegrama USS » . HSW Datos de procesado
!
USS en COM ::: Mapeado PZD a parametro r2018
Indice:
r2018[0] : Palabra recibida 0
r2018[1] : Palabra recibida 1
r2018[2] : Palabra recibida 2
r2018[3] : Palabra recibida 3
Nota:
Las palabras de control pueden consultarse como bits en los parametros r2036 y r2037.
Si se controla el convertidor via interfase en serie (P0700 6 P0719) y P2012 es igual a 4 hay que transmitir
la palabra de mando adicional (2da. palabra de mando) como 4ta. palabra en los datos de control de
proceso (4ta. palabra PZD).
r2024 Telegramas libre de error USS Min: - Nivel
Tipo datos: U16 Unidad: - Def: - 3
Grupo P: COMM Max: -
Visualiza el numero de telegramas USS recibidos libres-de-error.
r2025 Telegramas USS rechazados Min: - Nivel
Tipo datos: U16 Unidad: - Def: - 3
Grupo P: COMM Max: -
Visualiza el numero de telegramas USS rechazados.
r2026 Error estructura caracter USS Min: - Nivel
Tipo datos: U16 Unidad: - Def: - 3
Grupo P: COMM Max: -
Visualiza el numero de caracteres USS con errores de trama.
r2027 Error rebase USS Min: - Nivel
Tipo datos: U16 Unidad: - Def: - 3
Grupo P: COMM Max: -
Visualiza el nimero de telegramas USS con error de desbordamiento.
r2028 Error paridad USS Min: - Nivel
Tipo datos: U16 Unidad: - Def: - 3
Grupo P: COMM Max: -

Visualiza el numero de telegramas USS con error de paridad.
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r2029 Error inicializacion USS Min: - Nivel
Tipo datos: U16 Unidad: - Def: - 3
Grupo P: COMM Max: -
Visualiza el numero de telegramas USS con un inicio sin identificar.
r2030 Error BCD USS Min: - Nivel
Tipo datos: U16 Unidad: - Def: - 3
Grupo P: COMM Max: -
Visualiza el numero de telegramas USS con error BCC.
r2031 Error longitud USS Min: - Nivel
Tipo datos: U16 Unidad: - Def: - 3
Grupo P: COMM Max: -
Visualiza el numero de telegramas USS con longitud incorrecta.
r2036 BO: Pal. ctrl1 des. con. USS Min: - Nivel
Tipo datos: U16 Unidad: - Def: - 3
Grupo P: COMM Max: -

Visualiza la palabra de control 1 de la conexiéon USS (es decir palabra 1 del USS).

Campos bits:
Bit0O ON/OFF1
Bito01l OFF2: Paro natural
Bit02 OFF3:Deceleracidn rapida
Bit03 Impulsos habil.

Bito04 RFG habilitado
Bit05 Inicio RFG

Bit06 Cna habilitada
Bito07 Acuse de fallo

Bito08 JOG derechas

Bit09 JOG izquierda

Bitlo Control desde el PLC
Bitl1l Inversidén (Cna. inversidn)

Bit1l3 MOP arriba

Bitl4 MOP abajo

Bitls Local / Remoto
Dependencia:

NO
ST
SI
NO

o O O o

NO
NO
NO
NO

o O O o

NO
NO
NO
NO

o O O o

o

NO
0 NO
0 NO

ST
NO
NO
SI

e

SI
SI
ST
SI

[

ST
ST
SI
ST

R

=

SI
ST

Jun

Consultar P2012

Nota:
Determina la palabra de mando r0054, si se ha seleccionado USS como fuente de ordenes (véase P0700).
Para poder seleccionar la funcion "Local / Remoto" (bit15) via USS se tiene que poner el parametro P0810
=2.

Detalles:
Consultar descripcion de la visualizacion de los siete segmentos dados en la introduccion.

r2037 BO: Pal. ctrl2 des. con. USS Min: - Nivel
Tipo datos: U16 Unidad: - Def: - 3

Grupo P: COMM Max: -
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Visualiza la palabra de control 2 de la conexiéon USS (es decir palabra 1 del USS).

Campos bits:

Bit0oO Frecuencia fija Bit 0
Bito01l Frecuencia fija Bit 1
Bit02 Frecuencia fija Bit 2

Bit09 Freno CC habil.
Bitl3 Fallo externo 1
Dependencia:

NO
NO
NO
NO
SI

o O O O o

SI
ST
SI
SI
NO

e

Determina la palabra de mando r0055, si se ha seleccionado USS como fuente de ordenes (véase P0700).

Para activar el fallo externo (r2037 bit 13) via USS, se deben poner los siguientes parametros a:

Consultar P2012
Nota:

- P2012=4

- P2106 =1
Detalles:

Consultar descripcion de la visualizacion de los siete segmentos dados en la introduccion.
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P2106 Fallo externo -> USS Min: 0 Nivel
EstC: CuT Tipo datos: U16 Unidad: - Def: O 3
Grupo P: COMMANDS Activo: Tras Conf. P.serv.rap.: No Max: 1

Fallo externo via USS (r2037 bit 13).

Posibles ajustes:

0 Inhabilitar
1 Habilitar

Dependencia:

Solo se puede generar un fallo externo via USS, si la longitud PZD es mayor de 3 (P2012 > 3).

Nota:

El fallo externo se puede generar via entradas digitales o via USS.

r2110[4]

Indice:

Numero de alarma Min: - Nivel
Tipo datos: U16 Unidad: - Def: - 3
Grupo P: ALARMS Max: -

Visualiza informacion de alarma.

Un méaximo de 2 alarmas activas (indices 0 y 1) y un histérico de dos alarmas(indices 2 y 3) pueden ser
consultados.

r2110[0] : Ultimas alarmas --, alarma1
r2110[1] : Ultimas alarmas --, alarma2
r2110[2] : Ultimas alarmas -1, alarma3
r2110[3] : Ultimas alarmas -1, alarma4

Nota:

El visualizador parpadeara mientras una alrma esté activa. LED indican en este caso el estado de las
alarmas.

Indication:

Los indices 0 y 1 no se memorizan.

r2114[2]

Indice:

Contador de horas funcionamiento Min: - Nivel
Tipo datos: U16 Unidad: - Def: - 3
Grupo P: ALARMS Max: -

Visualiza el contador de tiempo de funcionamiento. Es el tiempo total durante el que la unidad ha estado
con corriente. Cada vez que realiza el ciclo de la corriente, guardara el valor, a continuacion lo restaura y el
contador sigue haciendo el marcaje.

El contador de tiempo de funcionamiento r2114 hara asi el calculo:

Multiplicando el valor de r2114[0] por 65536 y sumandolo después al valor de r2114[1]. La respuesta
resultante se dara en segundos. Esto significa que r2114[0] no expresa dias.

Tiempo total = 65536 * r2114[0] + r2114[1] segundos.

r2114[0] : Tiempo de sistema, segundos, mando arriba
r2114[1] : Tiempo de sistema, segundos, mando abajo

Ejemplo:

If r2114[0] = 1 & r2114[1] = 20864
Obtendremos 1 * 65536 + 20864 = 86400 segundos, lo cual equivale a 1 dia.
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P2167 Frecuencia desconexion f_off Min:  0.00 Nivel
EstC: CuUT Tipo datos: Float Unidad: Hz Def: 1.00 3
Grupo P: ALARMS Activo: Inmediat. P.serv.rap.: No Max: 10.00

Define el umbral de la funcion de aviso |f_act| > P2167 (f_off).

P2167 influye en las siguientes funciones:
- Cuando la frecuencia real esta por debajo de ese umbral y el tiempo de retardo se ha agotado, se

resetea el bit 1 en la palabra de estado 2 (r0053).

- Aldar una orden OFF1 6 OFF3 y se cumplen las condiciones arriba mencionadas, se anulan los
impulsos del convertidor (OFF2).
- Lafuncién de aviso [f_act| > P2167 (f_off) no se actualiza y los impulsos no se bloquean si el freno de
mantenimiento del motor esta activado.

A

ON
OFF1/OFF3

\

If|
A fact

ZZ OFF1/OFF3

P2167

\

If_act| > P2167
A

r0053 1
Bit 01

OFF2
A

Inactivo

10 ms

10 ms

10 ms

\

Activo
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P2172 Umbral de tension circ. Intermedio Min: 0 Level
EstC: CuT Tipo datos: U16 Unidad: V Def: O 3
Grupo P: ALARMS Activo: Inmediat. Puesta serv.: No Max: 2000
Define el umbral de tensién del circuito intermedio por debajo del cual el accionamiento ejecuta
automaticamente la orden OFF3. Se puede activar la desconexion (parada de emergencia) para fallos en la
alimentacion (caida o interrupcion de la tension de alimentacion). El accionamiento se para hasta 0 Hz de
forma controlada y se evita que pare por inercia. La rampa correspondiente a la orden OFF3 (vease P1335)
tiene que estar ajustada de forma adecuada. La parada de emergencia se desactiva con P2172 = 0.
OFF3
f(H2) X
Perdida energia
Vide(V)
P72 ———————— ¥ X e — -
|
|
|
|
|
|
|
|
Vdemin b = = = = = = = = — e N F0003
| | no se genera
|
! |
! |
! ! >
: | Tiempo
|
' |
PO731A | I
Ajuste 23; | |
r0053 |
Bit08
*
Tiempo
* Para monitorear la sefial en la salida digital se requiere la evaluacion de flanco de la misma
Nota:

Esta tension controla los bits 7 y 8 de la palabra de estado 2 (r0053).

El regulador Vdc controla dindmicamente la tensién del circuito intermedio para prevenir fallos por
sobretension en sistemas de alta inercia durante el frenado en Modo generador. En el ajuste de fabrica
esta funcion esta habilitada (ver P1240) y puede aumentar el tiempo en la rampa de deceleracion (P1135)
para prevenir fallos por sobretension. Si se ha ajustado un tiempo de deceleracion OFF3 (P1135)
demasiado corto se puede generar el fallo FO002 (sobretension) aunque esté activado el regulador Vdc.
Si el umbral en P2172 esta ajustado demasiado alto cualquier fluctuacion de la tension o cambio repentino
de la carga genera una orden OFF3.

Si el umbral en P2172 estéa ajustado demasiado bajo, los condensadores del circuito intermedio podrian
carecer de la energia suficiente para que el convertidor pare el motor (0 Hz) de forma controlada. Como
consecuencia se genera el fallo FO003 (subtensién).

Para ajustar P2172 se aconseja observar el valor en r0026 con el accionamiento bajo carga. Hay que
ajustar P2172 por debajo de ese valor.
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P3900 Fin de la puesta en servicio rap Min: 0 Nivel
EstC: C Tipo datos: U16 Unidad: - Def: O 1
Grupo P: QUICK Activo: Tras Conf. P.serv.rap.: Si Max: 3

Realiza los calculos necesarios para optimizar el rendimiento del motor.

Tras finalizar los calculos, el P3900 y el PO010 (grupos de parametros para la puesta en servicio) se
resetean automaticamente a su valor original 0.

Posibles ajustes:

0= Sin puesta en servicio rapida sin calculo del motor ni reajuste de fabrica.

1= Fin puesta en servicio rapida con calculo del motor y reajuste de fabrica. (recomendado)
2= Fin puesta en servicio rapida con calculo del motor y reajuste de E/S.

3= Fin puesta en servicio rapida con calculo del motor pero sin reajuste de fabrica.

Dependencia:

Modificables s6lo cuando el P0010 = 1 (puesta en servicio rapida)
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Nota:

Los siguientes ajustes implican el calculo de diferentes parametros del motor y modifican sus valores (ver
P0340, ajuste = 1).

P3900=1:

Cuando se ha seleccionado el ajuste 1, el cambio de parametros se pueden llevar a cabo a través del
menu de puesta en servicio. "Puesta en marcha rapida", se guardan; todos los cambios de parametros,
incluyendo los ajustes para E/S, se pierden. Los calculos del motor se realizan también.

P3900=2:

Cuando se ha seleccionado el ajuste 2, solo se calculan aquellos parametros que dependen del menu de
puesta en servicio "Guia rapida" (P0010 = 1) Los ajustes de E/S se resetean también a su valor por defecto
y se realizan los calculos del motor.

P3900=3:

Cuando se ha seleccionado el ajuste 3, s6lo se realizan los calculos del motor y del regulador.
Abandonando la puesta en servicio rapida con este ajuste se ahorra tiempo (por ejemplo, si s6lo se tienen
que ajustar los datos de la placa del motor).

Lista de Parametros SINAMICS G110
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Alarmas y Peligros

2.1

F0001

F0002

Alarmas y Peligros

Cédigos de fallo

Si se produce una averia, el convertidor se desconecta y en pantalla aparece un
cédigo de fallo.

NOTA

Para poner a cero el codigo de error, es posible utilizar uno de los tres métodos que
se indican a continuacién:

1. Adaptar la potencia al dispositivo.

2. Pulsar el boton @ situado en el BOP o en el AOP.
3. Via Entrada digital 2 (configuracion por defecto)

Los avisos de fallo se almacenan en el parametro r0947 bajo su niumero de cddigo
(p.€j., B. FO003 = 3). El valor del fallo pertinente se encuentra en el parametro r0949.
Si un fallo carece de valor, se anota el valor 0. Ademas pueden leerse el momento en
que se presenta un fallo (r0948) y el nimero de avisos de fallo (P0952) almacenados
en el parametro r0947.

Sobrecorriente STOP I

Acuse de fallo

Borrar memoria de fallos / orden OFF

Causa

- Potencia del Motor (P0307) no corresponde a la potencia del convertidor (r0206)
- Cortocircuito en la alimentacion del motor
- Fallo atierra

Diagnostico & Eliminar

Revisar lo siguiente:
- La potencia del motor (P0307) debe corresponder a la potencia del convertidor (r0206).
- Eltamafio limite de cables no debe ser sobrepasado.
- Los cables del motor y el motor no deben tener cortocircuitos o fallos a tierra.
- Los parametros del motor deben ajustarse al motor utilizado.
- Debe corregirse el valor de la resistencia del estator (P0350).
- El'motor no debe estar obstruido o sobrecargado.
- Incrementar el tiempo de aceleracién (P1120).
- Reducir el nivel de Elevacion en arranque(P1312).
- Controlar valor de fallo r0949:
0 = fallo generado en el hardware
1 = fallo generado en el software

Sobretension STOP I

Acuse de fallo

Borrar memoria de fallos / orden OFF

Causa

- Tensién de red demasiado alta.
- Motor trabaja en Modo generador

NOTA
El modo regenerativo puede ser ocasionado por rampas de aceleracion rapidas o cuando el motor es
arrastrado por una carga activa.

Diagnostico & Eliminar

Revisar lo siguiente:
- Tension alimentacion debe ajustarse dentro de los limites indicados en la placa de caracteristicas.
- El regulador Vdc debe estar habilitado (P1240) y parametrizado adecuadamente.
- Eltiempo de deceleracion (P1121) debe ajustarse a la inercia de la carga.
- La potencia de frenado requerida debe ajustarse a los limites especificados.
- Controlar valor de fallo r0949:
0 = fallo generado en el hardware
1 = fallo generado en el software en estado regular interno del convertidor

NOTA
Una inercia mas alta necesita tiempos de rampa mas largos.
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F0003

F0004

F0005

F0011

F0051

F0052

92

Subtension STOP I

Acuse de fallo
Borrar memoria de fallos / orden OFF

Causa
- Fallo alimentacion principal.
- Carga brusca fuera de los limites especificados.
Diagnostico & Eliminar
- Compruebe la tension de red.
- Controlar valor de fallo r0949:
0 = fallo generado en el hardware
1 = fallo generado en el software en estado de subtension
2 = fallo generado en el software en estado regular interno del convertidor

Sobretemperatura convertidor STOP Il

Acuse de fallo
Borrar memoria de fallos / orden OFF
Causa
- Convertidor sobrecargado
- Ventilacion insuficiente
- Frecuencia de pulsacion demasiado alta
- Temperatura ambiente demasiado alta
Diagnostico & Eliminar
Revisar lo siguiente:
- Carga o ciclo de carga demasiado altos.
- Potencia motor (P0307) debe ajustarse a la potencia del convertidor (r0206).
- La frecuencia de pulsacion debe ajustarse al valor por defecto.
- Temperatura ambiente demasiado alta.

Convertidor 12T STOP I

Acuse de fallo

Borrar memoria de fallos / orden OFF
Causa

- Convertidor sobrecargado.

- Ciclo de carga demasiado repetitivo.

- Potencia motor (P0307) sobrepasa la capacidad de potencia del convertidor (r0206).
Diagnostico & Eliminar

Revisar lo siguiente:

- Ciclo de carga debe situarse dentro de los limites especificados.

- Potencia motor (P0307) debe ajustarse a la potencia del convertidor (r0206).

Sobretemperatura I’T del motor STOP Il

Acuse de fallo
Borrar memoria de fallos / orden OFF
Causa
Motor sobrecargado
Diagnostico & Eliminar
Revisar lo siguiente:
- Ciclo de carga debe ser corregido.
- La constante tiempo térmica del motor (P0611)debe ser corregida.
- Debe ajustarse el nivel de aviso 12T del motor (P0614).

Fallo parametro EEPROM STOP Il

Acuse de fallo
Borrar memoria de fallos / orden OFF

Causa
Lese- oder Schreifehler beim Zugriff auf das EEPROM.

Diagnostico & Eliminar
- Reajuste de fabrica y nueva parametrizacion.
- Cambio unidad

Fallo pila de energia STOP I

Acuse de fallo
Borrar memoria de fallos / orden OFF

Causa
Fallo de lectura para informacion de pila de energia o datos no validos.
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Diagnostico & Eliminar
Cambio de unidad

F0055 Fallo BOP-EEPROM STOP II

Acuse de fallo
Borrar memoria de fallos / orden OFF

Causa
Fallo de lectura o escritura al archivar parametros en BOP-EEPROM durante la clonacion de parametros.

Diagnostico & Eliminar
- Reposicion al ajuste de fabrica y nueva parametrizacion.
- Cambiar BOP

F0056 BOP no incorporado STOP I

Acuse de fallo
Borrar memoria de fallos / orden OFF

Causa
Intento de clonar parametros sin BOP.

Diagnostico & Eliminar
Meter BOP y volver a probar.

F0057 Fallo BOP STOP I

Acuse de fallo

Borrar memoria de fallos / orden OFF
Causa

- Clonacién de parametros con BOP vacio.

- Clonacién de parametros con BOP defectuoso.
Diagnostico & Eliminar

Cargar parametros en BOP o cambiar BOP.

F0058 Parametros incompatible STOP Il

Acuse de fallo

Borrar memoria de fallos / orden OFF
Causa

Juego de parametros para cargar proviene de otro tipo de convertidor.
Diagnostico & Eliminar

Cargar en el BOP juego de parametros del mismo tipo de convertidor.

F0060 Timeout de Asic STOP I

Acuse de fallo
Borrar memoria de fallos / orden OFF
Causa
Fallo comunicaciones interno
Diagnostico & Eliminar
- Si el fallo persiste, cambiar convertidor.
- Contactar con el Servicio Técnico.
- Controlar valor de fallo r0949:
0 = generado por el ASIC
1 = generado por el software

F0072 USS fallo consigna STOP Il

Acuse de fallo
Borrar memoria de fallos / orden OFF

Causa
Sin valores de consigna del USS durante el tiempo de telegrama off.

Diagnoéstico & Eliminar
Revisar el maestro USS.
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F0085

F0100

FO0101
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Fallo externo STOP I

Acuse de fallo
Borrar memoria de fallos / orden OFF

Causa
Fallo externo disparado a través de los bornes de entrada.

Diagnostico & Eliminar
Bloquear la entrada de borne para disparo de fallo.

Watchdog Reset STOP Il

Acuse de fallo
Borrar memoria de fallos / orden OFF

Cause
Caida de tension corta o error del software

Diagnostico & Eliminar
EL fallo FO100 se puede producir debido a una caida de tension corta. En este caso el convertidor en si no
tiene ningun defecto. Sin embargo si el fallo se produce sin que haya caida de tensién hay que ponerse en
contacto con el servicio técnico..

Desbordamiento de memoria STOP I

Acuse de fallo
Borrar memoria de fallos / orden OFF

Causa
Error software o fallo procesador

Diagnostico & Eliminar
Activar rutinas de autotest.
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2.2

A0501

A0502

A0503

A0505

A0511

Cédigos de alarma

Los avisos de alarma se almacenan en el parametro r2110 bajo su numero de codigo
(p.€j., A0503 = 503) y pueden leerse desde alli.

NOTA

Los mensajes de alarmas se visualizan mientras persista el estado que provoca la
misma y se eliminan cuando desaparece ese estado.

Los mensajes de alarmas no se pueden acusar.

Limitacion corriente

Causa
- La potencia del motor no corresponde a la potencia del convertidor.
- Los cables del motor son muy largos.
- Fallo a tierra
Diagnostico & Eliminar
Revisar lo siguiente:
- Potencia motor (P0307) debe corresponder a la potencia del convertidor (r0206).
- Los limites de tamario de cables no deben ser excedidos.
- Los cables del motor y el motor no deben tener cortocircuitos o fallos a tierra.
- Los parametros del motor deben ajustarse al motor en uso.
- El valor de la resistencia del estator (P0350) debe ser corregido.
- El' motor no debe ser obstruido o sobrecargado.
- Incrementar el tiempo de aceleracién (P1120).
- Reducir el nivel de Elevacion en arranque(P1312).

Limite por sobretension

Causa
Limite por sobretensién alcanzado. Este aviso puede ocurrir durante la aceleracion, si el regulador Vdc esta
deshabilito (P1240 = 0).

Diagnostico & Eliminar
Si se muestra este aviso permanentemente, revisar la entrada de tensién convertidor.

Limite de minima tension

Causa
- Fallo en la tensién de alimentacion
- Tensién de alimentacion y consecuentemente la tensién en el circuito intermedio (r0026) por debajo de
los limites especificados.
Diagnostico & Eliminar
Revisar la tension de la alimentacion principal.

12T del convertidor

Causa

Se ha superado el nivel de alarma; la corriente se reduce si estd parametrizado (P0610 = 1).
Diagnostico & Eliminar

Comprobar si el ciclo de carga esta dentro de los limites especificados.

Sobretemperatura motor 12T

Causa
- Sobrecarga motor.
- Ciclo de carga demasiado alta.
Diagnostico & Eliminar
Revisar lo siguiente:
- P0611 (constante de tiempo del motor 12t) deberia ajustarse al valor correcto
- P0614 (nivel de sobrecarga de motor 12t) deberia ajustarse a un nivel adecuado
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A0910 Regulador Vdc-max activo

Causa
Ocurre
- cuando la tensién de alimentacion principal esta alta permanentemente.
- si el motor es arrastrado por la carga activa, ocasionando que el motor entre en modo regenerativo.
- con cargas con gran inercia, cuando se desacelera.
Diagnostico & Eliminar
Revisar lo siguiente:
- Alimentacion principal debe estar dentro de los limites.
- Debe ajustarse la carga.

A0911 Regulador Vdc-max activo

Causa
Regulador Vdc max activo; los tiempos de desaceleracion se incrementaran automaticamente para
mantener la tensién en el circuito intermedio (r0026) dentro de los limites.
Diagnostico & Eliminar
Revisar lo siguiente:
- Tensién alimentacion debe ajustarse dentro de los limites indicados en la placa de caracteristicas.
- Eltiempo de deceleraciéon (P1121) debe ajustarse a la inercia de la carga.
NOTA
Una inercia mas alta necesita tiempos de rampa mas largos.

A0920 Los parametros del ADC no estan ajustados adecuadamente

Causa
Los parametros ADC no deben estar todos ajustados al mismo valor, ya que esto produce resultados
ilégicos.
Diagnostico & Eliminar
Revisar lo siguiente:
PO0757, P0758, P0759, PO760

A0923 Senales JOG a derechas y JOG a izquierdas activas

Causa
Sefales JOG a derechas y JOG a izquierdas activas conjuntamente. Esto paraliza la frecuencia de salida
RFG a su valor actual.

Diagnostico & Eliminar
No activar sefiales JOG a derechas y sefales JOG a izquierdas simultaneamente.
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AC
AD
ADC
ADR
AFM
AIN

AOP
AOUT
ASP

ASVM
BCC

BCD
BI
BICO
BO

BOP

CB
CCW
CDS
Cl
CM
CMD
CMM
CoO

CO/BO
COM
COM-Link

CT
CT
CuT

Cw
DA

Anexo
indice de abreviaturas

Corriente alterna
Convertidor analdgico-digital
Convertidor anal6gico-digital
Direcci6n

Modificacion de la frecuencia
Entrada analdgica

Unidad de manejo con visualizacion
en texto claro /Memoria de los
parametros

Salida analogica
Valor nominal anal6gico

Modulacién de aguja espacial
asimétrica

Distintivo de homologacion de
bloque

Cdbdigo decimal de codificaciéon
binaria

Entrada del binector
Binector/Conector
Salida del binector

Unidad de manejo con indicacién
numeérica

Puesta en servicio

Grupo de construccién de
comunicacion

A la izquierda, en sentido antihorario

Record de datos de comando
Entrada del conector

Gestién de configuracion
Comando

Maestro combinado

Salida del conector

Salida del conector/Salida del
binector

Raiz
Interface de comunicaciéon

Puesta en servicio, listo para el
servicio

Par de giro constante

Puesta en servicio, servicio, listo
para el servicio

A la dercha, en sentido horario

Convertidor digital-analogico
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DAC
DC
DDS
DIN
DIP
DOUT
DS

EEC

EEPROM
ELCB
EMC
EMF

EMI

ESB

FAQ

FCC
FCL
FF
FFB
FOC
FSA
GSG
GUI ID
HIW
HSW

HTL
I/0
IBN

IGBT
IND
JOG
KIB
KTY
LCD
LED
LGE

Convertidor digital-analégico
Corriente continua

Record de datos de accionamiento
Entrada digital

Interruptor DIP

Salida digital

Estado de accionamiento

Comunidad Econémica Europea
(CEE)

Circuito integrado (programable y
borrable eléctricamente)

Interruptor de corriente de defecto
Tolerancia electromagnética (TEM)
Fuerza electromagnética (FEM)

Perturbacién electromagnética

Preguntas que se hacen con
frecuencia

Flux current control (control de la
corriente de flujo)

Limitacion rapida de la corriente
Frecuencia fija

Bloque funcional libre
Regulacién orientada al campo
Tamafio de construccion A
Primeros pasos

Identificacion global

Valor real principal

Valor nominal principal

Logistica con alto umbral de
perturbacién

Entrada/Salida
Puesta en servicio

Transistor bipolar con compuerta
aislada

Subindice
Impulsod de avance
Tampon cinético

Display de cristal liquido

Diodo luminoso

Longitud
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MHB Freno de parada del motor Memoria con acceso de libre
MM4 MICROMASTER 4 RAM eleccion
MOP Potenciémetro del motor RCCB Interruptor de corriente de defecto
NG Contacto de reposo RCD Protector de corriente de defecto
NO Contacto de trabajo RFG Transmisor de rampa
OPI Instrucciones de Manejo RFI Perturbacién de alta frecuencia
PDS Sistema motriz RPM Revoluciones por minuto (rpm)

Regulador PID (Cuota Proporcional - SCL Escalado
PID Integral - Diferencial) SDP Unidad indicadora del estado
PKE Identificacion del parametro SLvC Regulacién del vestor sin transmisor
PKW Valor de identificacion del parametro STW Palabra de control
PLC Control programable por memoria STX Iniciaciéon de texto
PLI Lista de parametros SVM Modulacién de aguja espacial
Parametro datos del proceso - TTL Logica transistor-transistor
PPO objeto uss Interface serial universal
PTC Z?nsgfaq[ﬁ'; Z-ggti(sgfﬁmente de VC Regulacioén del vector
PWE Valor del parametro Ve
PWM Modulaciéon de duracién de impulsos Vi Par de giro variable
PX Ampliacién de la potencia ZSW Palabra de estado
PzD Datos del proceso
QC Puesta en servicio rapida
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