Invertek

©
(l Drives com

Member of Sumitomo Drive Technologies

OPTIDRIVE" <P

Unidad de velocidad variable CA

0,75 - 250kW / 1 - 400HP
200- 600V Entrada monofésica vy frifésica

Guia de inicio rapido

Informacion general y caracteristicas

N
@ &
QACoo
=@
(O |A
\/ |
QCOO
Ko K=3 | N
\ 2/ 8 8
OOOOOOO(;(;O..%: @ /@
— =N\ / @l
0©®® 000 - _
N N

Instalacidon mecdnica

Instalacién eléctrica

Funcionamiento del teclado y de la pantalla

Pardmetros

Funciones del
terminal de control

Pardmetros
ampliados

Comunicaciones
en serie

Datos técnicos

Resolucion de
problemas

Clasificacion
eficiencia energética

|op P19

c
n
=
Q
-
o




1. Guia de iniciordpido .......coovvevnnnnnnnn
1.1. Informacién de seguridad importante ............
1.2. Proceso de inicio répido . ...
2. Informacién general y caracteristicas........
2.1. Identificar la unidad por el nomero de modelo . . . .

2.2. Ubicacién de la efiqueta de clasificacién de
Producto ...

2.3. Comprensién de la efiqueta de clasificacién . . ...
2.3. Comprensién de la efiqueta de clasificacién . . ...
2.4. Numeros de modelos de la unidad - IP20. .. .. ..
2.5. Nldmeros de modelos de la unidad - IP55..... ..

2.6. Nomeros de modelos de la unidad - IP66 no
conmutado ...

2.7. Nmeros de modelo de unidad - IP66
conmutado ...

3. Instalacion mecdnica ...covvviiiiriiecnnanns
31.General ... ...
3.2. Antes de lainstalacion . ............. . L.
3.3. Instalacién conforme a UL, ... ... L.

3.4. Instalacion después de un perfodo de
almacenamiento .. ...

3.5. Dimensiones mecdnicasy peso .................

3.6. Directrices para el montaje de la carcasa

(unidades IP20) ... ..
3.7 Montaje de la unidad - unidades P20 ..........
3.8. Dimensionamiento de la carcasa de la unidad. . . .
3.9. Directrices para el montaje (unidades IP55) . ... ..
3.10. Directrices para el monfaje (unidades IP66) .. . ..
3.11. Instalacion del parasol IP66. . ... L.
3.12. Cémo refirar la cubierta del terminal ... ...
3.13. Mantenimiento rutinario ........... ... L
3.14.1P66 (NEMA 4X) Bloqueo desactivado . . . .. . . ..
4. Instalacién eléctrica . c.ovvvvvviiiiiiiiiee.
4.]. Diagrama de conexion. ...
4.2. Conexion de profeccion afierra (PE) ... L.
4.3. Conexion de la alimentacion de entrada. ... .. ...

4.4. Funcionamiento de unidades trifésicas con
alimentacion monofdsica. ...

4.5. Funcionamiento con fuente de alimentacion de CC
obusde CCcomiln ...............................

4.6. Conexiéndel motor ... ...
4.7 Conexiones de la caja de terminales del motor .. .
4.8. Conectar un resisfor de frenado. ................
49. Cableado del terminal de control ........... ...
4.10. Conexiones del terminal de control . ............

4.11. Interruptor de control y cableado del
pofenciémetro integrados con versién conmutada P66 .

4.12. Proteccién de sobrecarga térmica del motor. . . ...

4.13. Instalacién conforme a CEM. ... L.

4.14. Par de seguridad Off. ...

2 | Gufa del usuario de Optidrive P2 | Versién 3.09

(OO N - G I NG

O NN N

24
24
26
26

27

5. Funcionamiento del teclado y de la pantdlla .......... 39

5.1. Disposicién del teclado y la pantalla. ... 39
5.2. Seleccién delidioma en la pantalla TFT. ... 39
5.3. Mensaijes de visualizacién adicionales. . ... 40
5.4. Cémo cambiar los pardmetros. .. ... 4]
5.5. Restablecimiento de fébrica de los pardmetros/ A
restablecimiento por el usuario. . ......... ..o

5.6. Cémo restablecer la unidad después de un disparo. ... ... 41
5.7 Atgjosde teclado. . ... 42

6. Pardmetros. cccoveeeecececrcsccncescssscscsccecscees 43

6.1. Vista general del juego de pardmetros ..................... 43

6.2. Grupo de pardmetros 1 - Pardmetros bdsicos. . ............ 43

7. Funciones del terminalde control. .. .......co0vvveee.. 46

71. Seleccién de la fuente de control ... 46
7.2. Parémetros de configuracién de la enfrada digital P1-13.. .. .. 48
7.3. Ejemplo de esquema de conexion. ... 49

8. Parametrosampliados .........coiiveviiieniienae.. 53

8.1. Grupo de pardmetros 2 - Parémetros ampliados ............ 53
8.2. Grupo de pardmetros 3 — Control PID .. ............... ... 58
8.3. Grupo de pardmetros 4 — Control de motor de alto 50
rendimiento . .. ..o

8.4. Grupo de pardmetros 5 — Pardmetros de comunicacion . . . .. 62
8.5. Pardmetros avanzados. ... ... 65
8.6. Grupo de pardmetros O — Pardmetros de monitorizacién (solo 68

leCtUra) . o

9. COomuNIcaciones eN Serie «..cvcevecrceccscecscscscees 70

@.1. Comunicaciones RS-485 .. ... 70
9.2. Comunicaciones Modbus RTU......................... ... 71
@.3. Comunicacion CAN Open.......ooooviiii i 73

10. Datos técNnicos v.ovvvueeeennneeeeeeeeeeeeeeececeeees 78
10.1. Medioambiental. . ... 78
10.2. Indices de potencia de entrada/salida y de corriente . ... ... 78
10.3. Requisitos de alimentacién de entrada. ................... 81
10.4. Informacién adicional para instalaciones con aprobacion UL, 81
10.5. Informacién sobre disminucién de la capacidad ... .. ... .. 81
10.6. Filtro CEM interno v varistores - Procedimiento de 87
dESCONEXION . ..ottt

11. Resolucién de problemas. ......ccoveverieenncensss 84
1.1 Mensajesde fallos.......................... ... 84

12. Clasificacion eficiencia energética ......coovveveeeesns 87

www.invertekdrives.com



Informaciéon General

Es responsabilidad del instalador asegurarse de que el equipo o sistema en el que se in-corpore el producto cumpla con toda la
legis-lacién v los cédigos de practica pertinentes que se aplican en el pais de uso.

Marcado CE

Todos los productos Invertek Drives destinados para uso dentro de la Unién Europea llevan el sello CE para indicar el cumplimiento
de las directivas europeas. (Directiva CEM, Directiva de Baja Tensién y Directiva de Maquinaria). La declaracién de conformidad
estd disponible en el sitio web www.invertekdrives.com. Para el cumplimiento de la Directiva EMC europea, se proporciona la guia
necesaria en este documento y es responsabilidad del instalador asegurarse de que se siga esta guia para garantizar el cumplimiento.

Marcado UKCA

Todos los productos Invertek Drives destinados para uso dentro del Reino Unido llevan la marca UKCA para indicar el cumplimiento
de las siguientes Regulaciones del Reino Unido: Regulaciones de Compatibilidad Electromagnética, Regulaciones de Suministro de
Maquinaria (Seguridad), Equipo Eléctrico (Seguridad). Normativa. Una declaracién de conformidad esté disponible en el sitio web,
www.invertekdrives.com. Para el cumplimiento de los apartados pertinentes de las normas anteriores, se proporciona la guia necesaria
en este documento y es responsabilidad del instalador asegurarse de que se siga esta guia para garantizar el cumplimiento.

Conformidad UL
Una lista de los productos enumerados actualmente estd disponible en la pagina web de UL, www.ul.com. Para cumplir con los

requisitos de UL, se proporciona una guia necesaria en este documento y es responsabilidad del instalador asegurarse de que se
siga esta guia para garantizar el cumplimiento.

Funcién par de seguridad OFF («STO»)

Optidrive P2 incorpora una funcién de hardware STO (Safe Torque Off - «par de seguridad OFF»), disefiada de acuerdo con las
normas listadas a continuacion.

L Estandar | Closificacién | __Aprobaciénindependiente

EN 61800-5-2:2016 Tipo 2

ENISO 13849-1:2015 pL"d"

EN 61508 (Parte 1 a 7):2010 SIL2 *TUV
EN60204-1:2006 + A1:2009 + AC: 2010 Parada incontrolada «Categoria O»

EN 62061:2005/A2:2015 SILCL?2

*NOTA la certificacion TUV de la funcién STO es relevante en aquellos variadores que tienen el logo TUV en la efiqueta de variador.
La enfrada STO no puede usarse para ninguna funcién de seguridad si el variador no contiene el logo TUV en la etiqueta indicativa.

Copyright Invertek Drives Ltd © 2021

Todos los derechos reservados. Ninguna parte de esta guia de usuario podrd ser reproducida o transmitida de ningn modo ni por
cualquier medio, ya sea eléctrico o mecdnico, incluyendo la fotocopia, la grabacién o por cualquier sistema de almacenamiento de
informacién o de recuperacion, sin el permiso por escrito del editor.

2 aiios de garantia

Todas las unidades Invertek Optidrive incluyen una garantia de 2 afios contra defectos de fabricacién desde la fecha de
fabricacion. El fabricante no asumird ninguna responsabilidad por los dafios causados durante o como resultado del fransporte,
recepcién de la entrega, instalacién o puesta en servicio. El fabricante tampoco asumird ninguna responsabilidad por los dafos

o consecuencias resultantes de una insfalacion inapropiada, negligente o incorrecta, un ajuste incorrecto de los pardmetros de
funcionamiento de la unidad, una adaptacién incorrecta de la unidad con el motor, una instalacién incorrecta, polvo o humedad
inaceptables, sustancias corrosivas, vibracion excesiva o temperaturas ambiente mas allé de la especificacion de disefio.

El distribuidor local podrd ofrecer unos términos y condiciones diferentes a su discrecién y, en todos los casos en los que concierna a
la garantia, habrd que ponerse en primer lugar en contacto con el distribuidor local.

Esta guia del usuario es el documento de las «instrucciones originales». Todas las versiones que no estén en inglés son traducciones
de las «instrucciones originales».

El contenido de esta gufa de usuario se considera correcto en el momento de su impresién. En el interés de un compromiso por una

politica de mejora continua, el fabricante se reserva el derecho de modificar las especificaciones del producto o de sus prestaciones
o de los contenidos de la guia del usuario sin previo aviso.

Esta guia de usuario es para usar con la version 2.51 del firmware. Guia de usuario Revisién 3.09.

Invertek Drives ltd adopta una politica de mejora contfinua y, a pesar de que se han llevado a cabo todos los esfuerzos para
proporcionar una informacién precisa y actualizada, la informacién contenida en esta guia de usuario debe utilizarse Gnicamente con
propositos de consejo y no forman parte de ningdn contrato.

Cuando se instala la unidad en cualquier fuente de alimentacién en la que la tensién de fase-tierra puede superar la tensién de fase-fase
(normalmente redes de suministro de Tl o embarcaciones marinas), es esencial que se desconecte la tierra del filiro CEM inferno y la tierra del
varistor de proteccién contra sobrefensiones [si estd instalado). En caso de duda, consulte a su distribuidor para obtener mds informacion.

Este manual estd desfinado para usarse como una guia para una instalacién apropiada. Invertek Drives Ltd no puede asumir ninguna responsabilidad
por el cumplimiento o el incumplimiento de cualquier cédigo, ya sea nacional, local o de ofro fipo, para la instalacién apropiada de esta
unidad o del equipo asociado. Existe un riesgo de lesiones personales y/o de dafios al equipo si se ignoran los cédigos durante la instalacién.

Este Optidrive contiene condensadores de alta tensién que tardan un tiempo en descargarse después de retirarlos de la alimentacion
principal. Antes de trabaijar en la unidad, asegurar que la alimentacién principal esté aislada de las entradas de Iinea. Esperar diez
(10) minutos para que los condensadores se descarguen a niveles de tensién seguros. La omision en la observacion de esta precaucién
podria resultar en lesiones fisicas graves o incluso la muerte.

Unicamente el personal electricista cualificado que esté familiarizado con el disefio y el funcionamiento de este equipo y con los
riesgos implicados deberd instalar, ajustar, hacer funcionar o realizar un servicio técnico en este equipo. leer y entender este manual y
los demds manuales aplicables en su totalidad antes de proceder. La omisién en la observacién de esta precaucion podria resultar en
lesiones fisicas graves o incluso la muerte.
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1. Guia de inicio rapido

1.1. Informacién de seguridad importante

Por favor, lea la INFORMACION DE SEGURIDAD IMPORTANTE a continuacién y toda la informacién de advertencia y de

precaucién en las demds partes.

Peligro: Sefiala un riesgo de descarga eléctrica que, si
no se evita, podria dar lugar a dafios en el equipo y a

posibles lesiones o incluso la muerte.

Este producfo con unidad de velocidad variable (Optidrive) esta
previsto para su incorporacién profesional a un equipo completo
o sistemas como parte de una instalacién fija. Si se instala
incorrectfamente, puede presentarse un peligro para la seguridad.
Optidrive utiliza altas tensiones y corrientes, portando un nivel
elevado de energia eléctrica almacenada, y se emplea para
confrolar instalaciones mecdnicas que pueden causar lesiones.
Se requiere prestar especial atencién al disefio del sistema'y

a la instalacion eléctrica para evitar peligros, bien durante el
funcionamiento normal o en el caso de un mal funcionamiento del
equipo. Unicamente los electricistas cualificados estan autorizados
para instalar y efectuar el mantenimiento de este producto.

El disefio del sistema, la instalacion, la puesta en marcha y el
mantenimiento Unicamente deben ser realizados por personal que
posea la formacién y la experiencia necesarias. Tienen que leer
minuciosamente esta informacién de seguridad y las instrucciones
en esta guia y obedecer toda la informacién en relacion con el
transporte, el almacenamiento, la instalacién y el uso de Optidrive,
incluidas las limitaciones ambientales especificadas.

No realice ninguna prueba de rigidez dieléctrica ni prueba de
resistencia de tension en el Optidrive. Cualquier medida eléctrica
requerida deberd efectuarse con el Optidrive desconectado.

iPeligro de descarga elécrical Desconecte y AISLE el Optidrive
antes de intentar cualquier frabajo en él. Las altas tensiones se
encuentran presentes en los terminales y dentro de la unidad hasta
10 minutos después de haber desconectado el suministro eléctrico.
Asegurese siempre, utilizando un voliimetro adecuado, de que no
exista fensién en ninguno de los terminales de alimentacion de la
unidad antes de comenzar a trabajar.

Donde la alimentacién hasta la unidad se realiza a través de un
conector de enchufe, no desconectar hasta que hayan franscurrido
10 minutos después de apagar la alimentacion.

Asegurese de que las conexiones a tierra y de que la seleccién
de cable sean correctas segun se define en la legislacién o en los
reglamentos locales. La unidad puede tener una corriente de fuga
superior a 3,5 mA; ademds, el cable de tierra debe ser suficiente
para fransportar la corriente maxima de fallo de suministro que
normalmente estard limitada por los fusibles o MCB. Deberdn
equiparse fusibles o MCB convenientemente normalizados en el
suministro de red hasta la unidad, de acuerdo con la legislacién o
los reglamentos locales.

No realice ningun trabajo en los cables de control de la unidad
mientras se aplique alimentacién a la unidad o a los circuitos de
control externos.

La funcién «Safe Torque Off» (par de seguridad off) no previene de
la presencia de altas tensiones en los terminales de alimentacion de
las unidades.

4 | Guiadel usuario de Optidrive P2 | Versién 3.09

Peligro: Sefiala una situacién potencialmente peligrosa
distinta a la eléctrica que, de no evitarse, podria dar lugar
a dafios a la propiedad.

Dentro de la Unién Europea, todas las méquinas en las que se utilice este
producto deberdn cumplir con la directiva sobre maquinas 2006,/42 /CE,
seguridad de las maquinas. En particular, el fabricante de la maquina serd
el responsable de asegurar que el equipamiento eléctrico cumple con la
norma EN 60204-1 y de proporcionar un dispositivo de desconexién que
tendré que ser de uno de los siguientes fipos:

= Un inferruptor seccionador, categoria de utilizacién CA-23B (EN 60947-3).
= Un disyuntor adecuado para el aislamiento de conformidad con

EN 60947-2.

= Un seccionador con un contacto auxiliar infegrado que asegure bajo
cualquier circunstancia que los dispositivos de conmutacién interrumpen
el circuito de carga antes de abrir los contactos principales del
seccionador (EN 60947-3).

Para la instalacién en ofras regiones hay que observar la conformidad con
las regulaciones eléctricas locales y los cédigos de practica.

El nivel de infegridad ofrecido por las funciones de entrada de control
Optidrive - por ejemplo, parada/arranque, adelante/atrés y velocidad
mdxima, no es suficiente para el uso en aplicaciones criticas de seguridad
sin canales independientes de proteccion. Todas las aplicaciones en las
que un mal funcionamiento pudiera causar lesiones o incluso la muerte
deben someterse a un andlisis de riesgos y proporcionar proteccién
adicional donde sea necesario.

El motor accionado puede arrancar en el encendido si estd presente la
sefial de entrada de habilitacion.

La funcién STOP no elimina las altas tensiones potencialmente lefales.

AISLE la unidad y espere 10 minutos antes de iniciar cualquier frabajo en
la misma. No realice nunca ningdn trabajo en la unidad, en el motor o en
el cable del motor mientras se siga aplicando la alimentacion de enfrada.

Optidrive puede ser programado para hacer funcionar el motor
accionado a velocidades por encima o por debajo de la velocidad
alcanzada cuando el motor se conecta directamente al suminisiro de la
red. Obtenga confirmacién de los fabricantes del motor y de la méquina
accionada acerca de la aptitud para el funcionamiento a lo largo del
rango de velocidad previsto antes del arranque de la maquina.

No active la funcién de reinicio automdtico por fallos en ningtn sistema
donde esto pudiera causar una situacién potencialmente peligrosa.

Las unidades IP55 e IP66 proporcionan sus propios entornos con grado de
contaminacién 2. Las unidades IP20 tienen que instalarse en un entorno con
grado de contaminacién 2, montadas en un armario con IP54 o mejor.

Los Optidrives estan concebidos Gnicamente para el uso en interiores.

Al montar la unidad, asegurese de que se facilite una refrigeracion
suficiente. No efectie operaciones de taladrado con la unidad en
marcha; el polvo y las virutas del taladrado podrian provocar dafios.
Debe prevenirse la enfrada de cuerpos extrafios conductivos o
inflamables. El material inflamable no debe colocarse cerca de la unidad.
La humedad relativa debe ser menor del 95 % (no condensante).
Asegurese de que la fensién de suministro, la frecuencia y el nimero de
fases (monofdsico o trifasico) se corresponden con el indice del Optidrive
ala entrega.

No conecte nunca el suministro eléctrico de la red a las terminales de

salida U, V, W.

No instale ningtn tipo de mecanismo de conmutacién automdtico entre la
unidad y el motor.

Dondequiera que el cableado de control esté situado cerca del cableado
de alimentacién, mantenga una separacién minima de 100 mm y
disponga cruces a 90 grados.

Asegurese de que todos los terminales estén apretados conforme al ajuste
del par apropiado.

No intente realizar ninguna reparacién del Optidrive. En caso de que
sospeche de algun fallo o mal funcionamiento, péngase en contacto con
su socio comercial de Invertek Drives para recibir mas asistencia.

No utilice la unidad si se ha retirado alguna de las carcasas.

www.invertekdrives.com



1.2. Proceso de inicio rapido

1 Identificar el fipo de modelo y las caracteristicas de | 2.1. Identificar la unidad por el nimero de modelo 6
su UdeOd del codigo de modelo en la etiqueta. En | 3, Comprensién de la efiqueta de clasificacion 7
arficular: .
P c . | o ad | 2.4. Numeros de modelos de la unidad - 1P20 7
- Comprobar que la tensién nominal se adapte a la . .
omprobar g P 2.5. Numeros de modelos de la unidad - IP55 9
alimentacién de entrada
. . 2.6. Numeros de modelos de la unidad - [P66 no 10
- Comprobar que la capacidad de la corriente de
A A . conmutado 2
salida satisface o excede de la corriente a plena (o)
carga para el motor previsto 3.1. General c
-
- Comprobar que el fipo de carcasa es adecuado 0
para la ubicacién de montaje prevista. o
2 Desempacar y comprobar la unidad. o
Nofificar inmediatamente cualquier dafio al 5'
proveedor y al transportista. ="
3 Asegurar que se cumplen unas condiciones 10.1. Medioambiental 78 6’
ambientales y de entorno correctas para la unidad -
en la ubicacion de montaje propuesta. o
4 Instalar la unidad en un armario adecuado 3.1. General 12 -g.
(unidades IP20), asegurando que se dispone de aire | 3 2 Antes de lq instalacion 12 o
de refrigeracion apropiado. . .
9 prop 3.5. Dimensiones mecdnicas y peso 13 o
Montar la unidad en la pared o en la maquina (IP55 o .
3.6. Directrices para el montaje de la carcasa 16
e IP66). :
(unidades IP20) 17
3.7. Montaje de la unidad - unidades [P20 18
3.9. Directrices para el monfaje (unidades IP55) 19
3.10. Directrices para el montaje (unidades IP66)
5 Seleccionar la alimentacién correcta y los cables del | 10.2. Indices de potencia de entrada/salida y de 78
motor de acuerdo con las regulaciones o cédigos corriente
de cableado locales, observando los tamafios
mdéximos admisibles.
6 Para una red de suministro Tl o cualquier tipo de 10.6. Filiro CEM interno y varistores - Procedimiento de 82
suministro eléctrico donde la tensién fase-tierra desconexion
pueda exceder la tension fase-fase (como
suministros sin potencial a tierra), desconectar el filiro
EMC antes de conectar el suministro.
7 Comprobar que el cable de alimentacion y el cable
del motor no presenten fallos o cortocircuitos.
8 Enrutar los cables
% Comprobar que el motor previsto es apto para 4.6. Conexion del motor 28
el uso, observando todas las precauciones 8.3. Grupo de pardmetros 4 — Control de motor de 59
recomendadas por el proveedor o el fabricante. alto rendimiento
10 | Comprobar que la caja de terminales del motor 4.7. Conexiones de la caja de terminales del motor 28
fiene una configuracién estrella o tridngulo correcta
donde sea aplicable.
11| Asegurar que se proporcione una correcta proteccién | 4.3.4. Seleccion del fusible /disyuntor 27
del cableado instalando un disyuntor adecuado o
fusibles en la linea de la alimentacion de entrada.
12| Conectar los cables de alimentacién, asegurando 4.1. Diagrama de conexién 24
especialmente que se ha efectuado la conexion de
proteccion a tierra.
13 | Coneciar los cables de control segin se requiere 4.10. Conexiones del terminal de confrol 31
para la aplicacion.
14 | Comprobar minuciosamente la instalacion y el
cableado.
15 | Puesta en marcha de los parémetros de la unidad. 5.4. Cémo cambiar los parametros 4]
6. Pardmetros 43
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2. Informacion general y caracteristicas

2.1. Identificar la unidad por el nomero de modelo

El numero de modelo de cada Optidrive P2 se construye segun el siguiente sistema:

jooP [-| 2 |-| 2 ][a[ac0|-| 3| kK| F|la] 2] m|N]|
\ \
Familia de productos Revestimiento PCB
N: Revestimiento localizado esténdar
Generacién Pantalla
Tamario del bastidor M: Pantalla TFT
Cédigo de tensién Carcasa
2 : 230 voltios 2:1P20
4 - 400 voltios N: IP55 No conmutado
) ) A: IP66 Exterior No Conmutado
5: 525 voltios B IP66 Exterior C od
6 600 voliios : xterior Conmutado
indice de potencia de tfres digitos
Fases de entrada Chopper de frenado
Tipo de pofencia 4: Chopper de frenado interno

K: kW nominales
H: CV nominales

Filtro CEM
0: Sin filtro interno
F: Filiro CEM interno

2.2. Ubicacion de la etiqueta de clasificacion de producto

Todos los modelos Optidrive P2 llevan una efiqueta de clasificacion que puede localizarse del modo siguiente:

H SDJ1IS1194dPID) A [pIduab uonpWIOjU|

Modelos IP20 Modelos IP55 Modelos IP66

-DC L 2N L3

06006

T2 3 A5 07 B OTOT Iz

[O0O0000000000

1olo1

14 75 16 17 18

1=

006 000

En la parte derecha mirando desde el
frente.

En la parte derecha mirando desde el
frente.

n N

En la superficie de la parte superior.
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2.3. Comprension de la etiqueta de clasificacion

La efiqueta de clasificacién del producto proporciona la siguiente informacién.

Codigo de modelo

Optidrive P2 (‘D Invertek

Drives.com
Variable Frequency Drive
IP20 Indoor Use only

ODP-3-640900-3F12-IMN P
)

Input [ 380 - 480V [50/60Hz] 3Ph | 1678 | souw/ | 1E2
Output | 0-Vin | 0-500Hz | 3ph | 1804 150HP | 96.7
Made in the UK Max Amb, 50° C

SCCA: For rating and protection refer to UsET Guide

Risk of Electric Shock
Power down for 10 minutes
before remuu'mg cover
Read User Guide before
Installation or servicing

wiww.invertekdrives.com

Tipo de carcasa y clasificacion IP

Version del firmware

Numero de serie

Datos técnicos - fension de
alimentacién Risque du choc electrique

Une Tensin d.lnsurruse peut etre
presentee jusqu a 10 mins avoir

AVERTISSMENT coupe I'alimentation

o
b
=
=
o
2

Datos técnicos — corriente de
salida continua méxima

0 00000

>

n@us

L FEs A &CE
1] |III||IIII1IIIII!III JRF 00NN SR

Serial No.: 11111111111 5/W:V3.09 021132

0

2.4. NUmeros de modelos de la unidad - IP20

Las dimensiones mecdnicas v la informacién de montaje se muestran en la seccién 3.5.1. Unidades IP20 en la pdgina 13.
Las especificaciones eléctricas se muestran en la seccién 10.2. Indices de potencia de entrada,/salida y de corriente en la pdgina 78.

200-240V %10 % - Entrada monofasica

Corriente de salida Tclmcmo del
odelo m Modelo ¥ ﬂ

ODP-2-22075-1KF42-MN ODP-2-22010-1HF42-MN
ODP-2-22150-1KF42-MN ODP-2-22020-T1HF42-MN
ODP-2-22220-1KF42-MN ODP-2-22030-1HF42-MN
200-240V %10 % - Entrada trifasica

Corriente de salida Tumuno del
ME

ODP-2-22075-3KF42-MN 0,75 ODP-2-22010-3HF42-MN

ODP-2-22150-3KF42-MN 1,5 ODP-2-22020-3HF42-MN 2 7 2
ODP-2-22220-3KF42-MN 2,72 ODP-2-22030-3HF42-MN 3 10,5 2
ODP-2-32040-3KF42-MN 4 ODP-2-32050-3HF42-MN 5 18 3
ODP-2-32055-3KF42-MN 55 ODP-2-32075-3HF42-MN 75 24 3
ODP-2-42075-3KF42-MN 75 ODP-2-42100-3HF42-MN 10 30 4
ODP-2-42110-3KF42-MN 1 ODP-2-42150-3HF42-MN 15 46 4
ODP-2-52150-3KF42-MN 15 ODP-2-52020-3HF42-MN 20 ol 5
ODP-2-52185-3KF42-MN 18,5 ODP-2-52025-3HF42-MN 25 72 5
ODP-2-62022-3KF42-MN 22 ODP-2-62030-3HF42-MN 30 Q0 OA
ODP-2-62030-3KF42-MN 30 ODP-2-62040-3HF42-MN 40 110 6A
ODP-2-62037-3KF42-MN 37 ODP-2-62050-3HF42-MN 50 150 6B
ODP-2-62045-3KF42-MN 45 ODP-2-62060-3HF42-MN 60 180 6B
ODP-2-62055-3KF42-MN 55 ODP-2-62075-3HF42-MN 75 202 6B

www.invertekdrives.com
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380-480V *10 % - Entrada trifdsica

Corriente de salida Tqmqno del
e o T e

ODP-2-24075-3KF42-MN 0,75 ODP-2-24010-3HF42-MN

ODP-2-24150-3KF42-MN 1,5 ODP-2-24020-3HF42-MN 2 4/1 2
ODP-2-24220-3KF42-MN 2,2 ODP-2-24030-3HF42-MN 3 58 2
ODP-2-24400-3KF42-MN 4 ODP-2-24050-3HF42-MN 5 95 2
ODP-2-34055-3KF42-MN 55 ODP-2-34075-3HF42-MN /5 14 3
ODP-2-34075-3KF42-MN 75 ODP-2-34100-3HF42-MN 10 18 3
ODP-2-34110-3KF42-MN 1 ODP-2-34150-3HF42-MN 15 24 3
ODP-2-44150-3KF42-MN 15 ODP-2-44200-3HF42-MN 20 30 4
ODP-2-44185-3KF42-MN 18,5 ODP-2-44250-3HF42-MN 25 39 4
ODP-2-44220-3KF42-MN 22 ODP-2-44300-3HF42-MN 30 46 4
ODP-2-54300-3KF42-MN 30 ODP-2-54040-3HF42-MN 40 ol 5
ODP-2-54370-3KF42-MN 37 ODP-2-54050-3HF42-MN 50 72 5
ODP-2-64045-3KF42-MN 45 ODP-2-64060-3HF42-MN 60 Q0 6A
ODP-2-64055-3KF42-MN 55 ODP-2-64075-3HF42-MN 75 110 OA
ODP-2-64075-3KF42-MN 75 ODP-2-64120-3HF42-MN 120 150 6B
ODP-2-64090-3KF42-MN Q0 ODP-2-64150-3HF42-MN 150 180 6B
ODP-2-64110-3KF42-MN 110 ODP-2-64175-3HF42-MN 175 202 6B
ODP-2-84200-3K#42-MN 200 ODP-2-84300-3H#42-MN 300 370 8
ODP-2-84250-3K#42-MN 250 ODP-2-84400-3H#42-MN 400 480 8

500-600V £10 % - Entrada trifasica

Corriente de salida Tamano del
I B ) e

ODP-2-26075-3K042-MN 0,75 ODP-2-26010-3H042-MN

ODP-2-26150-3K042-MN 1,5 ODP-2-26020-3H042-MN 2 31 2
ODP-2-26220-3K042-MN 2,2 ODP-2-26030-3H042-MN 3 4] 2
ODP-2-26400-3K042-MN 4 ODP-2-26050-3H042-MN 5 6,5 2
ODP-2-26550-3K042-MN 55 ODP-2-26075-3H042-MN 75 Q 2
ODP-2-36075-3K042-MN 75 ODP-2-36100-3H042-MN 10 12 3
ODP-2-36110-3K042-MN 1 ODP-2-36150-3H042-MN 15 17 3
ODP-2-36150-3K042-MN 15 ODP-2-36200-3H042-MN 20 22 3
ODP-2-46185-3K042-MN 18,5 ODP-2-46250-3H042-MN 25 28 4
ODP-2-46220-3K042-MN 22 ODP-2-46300-3H042-MN 30 34 4
ODP-2-46300-3K042-MN 30 ODP-2-46400-3H042-MN 40 43 4
ODP-2-56370-3K042-MN 37 ODP-2-56050-3H042-MN 50 54 5
ODP-2-56045-3K042-MN 45 ODP-2-56060-3H042-MN 60 65 5
ODP-2-66055-3K042-MN 55 ODP-2-66075-3H042-MN 75 78 OA
ODP-2-66075-3K042-MN 75 ODP-2-66100-3H042-MN 100 105 OA
ODP-2-66090-3K042-MN Q0 ODP-2-66125-3H042-MN 125 130 6B
ODP-2-66110-3K042-MN 110 ODP-2-66150-3H042-MN 150 150 6B

NOTA

* puede ser reemplazado por uno de los
F: Filtro EMC esténdar

R: Filtro EMC de altas prestaciones
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2.5. Numeros de modelos de la unidad - IP55

Las dimensiones mecdnicas v la informacién de montaje se muestran en la seccién 3.5.2. Unidades IP55 en la pégina 14.

Las especificaciones eléctricas se muestran en la seccién 10.2. Indices de potencia de entrada,/salida y de corriente en la pdgina 78.

200-240V %10 % - Entrada trifasica

ODP-2-42055-3KFAN-MN
ODP-2-42075-3KFAN-MN
ODP-2-42110-3KFAN-MN
ODP-2-52150-3KFAN-MN
ODP-2-52185-3KFAN-MN
ODP-2-62022-3KF4AN-MN
ODP-2-62030-3KF4N-MN
ODP-2-62037-3KFAN-MN
ODP-2-62045-3KF4AN-MN
ODP-2-72055-3KFAN-MN
ODP-2-72075-3KFAN-MN

Modelo kW

ODP-2-44110-3KFAN-MN
ODP-2-44150-3KFAN-MN
ODP-2-44185-3KFAN-MN
ODP-2-44220-3KFAN-MN
ODP-2-54300-3KFAN-MN
ODP-2-54370-3KFAN-MN
ODP-2-64045-3KFAN-MN
ODP-2-64055-3KFAN-MN
ODP-2-64075-3KFAN-MN
ODP-2-64090-3KFAN-MN
ODP-2-74110-3KFAN-MN
ODP-2-74132-3KFAN-MN
ODP-2-74160-3KFAN-MN
ODP-2-84200-3K*4N-MN
ODP-2-84250-3K* 4N-MN

Modelo kW

ODP-2-75132-3KO4N-MN
ODP-2-75150-3KO4N-MN
ODP-2-75185-3KO4N-MN
ODP-2-75200-3KO4N-MN

ODP-2-46150-3K04N-MN
ODP-2-46185-3KO4N-MN
ODP-2-46220-3KO4N-MN
ODP-2-46300-3KO4N-MN
ODP-2-56370-3KO4N-MN
ODP-2-56450-3KO4N-MN
ODP-2-66055-3KO4N-MN
ODP-2-66075-3KO4N-MN
ODP-2-66090-3KO4N-MN

kW | ModeloCV_____| HP | Corriente de salida (A) | Tamaiio del bastidor_
5,5 | ODP-2-42075-3HFAN-MN | 75 24 4
/5 | ODP-2-42100-3HFAN-MN | 10 30 4
1 ODP-2-42150-3HFAN-MN 15 46 4
15 | ODP-2-52020-3HFAN-MN | 20 ol 5
18,5 | ODP-2-52025-3HFAN-MN | 25 72 5
22 | ODP-2-62030-3HFAN-MN | 30 Q0 6
30 | ODP-2-62040-3HFAN-MN | 40 110 6
37 | ODP-2-62050-3HFAN-MN | 50 150 6
45 | ODP-2-62060-3HFAN-MN | 60 180 6
55 | ODP-2-72075-3HFAN-MN | 75 202 7
75 | ODP-2-72100-3HFAN-MN | 100 248 7
|____ModeloCV_____| HP | Corriente de salida (A) | Tamafio del basfidor |
1 ODP-2-44150-3HFAN-MN | 15 24 4
15 | ODP-2-44200-3HFAN-MN | 20 30 4
18.5 | ODP-2-44250-3HFAN-MN | 25 39 4
22 | ODP-2-44300-3HFAN-MN | 30 46 4
30 | ODP-2-54040-3HFAN-MN | 40 ol 5
37 | ODP-2-54050-3HFAN-MN | 50 72 5
45 | ODP-2-64060-3HFAN-MN | 60 Q0 6
55 | ODP-2-64075-3HFAN-MN | 75 110 6
75 | ODP-2-64120-3HFAN-MN | 120 150 6
Q0 | ODP-2-64150-3HFAN-MN | 150 180 6
10 | ODP-2-74175-3HFAN-MN | 175 202 7
132 | ODP-2-74200-3HFAN-MN | 200 240 7
160 | ODP-2-74250-3HFAN-MN | 250 302 7
200 | ODP-2-84300-3H*4N-MN | 300 370 8
250 | ODP-2-84400-3H*4N-MN | 400 480 8
kW | ModeloCV____| HP | Corriente de salida (A) | Tamaiio del bastidor_
132 175 185 7
150 200 205 /
185 250 255 7
200 270 275 7
(kW | ModeloCV | HP | Corriente de salida (A) | Tamafio del bastidor_
15 | ODP-2-46200-3HO4N-MN | 20 22 4
18,5 | ODP-2-46250-3HO4N-MN | 25 28 4
22 | ODP-2-46300-3HO4N-MN | 30 34 4
30 | ODP-2-46400-3HO4AN-MN | 40 43 4
37 | ODP-2-56050-3HO4N-MN | 50 54 5
45 | ODP-2-56060-3H04N-MN | 60 65 5
55 | ODP-2-66075-3HO4AN-MN | 75 78 6
75 | ODP-2-66100-3H04N-MN | 100 105 6
Q0 | ODP-2-66125-3HO4N-MN | 125 130 6
110 | ODP-2-66150-3HO4N-MN | 150 150 6

ODP-2-66110-3KO4N-MN
NOTA

* puede ser reemplazado por uno de los :

F: Filtro EMC esténdar

www.invertekdrives.com

R: Filtro EMC de altas prestaciones
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Modelo kW

ODP-2-22075-1KF4A-MN

ODP-2-22150-1KF4A-MN

ODP-2-22220-1KF4A-MN

ODP-2-32040-1KF4A-MN

ODP-2-42055-1KO4A-MN
1

ODP-2-42075-1KO4A-MN

ODP-2-22075-3KF4A-MN
ODP-2-22150-3KF4A-MN
ODP-2-22220-3KF4A-MN
ODP-2-32040-3KF4A-MN
ODP-2-32055-3KF4A-MN
ODP-2-42075-3KF4A-MN
ODP-2-42110-3KF4A-MN

ODP-2-24075-3KF4A-MN
ODP-2-24150-3KF4A-MN
ODP-2-24220-3KF4A-MN
ODP-2-24400-3KF4A-MN
ODP-2-34055-3KF4A-MN
ODP-2-34075-3KF4A-MN
ODP-2-34110-3KF4A-MN
ODP-2-44150-3KF4A-MN
ODP-2-44185-3KF4A-MN
ODP-2-44220-3KF4A-MN

ODP-2-26075-3K04A-MN
ODP-2-26150-3K04A-MN
ODP-2-26220-3K04A-MN
ODP-2-26400-3K04A-MN
ODP-2-26550-3K04A-MN
ODP-2-36075-3K0O4A-MN
ODP-2-36110-3KO4A-MN
ODP-2-36150-3KO4A-MN
ODP-2-46185-3KF4A-MN
ODP-2-46220-3KF4A-MN
ODP-2-46300-3KF4A-MN

10 | Guia del usuario de Optidrive P2

2.6. NUmeros de modelos de la unidad -

Las dimensiones mecdnicas v la informacién de montaje se muestran en la seccion 3.5.3. Unidades IP66 en la pégina 15.
Las especificaciones eléctricas se muestran en la seccién 10.2. Indices de potencia de entrada,/salida y de corriente en la pégina 78.

200-240V £10% - 1 Phase Input

Modelo CV

1
2
3
4

5.5

7.5

0.75
1.5
2.2

4
5.5
75

1

0.75
1.5
2.2

4
55
7.5

ODP-2-22010- THF4A-MN
ODP-2-22020- 1HF4A-MN
ODP-2-22030-THF4A-MN
ODP-2-32050-THF4A-MN
ODP-2-42075-1HO4A-MN
ODP-2-42100-1HO4A-MN

ODP-2-22010-3HF4A-MN
ODP-2-22020-3HF4A-MN
ODP-2-22030-3HF4A-MN
ODP-2-32050-3HF4A-MN
ODP-2-32075-3HF4A-MN
ODP-2-42100-3HF4A-MN
ODP-2-42150-3HF4A-MN

ODP-2-24010-3HF4A-MN
ODP-2-24020-3HF4AA-MN
ODP-2-24030-3HF4A-MN
ODP-2-24050-3HF4A-MN
ODP-2-34075-3HF4A-MN
ODP-2-34100-3HF4A-MN
ODP-2-34150-3HF4A-MN
ODP-2-44200-3HF4A-MN
ODP-2-44250-3HF4A-MN
ODP-2-44300-3HF4A-MN

0.75 ODP-2-26010-3HO04A-MN
1.5 ODP-2-26020-3H04A-MN
2.2 ODP-2-26030-3H04A-MN
4 ODP-2-26050-3H04A-MN
55 ODP-2-26075-3H04A-MN
75 ODP-2-36100-3H04A-MN
11 ODP-2-36150-3HO4A-MN
15 ODP-2-36200-3H04A-MN
18.5 ODP-2-46250-3HF4A-MN
22 ODP-2-46300-3HFAA-MN
30 ODP-2-46400-3HF4A-MN
| Versién 3.09

IP66 no conmutado

1
2
3
5
)
10

200-240V £10% - 3 Phase Input

380-480V £10% - 3 Phase Input

Corriente de salida Tamano del
I I I il

1

30

500-600V +£10% - 3 Phase Input

1

N

Corriente de salida
(A)

7
10.5
18
24
30
46

3.1
41

bastidor
2
2
2
3
4
4

Corriente de salida Tamuno del
wosdot | weddecy | we el i

NN W W NN

A A A O O DO NN

Corriente de salida Tamcmo del
I I I 2 il

A A N O O O N N NN
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2.7. NUmeros de modelo de unidad - IP66 conmutado

Las dimensiones mecdnicas v la informacién de montaje se muestran en la seccion 3.5.3. Unidades IP66 en la pégina 15.
Las especificaciones eléctricas se muestran en la seccién 10.2. Indices de potencia de entrada,/salida y de corriente en la pégina 78.

Modelo kW

ODP-2-22075-
ODP-2-22150-1KF4B-MN
ODP-2-22220-1KF4B-MN

KF4B-MN

ODP-2-42055-1K04B-MN

200-240V %10 % - Entrada monofasica

55

1

1

1
ODP-2-32040-1KF4B-MN

1

1

ODP-2-42075-1K04B-MN

Modelo kW

ODP-2-22075-3KF4B-MN
ODP-2-22150-3KF4B-MN
ODP-2-22220-3KF4B-MN
ODP-2-32040-3KF4B-MN
ODP-2-32055-3KF4B-MN
ODP-2-42075-3KF4B-MN

75

/

0,75
1,5
2,2

4
55
75

ODP-2-42110-3KF4B-MN

woselow | k| modocv | e | ST

ODP-2-24075-3KF4B-MN
ODP-2-24150-3KF4B-MN
ODP-2-24220-3KF4B-MN
ODP-2-24400-3KF4B-MN
ODP-2-34055-3KF4B-MN
ODP-2-34075-3KF4B-MN
ODP-2-34110-3KF4B-MN
ODP-2-44150-3KF4B-MN
ODP-2-44185-3KF4B-MN
ODP-2-44220-3KF4B-MN

Corriente de salida | Tamanio del
N L BN U e =70
21 2

ODP-2-26075-3K04B-MN
ODP-2-26150-3K04B-MN
ODP-2-26220-3K04B-MN
ODP-2-26400-3K04B-MN
ODP-2-26550-3K04B-MN
ODP-2-36075-3K04B-MN
ODP-2-36110-3K04B-MN
ODP-2-36150-3K04B-MN
ODP-2-46185-3KF4B-MN
ODP-2-46220-3KF4B-MN
ODP-2-46300-3KF4B-MN

www.invertekdrives.com

1

0,75
1,5
2,2

0,75
1,5
2,2

ODP-2-22010- 1HF4B-MN
ODP-2-22020- 1HF4B-MN
ODP-2-22030-1HF4B-MN
ODP-2-32050-1HF4B-MN
ODP-2-42075-1HO4B-MN

m Modelo CV
1
2
3
4

=
2
3
5

/5

ODP-2-42100-1HO4B-MN

10

200-240V %10 % - Entrada trifésica

m Modelo CV

ODP-2-22010-3HF4B-MN
ODP-2-22020-3HF4B-MN
ODP-2-22030-3HF4B-MN
ODP-2-32050-3HF4B-MN
ODP-2-32075-3HF4B-MN
ODP-2-42100-3HF4B-MN

ODP-2-42150-3HF4B-MN

Corriente de salida
(A)

4,3
7
10,5
15,3
24
30

7
10,5
18
24
30

380-480V *10 % - Entrada trifasica

ODP-2-24010-3HF4B-MN
ODP-2-24020-3HF4B-MN
ODP-2-24030-3HF4B-MN
ODP-2-24050-3HF4B-MN
ODP-2-34075-3HF4B-MN
ODP-2-34100-3HF4B-MN
ODP-2-34150-3HF4B-MN
ODP-2-44200-3HF4B-MN
ODP-2-44250-3HF4B-MN
ODP-2-44300-3HF4B-MN

1

30

500-600V 110 % - Entrada trifasica

ODP-2-26010-3H04B-MN
ODP-2-26020-3H04B-MN
ODP-2-26030-3H04B-MN
ODP-2-26050-3H04B-MN
ODP-2-26075-3H04B-MN
ODP-2-36100-3H04B-MN
ODP-2-36150-3H04B-MN
ODP-2-36200-3H04B-MN
ODP-2-46250-3HF4B-MN
ODP-2-46300-3HF4B-MN
ODP-2-46400-3HF4B-MN
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46

bastidor
2
2
2
3
4
4

Corriente de salida | Tamano del
(A) bastidor
] 4.3 2

NN W0 W NN

de salida | Tamaio del
A) bastidor
2,2 2

4,1
5,8
95
14
18
24
30
39
46

31
4]

/

6,5
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3. Instalacion mecanica

3.1. Generadl

= Opfidrive debe montarse Gnicamente en una posicion vertical sobre un soporte plano, resistente a las llamas vy sin vibraciones,
utilizando los orificios de montaje integrales o clip de rafl DIN (famafio de marco 2 solamente).

* No montar material inflamable cerca del Optidrive.

» Asegurese de que queden libres los espacios minimos para el aire de refrigeracion, tal y como se detalla en las secciones 3.6.
Directrices para el montaje de la carcasa (unidades IP20) en la pdgina 16, 3.9. Directrices para el montaje (unidades IP55)
en la pagina 18 y 3.10. Directrices para el montaje (unidades IP66) en la pdgina 19

= AsegUrese de que el rango de temperatura ambiente no exceda de los limites admisibles para el Optidrive especificados en la

seccién 10.]. Medioambiental en la pdgina 78.

» Proporcionar aire de refrigeracién adecuadamente limpio, libre de humedad y de contaminantes suficiente para satisfacer los

requisitos de refrigeracién del Optidrive.

3.2. Antes de la instalacion

» Desempacar con cuidado el Optidrive y comprobar si existe algun indicio de dafios. Dado el caso, nofificarlo inmediatamente al

fransportista.

» Comprobar la etiqueta de clasificacién de la unidad para asegurarse de que es del tipo y de los requisitos de alimentacion

correctos para la aplicacién.

» Para prevenir dafios accidentales, guardar siempre el Optidrive en su caja original hasta que se necesite. El lugar de
almacenamiento debe ser un sitio limpio y seco y dentro del rango de temperatura de —40 °C a +60 °C.

3.3. Instalacion conforme a UL

Tenga en cuenta lo siguiente para la instalacién conforme a UL:

» Para obtener una lista actualizada de los productos de conformidad con UL, consulte la lista UL NMMS.E226333.

* Lo unidad puede funcionar dentro de un rango de temperatura ambiente, tal y como se indica en el apartado 10.1. Medioambi-

ental en la pagina 78.

» Para unidades IP20, estd permitida la instalacién en un ambiente con grado de contaminacién 1.

* Para unidades IP55, esté permitida la instalacién en un ambiente con grado de contaminacion 2.

* Para unidades IP66, estd permitida la instalacién en un ambiente con grado de contaminacion 4.

= Se deben usar terminales de anillo de acuerdo con UL para todas las conexiones de embarrado y conexiones a tierra.

Consulte la seccién 10.4. Informacién adicional para instalaciones con aprobacién UL en la pdgina 81.

3.4. Instalacion después de un periodo de
almacenamiento

Sila unidad ha sido almacenada durante algin tiempo antes de

su instalacién o ha permanecido sin el suministro eléctrico principal
durante un periodo prolongado de tiempo, seré necesario reformar
los condensadores CC dentro de la unidad de acuerdo con la tabla
siguiente antes del funcionamiento. Para aquellas unidades que no
hayan estado conectadas al suministro eléctrico principal durante
un periodo superior a 2 afos, esto requerird aplicar una tension

de red reducida durante un periodo de tiempo, e incrementarla
gradualmente antes de hacer funcionar la unidad. Los niveles de
tension relativos a la tensién nominal de la unidad y a los periodos
de tiempo durante los cuales tendrdn que ser aplicados se muestran
en la tabla siguiente. Una vez finalizado el procedimiento, la unidad
podré funcionar normalmente.

Nivel de
tensién de
entrada
secundario

Periodo de Nivel de

almacenamiento/ | tension de Periodo

de tiempo

periodo de entrada n
desconexién inicial

Hasta 1 afio 100%
1 -2 afios 100% 1 hora

2 - 3 afios 25% 30 minutos 50% 30 minutos
Mds de 3 afos 25% 2 horas 50% 2 horas
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Periodo | Tercer nivel | Periodo

100%A _ _ _ _ ____________

37

50% | -----

25%

\/

T1 T2 T3 T4

Nivel de Periodo

] tension de .
de t!resmpo entrada de t!&mpo

de entrada final
N/A

N/A
75% 30 minutos 100% 30 minutos

75% 2 horas 100% 2 horas
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3.5. Dimensiones mecdnicas y peso

3.5.1. Unidades IP20

E
) A\ [\ ]
+ -DC LI/L L2/N L3
1068886 ||
1T LI |
= %
.||-\- E
A D
-
n
12345 67 891011213 *
O00000000000OY > n
9‘5 16 17 18 n
8,
(o IS
=
, L ) 3
B 2
o
=
Tamaiio de la A | B | c | D | E | Peso ~
unidad
| mm | pulg. [ mm | pulg. | mm | pulg. | mm [ pulg. | mm | pulg. | kg | b [N
2 221 8,70 110 4,33 185 728 209 8,23 63 2,48 1.8 4,0
3 261 10,28 131 516 205 8,07 247 Q72 80 3,15 3,5 77 n
4 418 16,46 172 6,77 240 Q45 400 15,75 125 4,92 92 20,3
5 486 1913 233 Q17 260 10,24 460 18,11 175 6,89 18,1 399
6A 6l4 2417 286 11,25 320 12,59 588 23,14 200 787 32 70,5
6B 726 28,58 330 13 320 12,59 692 2724 225 8,85 43 Q4.8
8 Q74 38,34 444 1748 423 16,65 Q24 36,37 320 12,59 1245 2744

2

M4 #8 Terminales de control Todos 0,5 Nm 4,5 |b-in Terminal de Puntera
3 M4 #8 2&3 1 Nm 9 lb-in Terminal de horquilla
4 M8 5/16 4 2 Nm 18 Ib-in Terminal de Puntera
5 M8 5/16 5 4 Nm 35,5 lb-in Terminal de Puntera

Terminales eléctricos

6A M8 5/16 6A 12 Nm 9 lb-ft Terminal Redondo M 10
6B M10 3/8 6B 15 Nm 1 lb-ft | Terminal Redondo M 10
8 M2 7/16 8 60 Nm 42 Ib-ft | Terminal Redondo M 12

NOTA

*El marco de tamafo 4 de IP20 puede obstruir la rotacién (apriete] de un perno o tornillo con cabeza hexagonal, una fijacién con
cabeza redonda seré la mas adecuada para el montaje de esta unidad.
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3.5.2. Unidades IP55
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unidad

4
5

6
7

8

—

fomafiodela| A | 8 | ¢ | o | & | Peso |

10O 4,33 11,5 25,4

450
540
865
1280

1334

1772
21,26
34,06
50,39

52,51

171
235
330
330
444

Pernos de montaje

O

Todos

Tamaiio del
bastidor

4
5
6
7
8

M8

5/16
5/16
3/8
3/8
7/16

14 | Guia del usuario de Optidrive P2
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6,73
9,25
12,99
12,99
17,48

Terminales de control

Terminales eléctricos

252
270
332
358
423

9,92

10,63
13,07
14,09
16,65

4

5
6
7
8

428
520
840
1255
Q24

16,85
20,47
33,07
49,40

36,37

175 6,89 23 50,7

200 787 55 121,2

200 7,87 89 196,2

320 12,59 TBC TBC

Pares de apriete

0,5 Nm
2 Nm
4 Nm
15 Nm
15 Nm
60 Nm

4.5 |b-in
18 Ib-in
35,5 Ib-in
11 Ib-ft
1 Ib-ft
42 |b-ft

Terminal de Puntera

Terminal de Puntera

Terminal de Puntera
Terminal Redondo M 10
Terminal Redondo M 10
Terminal Redondo M 12

www.invertekdrives.com



3.5.3. Unidades IP66

i

A D
@
1 —
=
L ) & 3 ]
Q
—
B c E 2
F - e
(o IS
=
Tamafode | A | B | ¢ | o | & | F | Peso |NEEE
la unidad
mmmmmmmmmmmmmn o
2 257 10,12 188 182 200 176 6,93 172 6,77 77 Q.
310 12,20 211 8,31 235 Q.25 252 992 197 775 225 8,86 6,6 14,5 E.
(o)
4 360 14,17 240 Q.45 271 10,67 | 300 11,81 227 8,04 260 10,24 Q5 209 n
NOTA

La medida C sélo es valida para la version con seccionador.

EEEEE B
astidor bastidor Terminal

Todos Terminales de control Todos 0,5 Nm 4,5lb-in Terminal de Puntera

2 &3 0,8 Nm 7 Ib-in Terminal de Puntera

Terminales eléctricos
4 2 Nm 18 Ib-in Terminal de Puntera
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3.6. Directrices para el montaje de la carcasa (unidades I1P20)

Las unidades IP20 son adecuadas para su uso en enfornos con grado de contaminacion 1, de acuerdo con IEC-664-1. Para
entornos con grado de confaminacién 2 o superior, las unidades se deben montar dentro de un armario de control adecuado
con una proteccién de ingreso suficiente para manfener un enforno con grado de contaminacién 1 alrededor de la unidad.

Las carcasas deben estar hechas de un material térmicamente conductor.

Asegurar unos espacios libres minimos para los huecos de aire alrededor de la unidad segun se muestra mas abajo durante el
montaje de la unidad.

Donde se utilicen carcasas ventiladas, tendré que haber una ventilacién por encima y por debajo de la unidad para asegurar
una buena circulacién de aire. El aire deberd ser aspirado por debajo de la unidad y expulsado por encima de la misma.

En cualquier entorno donde las condiciones lo requieran, la carcasa tendré que estar disefiada para proteger al Optidrive
frente al polvo en suspensién, gases o liquidos corrosivos, contaminantes conductores (como condensacién, polvo de carbén y
particulas metdlicas) y esprais o salpicaduras de agua de todas direcciones.

Los entornos con humedad elevada o que contengan sales o productos quimicos deben utilizar una carcasa adecuadamente
sellada (no ventiladal).

El disefio y la disposicion de la carcasa debe garantizar que se dejan unas rutas y espacios libres de ventilacion adecuados para

permitir que el aire circule a través del disipador de calor de la unidad. Invertek Drives recomienda los siguientes famafios minimos

para unidades montadas en carcasas metdlicas sin ventilacion:

A A

+ -DC L L2/N L3

\oeosoe ||\

T 2345678010120

OOO0O0O00000000Q
[[ee]]

0000
¥ 15 16 17 1

I —5-

\ 086 000 |

X Y
Tamafo de Arribay abajo Ambos lados “

S N I N

2 75 295 10 0,39 46 1,81

g 100 3,94 10 0,39 52 2,05
4 200 /87 25 0,98 70 2,76
5 200 7,87 25 0,98 70 2,76
O6A 200 787 25 0,98 70 2,76
6B 200 7,87 25 0,98 70 2,76
8 350 11,81 50 3,94 412 16,22

NOTA

La dimensién Z asume que las unidades estan montadas lado a lado sin ningun espacio libre.

Las pérdidas de calor tipicas de la unidad son <3 % de las condiciones de carga de funcionamiento.

lo indicado anteriormente son solo directrices v la temperatura ambiente de funcionamiento de la unidad DEBE mantenerse en todo momento.
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3.7. Montaje de la unidad - unidades IP20

» las unidades IP20 estan destinadas para su instalacion dentro de un armario de control.
= Cuando se montan con tornillos:
o Utilizando la unidad como una plantilla o las dimensiones mostradas més arriba, marcar las ubicaciones para el taladrado.
o Asegurarse de que cuando las ubicaciones de montaje estén taladradas, el polvo de la perforacién no entre en la unidad.
o Montar la unidad en la placa posterior del armario utilizando tornillos de montaje adecuados.
o Ubicar la unidad y apretar los fornillos de montaje de forma segura.
= Cuando se montan en carril DIN (solo en el tamafio de marco 2):
o Posicionar la ranura de montaje del rail DIN en la parte trasera de la unidad sobre la parte superior del rail DIN en primer lugar.
o Pulsar la parte inferior de la unidad sobre el rail DIN hasta que el clip inferior se acople al rail DIN.

o Sies necesario, utilizar un destornillador de hoja plana adecuado para abatir el clip de rail DIN y permitir que la unidad se
pueda montar con seguridad sobre el rail.

o Para refirar la unidad del rail DIN, emplear un destornillador de hoja plana adecuado para tirar de la pestaiia de liberacion
hacia abajo y levantar la parte inferior de la unidad lejos del rail en primer lugar.

3.8. Dimensionamiento de la carcasa de la unidad

Las unidades IP20 estén pensadas para ser montadas en armarios adecuados. Es muy importante asegurarse de que el recinto estd
disefiado adecuadamente para mantener la temperatura ambiente de la unidad dentro de unos niveles aceptables.

Célculo del tamafio del panel para un panel completamente sellado sin ninguna ventilacién:

La superficie externa que queda libre para irradiar calor al entorno debe ser lo suficientemente amplia como para disipar el calor
generado en el interior del panel. Si alguna superficie se halla contra una pared o el suelo, la superficie correspondiente debe
excluirse de este cdlculo. La superficie de panel necesaria puede calcularse como sigue:

s A=P/Kx(T
Dénde

= A= superficie del panel de control en metros cuadrados libre para irradiar calor al aire (se excluyen las dreas montadas contra
la pared o el suelo)

MAX TAMB)

= P =potencia tofal disipada en el panel (incluye todas las pérdidas de todos los dispositivos de potencia)
= K = consfante térmica, normalmente 5,5 para el acero dulce pintado

» T, = temperatura maxima permitida en el panel (temperatura ambiente para el accionamiento)

* T, = temperatura ambiente maxima alrededor del panel

Si el panel se va a ventilar mediante ventiladores v filtros de refrigeracion, el flujo de aire necesario se puede determinar de la
siguiente manera:

= F=0053xP /(T
Dénde

» F=caudal de aire en metros cibicos por minuto

MAX TAMB)

» P =potencia tofal disipada en el panel (incluye todas las pérdidas de todos los dispositivos de potencial)
= T, = temperatura maxima permitida en el panel (temperatura ambiente para el accionamiento)

* T, = temperatura ambiente méxima alrededor del cristal

www.invertekdrives.com Versién 3.09 | Guia del usuario de Optidrive P2 | 17
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3.9. Directrices para el montaje (unidades IP55)

= Anfes de montar la unidad, asegurese de que la ubicacién elegida cumpla con los requisitos de las condiciones ambientales
para la unidad mostrados en la seccion 10.1. Medioambiental en la pdagina 78.

* Lo unidad tiene que montarse verticalmente, sobre una superficie plana apropiada.
» Se deben observar los espacios libres de montaje minimos segin se muestra en la tabla inferior.
» Fllugar de montaie y las fijaciones elegidas deben ser suficientes para soportar el peso de las unidades.

* las unidades IP55 no requieren un montaje dentro de un armario de control elécirico; sin embargo, pueden montarse de esta
forma, si se desea.

= Utilizando la unidad como una plantilla o las dimensiones mostradas mas arriba, marcar las ubicaciones requeridas para el taladrado.

= Se necesitan prensaestopas para cable apropiados para mantener la proteccion IP de la unidad. Los famafios de los
prensaestopas deben seleccionarse en base al nimero y al tamafio de los cables de conexidn necesarios. Las unidades se
suministran con una placa de prensaestopas lisa y sin perforar para permitir cortar los tamafios correctos de los orificios segun
sea necesario. Quitar la placa de prensaestopas de la unidad antes de taladrar.

NN
AN
X
Y

el IS ™ S I S I
4 200 787 10 0,39
5 200 7,87 10 0,39
6 200 7,87 10 0,39
7 200 7,87 10 0,39
8 400 15,74 10 0,39

NOTA
Las pérdidas de calor tipicas de la unidad corresponden aproximadamente a un 3 % de las condiciones de carga de funcionamiento.

Lo indicado anteriormente son solo directrices y la temperatura ambiente de funcionamiento de la unidad DEBE mantenerse en todo
momento.
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3.10. Directrices para el montaje (unidades IP66)

= Anfes de montar la unidad, asegurese de que la ubicacién elegida cumpla con los requisitos de las condiciones ambientales
para la unidad mostrados en la seccion 10.1. Medioambiental en la pdgina 78.

* |a unidad fiene que montarse verticalmente, sobre una superficie plana apropiada.
» Se deben observar los espacios libres de montaje minimos segin se muestra en la tabla inferior.
» Fllugar de montaie y las fijaciones elegidas deben ser suficientes para soportar el peso de las unidades.

» Utllizando la unidad como una plantilla o las dimensiones mostradas mas abajo, marcar las ubicaciones requeridas para el
taladrado.

» Se necesitan prensaestopas para cable apropiados para mantener la proteccién de ingreso de la unidad. Los orificios de
prensaestopas para los cables de alimentacion y del motor son moldeados previamente en la carcasa de la unidad; los tamafios
de prensaestopas recomendados figuran més abajo. Los orificios de prensaestopas para los cables de control se pueden cortar
segun sea necesario.

[Pisu]
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Tamaiio de | X - Arriba y abajo Tamaiios de prensaestopas de cable
la unidad | mm | pulg. Marco | Cable de alimentacién | Cable del motor | Cables de control

Todos \ 200 \ 787 Todos | PG21 (M25) | pcai(m2s) | PGI3S (M20)

NOTA

Las pérdidas de calor tipicas de la unidad corresponden aproximadamente a un 3 % de las condiciones de carga de funcionamiento.

Lo indicado anteriormente son solo directrices y la temperatura ambiente de funcionamiento de la unidad DEBE mantenerse en todo
momento.

Los famafios alternativos de los prensaestopas métricos se indican entre paréntesis.
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3.11. Instalacion del parasol IP66

Tamasio del bastidor

2 66-ODS2H-9016
3&4 66-ODS3H-9016

Siempre debe instalarse un parasol IP66 (de acuerdo con esfas instrucciones) cuando el producto se instale en el exterior y exista la
posibilidad de que la pantalla de la unidad quede expuesta a la luz solar directa o cuando exista la posibilidad de que se acumule
nieve, hielo u ofras particulas en la parte superior del accionamiento.

Espacio libre recomendado antes de la instalacién

Asegurese de disponer, al menos, de 30 mm a cada lado y de
100 mm por encima de la unidad para dejar espacio suficiente

para la instalacion del parasol 1PO6.

I 100mm

—
+— +—>
30mm 30mm
Qo
@E@
@

)

Instalacién del parasol IP66

Instale el Optidrive siguiendo las instrucciones de la guia del usuario.
Cologue el parasol IP66 sobre el Optidrive y deslicelo hacia abajo

hasta que encaije en la parte superior del disipador de calor. A

continuacién, fiielo en su lugar utilizando los orificios de montaie.

id 4
4 4

@ —h
&

N\
V.

|

¢ C

¢—mn

¢ A

»

Vi
Tamaio
del orificio

urided | mm | pulg | mm | pulg.| mm |pulg.| mm | pulg.| mm |pulg.| mm | pul.| mm | pul. | mm | pulg.| mm |pulg.| Ko | 1b |

2 |2755(10,85]139,7| 55 |259,6|10,22| 2474 | 9,74

3y4 |340,7| 13,41 |169,7| 6,68 | 324,7112,78| 3073

140,01 5,51

697 | 2,74 1489|193 2850 11,2 | 48 [0]19 ] 1533

12,1 |180,0| 709 | 99,6 | 392|489 | 193 3550(140| 48 | 019 |25 |55
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3.12. Como retirar la cubierta del terminal

3.12.1. IP55 Tamaiio del marco 4

i il

® O
f‘f'\

www.invertekdrives.com

3.12.2. IP55 Tamaio del marco 5 3.12.3. IP55 Tamaiio del marco 6 & 7

Al i N

® [\ %

D||e el
: : NE =1
[>__ __(] >__ __<

Tornillos de liberacién de
la cubierta del terminal

Con un destornillador adecuado,
desenroscar los tornillos de
fijacion vy refirar la tapa.
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3.12.4. IP20 y IP55 Tamaiio del marco 8

AN /A

© ©

6

Dle
= ®

Dl-
® ®

Tornillos de liberacion de la
cubierta del terminal
q Con un destornillador adecuado,

desenroscar los diez tornillos de

q fijacién indicados vy retirar la tapa.
°

[>° Do <

n_loOo oQo oOokn

3.12.5. IP66 Tamaiios de marco 2y 3

il
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3.12.6. IP66 Tamaiio del marco 4

Tornillos de liberaciéon de
la cubierta del terminal

il

Con un destornillador adecuado,

desenroscar los dos tornillos de
fijacién indicados y refirar la
tapa.

| Versién 3.09
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3.13. Mantenimiento rutinario

La unidad deberia incluirse dentro del calendario de mantenimiento programado, de modo que la instalacion se mantenga en un
entorno de funcionamiento adecuado; esto deberfa incluir lo siguiente:

* Lo temperatura ambiente es igual o inferior a la establecida en el punto 10.1. Medioambiental en la pdgina 78.
» Ventiladores del disipador girando libremente y sin polvo.

* la carcasa en la que se encuentra instalada la unidad debe estar libre de polvo y de condensacién; ademds, debe comprobarse
que el flujo de aire de los ventiladores de ventilacion vy los filiros de aire sea correcto.

También deberian realizarse comprobaciones en todas las conexiones eléctricas, asegurando que los terminales roscados tengan el
par de apriete correcto; y que los cables de alimentacién no presenten signos de dafios por el calor.

3.14. IP66 (NEMA 4X) Bloqueo desactivado

Bloqueo del interruptor-seccionador de la red eléctrica Apagado

En los modelos conmutados, el interruptor-seccionador de red puede bloquearse en la posicion "Off" utilizando un candado de

grillete estandar de 20 mm (no suministrado). 5
w0

IP66/Nema 4X Bloqueo de la unidad a'
Q
Q.
0o
=
Y]
(o)
o
3,
(o)
Q
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4. Instalacion eléctrica

4.1. Diagrama de conexién

Todas las ubicaciones de los terminales de alimentacién se encuentran marcadas directamente en el producto. Las unidades IP20 con
tamafios de marco 2 — 4 poseen la enfrada de alimentacion CA ubicada en la parte superior con las conexiones del resistor del motor
y del freno situadas en la parte inferior. Todas las demds unidades poseen terminales de alimentacién situadas en la parte inferior.

4.1.1. Conexiones de alimentaciéon eléctrica

DC+ DC-

F----------

~ Red (1 o 3 fases)
_>
L/l 12/N L3 —_—
T S
——
_>
——
\)C\ I
NI
/L 12/N L3
ODP-2
DC DC
u Vv w @ + BR
_>
o4 -t r—e
' ]
' ]
' ]
I : L >
I I
' ]
' ]
' ]
' — ]
N A N
:\_//—\~:
0N
I
]
]
]
]
]
]
]

Conexién de la alimentacién de entrad
Informacién adicional en la seccién 4.3. en la péagina 26

PConexién de proteccién a tierra PE )
Informacién adicional en la seccién 4.2. en la pagina 26

Isolator/ Disconnect
Ensure there is at least 30 seconds
between each power-on! J

Fusibles/ Interruptor de circuito
Informacién adicional en la seccién 4.3.3. en la pagina 27

Reactor de linea externo (opcional)
Informacién adicional en la seccién 4.3.4. en la pégina 27

NOTA Debe instalarse una bobina de entrada
con marco IP20 de tamaiio 8.

Filiro CEM externo (opcional)
Informacién adicional en la seccién 4.13. en la pagina 33

r

Filiro de salida externo (opcional)
= Bobina de salida (reactor de cargal)
= Filro dV/dT

= Filiro senoidal

.

\

r

J

Resistor de freno con proteccién térmica de sobrecarga
Informacién adicional en la seccién 4.8. en la pdgina 29

Fuente de alimentacién CC o bus comin CC
Informacién adicional en la seccién 4.5. en la pdgina 27

L

Cable de motor blindado con conexién PE
Informacién adicional en la seccién 4.6. en la pagina 28

NOTA Lo unidades encapsuladas no son adecuadas para la conexion de sistemas de conductos rigidos.
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4.1.2. Conexiones de alimentacion eléctrica: modelos IP66 (NEMA 4X) Switched

~ Red (1 o 3 fases)

L1/L 12/N 13

(Il

PE

_>

——
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N
\o-{ -\% ®
L/l 12/N 13
ODP-2 IP66 (NEMA 4X) Switched

u v W@ DC g DC

Y- -fFr—e

B e

- u

F----------

www.invertekdrives.com

[

Conexién de la alimentacién de entrad
Informacién adicional en la seccién 4.3. en la pagina 26

(

Conexién de proteccién a tierra PE
Informacion adicional en la seccion 4.2. en la pdgina 26

[

Fusibles/ Interruptor de circuito
Informacién adicional en la seccién 4.3.3. en la pégina 27

Reactor de linea externo
Informacién adicional en la seccién 4.3.4. en la pégina 27

Filiro CEM externo (opcional)
Informacién adicional en la seccion 4.13. en la pagina 33

Interruptor-seccionador de red integrado

M

|

iAsegurese de que hay al menos 30 segundos
entre cada encendido!

r

Filiro de salida externo (opcional)
= Bobina de salida (reactor de cargal)
= Filtro dV/dT

= Filtro senoidal

.

Resistor de freno con proteccién térmica de sobrecarga
Informacién adicional en la seccién 4.8. en la pégina 29

Cable de motor blindado con conexién PE
Informacién adicional en la seccién 4.6. en la pdgina 28
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4.2, Conexion de proteccion a tierra (PE)

4.2.1. Pautas de conexién a tierra

Una toma de tierra de seguridad adecuada debe facilitarse de acuerdo con las normas de cableado locales y los cédigos de
practica. El terminal de fierra de cada Optidrive debe conectarse nuevamente a la barra de tierra de seguridad comin para
mantener los potenciales de contacto dentro de unos limites seguros. El terminal de tierra de cada Optidrive debe conectarse
de forma individual DIRECTAMENTE a la barra de bus de tierra del emplazamiento (a través del filiro CEM si estd instalado).
Las conexiones a fierra de Optidrive no deben formar bucles de una unidad a ofra ni hasta o desde cualquier otro equipo. La
impedancia de tierra debe ser conforme a las regulaciones de seguridad industrial locales y/o reglamentos de electricidad.

Para cumplir con las regulaciones UL, deben utilizarse terminales de engaste de anillo aprobados por la UL para todas las
conexiones que cableado a fierra.

Deberd comprobarse periddicamente la integridad de todas las conexiones a tierra.

4.2.2. Conductor de proteccién a tierra

El ¢rea de seccion transversal del conductor PE debe ser al menos igual al de los conductores de la alimentacion de entrada.

4.2.3. Puesta a tierra del motor

El motor accionado debe ser conectado localmente a una ubicacién de puesta a tierra adecuada para mantener los potenciales
de contacto dentro de unos limites seguros. Ademds, la puesta tierra del motor tiene que estar conectada a uno de los ferminales de
fierra en la unidad.

4.2.4. Monitorizacién de fallo de puesta a tierra

Como ocurre con todos los inversores, puede existir una corriente de fuga a tierra. Optidrive estd disefiado para producir la
corriente de fuga minima posible a la vez que cumple con las normas a nivel mundial. El nivel de corriente se ve afectado por la
longitud y el tipo de cable del motor, la frecuencia de conmutacién efectiva, las conexiones a tierra utilizadas y el tipo de filtro RFI
instalado. Si se debe emplear un disyuntor de fuga a tierra (ELCB, por sus siglas en inglés), se aplicaran las condiciones siguientes:

» Deberd utilizarse un dispositivo de fipo B.

» Se recomienda un dispositivo con un refardo de disparo de 10 ms.

= Se debe utilizar un dispositivo individual para cada Optidrive.

= El dispositivo tiene que ser apropiado para proteger equipos con un componente CC en la corriente de fuga.
= El dispositivo no debe ser sensible a la corriente de fuga de alta frecuencia.

4.2.5. Terminacién del blindaje (pantalla de cable)

El terminal de tierra de seguridad proporciona un punto de puesta a fierra para el blindaje del cable del motor. El blindaje del cable
del motor conectado a este terminal (extremo de la unidad) debe conectarse también al bastidor del motor (extremo del motor).
Utilizar una abrazadera de terminacién de blindaje o una abrazadera EMI para conectar el blindaje al terminal de tierra de seguri-
dad, remitase a la seccién 4.13. Instalacién conforme a CEM en la pégina 33.

4.3. Conexion de la alimentacidn de entrada

A Asegurese de que haya al menos 30 segundos enfre cada encendido

4.3.1. Aptitud
Todos los modelos Optidrive P2 estén disefiados para ser utilizados con una alimentacién monofdsica o trifasica equilibrada, segin
el modelo.

Para todos los modelos y caracteristicas, al trabajar en una red de suministro Tl o cualquier tipo de suministro eléctrico donde la
tension fase a tierra pueda exceder la tensidn fase a fase (como suministros sin potencial a tierra), hay que desconectar el filiro CEM
inferno y la proteccién contra sobrefensiones fransitorias antes de conectar el suministro. Consulte la seccion 10.6. Filiro CEM interno
y varistores - Procedimiento de desconexién en la pagina 82 para obtener mds informacion.

FPara los modelos de suministro trifésico, se permite un desequilibrio maximo del 3 % entre las fases.

Para conocer el cumplimiento de los requisitos CEM de CE y C Tick, consulte la seccion 4.13. Instalacién conforme a CEM en la

pdgina 33.

» Se requiere una instalacion fija de acuerdo con IEC61800-5-1 con un dispositivo de desconexién apropiado instalado entre
el Optidrive y la fuente de alimentacién principal. El dispositivo de desconexién debe ajustarse al reglamento/regulaciones de
seguridad locales (por ejemplo, en Europa, EN60204-1, seguridad de las maquinas).

4.3.2. Conexién

= Para suministro CA monofdsico, la alimentacion debe conectarse a L1 /L, 12/N.

» Para un suministro CC, los cables de alimentacién principal deben conectarse a L1/L, 12/N.

» Para suministros CA trifdsicos, los cables de alimentacion principal deben conectarse a L1, 12 y L3. La secuencia de fase no es
relevante. No se requiere una conexién neutra.
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4.3.3. Seleccién de Cable

® los cables deben estar dimensionados de acuerdo con todos los reglamentos o regulaciones locales. Las dimensiones maximas
de cada modelo de la unidad se indican en la seccién 10.2. Indices de potencia de entrada,/salida y de corriente en la pégina

78.

* Parala instalacién dentro de la Unién Europea, el tipo de cable debe seleccionarse de acuerdo con la seccion 4.13. Instalacion
conforme a CEM en la pdgina 33.

4.3.4. Seleccién del fusible / disyuntor

= Deben instalarse fusibles adecuados para proporcionar proteccién de cableado al cable de alimentacién de entrada en la linea
de alimentacién entrante, de acuerdo con los datos en la seccion 10.2. Indices de potencia de entrada,/salida y de corriente en
la pagina 78.

= Los fusibles tienen que cumplir con todos los reglamentos o regulaciones locales en vigor. En general, son adecuados los fusibles
de tipo gG (IEC 60269) o UL de tipo J [excepcion: la serie FWP de Eaton Bussmann debe utilizarse para los modelos de tamafio
OA y 6B IP20); sin embargo, en algunos casos pueden ser necesarios fusibles de tipo aR. El fiempo de funcionamiento de los
fusibles debe ser inferior a 0,5 segundos.

* Donde las regulaciones locales lo permitan, se podrdn utilizar disyuntores adecuadamente dimensionados MCB del tipo B de un
indice equivalente en lugar de fusibles, siempre y cuando la capacidad de compensacién sea suficiente para la instalacion.

* Para instalaciones que cumplen con UL, se deben usar fusibles, consulte la seccion 10.4. Informacién adicional para instalaciones
con aprobacién Ul en la pégina 81.

= Consulte la seccion 10.3. Requisitos de alimentacién de entrada en la pdgina 81 para capacidad limite de cortocircuito de
suministro para cada variador.

= El Optidrive proporciona proteccion térmica y de cortocircuito para el motor conectado y el cable del motor.

. 0

4.3.5. Bobina de entrada opcional

Se recomienda instalar una bobina de entrada opcional en la linea de suministro para las unidades cuando se presente cualquiera
de las siguientes condiciones:

* |aimpedancia de entrada es baja o el nivel de fallo/corriente de cortocircuito es alto.

= El suministro es propenso a caidas o interrupciones.

» Se utiliza un sistema de alimentacion desequilibrado (unidades trifésicas) en el que los niveles de tensién durante el
funcionamiento en carga superan la capacidad disefiada del 3 % del Optidrive.

DOLIJII|3 UODD|DYSU]

* la dlimentacién de la unidad se realiza a través de una barra colectora y un sistema de engranajes de cepillos (normalmente grias aéreas).

En todas las demds instalaciones, se recomienda una bobina de entrada para garantizar la proteccion de la unidad contra fallos en
la alimentacion eléctrica.

4.4, Funcionamiento de unidades trifasicas con alimentacion monofdsica

Una funcién especial del Optidrive P2 permite que some las unidades disefiadas para funcionar con suministros trifésicos puedan
funcionar con un suministro monofdsico de la tensién nominal correcta hasta el 50 % de la capacidad nominal.

Por ejemplo, el numero de modelo ODP-2-64450-3KA4N puede funcionar con un suministro monofdsico, de 380 a 480 voltios,
con la corriente de salida méxima limitada a 45 amperios.

La alimentacion debe conectarse a los terminales L1 y L2 de la unidad.

Si se requiere el funcionamiento con un suministro monofdsico, péngase en contacto con su colaborador para asegurarse de que se
selecciona un variador adecuado.

4.5. Funcionamiento con fuente de alimentacion de €CC o bus de CC comun

Los modelos Optidrive P2 disponen de terminales para conectarse directamente al bus de CC para las aplicaciones que lo
requieran. Para obtener mas informacién sobre el uso de las conexiones del bus de CC, consulte a su distribuidor de Invertek Drives.
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4.6. Conexion del motor

La unidad produce inherentemente una conmutacién répida de la tension de salida (PYWM) al motor en comparacion con el
funcionamiento del motor directamente desde la red eléctrica. La mayoria de los motores industriales modemos estdn preparados
para funcionar con una unidad de velocidad variable y tienen un aislamiento adecuado. Sin embargo, en algunos motores la
calidad del aislamiento puede ser insuficiente o desconocida. En estos casos, debe consultarse al fabricante del motor y puede
ser necesario adoptar medidas preventivas anfes de operar con la unidad.

El motor debe conectarse a los terminales U, V, y W de Optidrive utilizando un cable apropiado de 3 o 4 nicleos. Donde se
utilice un cable de 3 nucleos, con el blindaje funcionando como un conductor de puesta a tierra, el blindaje debe tener un drea
de seccion transversal al menos igual a la de los conductores de fase si estén hechos del mismo material. Donde se utilice un
cable de 4 nucleos, el conductor de puesta a tierra deberd ser, al menos, de la misma drea de seccién transversal y fabricado
con el mismo material que los conductores de fase.

No deben instalarse interruptores automdticos entre la salida de la unidad y el motor, ya que la apertura y el cierre de los
contactos en este circuito mientras la unidad estd energizada reducird inevitablemente la vida dtil de la unidad y podria provocar
el fallo del producto. Si es necesario colocar un aislante entre la unidad y el motor para cumplir con la normativa local, el
dispositivo no debe funcionar cuando la unidad esté en marcha.

Para la instalacién dentro de la Unién Europea, consulte la seccion 4.13. Instalacién conforme a CEM en la pdgina 33. Para
todas las instalaciones, se recomienda, o utilizar un cable apantallado en su totalidad, o tomar medidas tales como, la instalacion
denfro de un tubo metdlico o conducto para evitar la radiacién electromagnética que puede causar alteraciones en ofros equi-
pos o aumentar las corrientes de los cojinetes en los motores.

La puesta a tierra del motor fiene que conectarse a uno de los terminales de tierra del Optidrive para proporcionar una ruta de
impedancia baja para que la corriente de fuga de modo comin regrese a la unidad.

4.7. Conexiones de la caja de terminales del motor

La mayoria de motores de uso general estén bobinados para el funcionamiento en suministros de tensién dual. Esto se indica en

la placa de identificacién del motor. Esta tension de servicio se selecciona normalmente cuando se instala el motor mediante la
seleccién de conexién en ESTRELLA o en TRIANGULO. ESTRELLA siempre proporciona el mayor de los dos indices de tension.

Tension de Tensiones en la placa de .
. ., . . .. Connection
alimentacion entrante identificacion del motor
230 230 / 400 L
400 / 460 400 / 690 Delta
A
575 575 / 1000
400 230 / 400
Star
A
575 330 /575
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4.8. Conectar un resistor de frenado

Las unidades Optidrive P2 cuentan con un fransistor de freno interno, instalado de serie en todos los modelos. El resistor de frenado debe
conectarse a los terminales CC+y BR de la unidad. Estos terminales estén cubiertos, y la cubierta debe refirarse para acceder a los terminales.

4.8.1. Modelos de unidad IP20 4.8.2. IP55 y IP66

Tamaiios de marco 2, 3,4y 5 Tamaiios de marco 6A, 6By 8 Todos los tamanos de bastidor
Refire la cubierta de plastico de la base Retire la cubierta de plastico del interior Retire la cubierta de plastico del interior
de la unidad como se indica. de la unidad como se indica. de la unidad como se indica.

-

Tolo1loiol

El transistor de freno se habilita mediante P1-05 (Consulte el apartado 6.2. Grupo de pardmetros 1 — Parémetros bdsicos en la
pdgina 43 para mds informacién).

La proteccién por software contra la sobrecarga del resistor de frenado se lleva a cabo dentro de la unidad. Para una correcta
proteccién del resistor de frenado, se requieren los siguientes ajustes:

» Ajuste P1-14 = 201 (donde 201 es la configuracion de contrasefia predeterminada para el acceso a parédmetros avanzados).
= |ntroduzca la resistencia del resistor de frenado en P6-19 (Ohms).

* Introduzca la potencia del resistor de frenado en P6-20 (kW).

Resistor de frenado dindmico con proteccién térmica de sobrecarga

Se recomienda encarecidamente equipar la unidad con un
contactor principal y proporcionar y utilizar una proteccién
térmica adicional contra sobrecargas para el resistor de frenado.

d
« \) \) \) El contactor debe estar cableado de forma que se abra en
caso de sobrecalentamiento de la resistencia; de lo contrario,
A la unidad no podra interrumpir la alimentacién principal si el
chopper de frenado permanece cerrado (cortocircuitado) en
------ O--0--0- una situacién defectuosa.
/L 12/N 13

También se recomienda conectar la proteccion contra
sobrecarga térmica a una entrada digital de la unidad como
un disparo externo.

K1 - Contactor principal

El nivel de voltaje en estos
terminales puede exceder los
800 VCC.

La carga almacenada puede
estar presente después de

! desconectar la alimentacién
' eléctrica.

Permita un minimo de 5
minutos de descarga después
de apagar el equipo antes de
intentar cualquier conexién a
estos terminales.

Cableado opcional

Sobrecarga térmica / Resistor de frenado
con inferruptor interno de sobretemperatura
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4.9. Cableado del terminal de control

= Todos los cables de sefiales analégicas deben blindarse de forma apropiada. Se recomiendan cables de par frenzado con
doble apantallado para cables de sefial analégica.

* |os cables de alimentacién y control deben instalarse por separado cuando sea posible y no deben instalarse paralelos entre si.

" Respete la distancia minima recomendada entre cables que se muestra en seccién 4.13. Instalacién conforme a CEM en la pdgina 33.

» |os niveles de sefial de tensiones diferentes, por ejemplo, 24 voltios CC y 110 voltios CA, no deben enrutarse en el mismo cable.

= El par de apriete maximo en el terminal de control es de 0,5 Nm.

= Tamafo del conductor de entrada en el cable de control: 0,05 - 2,5 mm?/30 - 12 AWG.

4.9.1. Conexiones de control

1 (+24V DC/ 100mA)

0-10V
(AO1)8 10-0V
) 0/4-20 mA
20-4/0 mA
t P +24VDC** 2(DI1) (0V/ COM) 9 |
0-10V
3(DI2) Yooy
(A0 2) 11 0/4-20 mA
4(DI3) 20-4/0 mA
5 (+10V DC/ 10mA)
0-10V
10-0V
-10..10V | P 6 (Al'1/ DIl 4%)
0/4-20mA| O———
20-4 mA
7 (0V/ COM) 14 (RLI-C)
0-10V
100V[ o
Y 15 (RL1-NO)
10..10V *
0/4-20 mA > 10 (AI2/ DI 5%)
20-4 mA
16 (RL1-NC)
17 (RL2-A)
12 (STO+) .~ I8 RL2)
13 (STO-)
NOTA

*

Las lineas discontinuas muestran la conexién de las entradas analégicas en modo digital
** Fuente de alimentacién externa de 24 V CC opcional

Suministro de +24V CC a bordo (100mA)

lave Funcion por defecto Pagina
9
4.10.] 31

|l +24V DC | Entrada/salida 24 voltios CC o enitada exierma de 24V CC
Z DIl Entrada digital 1 (habilitar ejecucion) STOP RUN 4.10.2 31
3 Entrada digital 2 ADELANTE ATRAS 4102 | 3l
4 DI 3 Entrada digital 3 Referencia P1-12 | Velocidades preajustadas | 4.10.2 31
E +10V DC | Salida +10 voltios CC Alimentacién a bordo +10V CC (10 mA)
KN A / Dl 4 | Entrada analégica 1/entrada digital 4 Referencia de velocidad 1 (0-10V) 410.3 31
Al OV / COM | O voltios comin OV Comun para Al/AO/DI/DO
KN /Ol Salida analégica 1 Velocidad del motor (O-10V) 4104 31
Il OV / COM | O voltios comin OV Comdin para Al/AO/DI/DO
LA Al 2 /DI5 | Entrada analégica 2/entrada digital 5 Ref. velocidad P2-01. ‘ Ref. velocidad P2-02. | 4.10.3 31
11 ey, Salida analégica 2 Corriente del motor (0-10V) 4104 31
12 STO+ Conexion STO + 24V CC
— i N Inhibicién Permitir ejecucion 414 35
13 EENleR STO O voltios conexién
BLY RL1-COM | Salida de relé auxiliar 1 comin 410.5 31
BEN RLI-NO | Sclida de rel¢ auxiliar 1 normalmente abierta Unidad sana Unidad defectuosa | 4.10.5 31
BLY RLI-NC | Salida de relé auxiliar 2 normalmente cerrada Unidad defectuosa Unidad sana 410.5 31
WA R2-A Salida de relé auxiliar 2 Unidad detonida Unidod en marcha 410.5 31
18 RL2-B Salida de relé auxiliar 2 410.5 31

NOTA Entradas digitales: Logica alta = 8-30V CC (30 V CC max.)  Salidas analégicas: O - 10 Volt / 4-20mA (20 mA mdx.)
Entrada Par de seguridad Off: Légica alta = 18-30 Ve (consulte también el apartado 4.14. Par de seguridad Off)
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4.10. Conexiones del terminal de control
Se proporcionan esquemas de conexion de ejemplo en la seccion /3. Ejemplo de esquema de conexién en la pdgina 49.

4.10.1. Entrada/ salida +24 VCC

Cuando se aplica la alimentacién de red a la unidad, el terminal 1 proporciona una salida de +24 VCC, carga maxima 100 mA.
Esto se puede emplear para activar las entradas digitales o proporcionar alimentacion a los sensores.

Cuando no se aplica alimentacién de red a la unidad, la electrénica de control de la unidad puede ser alimentada desde una
fuente externa de +24 VCC. Al alimentarse de este modo, todas las funciones de E/S analégicas y digitales y de comunicacion
permanecen operativas; sin embargo, el mofor no podrd ser accionado, lo que permitird un ensayo y puesta en marcha seguros de
la instalacion sin riesgo de la presencia de alta tension. Al alimentarse de este modo, la unidad necesita hasta 100 mA.

4.10.2. Entradas digitales

Se encuentran disponibles hasta cinco enfradas digitales. La funcién de las entradas estd definida por los pardmetros P1-12 y P1-13,
que se explican en la seccién 7 Funciones del terminal de control en la pdgina 46.

4.10.3. Entradas analégicas

Se encuentran disponibles dos entradas analégicas, que también se pueden ufilizar como entradas digitales en caso necesario. los
formatos de la sefal se seleccionan mediante pardmetros del modo siguiente:

= Seleccién del formato de la entrada analégica 1 Pardmetro P2-30.

» Seleccién del formato de la entrada analégica 2 Pardmetro P2-33.

Estos parametros se describen con mds detalle en la seccién 8.1. Grupo de pardmetros 2 - Parémetros ampliados en la pagina 53.

La funcién de la entrada analégica, por ejemplo para referencia de velocidad o retroalimentacion PID, se define por los parédmetros
P1-12y P1-13. La funcién de dichos pardmetros y de las opciones disponibles se describen en la seccién 7. Funciones del terminal
de control en la pdgina 46.

Conexién del potenciémetro local - Al1 Voltaje analégico 2 hilos o sefial de corriente

Q

o)
o

(e -—N(")D =
= s8|lc|B|3 e

— | N | ™ 6
([ e a >
T

M OV / COM

n

-10-10V
0/4-20 mA
20-4 mA

Transductor de 3 hilos

™ — — w
a < Q =)

* (24vpc\ - * (24vpc) -

Sensor Sensor

|'Ii

Transductor de 2 hilos o alimentado por bucle

— | N | ™ — — e]
&5 oo < Q =)

0/4-20 mA 0/4-20 mA

4.10.4. Salidas analégicas

Se encuentran disponibles dos salidas analégicas y se pueden utilizar para una sefial de O - 10 voltios (carga maxima 20 mA), O - 20
mA, 4 - 20 mA o una salida digital de +24 voltios CC, 20 mA. Los pardmetros para seleccionar la funcién y el formato son los siguientes.

Salida analégica Funcién seleccionada por Formato seleccionado por
Salida analégica | P2-1 P2-12
Salida analégica 2 P2-13 P2-14

Estos pardmetros se describen con mas detalle en la seccién 8.1. Grupo de parémetros 2 - Pardmetros ampliados en la pdgina 53.

4.10.5. Salidas de relé auxiliares

Hay dos salidas de relé destinadas a conmutar cargas resistivas externas de hasta A a 230 V CA o 30V CC. El relé 1 dispone de
ambos contactos, normalmente abierto y normalmente cerrado. El relé 2 proporciona un contacto simple abierto o cerrado.

La funcién de salida del relé se puede configurar empleando los pardmetros P2-15 y P2-18, que se describen en la seccién 8.1.
Grupo de pardmetros 2 - Parémetros ampliados en la pdgina 53.
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4.11. Interruptor de control y cableado del potenciometro integrados con version conmutada IP66

Optidrive P2 est& disponible opcionalmente con un inferruptor-seccionador de red integrado y un interruptor de control y
potenciémetro montados en la parte delantera. Esto permite que la unidad sea accionada directamente desde el panel de control
frontal, a la vez que también se proporcionan opciones como Manual /Automético o Local /Control remoto, etc.

El interruptor integrado en modelo IP66 de exteriores funciona en paralelo con el terminal de unidad 2 (T2) y el terminal 3 (T3)
como entrada digital 1y entrada digital 2. Por defecto, el interruptor integrado estd activado.

Interruptor de control y cableado del potenciémetro integrados

0 0 0
N2 N2 N2

QO
a
>
=
N
T

Interruptor izquierdo | Interruptor centro Interruptor derecho

DI1 DI2 DIl DI2
] ] 0 0 1 0 Lc-Off
0 0 0 0 0 0 Lc-On
0 ] 0 0 ] 0 Alterno

4.11.1. Desactivacion de los interruptores integrados
Si es necesario, el inferruptor de confrol incorporado puede desactivarse utilizando el siguiente método:
1) Asegurese de que la unidad esté parada (la pantalla muestra «Stops).
2) Habilite el acceso a los parédmetros avanzados ajustando el valor correcto en P1-14 (por defecto: 201).
3) Desplacese hasta el parametro PO-01 (la pantalla muestra PO-01).
4) Mantenga pulsado el botén «STOP» durante >1s, la unidad mostrard
Configuracién del interruptor IP66
2: Pos >>DI1, Pos<<DI2
1: Interruptor desactivado
0O: Pos >>DI1, Pos <<DI1&2
5) Seleccionar la opcién con las teclas <ARRIBA» o «<ABAJO»:
0: Pos >>DI1, Pos <<DI1&2 significa que los inferruptores integrados estén habilitados.
1: Switch disabled (interruptor deshabilitado) significa que los interruptores estén bloqueados,/deshabilitados.

2: Pos >>ED1, Pos<<ED2 significa que el sentido de la marcha afrds esté desactivado a través del inferruptor incorporado
(puede desbloquearse a través de una sefial de habilitacién externa conectada a ED1 - terminal 2).

6) Pulse de nuevo el botén «STOP» para salir.

4.12. Proteccion de sobrecarga térmica del motor

4.12.1. Proteccién de sobrecarga térmica interna

El Optidrive P2 dispone de una proteccién interna contra la sobrecarga del motor / limite de corriente fijada en el 150 % del FLC.
Este nivel puede ajustarse mediante P4-07.

La unidad posee una funcién integrada de sobrecarga térmica del motor; esta se encuentra en la forma de un disparo «l.t-trP» tras
suministrar >100 % del valor fijado en P1-08 para un periodo sostenido de tiempo (por ejemplo, 150 % para 60 segundos).
4.12.2. Conexién del termistor del motor

Donde se vaya a utilizar un termistor del motor, deberd conectarse del modo siguiente:

Conexioén del termistor del motor Informaciéon adicional

= Termistor compatible: tipo PTC, 2,5 kQ nivel de disparo.

= Utilizar un ajuste de P1-13 que posea una funcién DI5/
Al2 como E-TRIP «Disparo externo», por ejemplo P1-13 = 6.
Consulte la seccién 72. Pardmetros de configuracion de la
entrada digital P1-13 en la pdgina 48 para obtener més
defalles.

+10V DC

O
()
>
~
N
—

= Habilitar la funcién de entrada del termistor PTC del motor
en el parédmetro P2-33.

v
=
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4.13. Instalacion conforme a CEM

4.13.1. Instalacién dentro del Reino Unido y la Unién Europea

Todos los equipos instalados en el Reino Unido o la Unién Europea deben cumplir con la Directiva de Compatibilidad
Electromégnética del Reino Unido o Europa aplicable. El instalador debe estar familiarizado con la Directiva y las buenas practicas
CEM apropiadas. Los productos de Invertek Drives pueden considerarse como un médulo de accionamiento bdsico o un médulo
de accionamiento completo segun la definicion estandar de CEM segun el tipo de accionamiento. El BDM o CDM puede entonces
incorporarse a un Sistema de accionamiento de potencia. Es responsabilidad exclusiva del instalador asegurarse de que el PDS

complefo cumpla con la Directiva.

Esta seccion de la Guia del usuario proporciona unas directrices para garantizar que se pueda lograr el cumplimiento.

4.13.2. Instalacién recomendada para el cumplimiento con CEM

Placa de fijacién con
superficie conductora

@

Las aberturas no deben exceder
los 100 mm de didmetro/
diagonal a menos que estén protegidas.

Minimice la longitud de cualquier conexién sin
apantallamiento. Si es posible, utilice cinta de
cobre conductora para proporcionar proteccién.

Cables de control
\ Cables apantallados de par trenzado

1 de retroalimentacién del motor

parael control analégico y las sefiales

Para las mejores prdcticas,
use prensaestopas de
cable CEM de unién
de 360° apantallado

al chasis del motor.

Fusible /
MCB
L)
-

Pantalla del cable expuestay sujeta a

360° a una placa metdlica con conexién

a tierra o a una barra de PE. Todos los demdés

métodos de conexién de 360°son aceptables

Nl

Cable de motor
Cable trifésico y apantallado PE.
Prensaestopas CEM en las aberturas de los cables. Mantener el apantallamiento lo mas
Se pueden usar abrazaderas de proteccién de 360°. lejos posible a lo largo del cable.
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4.13.3. Recommended Cable Types by EMC Category

NOmero Tensién . Longitud maxima del cable del
de fases de nominal de Tamaiio del Clasificacién IP motor que se pretende lograr

entrada alimentacién bastidor Clinees | oses | CBare |
2 IP20, IP66 1(5) 5(25) 25 (100)
1 230 3 IP6O - 5 25
4 IP6O - - 25
2,3 P20, IP66 1(5) 5(25) 25 (100)
4,5 P20, IP66 1(5) 5(25) 25 (100)
3 230 4,5 P55 = = 25 (100)
6A, 6B P20 - 100 100
6,7 P55 - - 25 (100)
2,3 P20, IP66 1(5) 5(25) 25 (100)
4,5 P20, IP66 1(5) 5(25) 25 (100)
4,5 IP55 - - 25 (100)
3 400 6A, 6B P20 - 100 100
6,7 IP55 - - 25 (100)
8 P20, IP55 - 5 25
8 P20, IP55 - 100 100

NOTA

» |os datos entre paréntesis indican la longitud de cable admisible con un filiro CEM externo adicional.
* |as unidades de 500 - 600V no estdn equipadas con el filtro CEM interno y estén destinadas a utilizarse solo en segundo entorno.

General

" Solamente se consigue el cumplimiento con emisiones conducidas de la categoria C1.

Cable de alimentacién

2 Un cable blindado adecuado para una instalacién fija con la correspondiente tensién de red en uso. Cable apantallado de

fipo frenzado o reforcido donde la pantalla cubre como minimo el 85 % del area de la superficie del cable, disefiado con baja
impedancia para sefiales HF. También es aceptable la instalacién de un cable esténdar dentro de un tubo adecuado de acero o
cobre. En esfe caso, habrd que asegurarse de que el tubo metdlico esté conectado a tierra.

Un cable apto para instalacién fija con la tensién de red pertinente con un cable de proteccién concéntrico. También es
aceptable la instalacién de un cable esténdar dentro de un tubo adecuado de acero o cobre.

Se puede utilizar un cable apto para instalacion fija con la tensién de red correspondiente hasta el puerto de conexion de
alimentacién del PDS. No es necesario un cable de tipo apantallado.

Cable del motor

> Un cable apantallado (blindado) adecuado para una instalacién fija con la correspondiente tension de red en uso. Cable

apantallado de tipo trenzado o retorcido donde la pantalla cubre como minimo el 85 % del drea de la superficie del cable,
disefiado con baja impedancia para sefiales HF. También es aceptable la instalacién de un cable estandar dentro de un tubo
adecuado de acero o cobre. En este caso, habrd que asegurarse de que el tubo metdlico esté conectado a fierra.

El blindaje del cable debe terminar en el extremo del motor utilizando un prensaestopas tipo CEM, permitiendo la conexion al
cuerpo del motor mediante el drea de superficie mas grande posible. El blindaje debe terminar también en el extremo de la
unidad, lo mds cerca posible de las terminales de salida de la unidad. Donde las unidades se monten en una carcasa del panel
de control de acero, la pantalla del cable deberd terminar directamente en la placa posterior del panel de control utilizando
una abrazadera o prensaestopas CEM apropiada incorporada lo mds cerca posible de la unidad. El terminal de puesta a
tierra de la unidad también debe conectarse directamente a este punto, empleando un cable adecuado que proporcione baja
impedancia a corrientes de alta frecuencia. Para las unidades IP55 e P66, conectar el blindaje del cable del motor a la placa
del prensaestopas o a la abrazadera interna de conexién a fierra.

Un cable apto para instalacién fija con la tensién de red pertinente con un cable de proteccién concéntrico. También es
aceptable la instalacién de un cable esténdar dentro de un tubo adecuado de acero o cobre.

Cable de control

8 Un cable blindado con blindaje de baja impedancia. Para las sefiales analdgicas se debe utilizar un cable de par frenzado con

doble apantallado.

34 | Guia del usuario de Optidrive P2 | Versién 3.09 www.invertekdrives.com



4.13.4. Conexiones de cable recomendadas para unidades encapsuladas

IP55 IP66
012 13) [oc ek _pq (U v __w)
O00JI0OO0OOI0OOO

Para las mejores précticas,
utilice un cable de union
de 360° IP66 (o superior)
blindado al chasis

de la unidad.

4.14. Par de seguridad Off

Se hace referencia al par de seguridad OFF como «STO» a lo largo del resto de esta seccién.

4.14.1. Responsabilidades

El disefiador del sistema global es responsable de definir los requisitos del «Sistema de control de seguridad» global en el que se
incorporard la unidad; ademds, el disefiador del sistema es responsable de asegurar que el sistema entero se haya sometido a un andlisis
de riesgos y de que se hayan safisfecho completamente los requisitos del «Sistema de control de seguridad» y de que la funcién se haya
verificado fotalmente; esto debe incluir el ensayo de confirmacién de la funcion «STO» antes de la puesta en marcha de la unidad.

El disefador del sistema deberd determinar los posibles riesgos y peligros dentro del sistema llevando a cabo un andlisis a fondo de
los riesgos v peligros; el resultado del andlisis debe proporcionar una estimacion de los peligros posibles, ademds de deferminar los
niveles de riesgo y de identificar cualquier necesidad para la reduccién de riesgos. La funcion «STO» debe evaluarse para asegurar
si puede satisfacer el nivel de riesgos requerido de un modo suficiente.

4.14.2. Lo que proporciona STO

El propdsito de la funcién «STO» es facilitar un método para prevenir que la unidad cree un par en el motor en ausencia de las
sefiales de entrada «STO» (terminal 12 con respecto al terminal 13); esto permite que la unidad se incorpore a un sistema de control
de seguridad completo donde es necesario que se cumplan los requisitos «STO».1

H DOLIJII|3 UODD|DYSU]

La funcién «STO» puede eliminar tipicamente la necesidad de contactores electromecdnicos con contactos auxiliares de verificacion
cruzada, puesto que normalmente son necesarios para proporcionar funciones de seguridad.2

La unidad tiene la funcién «STO» incorporada de manera estandar y cumple con la definicion de «Par de seguridad off» segun se
define en IEC 61800-5-2:2007.

La funcién «STO» se corresponde también con una parada incontrolada en concordancia con la categoria O (apagado de
emergencia), de IEC 60204-1. Esto significa que el motor avanzard por inercia hasta detenerse si la funcion «STO» estd acfivada;
este método de parada deberia confirmarse como aceptable para el sistema que el motor estd accionando.

La funcién «STO» se reconoce como un método a prueba de fallos, incluso en el caso donde la sefial «STO» esté ausente y se haya
producido un fallo individual dentro de la unidad; la unidad ha sido probada a este respecto cumpliendo con los estandares de
seguridad siguientes:

SIL
(Nivel de integridad
de la seguridad)

PFHD SFF
(Probabilidad de fallos (Fraccién de
peligrosos por hora) fallo seguro %)

EN 61800-5-2 1.23E-09 1/h (0.12 % of SIL 2) ‘

2 | 50 |
PL CCF (%) Categoria
(Nivel de rendimiento) (Fallo de causa comun) 9
EN ISO 13849-1 PLd | ] | 4525q | 3

|___EN62061 | SICL2 |

NOTA los valores conseguidos mds arriba pueden verse comprometidos si la unidad se instala fuera de los limites ambientales
detallados en la seccion 10.1. Medioambiental en la péagina 78.

Vida otil

asumida

20 Yrs
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4.14.3. Lo que STO no proporciona

Desconecte y AISLE la unidad antes de intentar cualquier frabajo en la misma. La funcion «STO» no previene de la
presencia de altas tensiones en los terminales de alimentacion de la unidad.

"NOTA Lo funcién «STO» no previene a la unidad de un rearranque inesperado. Tan pronto como las entradas «STO»
reciban la sefial pertinente, serd posible (sujeto a los ajustes de los parédmetros) rearrancar automdticamente; basédndose
en esto, la funcién no debe utilizarse para llevar a cabo operaciones no eléctricas en las méquinas a corto plazo (como
limpieza o trabajo de mantenimiento).

A 2NOTA En algunas aplicaciones haran falta medidas adicionales para cumplir las necesidades de la funcion de

seguridad de los sistemas: la funcién «STO» no proporciona un frenado del motor. En el caso donde se requiera el
frenado del motor, debe adoptarse un relé¢ de seguridad con refardo de tiempo y,/o una solucién de freno mecénico o
método similar; la consideracion deberd efectuarse sobre la funcién de seguridad requerida durante el frenado, puesto
que el circuito de frenado de la unidad por si solo no puede considerarse como un método a prueba de fallos.

Al emplear motores de imdn permanente y en el caso improbable de un fallo mdltiple de dispositivos de alimentacion de
salida, el motor podria hacer girar de manera efectiva el eje del motor a 180,/p grados (donde p indica el numero de
pares de polos del motor).

4.14.4. Funcionamiento «STO»

Cuando se energizan las entradas «STO», la funcién «STO» se encuentra en un estado de esperq; si la unidad recibe a continuacion
una «Sefial/comando de inicio» (como por el método de fuente de arranque seleccionado en P1-13), entonces la unidad arrancard
y funcionard con normalidad.

Cuando se desenergizan las entradas «STO», entonces se activa la funcién STO y se defiene la unidad (el motor marchard en
inercia); la unidad se encuentra ahora en el modo «Par de seguridad Off».

Para que la unidad salga del modo «Par de seguridad Offs, se tendrén que restablecer todos los «<Mensajes de fallo» y la entrada
«STO» de la unidad se tendré que reenergizar.

4.14.5. Estado y monitorizacién de «STO»

Existe un nimero de métodos para monitorizar el estado de la entrada «STO», estos se detallan mds abajo:
Pantalla de la unidad

En el funcionamiento normal de la unidad (alimentacion de red CA aplicadal), cuando la entrada «STO» de la unidad se
desenergiza (funcién «STO» activadal), la unidad lo resaltard mostrando «InHibit».

NOTA Sila unidad se encuentra en estado activado, entonces se visualizard el disparo perfinente y no «InHibit».
Relé de salida de la unidad
= Relé de unidad 1: Ajustar P2-15 a un valor de «13> dard como resultado una apertura del relé cuando se active la funcién «STO».

» Relé de unidad 2: Ajustar P2-18 a un valor de «13» dard como resultado una apertura del relé cuando se active la funcién «STO».

Codigos de fallo «STO»

Cédigo de fallo | Numero de cédigo Descripcion Accién correctiva

Se ha detectado un fallo dentro de alguno de | Remitase a su socio comercial

"Sto-F" 29 - S
los dos canales internos del circuito «STO». de Invertek

4.14.6. Tiempo de respuesta de la funcién «STO»

El tiempo de respuesta fotal es el tiempo de un evento relacionado con la seguridad sucedido en los componentes (la suma de),
dentro del cual el sistema responde y se vuelve seguro. (Categoria de parada O de conformidad con I[EC 60204-1).

* Fltiempo de respuesta de las entradas «STO» que estan siendo desenergizadas hasta la salida de la unidad que se encuentra en
un esfado que no producird par en el motor («STO» activo) es menor de 1 ms.

= Eltiempo de respuesta de las entradas «STO» que estdn siendo desenergizadas hasta el estado de cambio del estatus de
monitorizacién «STO» es menor de 20 ms.

= El tiempo de respuesta de la unidad que detecta un fallo en el circuito STO hasta que la unidad visualiza el fallo en la pantalla/
salida digital mostrando «unidad no sana» es menor de 20 ms.

4.14.7. “STO” Electrical Installation

ﬁ El cableado «STO» deberd ser protegido de corfocircuitos inadvertidos o de manipulacién que podria conducir a un

fallo en la sefal de entrada «STO»; en los diagramas inferiores se proporciona orientacién adicional.

Ademds de las directrices de cableado para el circuito «STO» que se indican a continuacién, también debe observarse el apartado
4.13.2. Instalacién recomendada para el cumplimiento con CEM en la pdgina 33 should also be followed.

La unidad debe cablearse tal como se ilustra mas abajo; la fuente de sefial 24 V CC aplicada a la entrada «STO» puede proceder
bien de los 24 V CC en la unidad o de un suministro eléctrico externo de 24 VCC.
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4.14.8. Cableado «STO» recomendado

Uso de una fuente de alimentaciéon Uso de la fuente de alimentaciéon de 24 V CC
externa de 24 V CC integrada en la unidad

Canalizacién con cubierta de
proteccién o equivalente para
evitar cortocircuito del cable
STO a una fuente de tensién

Canalizacién con cubierta de
proteccién o equivalente para
evitar cortocircuito del cable
STO a una fuente de tensién
externa.

externa.

Relé de seguridad

'—|‘. ‘

Relé de
seguridad

c
el
© S
< o
25
G E
gt
.25

v‘\d\

x A f
oS

externa

il

- Cable de par trenzado L_{‘.«ii
- Cables blindados ~

4

Cables blindados

de proteccién

4

9101112 13
%%%%
" Los cables ||
Relé de deben protegerse
seguridad proteger: Relé de seguridad
------------------ contra cortocircuitos (oo-o-mee-sessss
+24V DC como se muestra

mds arriba

s
'
]
]
[
'
]
'

.

ov

Fuente de
alimentacién

NOTA la longitud de cable maxima desde la fuente de tension hasta los terminales de la unidad no debe exceder de 25 metros.

4.14.9. Especificacion del suministro eléctrico externo

indice de tensién (nominal) 24V CC

STO légico alto 18-30V CC (par de seguridad apagado en esperal)

Consumo de corriente (maximo) [RICOITA

4.14.10. Especificacion del relé de seguridad

El relé¢ de seguridad debe elegirse de modo que, como minimo, satisfaga los estandares de seguridad que también cumple la unidad.

Requisitos estandar SIL2 o PLd SC3 o mejor (con contactos de guia forzada)

NuUmero de contactos de salida 2 independientes

indice de tensién de conmutacién [KOAE®

Corriente de conmutacion 100 mA
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4.14.11. Habilitar la funcién «STO»

La funcién «STO» estd siempre habilitada en la unidad sin importar el modo de funcionamiento o los cambios de pardmetros
efectuados por el usuario.

4.14.12. Probar la funcion «STO»

Antes de poner en marcha el sistema, se debe comprobar siempre que la funcién «STO» funcione correctamente; esto incluye las
pruebas siguientes:

» Con el motor detenido y un comando de parada dado a la unidad (como por el método de fuente de arranque seleccionado en

P1-13):
o Desenergizar las enfradas «STO» (la unidad mostrard «InHibit»).

o Dar un comando de arranque (como por el método de fuente de arranque seleccionado en P1-13) y comprobar que la
unidad confinte mostrando «Inhibit> y que el funcionamiento es acorde con la seccién y la seccién 4.14.4. Funcionamiento
«STO» y seccién 4.14.5. Estado y monitorizacién de «STO».

= Con el motor funcionando normalmente (desde la unidad):
o Desenergizar las enfradas «STO»
o Comprobar que la unidad muestre «Inhibit> y que el motor se detiene y que el funcionamiento es acorde con la seccién y la
seccion 4.14.4. Funcionamiento «STO» y seccién 4.14.5. Estado y monitorizacién de «STOb.

4.14.13. Mantenimiento de la funcién «STO»

La funcién «STO» debe incluirse dentro del calendario de mantenimiento programado para el sistema, de modo que la funcién se
ensaye periédicamente en cuanto a su infegridad {como minimo una vez al afio); ademds, la funcién debe ensayarse en cuanto a su
integridad después de cualquier modificacién en el sistema de seguridad o trabajo de mantenimiento. Si se observan mensajes de
fallo en la unidad, consulte la seccién 11.1. Mensajes de fallos en la pagina 84 para obtener mds informacion.
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5. Funcionamiento del teclado y de la pantalla

La unidad se configura y su funcionamiento se monitoriza a través del teclado numérico y la pantalla.

5.1. Disposicion del teclado y la pantalla

El teclado numérico de control proporciona acceso a los pardmetros de la unidad y también permite controlar la unidad cuando se
selecciona el modo de teclado en P1-12.

Teclado de los modelos IP20, IP55 e IP66 con pantalla TFT

Direccion de la unidad
Direccién de comunicacion de serie de
la unidad fijada en el parémetro P5-01.

Parametro principal visualizado
Muestra cudél de los pardmetros
seleccionables se estéd mosirando actualmente
en la pantalla principal, por ejemplo, la

Botén de navegacién
velocidad del motor, la corriente del motor, etc.

Se utiliza para visualizar informacién en
tiempo real, para acceder y salir del
modo de edicién de pardmetros y para
guardar los cambios de pardmetros.

Boton F2
Botén funcional que solo puede

programarse en el bloque de funciones
interno del PLC.

Botén arriba

Se utiliza para incrementar la
velocidad en el modo de tiempo real
o para incrementar los valores de los
pardmetros en el modo de edicion de
pardmetros.

Informacién de funcionamiento
Proporciona una visualizacion en tiempo real
de la informacién de funcionamiento clave, por
ejemplo, corriente de salida y potencia.

Botén de ayuda rapida
Permite acceder a una breve descripcion
de los mensajes mostrados.

Boton F1

Botén funcional que solo puede programarse en
el bloque de funciones interno del PLC.

Botén de inicio

Cuando se encuentre en modo manual,

se utiliza para iniciar la unidad.

Botén abajo

Se utiliza para disminuir la velocidad
en el modo de tiempo real o para
disminuir los valores de los pardmetros
en el modo de edicion de pardmetros.

Botén de parada/reinicio

Se ufiliza para restablecer una unidad
disparado.

Cuando se encuentre en modo teclado
numérico, se utiliza para detener la unidad.

5.2. Seleccion del idioma en la pantalla TFT
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P2 01 | Seleccionar idioma | Seleccionar idioma
Espaiiol Espaiiol
STO P Deutsch Deutsch
15kW 400V 3Ph English English

aCcCoOLo aC OO0

[K=2) Lelle] eJipdlal
) s

Mantenga pulsadas Utilice las flechas Pulse el botén

las teclas inicio y arriba y abajo para | Navegar para

arriba durante > 1s. seleccionar un seleccionar.
idioma.
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5.2.1. Pantallas operativas

Inhibicién/
STO activo

INHIBIT

Unidad detenida | Unidad en marcha | Unidad en marcha | Unidad en marcha | Unidad en marcha

STOP

Visualizacién de

la frecuencia de
salida

Visualizaciéon de
la corriente de
salida

Visualizacién de
la potencia del
motor

Visualizacion de
la velocidad del
motor

QCoOo

QCoOo

QCoOo

QCOo

QCoOo

QCOo

Lellpllal

KK VN

ellqllal

Unidad inhibida. No
se han establecido
las conexiones STO.
Consulte la seccion
4.14.8. Cableado
«STO» recomendado
en la pdgina 37.

Unidad detenida/
deshabilitada.

La unidad estd
habilitada,/en
marcha, la pantalla
muestra la frecuencia
de salida (Hz). Pulse
el botén Navegar
para seleccionar
pantallas alternativas.

Pulse el botén
Navegar durante <1
segundo.

La pantalla mostrard
la corriente del motor
(Amps).

Pulse el botén
Navegar durante <1
segundo.

La pantalla mostrara
la potencia del motor

(k).

Si P1-10 >0, al pulsar
la tecla Navegar
durante <1 segundo,
se visualizard la
velocidad del motor

(RPM).

5.3. Mensajes de visualizacién adicionales

Sintonizacién
automatica en
progreso

Auto-tuning

Suministro
externo 24 VCC

Ext 24V

Sobrecarga

oL

Reduccion de la
frecuencia de
conmutaciéon

SFi

Pérdida de red

ML

Tiempo de
mantenimiento
transcurrido

=J

Sinfonizacién
automdtica en
progreso. Consulte

la informacién del
pardmetro P4-02 en
la seccion 8.3. Grupo
de pardmetros 4 -
Control de motor de
alto rendimiento en la
pdgina 59.

El panel de control
de la unidad se
alimenta solamente
de una fuente externa
de 24 voltios, sin
alimentacién de red
aplicada.

Sefala una condicién
de sobrecargo.

La corriente de

salida excede de la
corriente nominal del
motor infroducida en
el parémetro P1-08.

La frecuencia de
conmutacién se
reduce debido ala
elevada temperatura
del disipador.

El suministro eléctrico
de red entrante se ha
desconectado o no
existe.

La hora del
recordatorio para

el mantenimiento
programable por el
usuario ha transcurrido.
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5.4. Como cambiar los parametros

Stop

P1-01

P1-08

30.0A ¢

P1-08

Stop

C oo oo

ac o

LN O0)

aC oo

aC oo

g 2

Kol | K=2

g

Kol | K=2

g 2

g

Mantenga pulsada
la tecla Navegar >2
segundos.

Utilice las flechas
arriba y abajo

para seleccionar el
pardmetro requerido.

Las unidades

con pantalla TFT
mostrardn el valor del
pardmetro presente
en la Inea inferior de
la pantalla.

Pulse el botén
Navegar durante <1
segundo.

Ajuste el valor
utilizando las teclas
arriba y abaijo. Las
unidades con pantalla
TFT mostrardn los
ajustes maximos y
minimos posibles en
la linea inferior de la
pantalla.

Presione durante
<1 segundo para
volver al ment de
pardmetros.

Presione durante >2
segundos para volver
a la pantalla de
funcionamiento.

5.5. Restablecimiento de fabrica de los parametros/restablecimiento por el usuario

Optidrive P2 proporciona una caracteristica que permite al usuario definir su propio juego de parémetros por defecto. Después de
poner en marcha fodos los pardmetros requeridos, el usuario puede guardarlos como los parédmetros por defecto ajustando P6-29
= 1. En caso necesario, se pueden borrar los parédmetros por defecto del usuario ajustando P6-29 = 2.

Si el usuario desea recargar los pardmetros por defecto del usuario desde la memoria de la unidad, se utiliza el procedimiento

siguiente.

Restablecimiento de los parametros de fabrica:

Restablecimiento de los parametros del usuario:

Stop

P-Def

Stop

Stop

U-Def

Stop

QCOLo

COLo

QCOLo

l_\

LN OO0 OO0

k=2

ellel]lal

@@

ellojlal
ol

Lelloljlal

%@

Pulse y mantenga
pulsadas las teclas
arriba, abajo, inicio y
stop durante >2s.

La pantalla muestra
P-Def. Pulse
brevemente la tecla
Stop.

La pantalla regresa
a Stop. Todos los
pardmetros se
restablecen a los
valores de fébrica.

Pulse y mantenga
pulsadas las teclas
arriba, abajo y stop
durante >2s.

La pantalla muestra
U-def. Pulse
brevemente la tecla
Stop.

La pantalla regresa
a Stop. Todos los
pardmetros se
restablecen a los
valores de fabrica.

5.6. Como restablecer la unidad después de un disparo

Optidrive P2 dispone de muchas caracteristicas de proteccion, disefiadas para proteger tanto la unidad como el motor de dafios
accidentales. Cuando se activa alguna de dichas caracteristicas de proteccion, la unidad se disparard y mostrard un mensaje de
fallo. Los mensajes de fallo se encuentra listados en la seccion 11.1. Mensajes de fallos en la pdgina 84.

Cuando se produce un disparo, una vez que se haya investigado y rectificado la causa del disparo, el usuario puede restablecer el

disparo de una de las

maneras siguientes:

* Pulse la tecla Stop del teclado.

" Apogue la unidad por complefo y vuelva a encenderla.

= SiP
= SiP

-13 >0, desconecte la entrada digital 1

= SiP1-12 = 6, restablezca través de CAN.

www.invertekdrives.com

y vuelva a conectarla.

-12 = 4, restablezca a través de la interfaz del bus de campo.
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5.7. Atajos de teclado

Se pueden emplear los siguientes atajos de teclado para acelerar la seleccion y la modificacion de los pardmetros al utilizar el

teclado numérico.

5.7.1. Cémo seleccionar los

grupos de parametros

Cuando estd habilitado el acceso a los parédmetros ampliados o avanzados (véase la seccié 8. Parémetros ampliados en la pdgina
53), serdn visibles los grupos de pardmetros adicionales y se pueden seleccionar répidamente con el método siguiente.

P1-01

P2-01

(NG /s)

C oo

K3 [K=2| 7N
ol A

Mientras esté en el mend de
seleccién de pardmetros, pulse
simultdneamente las teclas Navegar
y arriba o Navegar y abajo.

Se seleccionard el siguiente grupo
de parédmetros mds alto o mds bajo
que sea accesible.

5.7.2. Cémo seleccionar el parametro mas bajo en

un grupo

5.7.3. Cémo ajustar un parametro al valor

minimo

P1-08

P1-01

1500 rpm

Orpm

G Y/)
CJ=10a]

QCOLo)

CJ=1Ca)

=2)J IJ
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oo
EII@

oo
Ell@

Mientras esté en el ment de
seleccion de pardmetros, pulse
simulténeamente las teclas arriba

Se seleccionard el siguiente
pardmetro accesible mdés bajo del

grupo de pardmetros seleccionado.

Mientras esté editando un
valor de pardmetro, pulse
las teclos arriba y abajo

y abajo.

simultdneamente.

El pardmetro se fijard al valor
mds bajo posible.

5.7.4. Cémo ajustar digitos individuales

Cuando se editan valores de parametros y se hacen cambios de gran amplitud, por ejemplo, al ajustar la velocidad nominal del
motor desde O hasta 1500 rpm, es posible seleccionar directamente los digitos del pardmetro empleando el método siguiente.

0

0

100

100

100

aCOLo

aC OO0

QCOLo)

IR ILA

(K| K=2

s
@@

eI ILA )

Mientras esté
editando un valor de
pardmetro, pulse las
teclas Stop y Navegar
simultdneamente.

El cursor se
desplazard un digito
ala izquierda.
Repitiendo la
pulsacién de la
tecla, se desplazard
ofro digito hacia la
izquierda.

El valor individual

del digito se puede
ajustar empleando las
teclas arriba y abajo.

Ajuste el valor
utilizando las teclas
arriba y abajo.

Cuando el cursor
alcance el digito mas
elevado accesible, al
pulsar Stop y Navegar
el cursor regresard al
digito sitvado més a la
derecha.

Pulse la tecla
Navegar para volver
al menu de seleccion
de parémetros.
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6. Parametros

6.1. Vista general del juego de parametros

El juego de parametros de Optidrive P2 se compone de 10 grupos, tal y como se indica a continuacién:
® Grupo O - Parédmetros de monitorizacién de solo lectura

» Grupo 1 - Pardmetros de configuracién bdsica

* Grupo 2 - Pardmetros ampliados

» Grupo 3 - Parémetros de control PID

= Grupo 4 - Pardmetros de control del motor de alto rendimiento
» Grupo 5 - Pardmetros del bus de campo

» Grupo 6 - Opciones avanzadas

* Grupo 7 - Control del motor avanzado

* Grupo 8 - Parametros de aplicacion

» Grupo 9 - Seleccién E/S avanzada

Si el Optidrive se restablece a los valores de fébrica o se encuentra en su estado suministrado de fébrica, Gnicamente se podra
acceder a los parédmetros del grupo 1. Con el fin de permitir el acceso a los pardmetros de los grupos de nivel mas altos, se tiene
que cambiar el codigo de acceso del modo siguiente.

P1-14 = P2-40 (ajuste por defecto = 101). Con este ajuste se podré acceder a los grupos de pardmetros 1 - 5, junto con los
primeros 50 parédmetros en el grupo O.

P1-14 = P6-30 (ajuste por defecto = 201). Con este ajuste serdn accesibles todos los pardmetros.

6.2. Grupo de parametros 1 - Parametros basicos
El grupo de pardmetros bésicos le permite al usuario:
®* |ntroducir la informacién en la placa de identificacion del motor
o P1-07 =tensién nominal del motor
o P1-08 = corriente nominal del motor
o P1-09 = frecuencia nominal del motor
o P1-10 = velocidad nominal del motor {opcional)
= Definir los limites de la velocidad de funcionamiento
o P1-01 = frecuencia o velocidad méximas
o P1-02 = frecuencia o velocidad minimas

= Definir los tiempos de aceleracién y deceleracion empleados al arrancar y detener el motor o al cambiar la velocidad

soJ4jawpJipd

o P1-03 = tiempo de aceleracion

o P1-04 = tiempo de deceleracion

» Seleccione dénde deberia recibir la unidad sus sefiales de comando y defermine qué funciones se asocian con las enfradas del
terminal de control de la unidad

o P1-12 Selecciona la fuente de control
o P1-13 Asigna las funciones a las entradas digitales

Estos pardmetros proporcionarén a menudo suficientes funciones para permitir al usuario que complete la puesta en marcha basica
en aplicaciones simples. Los parédmetros se describen mas abajo mas detalladamente.
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Descripcion Minimo Maximo Por defecto Unidades

PIOI Frecuencia maximay/limite velocidad | P02 | 5000 | 50.0(60.0) | Hz/rpm
Frecuencia de salida maxima o limite de velocidad del motor — Hz o rpm.

Si P1-10 >0, el valor introducido,/mostrado estd en rpm.

P1-02  Frecuencia minima/limite velocidad ‘ 0.0 ‘ P1-01 ‘ 0.0 ‘ Hz/rpm
Limite de velocidad minimo - Hz o rpm.

Si P1-10 >0, el valor introducido,/mostrado estd en rpm.

P1-03  Tiempo de la rampa de aceleracion ‘ Véase abajo ‘ 5.0/ 10.0 ‘ Segundos
Tiempo de la rampa de aceleracién desde O hasta la velocidad base (P1-09) en segundos.

FS2 y FS3: 5,0 segundos de ajuste por defecto, 0,01 segundos de resolucién, 600,0 segundos méximo.

FS4 — FS7: 10,0 segundos de ajuste por defecto, 0,1 segundos de resolucion, 6000 segundos maximo.

P1-04 | Tiempo de la rampa de deceleracion ‘ Véase abajo ‘ 5.0/ 10.0 ‘ Segundos
Tiempo de la rampa de deceleracién desde la velocidad base (P1-09) hasta la parada en segundos. Cuando se pone a cero, la
unidad marchard en inercia hasta que se detenga.

FS2y FS3: 5,0 segundos de ajuste por defecto, 0,01 segundos de resolucion, 600,0 segundos méximo.

FS4 — FS7: 10,0 segundos de ajuste por defecto, 0,1 segundos de resolucion, 6000,0 segundos méximo.

P1-05 Modo Stop o 4 (] -

0 | Rampa Cuando se quita la sefial de habilitacién, la unidad descenderd hasta la parada, con el
indice controlado por P1-04 segun se describe més arriba. En este modo, el transistor del
freno de la unidad (si esté instalado) se encuentra deshabilitado.

1 | Marcha por inercia Cuando se quita la sefial de habilitacién, la salida de la unidad se deshabilita
inmediatamente y el motor marchard en inercia (rueda libre) hasta la parada. Sila
carga puede confinuar girando debido a la inercia y la unidad es posible que pueda
rehabilitarse mientras el motor sigue girando, deberd habilitarse la funcién de arranque
rotativo (P2-26). En este modo, el transistor del freno de la unidad (si estd instalado) se
encuentra deshabilitado.

2 | Rampa, chopper de Cuando se quita la sefial de habilitacién, la unidad descenderd hasta la parada, con

frenado habilitado el indice controlado por P1-04 segin se describe més arriba. El chopper de frenado
Optidrive también esté habilitado en este modo.

3 | Marcha por inercia, Cuando se quita la sefial de habilitacién, la salida de la unidad se deshabilita

chopper de frenado inmediatamente y el motor marchard en inercia (rveda libre) hasta la parada. Sila

habilitado carga puede continuar girando debido a la inercia y la unidad es posible que pueda
rehabilitarse mientras el motor sigue girando, deberd habilitarse la funcién de arranque
rotativo (P2-26). El chopper de frenado de la unidad estd habilitado en este modo; sin
embargo, solo se activard cuando sea necesario durante un cambio en el punfo de ajuste
de la frecuencia de la unidad, y no se activard al detenerse.

4 | Frenado por flujo CA Como opcién O, pero de forma adicional, el frenado por flujo CA se emplea para
incrementar el par de frenado disponible.

P1-06 Optimizador de energia o 1 o -

0 | Deshabilitado

1 | Habilitado Cuando estd activado, el optimizador de energia intenta reducir la energia total
consumida por la unidad y el motor cuando funcionan a velocidades constantes y cargas
ligeras. La tensién de salida aplicada ol motor se reduce. El optimizador de energia
estd pensado para aplicaciones en las que la unidad puede funcionar durante algunos
periodos de tiempo con una velocidad constante y una carga ligera del motor, ya sea de
par constante o variable.

P1-07 Tension nominal del motor / kE ‘ Dependiente de la clasificacién de la unidad ‘ Voltios
Para motores de induccién - intfroduzca la tension nominal (placa de identificacion) del motor (voltios).

Para motores PM y BLDC - introduzca la fuerza contraelectromotriz a la velocidad nominal del motor.

P1-08  Motor Rated Current ‘ Dependiente de la clasificacién de la unidad ‘ Amperios
Este pardmetro debe fijarse a la corriente nominal (placa de identificacién) del motor.

P1-09 Frecuencia nominal del motor ‘ 10 500 50 (60) ‘ Hz

Este parémetro debe ajustarse a la frecuencia nominal (placa de caracteristicas) del motor.
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Descripcion ini Maximo Por defecto Unidades

P1-10  Velocidad nominal del motor o 30000 o rpm

Este pardmetro puede fijarse opcionalmente a las rom nominales (placa de identificacién) del motor. Cuando se fija al valor por
defecto de cero, todos los pardmetros relativos a la velocidad se visualizan en Hz, y la compensacién de deslizamiento para el
motor estd deshabilitada. Al introducir el valor de la placa de identificacién del motor se habilita la funcién de la compensacion
de deslizamiento, y la pantalla del Optidrive visualizard ahora la velocidad del motor en rpm estimadas. Todos los pardmetros
relativos a la velocidad, como la velocidad minima y méxima, velocidades preajustadas, efc. también se visualizardn en rpm.

NOTA Cuando la unidad se opera con la inferfaz de refroalimentacién de codificador opcional, este pardmetro tiene que fijarse
a las rpm correctas de la placa de identificacién del motor conectado.

P1-11 Dependiente de la

clasificacion de la unidad e

Tension de refuerzo 0.0

El refuerzo de tensién se utiliza para aumentar la tensién aplicada al motor a bajas frecuencias de salida con el fin de mejorar la
baja velocidad y el par de arranque. Los niveles excesivos de aumento de tensién pueden provocar un aumento de la corriente y
la temperatura del motor, con lo que puede ser necesario forzar la ventilacién del motor.

También es posible un ajuste automdtico (AUEa), mediante el cual el Optidrive ajustard automdticamente este pardmetro en
funcién de los pardmetros del motor medidos durante una sintonizacién automdtica.

P1-12 Fuente de comandos primarios o 6 (0] -

0 | Control de terminales La unidad responde directamente a las sefiales aplicadas a los terminales de control.

1 | Control por teclado - La unidad puede controlarse en la direccion hacia delante nicamente empleando un
unidireccional teclado numérico externo o remoto.

2 | Control por teclado - La unidad puede controlarse en las direcciones de avance y retroceso mediante un teclado
bidireccional externo o remoto. Presionando el botén START del teclado se alterna entre avance y refroceso.

3 | Control PID La frecuencia de salida se controla por medio del confrolador PID interno.

4 | Modo de bus de campo | Confrol a través de Modbus RTU si no hay ninguna opcién de interfaz de bus de campo, de
lo contrario el control se realiza desde la interfaz del médulo opcional de bus de campo.

5 | Modo esclavo La unidad acta como un esclavo de un Optidrive conectado que funciona en modo maestro.

6 | Modo CANopen Control a través del bus CAN conectado al conector de interfaz serie RI45.
P1-13 Funcién de entrada digital ‘ o ‘ 21 ‘ 1 ‘ -

Define la funcién de las entradas digitales dependiendo del ajuste del modo de control en P1-12. Consulte la seccién 1. Seleccién
de la fuente de control para obtener més informacién.

P1-14  Acceso al menu ampliado ‘ o ‘ 30000 ‘ o ‘ -

Control de acceso a los parédmetros. Se pueden aplicar los ajustes siguientes:
P1-14 = P2-40 = 101: Permite el acceso a los grupos de pardmetros ampliados O - 5

P1-14 = P6-30 = 201 = Permite el acceso a todos los grupos de parédmetros (previsto Gnicamente para usuarios con experiencia,
el uso no se describe en esta guia del usuario).

soJ4jawpJipd
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7. Funciones del terminal de control

Para aplicaciones y un funcionamiento estandar, el control basico de la unidad y las funciones de todos los terminales de entrada de
la unidad se pueden configurar utilizando simplemente dos pardmetros, P1-12 y P1-13. P1-12 se emplea para definir la fuente de
todos los comandos de control y la fuente de referencia de la velocidad primaria. P1-13 permite a continuacién la seleccion rapida
de las funciones de entrada analégicas y digitales basadas en una tabla de seleccion.

7.1. Seleccion de la fuente de control

7.1.1. Funcién P1-12

P1-12 se emplea para seleccionar la fuente de control principal de la unidad y la referencia de velocidad principal de acuerdo con
la tabla siguiente:

Referencia
Fuente de .
de velocidad
control .
principal
Control de . Entrada Todas las sefiales de control se aplican a los terminales de control. Las
0 X Terminales P X ; i )
terminales analégica 1 funciones se deferminan por medio del ajuste macro P1-13.
Control del Teclado Potenciémetro/
1 teclado numérico | numérico/ teclado numérico | Cuando se selecciona el modo teclado numérico, el funcionamiento
(Unidireccional) terminales motorizados por defecto de la unidad requiere que se utilicen los botones de inicio
: y parada del teclado numérico para controlar la unidad. Esto se puede
Control del 4 Tec\odp Poienc\omefro/ cambiar empleando P2-37 para permitir que la unidad pueda ser
2 teclado numérico | numérico/ teclado numérico | iniciada directamente desde la entrada digital 1.
(bidireccional) terminales motorizados
El control de habilitacién,/deshabilitacién de la unidad se realiza a
3 Control PID Terminales Salida PID través de la banda del terminal de control de la unidad.
La frecuencia de salida se fija por medio de la salida del controlador PI.
El control del funcionamiento de la unidad se realiza a través de
un médulo con opcién de bus de campo montado en la ranura
4 Bus de campo,/ Modbus RTU Bus de campo/ de opciones de la unidad. Sino hay equipado ningin médulo de
Modbus RTU oabus Modbus RTU opciones, el control se realiza a través de la interfaz Modbus RTU.
La enfrada digital 1 tiene que estar cerrada para permitir el
funcionamiento.
Optidrive P2 proporciona una funcién maestro/esclavo incorporada.
Una unidad individual actia como el maestro, y las unidades esclavas
) conectadas imitarén el arranque y la parada, junto con la frecuencia de
S Modo esclavo Unidad maesira Del maesro salida siguiente, sin ningtn escalado aplicado.
La entrada digital 1 tiene que estar cerrada para permitir el
funcionamiento.
El control del funcionamiento de la unidad se realiza a través de la
interfaz CANopen.
6 | CANopen Bus CAN Bus CAN open. -
La entrada digital 1 tiene que estar cerrada para permitir el
funcionamiento.

7.1.2. Overview
Optidrive P2 utiliza un enfoque macro para simplificar la configuracién de las entradas analégicas y digitales. Existen dos
pardmetros clave que determinan las funciones de entrada y el comportamiento de la unidad:

= P1-12 - Selecciona la fuente de control de la unidad principal y determina cémo se controla principalmente la frecuencia de
salida de la unidad.

= P1-13 - Asigna la funcién macro a las entradas analégicas y digitales.
Se pueden utilizar pardmetros adicionales para seguir adaptando los ajustes, por ejemplo:

» P2-30 - Se usa para seleccionar el formato de la sefial analégica que hay que conectar a la entrada analégica 1, por ejemplo

0 - 10 voltios, 4 = 20 mA.

» P2-33 - Se usa para seleccionar el formato de la sefial analégica que hay que conectar a la entrada analégica 2, por ejemplo

0 - 10 voltios, 4 — 20 mA.

= P2-36 - Defermina si la unidad debe arrancar automdticamente después de un encendido si estd presente la entrada de
habilitacion.

» P2-37 - Cuando estd seleccionado el modo teclado numérico, determina a qué frecuencia/velocidad de salida la unidad
deberia arrancar después del comando de habilitacion, y también si se tiene que presionar la tecla de inicio del feclado
numérico o si la enfrada de habilitacién sola debe iniciar la unidad.

Los diagramas del lado opuesto proporcionan una vista general de las funciones de cada funcién macro de los terminales y un
diagrama de conexiones simplificado para cada uno.
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7.1.3. Guia de la funcién macro

Explicacién

STOP Entrada enganchada, abrir el contacto para STOP (detener) la unidad.

RUN Entrada enganchada, cerrar el contacto para iniciar, la unidad continuard funcionando mientras se mantenga la
entrada.

FWDU Entrada enganchada, selecciona la direccion de rotacion del motor FORWARD (hacia delante).

REVO Entrada enganchada, selecciona la direccién de rotacion del motor REVERSE (hacia atrds).

RUN FWDO Entrada enganchada, cerrar para ejecutar en la direccion FORWARD (hacia delante), abrir para STOP (detener).

RUN REVU Entrada enganchada, cerrar para ejecutar en la direccién REVERSE (hacia atrds), abrir para STOP (detener).

ENABLE Entrada de habilitacion del hardware.
En el modo de teclado numérico, P2-37 determina si la unidad arranca inmediatamente o se tiene que presionar
la tecla de inicio del teclado numérico.
En otros modos, esta enfrada tiene que estar presente anfes de que se aplique el comando de inicio a través de
la interfaz del bus de campo.

START 1 Normalmente abierto, flanco ascendente, cerrar momentédneamente para iniciar la unidad (la entrada NC STOP
tiene que mantenerse).

AL START A Aplicando simulténeamente ambas entradas de forma momenténea se iniciard la unidad (la entrada NC STOP
tiene que mantenerse).

STOP1 Normalmente cerrado, flanco descendente, abrir momentdneamente para detener la unidad.
Normalmente abierto, flanco ascendente, cerrar momentdneamente para iniciar la unidad en la direccién hacia

STARTIFWDO delante (la entrada NC STOP fiene que mantenerse).

START 1REVO) Normalmente abierto, flanco ascendente, cerrar momentdneamente para iniciar la unidad en la direccién inversa

(la entrada NC STOP tiene que mantenerse).

~-FAST STOP (P2-25)-~

Cuando ambas entradas estén activas momentédneamente de forma simultdnea, la unidad se detiene usando el
tiempo de rampa de parada répida P2-25.

FAST STOP (P2-25)

Normalmente cerrado, flanco descendente, abrir momentdneamente para defener répidamente la unidad
usando el fiempo de rampa de parada répida P2-25.

E-TRIP

Normalmente cerrado, entrada de disparo externo. Cuando la entrada se abre momenténeamente, la unidad se
dispararé mostrando E-Er P o Pkc-th dependiendo del ajuste P2-33. Consulte la seccién 4.12.2. Conexién
del termistor del motor en la pdgina 32 para obtener mds informacion.

Entrada analégica All

Entrada analégica 1, formato de sefial seleccionado usando P2-30.

Entrada analégica Al2

Entrada analégica 2, formato de sefal seleccionado usando P2-33.

AlT REF

La entrada analégica 1 proporciona la referencia de velocidad.

Al2 REF La entrada analégica 2 proporciona la referencia de velocidad.

P2-OX REF Referencia de velocidad desde la velocidad preajustada seleccionada.

PR-REF Las veéocidodes preajustadas P2-01 - P2-08 se emplean para la referencia de velocidad, seleccionadas de
acuerdo con ofros estatus de entrada digital.

PI-REF Referencia de la velocidad de control Pl.

PIFB Entrada analégica utilizada para proporcionar una sefial de retroalimentacion al controlador inferno PI.

KPD REF Referencia de velocidad de teclado numérico seleccionada.

INC SPDT Normalmente abierto, cerrar la entrada para incrementar la velocidad del motor.

DEC SPDY Normalmente abierto, cerrar la entrada para disminuir la velocidad del motor.

FB REF Sefereggioje ée||o§idod seleccionada desde el bus de campo (Modbus RTU/CAN Open,/maestro

ependiendo del ajuste P1-12).

(NO) La enfrada esfd normalmente abierta, cerrar momentdneamente para activar la funcién.

(NC) La entrada esté normalmente cerrada, abrir momentdneamente para activar la funcién.

DECELP1-04 Durante la deceleracién y la parada, se utiliza la rampa de deceleracion 1 (P1-04).

DECEL P8-11 Durante la desaceleracién y la parada, se utiliza la rampa de desaceleracién 2 (P8-11) (Requiere el acceso a

pardmetros avanzados, véase la seccion 6.1. Vista general del juego de pardmetros en la pdgina 43.
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7.2. Parametros de conﬁguracién de la entrada digital P1-13

P1-13 All / DI4 Al2 / DI5
mn—“—“—“—“—
Definido por el usuario
1 STOP RUN FWDOU | REVO P1-12 REF |  P2-O1 Entrada analégica All P2-01 P2-02
2 STOP RUN FWD U REV O DI3 Dl4 DI5 Velocidad preajustada
0 0 0 P2-0O1 REF
] 0 0 P2-02 REF
0 ] 0 P2-03 REF
1 1 0 P2-04 REF
0 0 1 P2-05 REF
1 0 1 P2-06 REF
0 1 1 P2-07 REF
1 1 1 P2-08 REF
3 STOP RUN FWDOU | REVO P1-12 REF | P2-O1 REF Entrada analégica Al Enfrada analégica Al2
4 STOP RUN FWD U REV O P1-12 REF | P2-0O1 REF Entrada analégica Al DECEL P1-04 | DECELP8-11
5 STOP RUN FWDOU| REVO P1-12 REF | AI2 REF Entrada analégica Al Entrada analégica Al2
6 STOP RUN FWD U REV O P1-12 REF | P2-0O1 REF Entrada analégica Al E-TRIP oK
7 STOP|  RUN  |PADOU| REVO “ DI4 Velocidad [ oK
preajustada
Desconectado Desconectado P2-01 REF
Conectado Desconectado P2-02 REF
Desconectado Conectado P2-03 REF
Conectado Conectado P2-04 REF
8 [soP| RUN [FADO| REVO ““ DECEL P1-04] DECEL P8-11
preajustada
Desconectado Desconecfado P2-01 REF
Conectado Desconectado P2-02 REF
Desconectado Conecfado P2-03 REF
Conectado Conectado P2-04 REF
9 sor| run oo revo [T pooorer | preRer
Desconectado Desconectado P2-O1 REF
Conectado Desconectado P2-02 REF
Desconectado Conectado P2-03 REF
Conectado Conectado P2-04 REF
10 STOP RUN FWDOUL| REVO (NO) |INCSPD 1T (NO) DECSPD ! P1-12 REF' | P2-O1-REF
11 STOP|RUNFWD O | STOP |RUNREV O | P1-12 REF PR-REF Enfrada analégica All P2-01 REF P2-02 REF
Desconectado Desconectado | Desconectado P2-O1 REF
Conectado Desconectado | Desconectado P2-02 REF
Desconectado Conectado | Desconectado P2-03 REF
Conectado Conectado | Desconectado P2-04 REF
Desconectado Desconectado |  Conectado P2-05 REF
Conectado Desconectado | Conecfado P2-06 REF
Desconectado Conectado Conecfado P2-07 REF
Conectado Conectado Conectado P2-08 REF
13 STOP|RUNFWD O | STOP |RUNREV O | P1-12 REF | P2-O1 REF Entrada analégica All Entrada analégica Al2
14 STOP|RUNFWD O | STOP |RUNREV O | P1-12 REF | P2-O1 REF Enfrada analégica All DECEL P]—OA‘ DECELP8-T1
15  STOP|RUNFWD U | STOP |RUNREV O | P1-12 REF | AI2-REF Entrada analégica All Entrada analégica Al2
16 STOP|RUNFWD U | STOP |RUNREV O | P1-12 REF | P2-O1 REF Entrada analégica All E-TRIP ‘ OK
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piis|  on | b2 | b3 [ an/pa | A/Dis |
@n—n—n—-n-—

STOP| RUNFWD O | STOP |RUNREV O Velocidad E-TRIP
preajustada
Desconectado Desconectado P2-01 REF
Conectado Desconectado P2-02 REF
Desconectado Conectado P2-03 REF
Conectado Conectado P2-04 REF
18 STOP|RUNFWD U | STOP |RUNREV O ““ DECEL P1-04 | DECEL P8-11
preajustada
Desconectado Desconectado P2-O1 REF
Conectado Desconectado P2-02 REF
Desconectado Conectado P2-03 REF
Conectado Conectado P2-04 REF
19 | STOP|RUNFWD U | STOP |RUNREV O ““ PI-1I2REF | PR-REF
preajustada
Desconectado Desconectado P2-O1 REF
Conectado Desconectado P2-02 REF
Desconectado Conectado P2-03 REF
Conectado Conectado P2-04 REF
20 STOP|RUNFWD O | STOP |RUNREV O (NO) INC SPD 1 (NO) DECSPD P1-12 REF! P2-O1-REF
21 (NO)|START 1 FWD | STOP 1 (NC) (NO) START 1 Entrada analégica All P1-12 REF P2-O1-REF
] REV O
1) Cuando P1-12=0y P 1-13 = 10 0 20, la referencia del potenciémetro/teclado numérico motorizados se selecciona

automdticamente para ser la Referencia de Velocidad Seleccionada.

7.3. Ejemplo de esquema de conexion

-

4

cecccccccccccccccal | 4 gy

-
)
)
)

4

\

Soe
OAAVT+

Ajuste P1-13:

A

+24V
DC

DI 1
DI 2

DI 3

+10V
DC

Al'l

ov/
COM

AO 1

ov/
COM

DI5
AO 2
STO+

STO-

+24V DC

Deshabilitar/
Habilitar

Hacia delante/
hacia afras

Referencia P1-12 /
Referencia PR

+10V DC

Enfrada
analégica 1

oV / COM

Salida analégica 1
(velocidad del motor)

oV / COM

Seleccién de velocidad
preajustada (P2-01/P2-02)

Salida analégica 2
(corriente del motor)

STO+

STO-

+24V DC

Deshabilitar/
Habilitar

Hacia delante/
hacia atrds

Referencia P1-12 /
Referencia PR

+10V DC

Enfrada
analégica |

oV / COM

Salida analégica 1
(velocidad del motor|

oV / COM

Seleccién de la rampa

de dec. (P1-04/p8-11)

Salida analégica 2
(corriente del motor)

STO+

STO-

+24V DC

Ejecutar hacia
delante

Ejecutar hacia atrds

Referencia P1-12 /
Referencia PR

+10V DC

Enfrada
analégica 1

oV / COM

Salida analégica 1
(velocidad del motor)

oV / COM

Seleccién de velocidad
preajustada (P2-01/P2-02)

Salida analégica 2
(corriente del motor)

STO+

STO-

+24V DC

Ejecutar hacia
delante

Ejecutar hacia atrds

Referencia P1-12 /
Referencia PR

+10V DC

Enfrada
analégica |

oV / COM

Salida analégica 1
(velocidad del motor|

oV / COM

Seleccién de la rampa

de dec. (P1-04/P8-11)

Salida analégica 2
(corriente del motor)

STO+

STO-

NOTA * Fuente de alimentacién externa de 24V CC opcional
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Ajuste P1-13: 2 8 9 12 18 19
re-s +§év +24V DC +24V DC +24V DC +24V DC +24V DC +24V DC
:. ) / DI ] Deshob}i}\ﬁor/ Deshobi}litor/ Deshobi‘litor/ Ejecutar hacia | Ejecutar hacia | Ejecutar hacia
,'+“,:, Habilitar Habilitar Habilitar delante delante delante
o S ) / DI 2 Hocio_delome/ Hocio_delome/ Hociqdelonte/ Ejecutar hacia | Ejecutar hacia | Ejecutar hacia
e 0 hacia atrds hacia atrds hacia atrds atrés atrés atrds
' « / DI 3 Seleccion de velocidad | Seleccion de velocidad | Seleccién de velocidad | Seleccion de velocidad | Seleccién de velocidad | Seleccion de velocidod
: preajusiada BIT O | precjustoda BIT O | preajustada BIT O | preajustada BIT O | preajustada BIT O | preajusiada BIT O
'
: 22 wovne +10V DC +10V DC +10V DC +10V DC +10V DC
: « /7 DI 4 Seleccion de velocidad | Seleccion de velocidad | Seleccion de velocidad | Seleccion de velocidad | Seleccion de velocidad | Seleccion de velocidod
' preajustada BIT 1 | precjustoda BIT 1 | preajustada BIT 1 | preajusiada BIT 1 | preajustada BIT 1 | preajusiada BIT 1
' &VM/A OV/COM | OV/COM | OV/COM | OV/COM | OV/COM | OvV/COM
'
' AO 1 Salida analégica 1 | Salida analégica 1| Salida analégica 1 | Salida analégica 1 | Salida analégica 1 | Salida analégica 1
: velocidad del motor) | [velocidad del motor) | (velocidad del motor] | (velocidad del motor] | (velocidad del motor] | (velocidad del motor)
'
— g(v)n//\ oV / COM oV / COM oV / COM oV / COM oV / COM oV / COM
DI 5 Seleccion de velocidad | Seleccion de la rampa | Referencia P1-12 | Seleccién de la rampa | Seleccion de la rampa | Referencia P1-12
preajustada BIT 2 |de dec. (P1-04/P8-11)| / Referencia PR |de dec. [P1-04/P8-11)|de dec. (P1-04/P8-11]| / Referencia PR
AO 2 Salida analégica 2 | Salida analégica 2 | Salida analégica 2 | Salida analégica 2 | Salida analégica 2 | Salida analégica 2
[corriente del motor) | (corriente del motor] | (corriente del motor] | (corriente del motor] | (corriente del motor) | (corriente del motor)
iy] STO+ STO+ STO+ STO+ STO+ STO+ STO+
k] STO- STO- STO- STO- STO- STO- STO-
] 5 13 15
.' --- +24V DC +24V DC +24V DC +24V DC +24V DC
: DI ] Deshabilitar/ Deshabilitar/ Deshabilitar/ Deshabilitar/
1';“§ Habilitar Habilitar Habilitar Habilitar
oo ) DI 2 Hacia delante/ | Hacia delante/ | Ejecutar hacia Ejecutar hacia
hRe o hacia atras hacia atrds atrds atrds
' DI 3 Referencia P1-12 /|Referencia P1-12 / |Referencia P1-12 /|Referencia P1-12 /
: Referencia PR Referencia Al 2 | Referencia P2-01 Referencia Al 2
'
: +10V DC +10V DC +10V DC +10V DC +10V DC
: AT/ Entrada Entrada Entrada Entrada
' DI 4 analégica 1 analégica |1 analégica 1 analégica |
: 8(\5!{/\ oV / COM oV / COM oV / COM oV / COM
'
' AO 1 | Selida analégica 1 | Salida analégica 1 | Salida analégica 1 | Sclida analogica 1
: (velocidad del motor) | (velocidad del motor) | (velocidad del motor) | (velocidad del motor)
'
— CO(\SI{A oV / COM oV / COM oV / COM oV / COM
Al2/ Entrada Entrada Entrada Entrada
DI'5 analégica 2 analégica 2 analégica 2 analégica 2
AO 2 Salida analégica 2 | Salida analégica 2 | Salida analégica 2 | Salida analégica 2
(corriente del motor) | (corriente del motor] | (corriente del motor) | (corriente del motor)
STO+ STO+ STO+ STO+ STO+
Il STO- STO- STO- STO- STO-
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Ajuste P1-13: 6 16
re-- +24V DC +24V DC +24V DC
: DI ] Deshabilitar/ Ejecutar hacia
l'; SR Habilitar delante
VoS Hacia delante/ |  Ejecutar hacia
“_.'0 DI 2 haci i )
S * acia atras atras
' DI 3 Referencia P1-12 /|Referencia P1-12 /
: Referencia P2-01 | Referencia P2-OI
'
: +10V DC +10V DC +10V DC
'
: Al Analog Input 1| Analog Input 1
'
' ov/
: 5| ov/com 0V / COM
' AO 1 Salida analégica 1 | Salida analégica 1
: (velocidad del motor) | (velocidad del motor)
l_r O\//
< COM oV / COM oV / COM
DI 5 E-TRIP E-TRIP
AO 2 Salida analégica 2 | Salida analégica 2
(corriente del motor) | (corriente del motor)
STO+ STO+ STO+
STO- STO- STO-
7 17
.' --- +24V DC +24V DC +24V DC
: DI ] Deshabilitar/ Ejecutar hacia
,‘; S Habilitar delante
VoL s Hacia delante/ | Ejecutar hacia
o’ DI 2 iclo deon ,
S B acia atras atrds
' DI 3 Seleccién de velocidad | Seleccién de velocidad
' preajustada BIT O | preajustada BIT O
'
: +10V DC +10V DC +10V DC
: DI ] Seleccion de velocidad | Seleccién de velocidad
' preajustada BIT 1 | preajustada BIT 1
' ov/
; COM oV / COM oV / COM
' AO ] | Selidaanalégica 1 | Salida analégica 1
: (velocidad del motor) | (velocidad del motor)
S 4 ov/
r COM oV / COM oV / COM
DI 5 Disparo externo | Disparo externo
(NC) (NC)
Salida analégica 2 | Salida analégica 2
n AO2 (corriente del motor) | (corriente del motor)
Iyl STO+ STO+ STO+
Il STO- STO- STO-

NOTA * Optional external 24V DC power supply
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AO 1 Salida analégica 1

velocidad del motor)

Ajuste P1-13: 10

re-s +24V DC +24V DC

:_ '_/ DI 1 Deshobil\itor/
,'+ b Habilitar
o JS ) / DI 2 Hociqde\or}ﬁe/

e 0 hacia atfrds

: « / DI 3 Aumerﬁor la

: velocidad

'

: +10V DC +10V DC

: ) / DI 4 Disminuir la

' velocidad

' ov/

: 5l | ov/com

'

'

'

'

.

ov/
COM oV / COM
DI 5 Referencia P1-12 /

Referencia P2-01

AO 2 Salida analégica 2
(corriente del motor)

STO+ STO+

STO- STO-

20
+24V DC

Ejecutar hacia
delante

Ejecutar hacia
afrds

Aumentar la
velocidad

+10V DC

Disminuir la
velocidad

OV / COM

Salida analégica 1
(velocidad del motor)

oV / COM

Referencia P1-12 /
Referencia P2-01

Salida analégica 2
(corriente del motor)

STO+

STO-

-
(]
(]
[}

[}
'
)
v
L4
RN
o 2
1<
v\ - ,0
’
Sae O

.

+24V DC

NO Pulsar Inicio

DI hacia delante

DI 2 NC Pulsar Stop
NO Pulsar Inicio

hacia atfrds
10V DC +10V DC
Al B
analégica |
ov/
COM oV / COM

Salida analégica 1
AOC T (velocidad del motor)

ov/
COM oV / COM
DI 5 Referencia P1-12 /

Referencia P2-01

AO 2 Salida analdgica 2
(corriente del motor)

STO+ STO+

STO- STO-

NOTA * Optional external 24V DC power supply
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8. Parametros ampliados

8.1. Grupo de parametros 2 - Parametros ampliados

Nombre del parametro Minimo Maximo | Por defecto | Unidades
P2-01 Frecuencia/velocidad de avance lento preajustada 1 P1-02 P1-01 5.0 Hz / Rpm
P2-02 Frecuencia/velocidad de avance lento preajustada 2 P1-02 P1-01 10.0 Hz / Rpm
P2-03 Frecuencia/velocidad de avance lento preajustada 3 P1-02 P1-01 25.0 Hz / Rpm
P2-04 Frecuencia/velocidad de avance lento preajustada 4 P1-02 P1-01 50.0 (60.0) | Hz / Rpm
P2-05 Frecuencia/velocidad de avance lento preajustada 5 P1-02 P1-01 0.0 Hz / Rpm
P2-06 Frecuencia/velocidad de avance lento preajustada 6 P1-02 P1-01 0.0 Hz / Rpm
P2-07 Frecuencia/velocidad de avance lento preajustada 7 P1-02 P1-01 0.0 Hz / Rpm
P2-08 Frecuencia/velocidad de avance lento preajustada 8 P1-02 P1-01 0.0 Hz / Rpm
Velocidades/frecuencias preajustadas seleccionadas por entradas digitales dependiendo del ajuste de P1-13.
SiP1-10 =0, los valores se infroducen como Hz. Si P1-10 > O, los valores se infroducen como rpm.
Al ajustar un valor negativo, se invertird la direccién de la rotacion del motor
P2-09 Punto central de la frecuencia de salto P1-02 P1-01 0.0 Hz / Rpm
P2-10 Ancho de banda de la frecuencia de salto 0.0 P1-01 0.0 Hz / Rpm
La funcién frecuencia de salto se emplea para evitar que el Optidrive funcione a una determinada frecuencia de salida, por ejemplo,
a una frecuencia que ocasione resonancia mecdnica en una maquina particular. El pardmetro P2-09 define el punto central de la
banda de frecuencia de salto, y se emplea conjuntamente con P2-10. La frecuencia de salida del Optidrive descenderd a través de
la banda definida a los indices fijados en P1-03 y P1-04 respectivamente, y no refendrd ninguna frecuencia de salida dentro de la
banda definida. Sila referencia de frecuencia aplicada a la unidad se encuentra dentro de la banda, la frecuencia de salida del
Optidrive permanecerd en el limite superior o inferior de la banda.
P2-11 Funcién de salida analégica 1 (terminal 8) o 12 8 -
Modo de salida digital. Légica 1 = +24V CC
o Unidad en marcha Légica 1 cuando el Optidrive estd habilitado (en marcha).
1 Unidad sana Légica 1 cuando no existe ninguna condicién de fallo en la unidad.
2 A la velocidad Légica 1 cuando la frecuencia de salida coincide con la frecuencia del punto de ajuste.
3 Velocidad del motor >0 | légica 1 cuando el motor marcha por encima de la velocidad cero.
4 Velocidad del motor >= limite | Llogica 1 cuando la velocidad del motor excede del Iimite ajustable.
5 Corriente del motor >= limite | logica 1 cuando la corriente del motor excede del limite ajustable.
6 Par del motor >= limite Légica cuando el par del motor excede del Iimite ajustable.
7 Entrada analégica 2 >= limite | L4gica cuando la sefial aplicada a la entrada analégica 2 excede del limite ajustable.
NOTA Al utilizar los ajustes 4 — 7, se tienen que usar los parédmetros P2-16 y P2-17 conjuntamente para controlar el comportamiento.
La salida conmutard a Légica 1 cuando la sefial seleccionada exceda del valor programado en P2-16, y regresard a Logica O
cuando la sefial caiga por debajo del valor programado en P2-17.
8 Velocidad del motor OaP1-0L
9 Corriente del motor 0O hasta 200 % de P1-08.
10 Par del motor 0O hasta 200 % del par nominal del motor.
1n Potencia del motor 0O hasta 150 % de la potencia nominal de la unidad.
12 Salida PID Salida desde el controlador PID interno, O — 100 %.
P2-12 Formato de salida analégica 1 Véase abajo u o-10
Uad-10]0al0V
U i0-0)10a0Vv
A B-20 | 0.a 20mA
A 20-0 | 20 a OmA
A Y-20 | 40 20mA
A 20-4 | 20 a 4mA
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P2-13

Funcion de salida analégica 2 (terminal 11)
Modo de salida digital. Légica 1 =+24V CC

Unidad en marcha

Nombre del parametro

Minimo Maximo | Por defecto | Unidades

Légica 1 cuando el Optidrive estd habilitado (en marcha).

Unidad sana

Légica 1 cuando no existe ninguna condicién de fallo en la unidad.

A la velocidad

Légica 1 cuando la frecuencia de salida coincide con la frecuencia del punto de ajuste.

Velocidad del motor >0

Légica 1 cuando el motor marcha por encima de la velocidad cero.

Velocidad del motor >= limite

Légica 1 cuando la velocidad del motor excede del limite ajustable.

Corriente del motor >= limite

Logica 1 cuando la corriente del motor excede del limite ajustable.

Par del motor >= limite

Légica cuando el par del motor excede del limite ajustable.

Entrada analégica 2 >= limite

Logica cuando la sefial aplicada a la entrada analégica 2 excede del limite ajustable.

NOTA Al utilizar los ajustes 4 — 7, se tienen que usar los parédmetros P2-19 y P2-20 conjuntamente para controlar el
comportamiento. La salida conmutard a Légica 1 cuando la sefial seleccionada exceda del valor programado en P2-19, y regresard
a Légica O cuando la sefial caiga por debajo del valor programado en P2-20.

Modo de salida analégica

8 Velocidad del motor OaP1-0L
9 Corriente del motor 0O hasta 200 % de P1-08.
10 | Par del motor 0 hasta 200 % del par nominal del motor.
1n Potencia del motor 0 hasta 150 % de la potencia nominal de la unidad.
12 Salida PID Salida desde el controlador PID interno, O = 100 %.
P2-14 | Formato de salida analégica 2 Véase abajo ua-1o
Uo-1]0alov
Y 10-0] 10a0V
A 0-20 | 0a20mA
A 20-0| 20 a OmA
A Y-20 | 40 20mA
A 20-4 | 20 a 4mA
P2-15 Funcionderelé 1 0 14 1 -

Ajuste

Funcién

Légica 1 cuando

0 Unidad en marcha Optidrive esté habilitado (en marcha).

1 Unidad sana No existe ninguna condicién de fallo o disparo en la unidad.

2 A la velocidad La frecuencia de salida coincide con la frecuencia del punto de ajuste.

3 Velocidad del motor >0 | El mofor marcha por encima de la velocidad cero.

4 Velocidad del motor >= limite | La velocidad del motor excede el limite ajustable.

5 Corriente del motor >= limite | La corriente del motor excede el limite ajustable.

6 Par del motor >= limite El par de motor excede el limite ajustable.

7 Entrada analégica 2 >= limite | Lo sefial aplicada a la enfrada analégica 2 excede del limite ajustable.

8 Reservado No hay funcién.

9 Reservado No hay funcién.

10 | Mantenimiento pendiente | El temporizador de mantenimiento programable intfernamente ha transcurrido.

1 Unidad lista para funcionar | O hasta 150 % de la potencia nominal de la unidad.

12 | Unidad disparada La unidad no estd disparada, el circuito STO estd cerrado, el suministro de red estd
presente y la entrada de la habilitacién de hardware estd presente (entrada digital 1 a
menos que haya sido modificado por el usuario).

13 Estado de STO Cuando ambas entradas STO estén presentes y la unidad es capaz de ser manejada.

14 Error PID >= limite El error PID (diferencia entre el punto de ajuste y la retroalimentacion) es mayor o igual

que el limite programado.

NOTA Al utilizar los ajustes 4 - 7 y 14, se tienen que usar los pardmetros P2-16 y P2-17 conjuntamente para controlar el
comportamiento. La salida conmutard a Légica 1 cuando la sefial seleccionada exceda del valor programado en P2-16, y regresard

a Logica O cuando la sefial caiga por debajo del valor programado en P2-17.
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Nombre del parametro

Minimo

Maéximo

Por defecto

Unidades

P2-16 Relé 1/ Salida analégica 1 limite superior P2-17 200.0 100.0 %

P2-17 Relé 1 / Salida analégica 1 limite inferior 0.0 P2-16 0.0 %
Usado junto con algunos ajustes de los pardmetros P2-11 y P2-15.

P2-18 | Funcion de relé 2

Unidad en marcha

Légica 1 cuando

Optidrive esté habilitado (en marcha).

Unidad sana

No existe ninguna condicién de fallo o disparo en la unidad.

A la velocidad

La frecuencia de salida coincide con la frecuencia del punto de ajuste.

Velocidad del motor >0

El motor marcha por encima de la velocidad cero.

Velocidad del motor >= limite

Lo velocidad del motor excede el limite ajustable.

Corriente del motor >= limite

La corriente del motor excede el limite ajustable.

Par del motor >= limite

El par de motor excede el limite ajustable.

Entrada analégica 2 >= limite

La sefial aplicada a la entrada analégica 2 excede del limite ajustable.

Control del freno de
grua

Activa el modo gria. El relé de salida puede utilizarse para controlar el freno de
retencion del motor. Remitase a su socio comercial de Invertek para mds detalles.

OmNOMhQN—OE

Reservado

No hay funcién.

10 | Mantenimiento pendiente | El temporizador de mantenimiento programable internamente ha transcurrido.

1 Unidad lista para funcionar | O hasta 150 % de la potencia nominal de la unidad.

12 Unidad disparada Lo unidad no estd disparada, el circuito STO esté cerrado, el suministro de red esta
presente y la enfrada de la habilitacion de hardware estd presente (entrada digital 1 a
menos que haya sido modificado por el usuario).

13 | Estado de STO Cuando ambas entradas STO estén presentes y la unidad es capaz de ser manejada.

14 | Error PID >= limite El error PID (diferencia entre el punto de ajuste y la retroalimentacién) es mayor o igual

que el limite programado.

NOTA Al utilizar los ajustes 4 - 7 y 14, se tienen que usar los pardmetros P2-16 y P2-17 conjuntamente para controlar el
comporfamiento. La salida conmutard a Légica 1 cuando la sefial seleccionada exceda del valor programado en P2-16, y regresard
a légica O cuando la sefial caiga por debajo del valor programado en P2-17.

P2-19 Relé 2 / Salida analégica 2 limite superior P2-20 200.0 100.0 %

P2-20 Relé 2 / Salida analégica 2 limite inferior 0.0 P2-19 0.0 %
Usado junto con algunos ajustes de los pardmetros P2-13 y P2-18.

P2-21 Factor de escalado de visualizacién -30.000 30.000 0.000 -

P2-22 Fuente de escalado de visualizacién 0 3 (0] -

P2-21 y P2-22 permiten al usuario programar el Optidrive para visualizar una unidad de salida altemnativa escalada a partir de un
pardmetro existente, por ejemplo, para visualizar la velocidad del fransportador en metfros por segundo basdndose en la frecuencia
de salida. Esta funcién estd deshabilitada si P2-21 estd fijado en O.

Si P2-21 estd fijado >0, la variable seleccionada en P2-22 se multiplica por el factor introducido en P2-21, y se visualiza mientras la
unidad esté en marcha, con una ‘c’ para indicar las unidades escaladas del cliente.

Opciones P2-22 El valor escalado es

0 Velocidad del motor SiP1-10 =0, Frecuencia de salida (Hz) x factor de escala
SiP1-10> O, RPM del motor x factor de escala

soppijdwb soijowpipd

1 Corriente del motor Amperios del motor x factor de escala

2 Entrada analégica 2 Enfrada analégica 2 % (PO-02) x Factor de escala

3 Valor PO-80

Valor PO-80 x Factor de escala

P2-23 Tiempo de retencion de la velocidad cero ‘ 0.0 60.0 0.2 ‘ Segundos
Determina el tiempo para el que la frecuencia de salida de la unidad se mantiene en cero al defenerse, antes de que se deshabilite la
salida de la unidad.

P2-24 Frecuencia de conmutacién efectiva ‘ Dependiente de la clasificacion de la unidad ‘ kHz

Frecuencia de conmutacién de etapa de potencia efectiva. la gama de ajustes disponibles y la configuracién de los pardmetros por
defecto dependen de la potencia y la tensién nominal de la unidad. Las frecuencias més elevadas reducen el zumbido del motor y
mejoran la forma de onda de la corriente de salida, a costa de unas pérdidas de la unidad incrementadas.
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Nombre del parametro Minimo Maximo | Por defecto | Unidades

P2-25 Tiempo de la rampa de deceleracion rapida ‘ 0.00 ‘ 240.0 ‘ 0.00 ‘ Segundos

Este pardmetro permite programar un tiempo inactivo de la rampa de desaceleracion alternativo en el Optidrive, que puede
seleccionarse por las entradas digitales (dependiendo del ajuste de P1-13) o seleccionarse automdticamente en el caso de una
pérdida de potencia de red si P2-38 = 2.

Cuando estd fiiado en 0,0, la unidad marchard en inercia hasta la detencién.

P2-26 Habilitar arranque rotativo ‘ (0] ‘ 2 ‘ o ‘ -

o Deshabilitado Arranque rofativo no activo. Este ajuste debe utilizarse para todas las aplicaciones en las
que el motor esté siempre parado antes de la activacién de la unidad.

1 Habilitado Cuando estd habilitado, al arrancar la unidad intentaré determinar si el motor ya estd
girando y comenzard a controlar el motor a partir de su velocidad actual. Se puede
observar un pequefio refraso en el arranque de los motores que no estdn girando.

2 Habilitado en disparo, El arranque rotativo solo se activa si se dan las condiciones indicadas; en caso contrario,

apagén, inercia el arranque rofativo se desactiva.
P2-27 Temporizador modo de espera ‘ 0.0 ‘ 250.0 ‘ 0.0 ‘ Segundos

Este pardmetro define el periodo de tiempo en el que la unidad funciona a la frecuencia/velocidad fijadas en P3-14 (umbral de
velocidad en esperal; para un periodo mayor que el periodo de fiempo fijado, se deshabilitard la salida del Optidrive y la pantalla
mostrard SEndbY. La funcién se deshabilita si P2-27 = 0,0.

P2-28 Control de escalado de velocidad esclavo ‘ 0 ‘ 3 ‘ o ‘ -
Activo solamente en el modo teclado numérico (P1-12 =1 0 2) y en el modo esclavo (P1-12=5). La referencia del teclado numérico
puede multiplicarse por un factor de escalado preajustado o ajustarse empleando un reglaje analégico o desviacién.

o Desactivado (sin escala)
1 Velocidad maestra * P2-29
2 (Velocidad maestra * P2-29) + entrada analégica 1
3 (Velocidad maestra * P2-29) * entrada analégica 1
P2-29 Factor de escalado de velocidad esclavo -500.0 500.0 100.0 %

Usado junto con P2-28.

P2-30 Formato de entrada analégica 1 (terminal 6) Véase abajo U o-1o

Formato de la seial

U 0- 10| Sedal de O a 10 voltios (unipolar)

U 10-0] Sedal de 10 a O voltios (unipolar)

- 10- 10 | Sefal de -10 a +10 voltios (bipolar)

A 0-20| Sedal de O a 20 mA

E Y-20 | Sefial de 4 a 20 mA, Optidrive se disparard y mostrard el codigo de fallo H-20F si el nivel de la sefial cae por debajo de 3 mA

r Y-20| Sefial de 4 a 20 mA, Optidrive pasard a la velocidad preajustada 8 (P2-08) si el nivel de la sefal cae por debajo de 3 mA

t 20-4| 2Sefial de 20 a 4 mA, Optidrive se disparard y mostrard el codigo de fallo H-20F si el nivel de la sefial cae por debajo de 3 mA

r 20-4| Sefial de 20 a 4 mA, Optidrive pasard a la velocidad preajustada 8 (P2-08) si el nivel de la sefial cae por debajo de 3 mA
P2-31 Escalado de entrada analégica 1 | 00 | 20000 | 1000 | %

Escala la enfrada analégica por este factor, por ejemplo, si P2-30 se fija para O — 10V, y el factor de escalado se fija en 200,0 %,
dard como resultado una entrada de 5 voltios en la unidad funcionando a méxima velocidad (P1-01).

P2-32 Desviacion de la entrada analégica 1 ‘ -500.0 ‘ 500.0 ‘ 0.0 ‘ %

Fiia una desviacién como un porcentaje del rango completo de la escala de la entrada, que se aplica a la sefial de la entrada analégica.

P2-33 Analog Input 2 (Terminal 10) Format See Below U o-10

Signal Format

Sefial de O a 10 voltios (unipolar)

Sefial de 10 a O volfios (unipolar)

Entrada del termistor PTC del motor

Sefal de 0 a 20 mA

Sefial de 4 a 20 mA, Opfidrive se disparard y mostrard el cédigo de fallo H-20F si el nivel de la sefial cae por debajo de 3 mA

Sefial de 4 a 20 mA, Optidrive pasard a la velocidad preajustada 8 (P2-08) si el nivel de la sefial cae por debajo de 3 mA

2Sefial de 20 a 4 mA, Optidrive se disparard y mostrard el codigo de fallo H-20F si el nivel de la sefial cae por debajo de 3 mA

uo-m
U 10-0
PEc-th
A 0-20
E 4-20
r 4-20
£ 20-4
- 20-4

Sefal de 20 a 4 mA, Optidrive pasaré a la velocidad preajustada 8 (P2-08) si el nivel de la sefial cae por debajo de 3 mA
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Nombre del parametro ini Maximo | Por defecto | Unidades

P2-34 Escalado de entrada analégica 2 | 00 | 20000 | 1000 | %

Escala la entrada analégica por este factor, por ejemplo, si P2-30 se fija para O — 10V, y el factor de escalado se fija en 200,0 %,
dard como resultado una entrada de 5 voltios en la unidad funcionando a méxima velocidad (P1-01).

P2-35 Desviacion de la entrada analégica 2 ‘ -500.0 ‘ 500.0 ‘ 0.0 ‘ %

Fiia una desviacién como un porcentaje del rango completo de la escala de la enfrada, que se aplica a la sefial de la entrada analégica.

P2-36 Seleccionar modo de arranque/rearranque automatico ‘ Véase abajo ‘ AUko-0 ‘ %

Define el comportamiento de la unidad relacionado con la habilitacién de la entrada digital y configura también la funcién de
rearranque automdtico.

FggE-r | Después del encendido o reset, la unidad no arrancard sila entrada digital 1 permanece cerrada. La entrada fiene que
cerrarse después de un encendido o reset para arrancar la unidad.

Auto-0 | Después de un encendido o reset, la unidad arrancard automdticamente si la entrada digital 1 estd cerrada.

Atta- ! | Después de un disparo, la unidad efectuard hasta 5 intentos para reiniciar en intervalos de 20 segundos. La unidad tendrd
RUEo-2 | Aue apagarse para restablecer el contador. Los nimeros de los intentos de reinicio se cuentan, y si la unidad falla para
| arrancar en el dltimo intento, la unidad también fallard y requerird al usuario que restablezca manualmente el fallo.
Abto-3
Abta-4
Abto-5

ﬁ iPELIGRO! Los modos! Alita'' mpermiten el arranque automatico de la unidad, por lo que hay que
tener en cuenta el impacto en la seguridad del sistema y del personal.

P2-37 Modo de inicio del teclado 0 7 1 -

Este pardmetro solo esté activo cuando P1-12 = 1 0 2. Cuando se utilizan los ajustes O a 3, la unidad debe ponerse en marcha
pulsando la tecla Start del teclado. Cuando se utilizan los ajustes 4 - 7, el arranque de la unidad estd controlado por la habilitacion
de la entrada digital.

o Velocidad minima, Después de una parada y reinicio, la unidad marchard siempre inicialmente a la
teclado Inicio velocidad minima P1-02.

1 Velocidad previa, Después de una parada y reinicio, la unidad regresaré a la Gltima velocidad del punto
teclado Inicio de ajuste del teclado numérico utilizada antes de defenerse.

2 Velocidad actual, Donde el Optidrive estd configurado para referencias de velocidad mltiples (control
teclado Inicio tipicamente manual /automdtico o control local /remoto), cuando se conmuta a modo de

teclado numérico por una entrada digital, la unidad continuard funcionando a la lima
velocidad de funcionamiento.

3 Velocidad preajustada Después de una parada y reinicio, Optidrive se pondrd en marcha siempre inicialmente a la
8, teclado Inicio velocidad preajustada 8 (P2-08).

4 Velocidad minima, Después de una parada y reinicio, la unidad marchard siempre inicialmente a la
terminal inicio velocidad minima P1-02.

5 Velocidad previa, Después de una parada y reinicio, la unidad regresaré a la Gltima velocidad del punto
terminal inicio de ajuste del teclado numérico utilizada antes de defenerse.

6 Velocidad actual, Donde el Optidrive estd configurado para referencias de velocidad multiples (control
terminal inicio tipicamente manual /automdtico o control local /remoto), cuando se conmuta a modo de

teclado numérico por una enfrada digital, la unidad continuard funcionando a la dliima
velocidad de funcionamiento.
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7 Velocidad preajustada Después de una parada y reinicio, Optidrive se pondré en marcha siempre inicialmente a la
8, terminal inicio velocidad preajustada 8 (P2-08).
P2-38 Parada por pérdida de la red / periodo de protecciéon o 3 o -
o Periodo de proteccién de | Optidrive intentard continuar funcionando por medio de la energia de recuperacion
pérdida de lared desde el motor de carga. Siempre y cuando el periodo de pérdida de red sea corto, y

se pueda recuperar suficiente energia antes de que se apague la electrénica de control
de la unidad, la unidad se reiniciard automdticamente al volver la alimentacion de red.

1 Marcha en inercia hasta | Optidrive deshabilitard inmediatamente la salida al motor, permitiendo que la carga
la parada marche en inercia o con rueda libre. Al utilizar este ajuste con cargas de inercia elevada,
puede que se necesite habilitar la funcién de arranque rofativo (P2-26).
2 Rampa répida hasta la La unidad descenderd hasta la parada en el indice programado en el segundo tiempo
parada de deceleracion P2-25.
3 Modo de alimentacién Este modo esfd previsto para utilizarse cuando la unidad se alimenta directamente a través de las
del bus €C conexiones de bus +CCy ~CC. Remitase a su socio comercial de Invertek para més detalles.
P2-39 Bloqueo de parametros ‘ o ‘ 1 ‘ o ‘ -
() Desbloqueado Todos los pardmetros son accesibles y pueden modificarse.
1 Bloqueado Los valores de los pardmetros se pueden visualizar, pero no se pueden modificar.
P2-40 Cédigo de acceso para el ment ampliado ‘ o ‘ 9999 ‘ 101 ‘ -

Define el codigo de acceso que tiene que infroducirse en P1-14 para acceder a los grupos de pardmetros por encima del grupo 1.
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8.2. Grupo de parametros 3 - Control PID

8.2.1. Vista general

Optidrive P2 proporciona un controlador PID interno. Los pardmetros para la configuracién del controlador PID se encuentran
ubicados juntos en el grupo 3. Para aplicaciones simples, el usuario necesita definir Gnicamente la fuente del punto de ajuste (P3-05
para seleccionar la fuente o P3-06 para un punto de ajuste fijo), la fuente de retroalimentacién (P3-10) y ajustar la ganancia P (P3-
01), el tiempo | (P3-02) y, opcionalmente, el tiempo diferencial (P3-03).

El funcionamiento PID es unidireccional y todas las sefiales son tratadas como O — 100 % para proporcionar un formato de
funcionamiento simple e intuifivo.

8.2.2. Lista de parametros

Nombre del parametro | Minimo | Maximo | Por defecto | Unidades

P3-01 Ganancia proporcional PID ‘ 0.0 ‘ 30.0 ‘ 1.0 ‘ -
Ganancia proporcional del controlador PID. Unos valores mds altos proporcionan un mayor cambio en la frecuencia de salida de la
unidad como respuesta a pequefios cambios en la sefial de refroalimentacion. Un valor demasiado alto puede causar inestabilidad.

P3-02 Constante de tiempo integral PID ‘ 0.0 ‘ 30.0 ‘ 1.0 ‘ s
Tiempo infegral del controlador PID. Valores més grandes proporcionan una respuesta mds amortiguada para sistemas donde el
proceso global responde lentamente.

P3-03 Constante de tiempo diferencial PID ‘ 0.00 ‘ 1.00 ‘ 0.00 ‘ s
Constante de tiempo diferencial PID.

P3-04 Modo de funcionamiento PID ‘ 0 ‘ 1 ‘ (0] ‘ -

0 | Directo Utilice este modo si un incremento en la velocidad del motor debe dar como resultado
un incremento en la sefial de refroalimentacion.

1 | Inverso Utilice este modo si un incremento en la velocidad del motor debe dar como resultado
una disminucién en la sefial de retroalimentacion.

P3-05 Seleccion de referencia PID 0 2 o -

0 | Preajuste digital Se utiliza P3-06.
1 | Entrada analégica 1 Se ufiliza la entrada analégica 1 segun se visualiza en PO-O1.
2 | Entrada analégica 2 Se ufiliza la entrada analégica 2 segun se visualiza en PO-02.

P3-06 Valor de referencia digital PID ‘ 0.0 ‘ 100.0 ‘ 0.0 ‘ %
Cuando P3-05 =0, este pardmetro fija la referencia digital preajustada (punto de ajuste) empleada para el controlador PID. Cuando
se proporciona retroalimentacion desde un transductor como un transductor de presién o medicién de nivel, esto representa el
porcentaje del rango de presion (por ejemplo, para un fransductor de O - 10 bar, 4 bar = 40 %) o del nivel.

P3-07  Limite superior de la salida PID | P308 | 1000 | 1000 | %
Imitar la salida del valor méximo desde el controlador PID.

P3-08 Limite inferior de la salida PID | o0 | p30o7 | 00 | %
Limita la salida del valor minimo desde el controlador PID.

P3-09 Seleccion de limite de salida PID ‘ o ‘ 3 ‘ (o) ‘ -

0 | Limites de la salida digital El rango de salida del controlador PID est¢ limitado por los valores de P3-07 y P3-08.
1 | Limite superior fijado por la | El rango de salida del controlador PID estd limitado por los valores de P3-08 vy la sefial
entrada analégica 1 aplicada a la entrada analégica 1.
2 | Limite inferior fijado por la | El rango de salida del controlador PID estd limitado por la sefial aplicada a la entrada
entrada analégica 1 analégica 1y el valor de P3-07.
3 | Salida PID afadida a la El valor de salida desde el controlador PID se afiade a la referencia de velocidad
entrada analégica 1 aplicada a la entrada analégica 1.
P3-10 Selecciéon de retroalimentacién PID (0] 5 o -
0 | Entrada analégica 2
1 | Entrada analégica 1
2 | Corriente del motor
3 | Tensién de bus CC
4 | Diferencial: Entrada analégica 1 - entrada analégica 2
5 | Valor mas grande: Entrada analégica 1 o entrada analégica 2
P3-11 Error PID para habilitar rampas 0.0 25.0 0.0 %

Define un umbral del nivel de error PID, por el que si la diferencia entre el punto de ajuste y los valores de retroalimentacién es menor
que el umbral fijado, se deshabilitardn los tiempos de rampa internos de la unidad. Cuando exista un error PID mayor, los tiempos de
rampa se habilitardn para limitar el indice de cambio de la velocidad del motor en errores PID grandes, y reaccionardn répidamente
ante errores pequenos.

Si se ajusta a 0,0 significa que las rampas de la unidad estan siempre activadas. Este pardmetro estd pensado para permitir al usuario

desactivar las rampas infernas de la unidad cuando se requiere una reaccién répida al control PID; sin embargo, al desactivar las rampas
solo cuando existe un pequefio error PID, se reduce el riesgo de que se generen posibles disparos por sobrecorriente o sobretension.
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Nombre del parametro ini Maximo | Por defecto | Unidades
P3-12 Escala de visualizaciéon de la retroalimentacion PID ‘ 0.000 ‘ 50.000 ‘ 0.000 ‘ -

Aplica un factor de escalado a la retroalimentacion PID visualizada, permitiendo al usuario visualizar el nivel de sefial real desde un
fransductor, por ejemplo, O — 10 bar, efc.

P3-13  Nivel despertar error PID | 00 | 1000 | 50 | %

Fija un nivel programable por lo que si la unidad entra en el modo de espera mientras estd funcionando bajo control PID, la sefial de
retroalimentacién seleccionada tiene que caer por debajo de ese umbral antes de que la unidad vuelva al funcionamiento normal.

P3-18 Control de reinicio PID ‘ () ‘ 1 ‘ 1 ‘ -

0 | Funcionamiento continuo En este modo de funcionamiento, el controlador PID funciona continuamente, sin importar si la
unidad estd habilitada o deshabilitada. Esto puede dar lugar a que la salida del controlador
PID alcance el nivel méximo antes de que se aplique la sefial de habilitacion de la unidad.

1 | Funciona solo cuando la En este modo de funcionamiento, el controlador PID solamente funciona cuando la unidad esté
unidad esta habilitada habilitada y, por lo tanfo, siempre arrancard desde cero cuando la unidad esté habilitada.

8.3. Grupo de parametros 4 - Control de motor de alto rendimiento
8.3.1. Vista general

Los parémetros relacionados con el control del motor se encuentran ubicados juntos en el grupo 4. Esfos pardmetros le permiten al usuario:
» Seleccionar el tipo de motor para que coincida con el motor conectado.
* llevar a cabo una sinfonizacién automdtica.

» Definir los Iimites del par y la fuente del punto de ajuste para los métodos de control que lo soporten (solamente métodos de
control sectorial).

Optidrive P2 puede funcionar tanto con motores de induccién asincronos, el tipo més habitual hoy en dia, como con algunos

motores sincronos. Las secciones siguientes proporcionan una gufa bésica sobre cémo ajustar los pardmetros para operar con el

fipo de motor requerido.

8.3.2. Motores asincronos IM

Métodos de control para el motor IM
Los motores IM pueden funcionar de las siguientes maneras:
» Control de velocidad V/F (Modo por defecto)
o Este modo proporciona el confrol mas simple y es adecuado para un amplio rango de aplicaciones.
= Confrol de par vectorial sin sensores
o Este método es adecuado solo para aplicaciones especificas, que requieren que el par del motor sea la funcién principal de
control, en lugar de la velocidad, y debe utilizarse con extremo cuidado solo en aplicaciones especificas.
= Control de velocidad vectorial sin sensores
o Este método proporciona un mayor par de arranque en comparacién con el modo V/F, junto con una mejor regulacién de la
velocidad del motor con condiciones de carga cambiantes. Este método es adecuado para aplicaciones mas exigentes.
Funcionamiento en modo de control de velocidad vectorial sin sensor

Optidrive P2 puede ser programado por el usuario para manejarlo en un modo vectorial sin sensores, que proporciona un par
mejorado de velocidad baja, una regulacién éptima de la velocidad del motor sin importar la carga y el control preciso del par
del motor. En la mayoria de las aplicaciones, el modo de control vectorial de tensién por defecto proporcionard un rendimiento
adecuado, sin embargo, si se requiere un funcionamiento vectorial sin sensores, utilice el siguiente procedimiento.

» AsegUrese de que el acceso a los pardmetros avanzados esté habilitado ajustando P1-14 = 101.

* Infroduzca los defalles de la placa de identificacion del motor en los pardmetros pertinentes del modo siguiente:
P1-07 tensién nominal del motor

P1-08 corriente nominal del motor

P1-09 frecuencia nominal del motor

(Opcional) P1-10 velocidad nominal del motor (rpm)

0O O O O

P4-05 Factor de potencia del motor.

= Seleccione el modo de control de velocidad vectorial sin sensor ajustando P4-01 = 0.

» AsegUrese de que el motor esté conectado correctamente a la unidad.

* lleve a cabo una sinfonizacién automdtica de los datos del motor mediante el ajuste P4-02 = 1.

La sintonizacién automdtica comenzard inmediatamente cuando P4-02 se fije independientemente del estatus de la sefial
de habilitacién de la unidad. Mientras el procedimiento de sinfonizacién automdtica no accione o rote el motor, el eje del
motor puede seguir girando ligeramente. Normalmente no es necesario desacoplar la carga del motor; sin embargo, el
/!\ usuario debe asegurarse de que no se produzca ningun riesgo por el posible movimiento del eje del motor.

Es esencial que se infroduzcan los datos del motor correctos en los pardmetros pertinentes de la unidad. Una

configuracién incorrecta de los pardmetros puede dar lugar a un rendimiento pobre o incluso peligroso.
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8.3.3. Motores sincronos

Vista general

Optidrive P2 proporciona un control vectorial de bucle abierto de los siguientes tipos de motores sincronos.
Motores CA de iman permanente PM CA y motores CC sin escobillas BLDC

Optidrive P2 puede utilizarse para controlar mofores CA de imanes permanentes o CC sin escobillas sin un codificador o
solucionador de refroalimentacién. Estos motores funcionan sincrénicamente y se emplea una estrategia de control vectorial

para mantener el funcionamiento correcto. En general, el motor puede funcionar entre el 10 % - 100 % de la velocidad nominal

con una unidad correctamente seleccionada y configurada. El control éptimo se consigue cuando la relacién entre la fuerza
contraelectromotriz del motor / la velocidad nominal es >= 1V/Hz. Los motores con fuerza contraelectromotriz / frecuencia nominal
inferior a esfe nivel pueden no funcionar correctamente, o pueden funcionar solo con un rango de velocidad reducido.

El control de los motores PM CA y BLDC emplea la misma estrategia y se aplica el mismo método de puesta en marcha.

contraelectromotriz cuando el eje gira. El usuario debe asegurarse de que el eje del motor no puede girar a una velocidad en la

f Los motores de imanes permanentes (incluidos los BLDC) producen una tensién de salida conocida como fuerza
que esta fuerza contraelectromotriz supere el limite de tensién para la unidad, ya que de lo contrario pueden producirse dafios.

Los siguientes ajustes de pardmetros son necesarios antes de intentar hacer funcionar el motor.

» AsegUrese de que el acceso a los pardmetros avanzados esté habilitado ajustando P1-14 = 101.

®* |nfroduzca los defalles de la placa de identificacion del motor en los parédmetros pertinentes del modo siguiente:
o P1-07 fuerza contraelectromotriz a la frecuencia/velocidad nominales (kE)

Esta es la tensién impuesta por los imanes en los terminales de salida de la unidad cuando el motor funciona a la frecuencia
o velocidad nominal. Algunos motores pueden proporcionar un valor para voltios por miles de rpm, y puede ser necesario
caleular el valor correcto para P1-07.

o P1-08 corriente nominal del motor.
o P1-09 frecuencia nominal del motor.
o (Opcional) P1-10 velocidad nominal del motor (rpm).

= Seleccione el modo de control de la velocidad del motor de imén permanente mediante el ajuste P4-01 = 3 o control de
velocidad del motor ajustando P4-01 = 5.

= AsegUrese de que el mofor esté conectado correctamente a la unidad.
®» lleve a cabo una sinfonizacién automdtica de los datos del motor mediante el ajuste P4-02 = 1.
o la sincronizacién automética mide los datos eléctricos necesarios del motor para asegurar un buen control.
* Para mejorar el arrangue del motor y el funcionamiento a baja velocidad, puede ser necesario ajustar los siguientes parédmetros:

o P7-14: Corriente de refuerzo del par de baja frecuencia: Inyecta corriente adicional en el motor para ayudar a la alineacion
del rotor a baja frecuencia de salida. Fijado como % de P1-08.

o P7-15: limite de frecuencia de refuerzo del par de baja frecuencia: Define el rango de frecuencia en el que se aplica el
refuerzo de par. Fijado como % de P1-09.

Siguiendo los pasos anteriores deberia ser posible manejar el motor. Son posibles ofros ajustes de los pardmetros para mejorar el
rendimiento en caso necesario, remitase a su socio comercial de Invertek Drives para mds informacién.

8.3.4. Syn RM Motores sincronos de reluctancia
A

= AsegUrese de que el acceso a los pardmetros avanzados esté habilitado ajustando P1-14 = 101.

operar con motores sincronos de reluctancia, realice los siguientes pasos:

* Introduzca los detalles de la placa de identificacién del motor en los parédmetros pertinentes del modo siguiente:
o P1-07 tensién nominal del motor.
o P1-08 corriente nominal del motor.
o P1-09 frecuencia nominal del motor.
o (Opcional) P1-10 velocidad nominal del motor (rpm).
o P4-05 Factor de potencia del motor.
= Seleccione el modo de control del motor sincrono de reluctancia ajustando P4-01 = 6.
» AsegUrese de que el motor esté conectado correctamente a la unidad.

* lleve a cabo una sinfonizacién automdtica de los datos del motor mediante el ajuste P4-02 = 1.
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8.3.5. Listado de parametros del grupo 4

A\

Un aijuste incorrecto de los parémetros en el ment del grupo 4 puede ocasionar un comportamiento inesperado del motor y de
cualquier maquina conectada. Se recomienda que esfos pardmetros sean ajustados Unicamente por usuarios con experiencia.

P4-01

Nombre del parametro Unidades

Modo de control del motor (] 6 2 -

Tipode | Control | Método

N . Informacién adicional
motor | primario | de control

Ajuste

o IM Velocidad Vector Control de velocidad con limite de par. Fuente de limite de par seleccionada por P4-06.

1 IM Par Vector Control de par con limite de velocidad. Referencia de par seleccionada por
P4-006. Limite de velocidad definido por la referencia de velocidad.

2 IM Velocidad V/F Control V/F para aplicaciones sencillas con motores IM esténdar.

. | | i imé f
3 AC PM Velocidad Vector Para el control de la ve\chqlod d.e motores CA de imén permanente con
fuerza contraelectromotriz sinusoidal.

a AC PM Par Vector Para el control dev par de motores CA de imdn permanente con fuerza
contraelectromotriz sinusoidal.

5 BLDC Velocidad Vector Para el control de-\o ve\ocwdgd de motores BLCD con fuerza
confraelectromotriz frapezoidal.

6 SynRM | Velocidad Vector Para el control de velocidad de motores sincronos de reluctancia.

P4-02

Habilitar sintonizaciéon automatica del motor (] 1 0o -

Sise fija en 1, la unidad lleva a cabo inmediatamente una sintonizacién automética no rotatoria para medir los pardmetros del motor
para un control y eficiencia éptimos. Tras la finalizacién de la sinfonizacién automdtica, el parédmetro regresa automdticamente a O.

P4-03

Ganancia proporcional del controlador de velocidad

. 0.1 400.0 50.0 %
vectorial

Fija el valor de ganancia proporcional para el controlador de velocidad cuando se funciona en modos de control del motor de
velocidad vectorial o par vectorial (P4-01 =0 o 1). Unos valores superiores proporcionan una mejor regulacién y respuesta de la
frecuencia de salida. Un valor demasiado alto puede causar inestabilidad o incluso disparos por sobrecorriente. Para aplicaciones
que requieran el mejor rendimiento posible, el valor deberia ajustarse para adaptar la carga conectada mediante el incremento
gradual del valor y la monitorizacion de la velocidad de salida real de la carga hasta que se alcance el comportamiento dindmico
requerido con poco o ningn sobreimpulso donde la velocidad de salida exceda del punto de ajuste.

En general, las cargas de friccién mas elevadas pueden tolerar valores mds altos de ganancia proporcional y una inercia alta; las
cargas de friccién baja pueden requerir que se reduzca la ganancia.

P4-04

Constante de tiempo integral del controlador de la

velocidad vectorial ey Leney Lelml s

Fija el tiempo integral para el controlador de la velocidad. Unos valores mds pequefios proporcionan una respuesta mds répida como
reaccion a los cambios en la carga del motor, a riesgo de introducir inestabilidad. Para el mejor rendimiento dindmico, el valor debe
ajustarse para que se corresponda con la carga conectada.

P4-05

Factor de potencia del motor Cos @ ‘ 0.50 ‘ 0.99 ‘ - ‘ -

Al funcionar en modos de control del motor de velocidad vectorial, este parametro tiene que fijarse para el factor de potencia de la
placa de identificacién del motor.

P4-06

Referencia de control de par / Fuente de limite ‘ o ‘ 5 ‘ o ‘ -

o Limite de par La referencia/limite del controlador de par se ajusta en P4-07.
maximo P4-07

1 Entrada analégica 1 | El forque de salida se confrola de acuerdo con la sefial aplicada a la Entrada Analégica 1,
por lo que el 100 % del nivel de la sefial de entrada haré que el par de salida de la unidad
esté limitado por el valor ajustado en P4-07.

2 Entrada analégica 2 | Eltorque de salida se controla de acuerdo con la sefial aplicada en la Entrada Analégica
2, por lo que el 100 % del nivel de la sefial de entrada haré que el par de salida de la
unidad esté limitado por el valor ajustado en P4-07.

3 Bus de campo El par de salida se controla de acuerdo con la sefial del bus de campo de comunicaciones,
por lo que un nivel de sefial de entrada del 100 % hard que el par de salida de la unidad
esté limitado por el valor establecido en P4-07.

4 Maestro / Esclavo El torque de salida se controla de acuerdo con la sefial del maestro/esclavo Invertek, por
lo que el 100 % del nivel de la sefial de entrada hard que el par de salida de la unidad esté
limitado por el valor establecido en P4-07.

5 Salida PID El par de salida se controla de acuerdo con la salida del controlador PID, por lo que un
nivel de sefial de entrada del 100 % hard que el par de salida de la unidad esté limitado
por el valor establecido en P4-07.

P4-07

Par maximo / Limite de corriente P4-08 ‘ 500 ‘ 150 ‘ %

Cuando se opera en los modos de control del motor de velocidad vectorial o de par vectorial (P4-01 =0 o 1), este pardmetro define
el limite o la referencia de par méximo que utiliza la unidad junto con P4-06.

Cuando se opera en modo V/F (P4-01 = 2), este pardmetro define la corriente de salida méxima que la unidad proporcionard al
motor antes de reducir la frecuencia de salida para intentar limitar la corriente.
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P4-08

Nombre del parametro ini Maximo | Por defecto | Unidades

Limite de par minimo P4-08 150 o %

Activo solo en los modos de control del motor de velocidad vectorial o de par vectorial (P4-01 =0 o 1). Establece un limite de par
minimo, por lo que cuando el Optidrive estd activado, siempre intentaré mantener este par en el motor en todo momento mientras esté
en funcionamiento.

ﬁ NOTA Este parametro debe utilizarse con extremo cuidado, ya que la frecuencia de salida de la unidad
aumentara para alcanzar el nivel de par, y puede superar la referencia de velocidad seleccionada.

P4-09

Limite de par regenerativo ‘ 0.0 ‘ 500 ‘ 100 ‘ %

Activo solo en los modos de control del motor de velocidad vectorial o de par vectorial (P4-01 =0 o 1). Establece el par méximo de
regeneracion permitido por el Optidrive.

P4-10

Frecuencia de ajuste de la caracteristica V/F ‘ 0.0 ‘ P1-09 ‘ 0.0 ‘ Hz

Cuando se opera en el modo V/F (P4-01 = 2), este pardmetro, junto con P4-11, establece un punto de frecuencia en el que la tensién
esfablecida en P4-11 se aplica al motor. Se debe tener cuidado para evitar sobrecalentar y dafiar el motor cuando se ufiliza esta funcion.

P4-1

Voltaje de ajuste de la caracteristica V/F ‘ o ‘ P1-07 ‘ o ‘ v

Se utiliza junto con el parémetro P4-10.

P4-12

Retencion de sobrecarga térmica ‘ o ‘ 1 ‘ 1 ‘ -

(V] Deshabilitado

1 Habilitado | Todos los Optidrives estén provistos de una proteccién de sobrecarga térmica electrénica para el motor
conectado, disefiada para proteger el motor contra dafios. Un acumulador de sobrecarga interno
monitoriza la corriente de salida del motor a lo largo del tiempo y disparard la unidad si el uso excede
del limite térmico. Si P4-12 estd deshabilitado, al quitar el suministro eléctrico de la unidad y reaplicarlo se
restablecerd el valor del acumulador. Si P4-12 estd habilitado, el valor se mantendré durante el apagado.

P4-13

Secuencia de fase de salida (V] 1 (] -

o [VATA"Y Secuencia de posicién de fase del motor. Tipicamente esto proporciona una rotacién del motor en el
sentido de las agujas del reloj.

1 u,w,v Secuencia de inversién de fase del motor. Tipicamente esto proporciona una rotacién del motor en el
senfido contrario a las agujas del reloj.

P4-14

Reaccién térmica a la sobrecarga o 1 o -

o Disparo | Cuando el acumulador de sobrecarga alcance el limite, la unidad disparard en Itirp para prevenir dafios
al mofor.

1 Reduccién | Cuando el acumulador de sobrecarga alcanza el 90 %, el limite de corriente de salida se reduce
del limite | internamente al 100 % de P1-08 para evitar un It.irp. El limite de corriente volverd al ajuste en P4-07
de corriente | cuando el acumulador de sobrecarga alcance el 10 %.

P4-15

Configuraciéon del modo maestro (modo maestro-esclavo) o 1 o -

0 | Velocidad En este modo, cuando la unidad funciona como maestro en el modo maestro-esclavo, los datos
del motor y transmitidos en la red de la unidad son la velocidad real maestra y la referencia de par maestra. Este
referencia de par | modo es adecuado para los aplicaciones maestro-esclavo que requieren un seguimiento de la velocidad.

1 | Referenciade | En este modo, cuando la unidad funciona como maestro en el modo maestro-esclavo, los datos transmitidos
velocidad y en la red de la unidad son la referencia de velocidad maestra y el par real maestro. Este modo es
par de motor | adecuado para aplicaciones Maestro-Esclavo que requieren compartir la carga entre multiples unidades.

8.4. Grupo de parametros 5 - Parametros de comunicacion

8.4.1. Vista general

Optidrive P2 ofrece muchos métodos para que el usuario pueda conectarse a diversas redes de bus de campo. Ademds, es posible
la conexion a opciones como teclados numéricos externos, PC y Optistick. El grupo de parédmetros 5 proporciona los pardmetros
necesarios para configurar las disfintas interfaces de bus de campo y puntos de conexién.

8.4.2. Cémo conectar las opciones de Invertek Drives

Todas las opciones de Invertek Drives que requieren comunicacion con la unidad, como los teclados numéricos remotos Optiport

y Optipad y el Optistick se conectan al Optidrive P2 utilizando el punto de conexién RI45 incorporado. Las conexiones de clavijas
en esfas opciones ya presentan su coincidencia, de modo que un enchufe simple clavija a clavija en un cable se puede utilizar para
conectar dichas opciones sin requerimientos especiales.

Para mds informacién acerca de la conexién y el uso de estos articulos opcionales, remitase a la opcién especifica en la guia del

usuario.
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8.4.3. Cémo conectarse a un PC

Optidrive P2 puede conectarse a un PC con sistema operativo Microsoft Windows para permitir el uso del software para PC
Optitools Studio para la puesta en marcha y la monitorizacién. Existen dos métodos posibles de conexion segun se explica a
confinuacion:

» Optidrive P2 puede conectarse a un PC con sistema operativo Microsoft Windows para permitir el uso del software para PC
Optitools Studio para la puesta en marcha y la monitorizacion. Existen dos métodos posibles de conexion segin se explica a
confinuacion:

= Conexién por cable. Requiere el kit de conexion opcional para PC OPT-2-USB485-OBUS, que proporcionan una conversién de
puerto de serie USB a RS485 y una conexién RI45 prefabricada.

= Conexion inaldmbrica Bluetooth. Requiere el Optistick OPT-3-STICK opcional. EI PC debe tener Bluetooth instalado o un
adaptador de Bluetooth adecuado que sea compatible con una conexién en serie Bluetooth.

Con cualquiera de ambos métodos de comunicacion, los pasos para establecer una conexion entre el PC y la unidad son los siguientes:
= Descargar e instalar el software para PC Optitools Studio en el PC.
* |niciar el software y seleccionar la funcién Editor de pardmetros.

» Sise ha modificado la direccién de la unidad en el pardmetro P5-01, asegurarse de que en el software Optitools Studio el ajuste
de limite de escaneo de la red en la esquina izquierda inferior de la pantalla se fija al mismo valor o a uno superior.

= En Optitools Studio seleccionar Herramientas > Tipo de comunicacién.
o Sise utiliza el Opfistick, seleccionar Bluetooth.
o Sise ufiliza el kit de conexién con cables para PC, seleccionar RS485.
= En Optitools Studio seleccionar Herramientas > Seleccionar puerto COM > Seleccionar el puerto COM asociado a la conexion.

Hacer clic en el botén de red de la unidad de escaneo en la esquina inferior izquierda de la pantalla.

8.4.4. Conexiéon Modbus RTU

Optidrive P2 es compatible con la comunicacion Modbus RTU. La conexidn se realiza a través del conector RI45. Para mas
informacién, consulte el apartado 9.2. Comunicaciones Modbus RTU en la pdgina 71.

8.4.5. Conexién CAN Open

Optidrive P2 soporta la comunicacién CAN Open. La conexién se realiza a través del conector RI45. Para més informacién,
consulte el apartado 9.3. Comunicacién CAN Open en la pdgina 73.

8.4.6. Otras redes de bus de campo

Se admiten otros protocolos de red de bus de campo mediante interfaces opcionales. Consulte el sitio web de Invertek Drives para
obtener una lista de protocolos compatibles y los médulos opcionales de interfaz necesarios.

8.4.7. Parametros de comunicacion

Nombre del parametro Minimo Maximo | Por defecto | Unidades

P5-01 Direccion del bus de campo de la unidad 1 63 1 -

Fija la direccion del bus de campo para el Optidrive.

Al utilizar Modbus RTU, este pardmetro fija la direccién de nodo. Consulte el apartado 9.2. Comunicaciones Modbus RTU para mds
informacién. Tenga en cuenta que, si se requiere una direccién Modbus superior a 63, se puede utilizar P5-16. Ver P5-16 para més
informacion.

Este parametro también determina la direccién Optibus de la unidad para su uso con OptiTools Studio.

P5-02 Tasa de baudios CAN ‘ 125 ‘ 1000 ‘ 500 ‘ kbps

soppijdwb soijowpipd

Establece la tasa de baudios cuando se utilizan las comunicaciones CAN Open.

P5-03 Tasa de baudios de Modbus RTU ‘ 9.6 ‘ 115.2 ‘ 115.2 ‘ kbps

Establece la tasa de baudios cuando se utilizan comunicaciones Modbus RTU.

P5-04 Formato de datos Modbus RTU ‘ - ‘ - ‘ n-1 ‘ -

Establece el formato de datos de telegrama Modbus esperado del modo siguiente:

n={ | Sin paridad, 1 bit de parada
n-c | Sin paridad, 2 bits de parada

0- 1 | Paridad impar, 1 bit de parada
E- 1 | Paridad par, 1 bit de parada
P5-05 Expiracion de plazo por pérdida de comunicacién 0.0 5.0 1.0 Segundos

Establece el periodo de tiempo de vigilancia para el canal de comunicacién. Sino se recibe un telegrama vdlido por el Optidrive
dentro de ese periodo de tiempo, la unidad asumird que ha ocurrido una pérdida de comunicacién y reaccionard segun las selecciones
de abajo. El ajuste a cero deshabilita la funcion.
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Nombre del parametro Minimo Maximo | Por defecto | Unidades

P5-06 Accion de pérdida de comunicacién ‘ (0] 3 o -

o Disparo y marcha en inercia hasta la parada

1 Rampa hasta la parada, después disparo

2 Rampa hasta la parada solamente (sin disparo)

3 Ejecucién a la velocidad preajustada 8

P5-07 Control de la rampa del bus de campo ‘ o ‘ 1 ‘ o ‘ -

o Deshabilitado | Las rampas se controlan desde los parémetros internos de la unidad P1-03 y P1-04.

1 Habilitado | Las rampas se controlan directamente por la palabra de datos PDI4 del bus de campo.

P5-08 Seleccion de datos del bus de campo PDO-4 ‘ o ‘ 7 ‘ o ‘ -

0 Par del motor 0 hasta 2000 = O hasta 200,0 %

1 Potencia del motor Potencia de salida en kW hasta dos posiciones decimales, por ejemplo, 400 = 4,00 kW

2 Estado de entrada digital Bit O indica estatus de enfrada digital 1, bit 1 indica esfatus de entrada digital 2, efc.

3 Entrada analégica 2 0 hasta 1000 = O hasta 100,0 %

4 Temperatura del disipador | O hasta 100 = 0 hasta 100 °C

5 Registro de usuario 1 Valor del registro 1 definido por el usuario

6 Registro de usuario 2 Valor del registro 1 definido por el usuario

7 Valor PO-80 Valor de datos seleccionado por el usuario

P5-12 Seleccion de datos del bus de campo PDO-3 o 7 o -

o Corriente del motor Corriente de salida con un decimal, por ejemplo, 100 = 10,0 amperios

1 Potencia del motor Potencia de salida en kW hasta dos posiciones decimales, por ejemplo, 400 = 4,00 kW

2 Estado de entrada digital Bit O indica estatus de entrada digital 1, bit 1 indica estatus de entrada digital 2, efc.

3 Entrada analégica 2 0O hasta 1000 = O hasta 100,0 %

4 Temperatura del disipador | O hasta 100 =0 hasta 100 °C

5 Registro de usuario 1 Valor del registro 1 definido por el usuario

6 Registro de usuario 2 Valor del registro 1 definido por el usuario

7 Valor PO-80 Valor de datos seleccionado por el usuario

P5-13 Bus de campo PDI-4 Seleccion de funcién (o) 1 (0] -

o Rampas de bus de campo Esta opcién tiene que seleccionarse si las rampas de aceleracién y deceleracion se
han de controlar desde el bus de campo. P5-07 también debe estar fijado en 1 para
habilitar esta funcién.

1 Registro de usuario 4 El valor recibido por la unidad en PDI 4 se transfiere al registro de usuario 4. Esta
opcion permite definir la funcién de la palabra de datos de proceso en el grupo de
pardmetros 9. En este caso, el registro de usuario 4 no debe escribirse dentro de
ningun cédigo de funcién PLC, a pesar de que el valor pueda leerse.

P5-14 | Bus de campo PDI-3 Seleccion de funcién o 2 o -

o Referencia/limite del par Esta opcién tiene que seleccionarse si el limite del par de salida de la unidad /punto
de ajuste se ha de controlar desde el bus de campo. Esto también requiere el ajuste
P4-06=3.

1 Referencia PID Esta opcién permite que el punto de ajuste del controlador PID sea recibido desde el
bus de campo. Con el fin de utilizar esta opcién, P9-38 tiene que esfar fijado en 1y
el punto de ajuste PID del usuario no tiene que utilizarse dentro de la funcién PLC.

2 Registro de usuario 3 El valor recibido por la unidad en PDI 3 se transfiere al registro de usuario 3. Esta
opcién permite definir la funcién de la palabra de datos de proceso en el grupo de
pardmetros 9. En esfe caso, el registro de usuario 3 no debe escribirse dentro de
ningun cédigo de funcién PLC, a pesar de que el valor pueda leerse.

P5-15 Retardo de respuesta del Modbus ‘ o ‘ 16 ‘ o ‘ Chr
Permite al usuario configurar un retardo adicional mientras la unidad recibe una solicitud a través de la interfaz del Modbus RTU
y fransmite una respuesta. El valor introducido representa el retardo ademds del retardo minimo admisible de acuerdo con la
especificacién Modbus RTU, y se expresa como el nimero de caracteres adicionales.

P5-16 Direccion Modbus de la unidad ‘ 0 ‘ 273 ‘ 0 ‘ -

La direccién Modbus [y Optibus) de la unidad se ajusta en P5-01, que tiene un valor maximo de 63. Si se requiere una direccién
Modbus més alta para una red mds grande, se puede establecer en este pardmetro.

Si este pardmetro se ajusta a un valor mayor que O, esta direccién se convertird en la direccion Modbus de la unidad. Si este valor se
ajusta a 0, P5-01 determina la direcciéon Modbus de la unidad.
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8.5. Pardmetros avanzados

Para los pardmetros avanzados, Gnicamente se proporciona informacién bésica en esta guia. Las funciones de los pardmetros se

describen con mayor profundidad en el software para PC Optitools Studio.

8.5.1. Grupo de paraémetros 6 - Configuracién avanzada

Par Funcién

Rango de ajuste

Por defecto | Notas

P6-01 Activacion de la actualizacion del firmware O | Deshabilitado 0 Este pardmetro no deberia
1 Actudlizacisn E/S y P/S ajustarse por el usuario.
2 | Actualizacién E/S
3 | Actualizacion P/S
P6-02 Gestidn de la sobrecarga térmica 4 - 32 kHz (dependiendo del 4 kHz Frecuencia de conmutacién
modelo) efectiva minima.
P6-03 Retardo del tiempo de reinicio automdtico 1 - 60 segundos 20s
P6-04 Histéresis de salida del relé 0.0 -250% 0.3%
P6-05 Activacion de la retroalimentacion del O | Deshabilitado 0
codificador 1| Habilitado
P6-06 Codificador PPR 0-65535 0
P6-07 Umbral de disparo por error de velocidad 0.0 - 100.0% 5.0%
P6-08 Frecuencia de referencia de velocidad méxima | O — 20kHz 0 kHz
P6-09 Control de fluctuacién de velocidad 0.0-250% 0.0%
P6-10 Hoabilitacion del programa de bloques de O | Deshabilitado 0
funcién 1| Haobilitado
P6-11 Habilitacion del tiempo de retencion de la 0 - 250s Os
velocidad encendido
P6-12 Deshabilitacion del tiempo de refencion de 0 - 250s Os
velocidad/inyeccion CC encendido
P6-13  Tiempo de liberacion del freno de groa 0.0 -50s 0.2s
P6-14 | Tiempo de aplicacién del freno de groa 0.0 -50s 0.3s
P6-15 | Nivel de par previo del freno de gria 0.0 - 200.0% 8.0%
P6-16 | limite de tiempo de par previo de gria 0.0 - 25.0s 5.0s
P6-17 | limite de tiempo del par maximo 0.0 - 25.0s 0.0s
P6-18 | Corriente de frenado por inyeccion CC 0.0 - 100.0% 0.0% Esta funcién solo estd activa
para los motores de induccién
(IM) y los motores sincronos
de reluctancia (SyncRM).
P6-19 Resistencia del resistor de frenado Dependiente del modelo
P6-20 Potencia del resistor de frenado Dependiente del modelo
P6-21 Chopper de frenado con funcionamiento a 0.0 - 20.0% 2.0%
baja femperatura
P6-22 Restablecer el tiempo de ejecucion del O | Sin reset 0
ventilador 1| Reset
P6-23  Restablecer los medidores de energia O | Sinreset 0
1| Reset
P6-24  Intervalo de tiempo de mantenimiento 0 - 60000 horas 0 horas
P6-25 Resiablecer el indicador de mantenimiento O | Sin reset 0
1| Reset
P6-26 CEscalado de la salida analégica 1 0.0 - 500.0% 100.0%
P6-27 | Desviacion de la salida analégica 1 -500.0 - 500.0% 0.0%
P6-28 | (ndice de visualizacion PO-80 0-200 0
P6-29 Parémetros por defecto del usuario O | No hay funcién 0
1| Guardar los parémetros del usuario
2 | Borrar los parametros del usuario
P6-30 Codigo de acceso de nivel 3 (avanzado) 0 - 9999 201
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8.5.2. Grupo de parametros 7 - Control del motor

Par | Funcién Rango de ajuste Por defecto | Notas
P7-01 | Resistencia del esfator del motor 0.000 - 65.535 Dependiente | Datos del motor, medidos o calculados
, , de la unidad | durante la sintonizacién automdtica.
P7-02 Resistencia del rotor del motor 0.000 - 65.535 P7-04 o se uilliza para mofores PM y BLDC.
P7-03 | [nductancia del estator del motor (d) 0.0000 - 1.0000 P7-006 se utiliza Gnicamente para motores PM.
P7-04 Corriente de magnetizacién (id) Dependiente de la unidad

P7-05 Coeficiente de fuga del motor (sigma) | 0.000 - 0.250
P7-06 Inductancia del eje Q del motor (Lsg) | 0.0000 - 1.0000

P7-07 | Modo generador mejorado O | Deshabilitado 0 Mejora el control del motor en aplicaciones
" con alfa necesidad de potencia regenerativa.
1| Habilitar
P7-08 Adaptacion de los pardmetros del O | Deshabilitado 0 Activa la adaptacién de los parémetros del motor,
motor destinada a compensar las variaciones de la
1| Habilitar temperatura del motor durante el funcionamiento.
P7-09 Limite de corriente de sobretension 0.0 - 100.0% 5.0%
P7-10 Consfante de inercia de carga 0-600 10
P7-11  Limite minimo del ancho de impulsos 0-500 150
P7-12 Modo V/F Tiempo de retardo de 0 - 5000ms Dependiente | Fija el periodo de magnetizacion del motor en
magnetizacion de la unidad | el modo V/F. Fija el tiempo de alineacién del
motor en los modos PM.
P7-13 | Ganancia diferencial del controlador | 0.0 - 400% 0.00 Ganancia del bucle de velocidad derivada
de velocidad vectorial aplicada en los modos de control vectorial.
P7-14 | Refuerzo del par de baja frecuencia 0.0 - 100.0% 0.0% Para motores de imdn permanente se aplica

una corriente de refuerzo del par a baja
frecuencia, % x P1-08.

P7-15 | limite de frecuencia del par motor 0.0 - 50.0% 0.0% Para motores de im&n permanente determina
la frecuencia % x P1-09 cuando se quita la
corriente de refuerzo.

P7-16 | Inyeccién de sefiales del motor PM O | Deshabilitado

1| Inyeccién de sefiales
durante el periodo de
magnetizacion

2 | Inyeccion de sefiales a 0
baja velocidad

3 | Inyeccién de sefiales
durante el periodo
de magnetizacion y a
baja velocidad

P7-17 Nivel de inyeccion de sefial 0-100 10
P7-18 | Sobremodulacion O | Deshabilitado o
1| Habilitar
P7-19 | Modo de modulacion O | Modulacién trifésica o
1| Modulacién bifésica
8.5.3. Grupo de parametros 8 - Rampas y funciones adicionales
Par | Funcién Rango de ajuste Por defecto | Notas
P8-01 Rampa de aceleracién 2 0.00 - 600.0 / 0.0 - 6000.0s 5.0s
P8-02 Rampa 1 — 2 Limite de velocidad 0.0 - P1-01 Hz / Rpm 0.0
P8-03 Rampa de aceleracion 3 0.00 - 600.0 / 0.0 - 6000.0s 5.0s
P8-04 Rampa 2 — 3 Limite de velocidad 0.0 - P1-01 Hz / Rpm 0.0
P8-05 Rompa de aceleracion 4 0.00 - 600.0 / 0.0 - 6000.0s 5.0s
P8-06 Rompa 3 — 4 Limite de velocidad 0.0 - P1-01 Hz / Rpm 0.0
P8-07 Rampa de desaceleracién 4 0.00 - 600.0 / 0.0 - 6000.0s 5.0s
P8-08 Rampa 4 — 3 Limite de velocidad 0.0 - P1-01 Hz / Rpm 0.0
P8-09 Rampo de desaceleracion 3 0.00 - 600.0 / 0.0 - 6000.0s 5.0s
P8-10 Rampa 3 — 2 Limite de velocidad 0.0 - P1-01 Hz / Rpm 0.0
P8-11 Rampa de desaceleracion 2 0.00 - 600.0 / 0.0 - 6000.0s 5.0s
P8-12 Rampa 2 — 1 Limite de velocidad 0.0 - P1-01 Hz / Rpm 0.0
P8-13 | Control de seleccion de rampa 0 Seleccién de la entrada digital o
1 Seleccion basada en la velocidad
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8.5.4. Grupos de parametros 9 - Programacion de las entradas y salidas de usuario

Par | Funcién Rango de ajuste |Por defeclol Notas

P9-01 Hoabilitar fuente de entrada Estos parémetros le permiten al usuario seleccionar directamente la fuente de los diversos
P9-02 | Fucnic de enirada de parada rapida | PUNOS de comandos. Los pardmetros solamente son ajustables si P1-13 = 0. Esto permite

una flexibilidad completa sobre las funciones de control de la unidad y la interaccién con el
P9-03 | Ejecutor hacia delante fuente de entrada | entorno de programacion de bloques de funcién interno.

P9-04 FEjccutar hacia atrds fuente de entrada

P9-05 FEnganche habilitar funcion O | Desconectado 0
1 | Conectado
P9-06 |nvertir fuente de entrada Véase mds arriba

P9-07  Restablecer fuente de entrada
P9-08 Disparo externo fuente de entrada

P9-09 Control de terminales seleccionar fuente

P9-10 | Referencia de velocidad fuente 1 En combinacién con P9-18 — P9-20, permite la seleccion de diversas fuentes de referencia de

P9-11  Referencia de velocidad fuente 2 velocidad para aplicaciones comunes.
P9-12 Referencia de velocidad fuente 3
P9-13 Referencia de velocidad fuente 4
P9-14 Referencia de velocidad fuente 5
P9-15 Referencia de velocidad fuente 6
P9-16 Referencia de velocidad fuente 7
P9-17  Referencia de velocidad fuente 8

P9-18 FEntrada de seleccion de referencia Véase mds arriba

de velocidad O

P9-19 Entrada de seleccion de referencia
de velocidad 1

P9-20 Entrada de seleccién de referencia
de velocidad 2

P9-21 FEntrada de seleccion de velocidad
preajustada O

P9-22 Entrada de seleccién de velocidad
preajustada 1

P9-23 Entrada de seleccién de velocidad

preajustada 2

P9-24  Rompa de aceleracion seleccionar bit O

P9-25  Rampa de aceleracion seleccionar bit 1
P9-26 Rompa de deceleracion bit O
P9-27 Rampa de deceleracién bit 1

P9-28 Potenciometro arriba fuente de entrada

P9-29 Potencidémetro abajo fuente de entrada
P9-30 limite de velocidad interruptor adelante

P9-31 | Llimite de velocidad inferruptor hacia atrés

soppijdwb soijowpipd

P9-33 Salida analégica 1 fuente O | Definido por P2-11 0 Estos parémetros permiten
1 | Programa de bloques de funciones - digital al usuario anular la fuente
normal de control de
2 | Programa de bloques de funciones - analégico pardmetros para la funcién
P9-34 Sclida analégica 2 fuente O | Definido por P2-13 0 QSOC]Gd_Cj/ permitiendo la
1 | Programa de bloques de funciones - digital g;eggggln?c?éil jgtomo
2 | Programa de bloques de funciones - analégico bloques de funcién interno.
P9-35 Fuente de control relé 1 O | Definido por P2-15 0
1 | Programa de bloques de funciones - digital
P9-36 Fuente de control relé 2 O | Definido por P2-18 0
1 | Programa de bloques de funciones - digital
P9-37 Fuente de control de escalado de O | Definido por P2-21 0
visualizacion 1 | Programa de bloques de funciones - digital
P9-38 Fuente de referencia PID O | Definido por P3-05 0
1 | Programa de bloques de funciones - digital
P9-39 Fuente de refroalimentacion PID O | Definido por P3-10 0
1 | Programa de bloques de funciones - digital
P9-40 Ffuente de referencia de par O | Definido por P4-06 0
1 | Programa de bloques de funciones - digital
P9-41 Relé¢ 3,4,5 Funcion O | Saludable: Disparado: En marcha 0
]

Programa de bloques de funciones - digital
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8.6. Grupo de parametros O - Parametros de monitorizacion (solo lectura)

T Funcién Unidades
PO-01 \Valor de la entrada analégica 1 %
PO-02 \alor de la enfrada analégica 2 %
P0-03 (Eitcrljgod;;r;;r‘o]do digital - Representacién de bit (O o 1) donde el digito mds a la izquierda indica el estado de la N/A
PO-04 Referencia del confrolador de velocidad Hz/rpm
PO-05 @ Referencia del controlador de par %
P0-06 | Referencia de velocidad digital Hz/rpm
PO-07 | Referencia de velocidad de bus de campo Hz/rpm
P0-08 | Referencia PID (punto de ajuste) %
PO-09 Retroclimentacion PID %
PO-10 | Sclida PID %
PO-11  Tension del motor v
PO-12 Par de salida %
PO-13 | Registro de disparos — Ultimos 4 disparos N/A
PO-14 Corriente de magnetizacién (id) A
PO-15 Corriente del rotor [ig) A
PO-16 Ondulacion de tensién de bus de CC v
PO-17  Resistencia del estator del motor Rs Q
PO-18 Inducfancia del estator del motor Ls H
PO-19  Resistencia del rotor del motor Rr Q
P0-20 | Tension de bus CC Vv
PO-21  Temperatura del disipador °C
PO-22 | Tiempo restante hasta el proximo servicio Horas
PO-23 | Tiempo Disipador > 85 °C HH:MM:SS
PO-24 | Tiempo Interno >80 °C HH:MM:SS
P0-25 | \Velocidad estimada del rotor Hz / RPM
PO-26 = Contador de kWh kWh
PO-27 | Contador MWh MWh
P0-28  \ersion de software N/A
P0-29 | Tipo de unidad N/A
P0-30 | Numero de serie de la unidad N/A
PO-31  Tiempo total de funcionamiento HH:MM:SS
PO-32 Tiempo de ejecucion desde el dliimo disparo 1 HH:MM:SS
PO-33  Tiempo de ejecucion desde el Gliimo disparo HH:MM:SS
P0-34 Tiempo de ejecucién desde la ltima activacion HH:MM:SS
PO-35 Tiempo de funcionamiento del ventilador de refrigeracion Horas
PO-36  Registro de tension del bus CC: 8 muestras, 256 ms \%
PO-37 | Registro de ondulacion de tension de bus de CC: 8 muestras, 20 ms %
PO-38 Regisiro de temperatura del disipador de calor: 8 muestras, 30 s °C
PO-39 Registro de temperatura interna: 8 muestras, 30 s °C
PO-40 | Registro de corriente del motor: 8 muestras, 256 ms A
PO-41 Contador de fallas O-| N/A
P0-42 Contador de fallas O-Volts N/A
P0-43 Contador de fallas U-Volts N/A
P0-44 | Disipador térmico contador O-Temp N/A

68 | Guia del usuario de Optidrive P2 | Versién 3.09

www.invertekdrives.com




Par. Funcién Unidades
PO-45 Recuento de disparos de sobrecorriente del resistor de frenado N/A
PO-46 Recuento de disparos de sobretemperatura inferna N/A
P0-47 Contador de fallos comunicaciones E/S N/A
P0-48 | Contador de fallos comunicaciones DSP N/A
P0-49 Contador de fallos Modbus RTU N/A
PO-50 Contador de fallos CAN N/A
PO-51 Datos ciclicos PDI N/A
PO-52 | Dafos ciclicos PDO N/A
PO-53 Corriente fase U desviacién y referencia N/A
PO-54 Corriente fase V desviacion y referencia N/A
PO-55 Reservado N/A
PO-56 Tiempo/servicio méximo frenos N/A
PO-57 Ud,/Uq N/A
PO-58 \elocidad de refroalimentacion del codificador Hz/rpm
PO-59  Frecuencia Velocidad de enirada Hz/rpom
P0-60 \Velocidad de deslizamiento calculada Hz/rpm
PO-61 | Histéresis de velocidad del relé Hz/rpm
P0-62 \elocidad fluctuacion Hz/rpm
P0-63 | Referencia de velocidad de la rampa posterior Hz/rpm
P0-64 CEficiencia real Frecuencia de conmutacion kHz
PO-65 Vida uiil total de la unidad HH:MM:SS
P0-66 D del programa de blogues de funcion N/A
PO-67 | Nivel de integracion de sobrecarga %
P0-68 \clor de rampa de usuario S
P0-69 @ Contador de errores 12C N/A
PO-70 Opcion ID modulo N/A
PO-71 | Bus de campo ID médulo N/A
PO-72 | Temperatura interna °C
PO-73 | Valor del temporizador de 24 horas Minuto
PO-74 | |1 Tension de enfrada Vv
PO-75 | |2 Tension de enfrada \%
PO-76 |3 Tension de enfrada \%
PO-77 | Recuento de impulsos del codificador N/A
PO-78 Parémetro de prueba N/A
PO-79  \Version del cargador de arranque y del control del motor N/A
P0-80 PO-28 Pardmetro seleccionado N/A
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9. Comunicaciones en serie

9.1. Comunicaciones RS-485

Optidrive P2 dispone de un conector RI45 situado dentro de la carcasa de cableado de la unidad. Este conector permite

al usuario configurar una red de la unidad a fravés de una conexién con cable. El conector contiene dos conexiones RS485

independientes, una para el protocolo Optibus de Invertek y ofra para Modbus RTU / CANBus. Ambas conexiones pueden

utilizarse simulténeamente. La conexién Optibus se encuentra siempre disponible y se puede ufilizar simultaneamente con ofras

interfaces, sin embargo solamente podré utilizarse otra interfaz de manera Unica; por ejemplo, si Modbus RTU esté en uso, CAN

estard deshabilitado. Si se inserta un médulo opcional de bus de campo (por ejemplo, Profibus) en la unidad, tanto Modbus como

CAN esfaran deshabilitados. La disposicion de la sefial eléctrica del conector RI45 se muestra del siguiente modo:

I8 el

il

¥, WA AR
- 0000000000
\ 50000

— - 00000
[H &  FHlliswens
N | &)

—

5

LI CAN-

CAN+

0 voltios

Optibus / Teclado remoto / Conexién a PC

Optibus / Teclado remoto / Conexién a PC +

+24 voltios
-RS485 (Modbus RTU)

Il -RS485 (Modbus RTU)
ADVERTENCIA:

Esto no es una conexion Ethernet. No conectar
directamente a un puerto Ethernet.

ADVERTENCIA:
Al utilizar Modbus RTU o BACnet, asegirese de que
la sefial de O V (T3) se utilice también para evitar

errores de comunicaciones y tensiones en modo
comun potencialmente dafiinas.

N|[c|ow|h|W]|DN

* Flenlace de datos Optibus solo se utiliza para la conexién de los periféricos de Invertek y la comunicacién entre unidades.

* |ainferfaz Modbus permite la conexién a una red Modbus RTU como se describe en el apartado 9.2. Comunicaciones Modbus RTU.

9.1.1. RS-485 Communications Electrical Connections

Fe=====================3

| Conexién ala unidad 11
1 através de la opcién 1 1}
| OPT-2-BNTSPAIN ||

I

' OPT-2-BNTSP-IN I

£
I 5 I
I £ I
1 I
I R I
I a8 2 I
28 3

I b D S [
I 2 2 3 Il

1
i 12 3 i
I I
| o0o| I

Controlador Modbus
RTU RS485

RS485+ [C
RS485- [¢
0 voltios / comin [
Tierra

Conexién directa a la unidad |
a través del puerto !
RJ45 incorporado I

Distribucién de pines I
del conector RJ45 I

12345678 I

Pin 3 - O voltios / comin i
Pin 7 — RS485- (Modbus RTU) I
Pin 8 — RS485+ (Modbus RTU) !
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NOTAS

* Utilice un cable de par trenzado de
3 0 4 conductores

* RS485+y RS485- deben ser de
par trenzado

* Asegurese de que las derivaciones de red
para la unidad sean lo mds cortas posible

* Es preferible utilizar la opcién
OPT-2-BNTSP-IN

* Termine el blindaje del cable de red solo en
el controlador. {No termine en la unidad!

* El comin de O voltios debe conectarse a
todos los dispositivos y al terminal de
referencia de O voltios en el controlador

* No conecte el comin OV de la red a tierra
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La conexion de Modbus RTU y CANbus debe realizarse a través del conector RI45. Las asignaciones de los pines son las indicadas
anteriormente, en el apartado 9.1. Comunicaciones RS-485 en la pagina 70.

» |as redes Modbus RTU y CANbus requieren fres conductores para un mejor funcionamiento y para eliminar las tensiones de
modo comin en los terminales de la unidad:

o RS485+
o RS485-
o O voltios comun

® La conexion debe realizarse con un cable blindado de doble par frenzado adecuado, con una impedancia de onda de 120
ohmios.

» Utilice uno de los pares trenzados para conectarse al RS485+ y al RS485- de cada unidad.
» Utilice un conductor del par restante para conectar todos los terminales de conexién comdn de O voltios.

» Elblindaje del cable debe conectarse a un punto de tierra limpio adecuado para evitar interferencias con el blindaje mantenido
lo mas cerca posible de las terminaciones del cable.

= No conecte el comun de O voltios, RS485- 0 RS485+ a tierra en ningin punto.

= Se debe utilizar una resistencia de terminacién de red (120 Ohms) al final de la red para reducir el rvido.
9.2. Comunicaciones Modbus RTU

9.2.1. Estructura de telegrama Modbus

Optidrive P2 soporta comunicaciones Modbus RTU maestro/esclavo, utilizando los comandos 03 Leer registros de refencién
multiple y 06 Escribir registro de retencién individual y 16 Escribir registros de retencién mdltiple (solo soportado para los registros
1 - 4). Muchos dispositivos maestros consideran la direccién del primer registro como registro O; por lo tanto, puede ser necesario
convertir el detalle de los nimeros de registro en la seccion 9.2.2. Control del Modbus y registros de monitorizacién en la pdgina
71 restando 1 para obtener la direccién del registro correcta.

9.2.2. Control del Modbus y registros de monitorizacion
A continuacién sigue una lista de registros de Modbus accesibles disponibles en el Optidrive P2.

» Si Modbus RTU se configura como la opcién de bus de campo, se podrd acceder a todos los registros listados. Los registros 1
y 2 pueden utilizarse para controlar la unidad siempre y cuando Modbus RTU esté seleccionado como la fuente de comandos
primaria

o]

= (P1-12 =4}y no haya ningin médulo opcional de bus de campo instalado en la ranura de opciones de la unidad.

= Elregistro 4 puede utilizarse para controlar la tasa de aceleracion y deceleracion de la unidad siempre y cuando esté habilitado o
el confrol de rampa del bus de campo (P5-07 = 1). 2
Los registros 6 hasta 24 se pueden leer con independencia del ajuste de P1-12. =
-
NUmero Byte Byte Lectura 8
deregistiro | superior inferior escritura A
1 Comando palabra de control R/W | Comando palabra de control utilizado para controlar el Optidrive cuando se maneja 6.
con Modbus RTU. Las funciones de los bits de la palabra de control son las siguientes: =
Bit 0: Comando ejecutar/detener. Fijar a 1 para habilitar la unidad. Fijar a O para (1)
defener la unidad. 0"
Bit 1: Solicitud de parada répida. Fijar a 1 para habilitar que la unidad se defenga (1))
con la segunda rampa de deceleracién. =
Bit 2: Restablecer solicitud. Fijar a 1 con el fin de restablecer todos los fallos o w
disparos activos en la unidad. )
Este bit se tiene que restablecer a cero una vez que el fallo haya sido borrado. =,
Bit 3: Solicitud de parada por inercia. Fijar a 1 para emitir un comando de parada (1))
por inercia.
2 Comando referencia de R/W | El punto de ajuste tiene que enviarse a la unidad en Hz hasta una posicién decimal,
velocidad por ejemplo, 500 = 50,0 Hz.
3 Comando referencia del par R/W | El punto de ajuste tiene que enviarse a la unidad en % hasta una posicién decimal,
por ejemplo, 2000 = 200,0 %.
4 Comando tiempos de rampa R/W | Este registro especifica los tiempos de la rampa de aceleracion y deceleracion de
la unidad utilizados cuando se selecciona el control de rampa de bus de campo
(P5-08 = 1) sin tener en cuenta el ajuste de P1-12. El rango de datos de enfrada va

desde O hasta 60.000 (0,00 s hasta 600,00 s).

www.invertekdrives.com Versién 3.09 | Guia del usuario de Optidrive P2 | 71



o]

9LI9S U9 sauoDPIUNWOo

NUmero Byte Byte Lectura

deregistro | superior inferior escritura
6 Cédigo de Estado de la R Este registro contiene 2 bytes.
error unidad

El byte inferior contiene una palabra de estatus de la unidad de 8 bits tal como sigue:
Bit O: O = Unidad deshabilitada (detenida), 1 = Unidad habilitada (en marchal).

Bit 1: 0 = Unidad sana, 1 = Unidad disparada.

Bit 2: No hay funcién.

Bit 3: O = Unidad lista (entrada STO cerrada), 1 = unidad inhibicion (entrada STO abiertal.
Bit 4: Tiempo de mantenimiento no alcanzado, 1 = Tiempo de mantenimiento alcanzado.
Bit 5: 0 = No en espera (dormir), 1 = Modo de espera (dormir) activo.

Bit ©: O = unidad no lista, 1 = unidad lista (alimentacion de red aplicada, sin inhibicién,
sin disparo, entrada de habilitacién presente).

Bit 7: No hay funcién.
El byte superior contendrd el nimero de fallo pertinente en el caso de un disparo de la

unidad.
Consulte la seccién 11.1. Mensajes de fallos for a list of fault codes and diagnostic
information.
7 Frecuencia de salida R Frecuencia de salida de la unidad hasta una posicién decimal, por ejemplo, 123 = 12,3 Hz.
Corriente de salida R Corriente de salida de la unidad hasta una posicién decimal, por ejemplo, 105 =
10,5 amperios
9 Par de salida R Nivel del par de salida del motor hasta una posicién decimal, por ejemplo, 474 = 474 %
10 Potencia de salida R Potencia de salida de la unidad hasta dos posiciones decimales, por ejemplo, 1100
= 11,00 kW.
11 Estado de entrada digital R Representa el estado de las enfradas de la unidad donde bit O = entrada digital 1, etc.
20 Nivel analégico 1 R Nivel de sefal aplicada a la entrada analégica 1 en % hasta una posicién decimal,
por ejemplo, 1000 = 100,0 %.
21 Nivel analégico 2 R Nivel de sefial aplicada a la entrada analégica 2 en % hasta una posicién decimal,
por ejemplo, 1000 = 100,0 %.
22 Referencia de velocidad de la R Punto de ajuste de la frecuencia interna de la unidad.
rampa previa
23 Tensiones de bus CC R Tension de bus CC medida en voltios.
24 Temperatura de la unidad R Temperatura medida en el disipador de calor en °C.

9.2.3. Acceso a los parametros Modbus

Todos los pardmetros ajustables por el usuario (grupos 1 a 5) son accesibles mediante Modbus, excepto los que afectarian
directamente a las comunicaciones del Modbus, por ejemplo:

» P5-01 Direccién del bus de campo de la unidad - véase también P5-16 Direccién Modbus de la unidad.
» P5-03 Tasa de Baudios Modbus RTU.
» P5-04 Formato de dafos Modbus RTU.

Todos los valores de los parémetros pueden leerse desde la unidad y escribirse, dependiendo del modo de funcionamiento de la
unidad. Algunos pardmetros no se pueden cambiar mientras la unidad esté habilitada, por ejemplo.

Al acceder a un pardmetro de la unidad a través del Modbus, el nimero del registro para el pardmetro es el mismo que el nomero
del parametro,

por ejemplo, el pardmetro P1-01 = Registro Modbus 101.

Modbus RTU admite valores enteros de dieciséis bits, por lo que cuando se utilice un punto decimal en el parédmetro de la unidad, el
valor del registro se multiplicard por un factor de diez,

por ejemplo, el valor de lectura de P1-01 = 500, por lo que es 50,0 Hz.

Para mas detalles sobre la comunicacién con Optidrive mediante Modbus RTU, consulte a su distribuidor local de Invertek.
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9.3. Comunicacion CAN Open

9.3.1. Vista general

El perfil de comunicacion CANopen de la unidad P2 estd implementado segin la especificacién DS301 version 4.02 de CAN en
automatizacién (www.can-cia.de). No se admiten perfiles de dispositivo especificos, como DS402.

9.3.2. Configuracién basica de funcionamiento

La funcién de comunicacion CANopen estd habilitada por defecto tras el encendido, sin embargo, para poder utilizar cualquier
funcién de control a través de CANopen, el parémetro P1-12 debe estar ajustado a 6.

La tasa de baudios de la comunicacion CAN se puede seleccionar mediante el parametro P5-02. Las tasas de baudios disponibles
son 125kbps, 250kbps, 500kbps y 1Mbps. La configuracién por defecto es de 500kbps.

El ID de nodo se configura a través del parémetro de direccion de unidad P5-O1 con un valor por defecto de 1.

9.3.3. COB ID y funciones

Optidrive P2 proporciona las siguientes funciones e COB-ID predeferminados:

Tabla 1: Mensajes y COB-IDs

Tipo COB-ID Funcién
NMT 000h Gestién de la red.
Sincronizar 080h Mensaje sincrono.

COB-ID puede configurarse para otro valor.

Emergencia 080h + Direccion del nodo Mensaje de emergencia.

COB-ID puede configurarse para otro valor.

PDOT (TX) 180h + Direccién del nodo Objeto de datos de proceso.
PDOT (RX) 200h + Direccién del nodo PDO1 estd premapeado y activado por defecto.
-+ Diroccion del mod PDO?2 esté premapeado y desactivado de forma predeferminada.

PDO2 (TX) 280h + Direccion del nodo Se pueden configurar el modo de transmisién, el COB-ID y el

PDO?2 (RX) 300h + Direccién del nodo mapeo.

SDO (TX) 580h + Direccién del nodo El canal SDO se puede utilizar para acceder a los parémetros
de la unidad.

SDO (RX) 600h + Direccién del nodo

Control de errores 700h + Direccién del nodo Las funciones de proteccién y de latido son compatibles.
COB-ID puede configurarse para otro valor.

NOTA

1. El canal Optidrive P2 SDO solo admite la fransmision acelerada.

2. Bl Optidrive P2 solo puede soportar hasta 2 objetos de datos de proceso (PDO). Todos los PDOs estén premapeados; sin
embargo, PDO2 estd desactivado por defecto. La tabla 2 muestra la informacién de la asignacién PDO predeterminada.

3. la configuracion del cliente ([mapeo) NO se guardard durante el apagado. Esfo significa que la configuracion CANopen volverd
a su estado predeterminado cada vez que se encienda la unidad.
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9.3.4. Asignacién PDO por defecto

Tabla 2: Asignacién por defecto PDO

Tipo NuUmero de objeto. | Objeto mapeado | Longitud Funcién mapeada Transmisién
1 2000h Sin firmar 16 Regisiro de comandos de control
RX 2 2001h Entero 16 Referencia de velocidad 254
PDO 1 A . o Valido
3 2002 Entero 16 Reterencia de par inmediatamente
4 2003h Sin firmar 16 Referencia de rampa de usuario
1 200Ah Sin firmar 16 Registro de estado de la unidad
U2t 2 200Bh Entero 16 Velocidad del motor Hz 254
PDO1 o ) Enviar después de
3 200Dh Sin firmar 16 Corriente del motor recibir RX PDO 1
4 200Eh Entero 16 Par del motor
1 0006h Sin firmar 16 Simulado
SDO (RX) | 2 0006h Sin firmar 16 Simulado 554
Error Control | 3 0006h Sin firmar 16 Simulado
4 0006h Sin firmar 16 Simulado
] 200Fh Sin firmar 16 Potencia del motor
X 2 2010h Entero 16 Temperatura de la unidad
PDO2 3 2011h Sin firmar 16 Valor de bus CC 254
4 200Ch Entero 16 Velocidad del motor (formato de
datos interno)

* El control de unidad solo puede realizarse cuando P1-12=6

9.3.5. Tipos de transmisién PDO soportados

Se pueden seleccionar varios modos de transmisién para cada PDO.

Para RX PDO, se admiten los siguientes modos:

Tabla 3: Modo de transmisién RX PDO

Tipo de transmisién Modo Descripcion
0-240 Sincrono Los datos recibidos se transferirén al registro de control activo de la unidad
cuando se reciba el siguiente mensaje de sincronizacion.
254,255 Asincrono Los datos recibidos se transfieren inmediatamente y sin demora al registro de

control activo de la unidad.

Para TX PDO, se admiten los siguientes modos:

Tabla 4: Modo de transmisién TX PDO

Tipo de transmision Modo Descripcion
0 Sincrono aciclico TX PDO solo se enviard si los datos de PDO han cambiado y PDO se transmifird
al recibir el objeto SYNC.
1-240 Sincrono ciclico TX PDO se transmitiré de forma sincronizada y ciclica. La clase de transmisién
indica el nimero de objetos SYNC necesarios para disparar TX PDO.
254 Asincrono TX PDO solo se transferird una vez que se haya recibido la correspondiente RX
PDO.
255 Asincrono TX PDO solo se transferird en cualquier momento si el valor de los datos de PDO
ha cambiado.
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9.3.6. Tabla de objetos especificos CAN Open

indice | Subindice | Funcién Mapa DOP | Valor predeterminado
1000h 0 Tipo de dispositivo RO | Sin firmar 32 N 0
1001h 0 Registro de errores RO | Sinfirmar 8 N 0
1002h 0 Registro de estado del fabricante RO | Sinfirmar 16 N 0
1005h 0 Sincronizacién COB-ID RW | Sin firmar 32 N 00000080h
1008h 0 Fabricante nombre de dispositivo RO | Sting N ODP2
1009h 0 Fabricante version de hardware RO | Sting N XXX
100Ah 0 Fabricante versién de software RO | String N XXX
100Ch 0 Tiempo de guardia [1 ms] RW | Sinfirmar 16 N 0
100Dh 0 Factor de tiempo de vida RW | Sin firmar 8 N 0
1014h 0 COB-ID EMCY RW | Sin firmar 32 N 00000080h+Identificacion del nodo
1015h 0 Tiempo de inhibicién de emergencia [100us] RW | Sin firmar 16 N 0
1017h 0 Tiempo de latido del productor [1 ms] RW | Sin firmar 16 N 0
0 Identidad objefo n.? de enfradas RO | Sin firmar 8 N 4
1 ID de proveedor RO | Sin firmar 32 N 0xO000031A
1018h 2 Cédigo de producto RO | Sin firmar 32 N Depende de la unidad
3 Numero de revision RO | Sin firmar 32 N XXX
4 Numero de serie RO | Sin firmar 32 N por ejemplo, 1234,/56/789
0 Pardmetro SDO n.2 de entradas RO | Sin firmar 8 N 2
1200h 1 Cliente COB-ID -> Servidor (RX) RO Sin firmar 32 N 00000600h+Identificacion del nodo
2 Servidor COB-ID -> Cliente (TX) RO Sin firmar 32 N 00000580h+Identificacion del nodo
0 Pardms. com. RXPDO1 n.2 de entradas RO Sin firmar 8 N 2
1400h 1 RXPDO1 COB-ID RW | Sin firmar 32 N 40000200h+Identificacion del nodo
2 Tipo de transmisién RX PDO1 RW | Sin firmar 8 N 254
0 RX PDO?2 parém. com. n.2 de entradas RO | Sinfirmar 8 N 2
1401h 1 RX PDO2 COB-ID RW | Sin firmar 32 N C0000300h+Identificacion del nodo
2 Tipo de transmisién RX PDO2 RW | Sin firmar 8 N 0
0 RXPDO1 mapeo / n.2 de entradas RW | Sin firmar 8 N 4 g
1 RXPDOT1 Ter objefo mapeado RW | Sin firmar 32 N 20000010h 3
1600h 2 RX PDO1 2do objeto mopeado RW | Sin firmar 32 N 20010010h cC
3 RX PDO1 3er objeto mopeado RW | Sin firmar 32 N 20020010h E.
4 RX PDO1 4to objeto mapeado RW | Sin firmar 32 N 20030010h 0
0 RX PDO2 mapeo / n.2 de entradas RW | Sin firmar 8 N 4 g
1 RX PDO?2 ler objeto mapeado RW | Sin firmar 32 N 00060010h 6.
1601h 2 RX PDO2 2do objeto mapeado RW | Sin firmar 32 N 00060010h =
3 RX PDO?2 3er objeto mapeado RW | Sin firmar 32 N 00060010h 3
4 RX PDO2 4to objeto mapeado RW | Sin firmar 32 N 00060010k (1]
0 TXPDO1 parém. com. n.2 de entradas RO | Sinfirmar 8 N 3 =
T | TXPDO1 COB-ID RW | Sin firmar 32 N 40000180h+Identificacién del nodo $
2 Tipo de transmision TX PDO 1 RW | Sin firmar 8 N 254 .
3 TX PDO1 Tiempo de inhibicién [100us] RW | Sin firmar 16 N 0 o
0 TX PDO2 pardm. com. n.2 de enfradas RO | Sin firmar 8 N 3
] TXPDO2 COB-ID RW Sin firmar 32 N C0000280h+Identificacion del nodo
1801h 2 TX PDO2 fipo de fransmisidn RW | Sin firmar 8 N 0
3 TX PDO2 Tiempo de inhibicion [100us] RW Sin firmar 16 N 0
0 TX PDO1 mapeo / n.2 de entradas RW | Sin firmar 8 N 4
1 TXPDO1 ler objeto mapeado RW | Sin firmar 32 N 200A0010h
1A00h 2 TX PDO1 2do objeto mopeado RW | Sin firmar 32 N 200B0010h
3 TXPDO1 3er objeto mopeado RW | Sin firmar 32 N 200D0010h
4 TX PDO1 4to objeto mopeado RW | Sin firmar 32 N 200EO010h
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Indice | Subindice | Funcién Acceso

1A01h

Mapa DOP | Valor predeterminado

0 TX PDO2 mapeo / n.2 de entradas RW | Sin firmar 8 N 4

1 TX PDO?2 Ter objeto mapeado RW | Sin firmar 32 N 200F0010h
2 TX PDO2 2do objeto mapeado RW | Sin firmar 32 N 20100010h
3 TX PDO?2 3er objeto mapeado RW | Sin firmar 32 N 20110010h
4 TX PDO2 4to objefo mapeado RW | Sin firmar 32 N 200C0010h

9.3.7. Tabla de objetos especificos del fabricante

La siguiente tabla muestra algunos de los diccionarios de objetos especificos del fabricante para Optidrive P2. Para obtener una

lista completa, consulte la nota de aplicacion de Optidrive P2 CAN Open.

indice | Subindice

Funcién

Acceso

Mapa DOP

2000h 0 Registro de comandos de control RW | Sinfirmar 16 Y Véase la nota siguiente
2001h 0 Referencia de velocidad RW Entero 16 Y 500 = 50.0Hz
2002h 0 Referencia de par RW | Enfero 16 Y 1000 = 100.0%
2003h 0 Referencia de rampa de usuario RW | Sinfirmar 16 Y 500 = 5.00s
200Ah 0 Registro de estado de la unidad RO Sin firmar 16 Y Véase la nofa siguiente
200Bh 0 Velocidad del motor Hz RO Sin firmar 16 Y 500 = 50.0Hz
200Dh 0 Corriente del motor RO Sin firmar 16 Y 123 =12.3A
200Eh 0 Par del motor RO Entero 16 Y 4096 = 100.0%
200Fh 0 Potencia del motor RO Sin firmar 16 Y 1234 = 12.34kW
2010h 0 Temperatura de la unidad RO Entero 16 Y 30=30°C
2011h 0 Valor de bus CC RO Sin firmar 16 Y

2012h 0 Estado de entrada digital RO Sin firmar 16 Y

2013h 0 Enfrada analégica 1 [porcentaje) RO Sin firmar 16 Y

2014h 0 Entrada analégica 2 (porcentaie) RO Sin firmar 16 Y

2015h 0 Salida analégica 1 RO Sin firmar 16 Y

2016h 0 Salida analégica 2 RO Sin firmar 16 Y

2017h 0 salida de relé 1 RO Sin firmar 16 Y

2018h 0 salida de relé 2 RO Sin firmar 16 Y

2019h 0 salida de relé 3 (tarjeta de extension) RO Sin firmar 16 Y

201Ah 0 salida de relé 4 (tarjeta de extension) RO Sin firmar 16 Y

201Bh 0 salida de relé 5 (tarjeta de extension) RO Sin firmar 16 Y

203Ah 0 Kilovatios hora (Puede ser restablecido por el usuario) RO Sin firmar 16 Y

203Bh 0 Megavatios hora (Puede ser restablecido por el usuario) RO Sin firmar 16 Y

203Ch 0 Contador de KWh RO Sin firmar 16 Y

203Dh 0 Contador de MWh RO Sin firmar 16 Y

203Eh 0 Total de horas de funcionamiento RO Sin firmar 16 Y

203Fh 0 Total de minutos/segundos de funcionamiento RO Sin firmar 16 Y

2040h 0 hHoobri(ﬂ?OddeéE)ncioncmiemo actuales (desde la tltima RO Sin firmar 16 Y

2041h 0 Minuto/segundo de ejecucién actual RO Sin firmar 16 Y

2042h 0 Tiempo hasta el proximo servicio RO Sin firmar 16 Y

2043h 0 Temperatura ambiente RO Sin firmar 16 Y

2044h 0 Referencia del controlador de velocidad RO Sin firmar 16 Y

2045h 0 Referencia del controlador de par RO Sin firmar 16 Y

2046h 0 Referencia de velocidad del potenciémetro digital RO Sin firmar 16 Y
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Objeto 2000h: Registro de comandos de control

0 Funcionamiento normal Stop
] PO.rOdO. Reset Pc,”qdo Ejecutar
por inercia rapida

Objeto 200Ah: Registro de estado de la unidad

Estado/Bit| 15| 14| 13| 12|11 |10] 9| 8|7 | 6 5 ) 3 2 1 o

Dependiente | Dependiente

0 Saludable | Deshabilitado

¢}

Funcion | Pulg. | Mantenimiento Nohay |  Unidad Unidad

W dMOdO lTiempc& INFIBIT oncion disparada | habilitada
eespera | alcanzado

Cédigo de disparo de unidad
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10. Datos técnicos

10.1. Medioambiental

Temperatura Almacenamiento | Todas las unidades | -40 ... 60°C / -40 ... 140°F
ambiente y fransporte
Funcionamiento Unidades P20 -10..50°C /14 ... 122°F
Unidades IP55 -10..40°C / 14 .. 104°F | Certificado UL

40 ... 50°C / 104 ... 122°F | Con reduccién (consulte la seccion 10.5.1.
Disminucién de la capacidad para temperatura
ambiente en la pégina 82)

Unidades IP66 -10...40°C / 14 ... 104°F | Certificado UL

40 ... 50°C / 104 ... 122°F | Con reduccién (consulte la seccion 10.5.1.
Disminucién de la capacidad para temperatura
ambiente en la pdgina 82

Altitud Funcionamiento | Todas las unidades | =<1000m Certificado UL
=<4000m Con reduccion (consulte la seccion 10.5.2.
Disminucién de la capacidad para altitud en la
pdgina 82
Humedad relativa | Funcionamiento | Todas las unidades | <95% Sin condensacioén, libre de escarcha y humedad
Condiciones Los productos Optidrive P2 IP55 e IP66 estan disefiados para funcionar en entornos 353,/3C3 de acuerdo con la norma IEC 60721-3-3.
ambientales Los productos Optidrive P2 IP20 estan disefiados para funcionar en entomnos 352,/3C2 de acuerdo con la norma IEC 60721-3-3.

10.2. Indices de potencia de entrada/salida y de corriente

Las tablas siguientes proporcionan la informacién sobre los indices de corriente de salida para los diferentes modelos Optidrive P2.
Invertek Drives recomienda siempre que la seleccion del Optidrive correcto esté basada en la corriente a plena carga del motor a la
fension de suministro entrante.

Tenga en cuenta que la longitud méxima de los cables indicada en las siguientes tablas indica la longitud méxima de los cables
permitida para el hardware de la unidad y no tiene en cuenta el cumplimiento de la normativa CEM.

10.2.1. 200 - 240 voltios (+/- 10 %), entrada monofasica, salida trifasica

Marco indice de Entrada | Fusible o MCB Tamaiio de cable Nominal Longitud Recomendado
Tamaiio potencia | Corriente (tipo B) maximo Corriente | maxima del Freno
de salida | cable del motor Resistencia

2 0,75 1 8,6 16 15 8 8 4,3 100 330 100

2 1,5 2 12,9 16 17,5 8 8 7 100 330 50

2 2,2 3 19,2 25 25 8 8 10,5 100 330 35

3 4 5 33,2 40 40 8 8 15,3 100 330 20

4 55 /.5 55 80 70 35 2 24 100 330 20

4 75 10 66 80 80 35 2 30 100 330 20
O
Q
=
g Marco indice de Entrada | Fusible o MCB Tamaiio de cable Nominal Longitud Recomendado
- Tamaiio potencia Corriente (tipo B) maximo Corriente | maxima del Freno
D de salida | cable del motor Resistencia
g
a. 2 0,75 ] 57 10 10 8 8 4,3 100 330 100
g 2 1,5 2 10,5 16 15 8 8 7 100 330 50

2 2,2 3 13,2 16 17,5 8 8 10,5 100 330 35

3 4 5 209 32 30 8 8 18 100 330 20

3 55 75 26,4 32 35 8 8 24 100 330 20

4 75 10 33,3 40 40 16 5 30 100 330 22

4 1 15 50,1 63 70 16 5 46 100 330 22

5 15 20 63,9 80 80 35 2 6l 100 330 12

5 18,5 25 74,0 100 Q0 35 2 72 100 330 12
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indice de Entrada | Fusible o MCB Tamaiio de cable Nominal Longitud Recomendado

potencia Corriente (tipo B) maximo Corriente | maxima del Freno

de salida | cable del motor Resistencia
v [ or | A | weur | i [ [awoskemi| A | m [ % | o
6 22 30 991 125 125 150 300MCM Q0 100 330 6
6A 22 30 80,6 100 100 150 300MCM Q0 100 330 6
6 30 40 121,0 160 150 150 300MCM 110 100 330 6
6B 30 40 Q78 125 125 150 300MCM 110 100 330 6
6 37 50 159,7 200 200 150 300MCM 150 100 330 6
6B 37 50 139,7 200 175 150 300MCM 150 100 330 6
6 45 50 1875 250 225 150 300MCM 180 100 330 6
6B 45 60 163,4 200 200 150 300MCM 180 100 330 6
6B 55 75 1859 250 225 150 300MCM 202 100 330 6
55 50 206,5 250 250 150 300MCM 202 100 330 6
75 50 246,3 315 300 150 300MCM 248 100 330 6

10.2.3. 380 - 480 voltios (+/- 10 %), entrada trifasica, salida trifasica

Marco indice de Entrada | Fusible o MCB Tamaiio de cable Nominal Longitud Recomendado
Tamaiio potencia Corriente (tipo B) maximo Corriente | maxima del Freno
de salida | cable del motor Resistencia

2 0,75 1 3,5 6 6 8 8 2,2 100 330 400

2 1,5 2 56 10 10 8 8 4] 100 330 200

2 2,2 3 75 10 10 8 8 58 100 330 150

2 4 5 1,5 16 15 8 8 9,5 100 330 100

3 55 7.5 17,2 25 25 8 8 14 100 330 75

3 75 10 21,8 32 30 8 8 18 100 330 50

3 1 15 275 40 35 8 8 24 100 330 40

4 15 20 34,2 50 45 16 5 30 100 330 22

4 18,5 25 44, 63 60 16 5 39 100 330 22

4 22 30 519 63 70 16 5 46 100 330 22

5 30 40 06,1 80 80 35 2 ol 100 330 12

5 37 50 773 100 100 35 2 72 100 330 12

6 45 60 102,7 125 125 150 300MCM 90 100 330 6
OA 45 60 83,5 125 110 150 300MCM 90 100 330 6

6 55 75 126,4 125 175 150 300MCM 110 100 330 6 U
6A 55 75 102,2 125 125 150 300MCM 110 100 330 6 (o]
6 75 100 164,7 200 200 150 300MCM 150 100 330 6 3.
6B 75 100 144,1 200 175 150 300MCM 150 100 330 6 '_’:.
6 Q0 150 1921 250 250 150 300MCM 180 100 330 6 2‘
6B Q0 150 1674 250 225 150 300MCM 180 100 330 6 =
6B 110 175 189,8 250 250 150 300MCM 202 100 330 6 §.
7 110 175 210,8 250 300 150 300MCM 202 100 330 6 (7]
7 132 200 241,0 315 300 150 300MCM 240 100 330 6

7 160 250 2990 400 400 150 300MCM 302 100 330 6

8 200 300 37772 500 500 240 450MCM 370 100 330 3

8 250 | 400 4587 600 600 240 450MCM 450 100 330 3
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10.2.4. 480 - 525 voltios (+/- 10 %), entrada trifasica, salida trifasica

Marco indice de Entrada | Fusible o MCB Tamaiio de cable Nominal Longitud Recomendado

Tamaiio potencia Corriente (tipo B) maximo Corriente | maxima del Freno

de salida | cable del motor Resistencia
I T TS T e S S T N
7 132 192 250 150 300MCM 185 100 330 7
7 160 215 315 150 300MCM 205 100 330 7
7 185 262 315 150 300MCM 255 100 330 7
7 200 275 400 150 300MCM 275 100 330 7

10.2.5. 500 - 600 voltios (+/- 10 %), entrada trifasica, salida trifasica

indice de Entrada | Fusible o MCB Tamaiio de cable Nominal Longitud Recomendado
potencia Corriente (tipo B) maximo Corriente | maxima del Freno
de salida | cable del motor Resistencia
o [ op | 3 [ Woui [ o [mw [awoskemi| A [ m [ # | o

2 0,75 1 2,5 10 6 8 8 21 100 330 600

2 1,5 2 3.7 10 8 8 31 100 330 300

2 2,2 3 49 10 10 8 8 4, 100 330 200

2 4 5 7,8 10 10 8 8 6,5 100 330 150

2 55 75 10,8 16 15 8 8 9 100 330 100

3 75 10 14,4 16 20 8 8 12 100 330 80

3 1 15 20,6 25 30 8 8 1% 100 330 50

3 15 20 26,7 32 35 8 8 22 100 330 33

4 18,5 25 34 40 45 16 5 28 100 330 33

4 22 30 41,2 50 60 16 5 34 100 330 22

4 30 40 495 63 70 16 5 43 100 330 22

5 37 50 62,2 80 80 35 2 54 100 330 16

5 45 60 758 100 100 35 2 65 100 330 12

6 55 75 90,9 125 125 150 300MCM 78 100 330 12

o} 75 100 108,2 125 150 150 300MCM 105 100 330

6 Q0 125 1277 160 175 150 300MCM 130 100 330 8

6 110 150 160 200 200 150 300MCM 150 100 330 8

NOTA

» |os valores indicados se aplican a una temperatura ambiente de 40 °C. Para obtener informacién sobre la disminucién de la
capacidad, consulte la seccién 10.5.1. Disminucién de la capacidad para temperatura ambiente.

* la unidad esté protegida contra los cortocircuitos de la salida de potencia a proteccién de fierra para todas las longitudes
nominales, tamafios y fipos de cable.

* |a unidad frifésica puede conectarse a una alimentacién monofésica cuando la corriente de salida esté reducida al 50 %.

= las longitudes maximas de los cables aquf indicadas se basan en las limitaciones del hardware y NO tienen en cuenta ningin
requisito de cumplimiento de ninguna norma CEM. Para mds informacién, consulte el apartado 4.13. Instalacién conforme a
CEM.

* lalongitud de cable méxima del motor indicada se aplica para usar un cable de motor blindado. Al utilizar un cable sin blindaje,
el limite de longitud maxima del cable se puede incrementar en un 50 %. Al utilizar la bobina de salida recomendada por
Invertek Drives, el limite de longitud méxima del cable se puede incrementar en un 100 %.

* |a conmutacién de salida PWM desde cualquier inversor cuando se utiliza con una longitud de cable del motor larga puede
ocasionar un incremento en la tensién en los terminales del motor, dependiendo de la longitud y de la inductancia del cable del
motor. El tiempo de subida y la tensién de pico pueden afectar a la vida de servicio del motor. Invertek Drives recomienda emplear
una bobina de salida para longitudes de cable del motor de 50 m o mds para garantizar una buena vida de servicio del motor.

* Para el tamafio de marco 8 de IP20, los modos de control de velocidad y par vectorial pueden no funcionar correctamente con
cables de motor largos y filtros de salida. Se recomienda operar en modo V/F solo para longitudes de cable superiores a 50 m.

» los tamafios de los cables de alimentacion y del motor deben estar dimensionados de acuerdo con los codigos o regulaciones
locales del pais o drea de instalacion.

» Para una instalacién conforme a UL, utilice un cable de cobre con un indice de temperatura de aislamiento minima de 70 °C, fusibles
UL de clase CC o clase J (excepcién: debe utilizarse la serie Eaton Bussmann FWP para los modelos de tamafio 6A y 6B 1P20).
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10.3. Requisitos de alimentacion de entrada

Tensién de Voltaje RMS 200 - 240 para unidades clasificadas de 230 voltios, +/- 10 % de variacién permitida.
limentacic¢

almeniacton 380 - 480 voltios RMS para unidades de 400 voltios, con una variacién permitida de +/- 10 %.

500 - 600 voltios RMS para unidades de 600 voltios, con una variacién permitida de +/- 10 %.

Desequilibrio Méxima variacién de tension del 3 % entre las tensiones de fase - fase permitida.

Todas las unidades Optidrive Eco disponen de control de desequilibrio de fases. Un desequilibrio de fase de > 3 %
provocard el disparo de la unidad. Para los suministros de insumos que fienen un desequilibrio de suministro superior
al 3 % (normalmente el subcontinente indio y partes de Asia Pacffico, incluida China) Invertek Drives recomienda

la instalacién de reactores de linea de entrada. Como alternativa, las unidades pueden funcionar como unidad
monofdsica con una reduccién de potencia del 50 %.

Frecuencia 50 - 60Hz + / - 5 % de variacion.
Capacidad méxima La corriente de cortocircuito maxima permitida en los terminales Optidrive Power, tal como se define en [EC60439-1, es:
de corriente de
cortocircuito de Variadores de entrada monofdsicos de 230V | 5kA
suministro Variadores de entrada trifésicos de 230V 100kA
Variadores de entrada trifésicos de 400 V T00kA
Variadores de entrada trifasicos de 600 V TO0kA

10.4. Informacion adicional para instalaciones con aprobacién UL

Optidrive P2 estd disefiado para cumplir los requisitos UL Con el fin de garantizar un total cumplimiento, se debe respetar

plenamente lo siguiente.

Requisitos de alimentacion de entrada

Capacidad de Consulte la seccién 10.3. Requisitos de alimentacién de entrada para conocer los limites méximos de capacidad de
corfocircuito cortocircuito del suministro.
Los limites se aplican como amperios de cortocircuito simétricos con el voltaje de suministro méximo especificado
cuando estdn profegidos por fusibles UL tipo J o CC (excepcioén: la serie FWP de Eaton Bussmann debe usarse para
modelos de tamafio 6A y 6B IP20).

La conexion de la fuente de alimentacion entrante debe ser de acuerdo con la seccién 4.3. Conexidn de la alimentacion de entrada.

Todas las unidades Optidrive P2 estan disefiadas para su instalacion en interiores en entornos confrolados que cumplan las limitaciones que se
muestran en la seccion 10.1. Medioambiental.

La proteccién del circuito derivado debe instalarse de acuerdo con los cédigos nacionales pertinentes. Los valores nominales v tipos de fusibles
se muestran en la seccién 10.2. Indices de potencia de entrada/salida y de corriente.

los cables de potencia y del motor deben seleccionarse de acuerdo con los datos que se muestran en la seccién 10.2. Indices de potencia de
entrada/salida y de corriente.

Las conexiones de los cables de alimentacion y los pares de apriete se indican en el capitulo 3.4. Instalacidn después de un periodo de almacenamiento.

Optidrive P2 proporciona proteccién contra sobrecarga del motor de acuerdo con el Cédigo Eléctrico Nacional (EE. UU.).

* Cuando no se instale o no se utilice un termistor de motor, la retencién de la memoria de sobrecarga térmica debe habilitarse estableciendo
P4-12 =1.

» Cuando se coloca un termistor de motor y se conecta a la unidad, la conexién debe realizarse de acuerdo con la informacién que se muestra
en la seccién 4.7 Conexiones de la caja de terminales del motor.

Para instalaciones canadienses: la supresién de sobretensiones transitorias se instalard en el lado de la linea de este equipo y tendrd la
capacidad indicada a continuacién, adecuada para la categoria de sobretension Il 'y proporcionard profeccién para una resistencia nominal a
los impulsos de picos de voltaje de 2,5 kV.

., ) . ) Proteccién contra sobretensiones fase-fase Proteccién contra sobretensiones fase-tierra
Tensién de alimentacién de la unidad - ) i :
Tensién nominal Tensién nominal
200 - 240V CA+ /- 10 % 230V CA 230V CA
380-480VCA+/-10% 480V CA 480V CA
500-600VCA+/-10% 600V CA 600V CA

10.5. Informacion sobre disminucion de la capacidad

La disminucion de la capacidad de corriente de salida continua méxima de la unidad se requiere cuando:

» Elfuncionamiento se efectie a una temperatura ambiente que exceda de 40 °C/ 104 °F para unidades encapsuladas (sin
aprobacion UL).

» Elfuncionamiento se efectie a una altitud que exceda de 1000 m/3281 ft.

= Funcionamienfo con una frecuencia de conmutacion efectiva superior a los 8 kHz para los modelos IP20 y a los 4 kHz para los
modelos IP55/IP66.
Los siguientes factores de disminucién de potencia deben aplicarse cuando se manejen las unidades fuera de dichas condiciones.
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10.5.1. Disminucién de la capacidad para temperatura ambiente

Tipo de carcasa Temperatura maxima sin Disminucion en Temperatura ambiente de funcionamiento
disminucién de capacidad maxima admisible sin disminucién de
(Aprobacion UL) potencia (sin aprobacién UL)
IP20 50°C / 122°F N/A 50°C
IP55 40°C / 104°F 1,5 % por °C (1,8 °F) 50°C
P66 40°C / 104°F 2,5 % por °C (1,8 °F) 50°C

10.5.2. Disminucién de la capacidad para altitud

Tipo de carcasa Altitud maxima sin Disminucion en Disminucion en Maximo permitido
disminucién de potencia

P20 1000 m / 3281ft 1 % por 100 m/328 fi 2000 m / 6562 fi 4000 m / 13123 ft
P55 1000 m / 3281 fi 1 % por 100 m/328 fi 2000 m / 6562 ft 4000 m / 13123 ft
P66 1000 m / 32811t 1 % por 100 m/328 ft 2000 m / 6562 ft 4000 m / 13123 ft

10.5.3. Disminucién de capacidad para la frecuencia de conmutacién

Frecuencia de conmutacién (cuando esté disponible)

carcasa
P20 N/A N/A 20% 30% 40% 50%
IP55 N/A 10% 10% 15% 25% N/A
P66 N/A 10% 25% 35% 50% 50%

10.5.4. Ejemplo de aplicacién de factores de la disminucién de capacidad
Una unidad IP66 de 4 kW ha de utilizarse a una altitud de 2000 metros sobre el nivel del mar, con una frecuencia de conmutacion
de 12 kHz y una temperatura ambiente de 45 °C.

De la tabla anterior podemos observar que la corriente nominal de la unidad es de 9,5 amperios a 40 °C. En primer lugar, aplique
la disminucién de potencia de la frecuencia de conmutacién, 12 kHz, disminucion del 25 %

9,5 amperios x /5 % = 7,1 amperios Ahora aplique la disminucién para una temperatura ambiente mdas elevada, 2,5 % por °C por
encimade 40°C=5%x2,5%=12,5

71 amperios x 87,5 % = 6,2 amperios Ahora, aplique la disminucién para la alfitud por encima de 1000 metros, 1 % por 100 m por
encimade 1000 m=10x1%=10%

79 amperios x 90 % = 5,5 amperios de corriente continua disponible.

Sila corriente del motor requerida excede de este nivel, serd necesario uno de estos dos:

» Reducir la frecuencia de conmutacién seleccionada.

» Emplear una unidad con una potencia nominal mdas elevada y repetir el célculo para asegurar que se dispone de suficiente
corriente de salida.

10.6. Filtro CEM interno y varistores - Procedimiento de desconexion

10.6.1. Modelos de unidad I1P20

Todos los modelos Optidrive P2 ofrecen un método sencillo para desconectar el filiro CEM interno y los varistores de proteccién
contra sobrefensiones, refirando completamente los tornillos que se muestran a continuacién. Esto solo debe llevarse a cabo cuando
sea necesario, por ejemplo, en casos como el de los suministros IT o sin potencial a tierra, en los que la tension de fase a tierra
puede superar la tension de fase a fase.

El tornillo de desconexién del filtro CEM estd etiquetado como «EMCo.

El tornillo de desconexién de los varistores de proteccién contra sobretensiones esté claramente etiquetado como «VAR>.

82 | Guia del usuario de Optidrive P2 | Versién 3.09 www.invertekdrives.com



Tamaios de marco
2y3

Los tornillos de
desconexién del filtro
CEM y del varistor se
encuentran en el lado
izquierdo del producto
cuando se mira desde la
parte frontal. Retire ambos
tornillos por completo.

Tamanos de marco 5

Las unidades de tamafio

5 tienen puntos de
desconexién del filtro CEM
situados Unicamente en la
cara frontal de la unidad,
como se muestra.

10.6.2. Modelo IP55

Tamanos de marco 4

Las unidades de tamafio

4 tienen puntos de
desconexién del filiro CEM
sittados Unicamente en la
cara frontal de la unidad,
como se muestra.

Tamano de marco
6a/6b

Las unidades de tamafio de
marco 6a/6b tienen puntos
de desconexion del filtro
CEM situados Unicamente
en la cara frontal de la
unidad, como se muestra.

©£1500 1 000
PATAY

EMC___+ BR -

[ A\

L

] O

Estos modelos requieren el desmontaje para desconectar el filtro CEM. La desconexién debe ser llevada a cabo tnicamente por los
socios de servicio aprobados de Invertek Drives.

10.6.2. IP66 uvitvoeringen

lolol lolol

12345678910Mm

L1 L2/N L3

EMC

&)/
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11. Resolucion de problemas

11.1. Mensajes de fallos

Codigo

de fallo
no-Fok
Ol -4

OL-br

{.E-ErP

PS-ErP

O-uock

H-uoLk
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02

03

04

05

06

04

Mensaje TFT
Descripcion

No hay fallo

Sobrecorriente canal
del freno

Sobrecarga del resistor
de frenado

Disparo de
sobrecorriente

La unidad se ha
disparado en
sobrecarga tras
suministrar > 100 % del
valor en P1-08 durante
un perfodo de tiempo

Sobrecorriente del
hardware

Sobretensién en el bus

CcC

Subtensién en el bus

cC

| Versién 3.09

Accién correctiva

Visualizado en PO-13 si no hay fallos grabados en el registro.

Asegirese de que el resistor de frenado conectado se encuentre por encima del nivel minimo
admisible para la unidad: remitase a los indices mostrados en la seccién 10.2. Indices de potencia
de enfrada/salida y de corriente.

Compruebe el resistor de frenado y el cableado ante posibles corfocircuitos.

El software de la unidad ha determinado que el resistor de frenado tiene sobrecarga y se dispara
para proteger el resistor. AsegUrese siempre de que el resistor de frenado esté funcionando dentro
de su pardmetro disefiado antes de realizar cualquier cambio de pardmetro o del sistema.

Para reducir la carga en el resistor, incremente el tiempo de deceleracion, reduzca la inercia de
carga o afiada més resistores de frenado en paralelo, observando el valor de resistencia minimo
para la unidad en uso.

El fallo ocurre en habilitacién de la unidad

Compruebe el motor y el cable de conexion al motor en cuanto a cortocircuitos fase-fase y fase-
tierra.

Compruebe la carga mecdnicamente anfe una condicién de atasco, blogueo o estfancamiento.
Asegurese de que los pardmetros de la placa de identificacion del motor estén introducidos
correctamente: P1-07 P1-08, P1-09.

Si estd funcionando en el modo vectorial (P4-01 — O o 1), compruebe también el factor de
potencia del motor en P4-05 y aseguirese de que se ha completado con éxito una sintonizacion
automdtica para el motor conectado.

Reduzca el ajuste de la tension de refuerzo en P1-11.

Incremente el tiempo de rampa ascendente en P1-03.

Si el motor conectado posee un freno de retencién, asegirese de que el freno estd conectado y
controlado correctamente, y que se libera correctamente.

El fallo ocurre durante la marcha

Si estd funcionando en el modo vectorial (P4-01 - O o 1), reduzca la ganancia del bucle de

velocidad en P4-03.

Compruebe para examinar si los puntos decimales estdn parpadeando (unidad en sobrecargal e
incremente la tasa de aceleracion o reduzea la cargo.

Compruebe si la longitud del cable del motor se encuentra dentro del limite especificado para la
unidad pertinente en la seccion 10.2.

Asegurese de que los parametros de la placa de identificacion del motor estén introducidos
correctamente en P1-07, P1-08 y P1-09.

Si estd funcionando en el modo vectorial (P4-01 — O o 1), compruebe también el factor de
pofencia del motor en P4-05 y asegurese de que se ha completado con éxito una sintonizacion
automdtica para el motor conectado.

Compruebe la carga mecdnicamente para asegurarse de que esté libre y de que no se atasca o
bloguea ni existen ofros fallos mecdnicos.

Compruebe el cableado hasta el motor y el motor en cuanto a cortocircuitos fase a fase y fase
a tierra. Desconecte el motor y el cable del motor y repita el ensayo. Si la unidad se dispara
sin ningGn mofor conectado, deberd reemplazarse, y comprobar y volver a ensayar el sistema
completamente antes de que se insfale una unidad de reemplazo.

El valor de la tension de bus CC puede visualizarse en PO-20.
Un registro histérico se guarda a intervalos de 256 ms antes de un disparo en el pardmetro PO-36.

Este fallo estd causado generalmente por un exceso de energia regenerativa que estd siendo
transferida desde la carga de vuelta a la unidad. Cuando esté conectada una carga fipo inercia
elevada o sobre arrastre.

Siel fallo ocurre en la parada o durante la deceleracién, incremente el tiempo de la rampa de
deceleracién P1-04 o conecte un resistor de frenado adecuado a la unidad.

Si estd funcionando en el modo vectorial, reduzca la ganancia del bucle de velocidad en P4-03.
Si estd funcionando en control PID, asegurese de que las rampas estén activas reduciendo P3-11.

Esto ocurre de manera rutinaria cuando se desconecta la alimentacién.

Si esto ocurre durante la marcha, compruebe la tensién de suministro entrante y todas las
conexiones en la unidad, fusibles, contactores, etc.
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Codigo

de fallo

U-t

P-dEF

E'tl‘ P

5C-065

FLE-dc

P-1055

ko O-!

ER-FLE

dAER-F

4-20F

dAER-E

U-dEF

F-PEtc

FAn-F

0-hERE

O-korf

09

22

23

24

Mensaije TFT
Descripcién

Sobretemperatura en el
disipador de calor

Subtemperatura

Se han cargado los
pardmetros de fabrica
por defecto

Disparo externo

Fallo de

comunicaciones

Ondulacion CC

excesiva

Pérdida de fase de

entrada

Sobrecorriente
instanténea en la salida

de la unidad

Termistor defectuoso en
el disipador de calor

Fallo de la memoria
intferna

Sefial 4-20 mA perdida

Fallo de la memoria
inferna

Parémetro de usuario
por defecto

Sobretemperatura del
motor PTC

Fallo del ventilador de
refrigeracién

Temperatura ambiente
alta

Limite del par maximo
excedido

www.invertekdrives.com

Accién correctiva

La temperatura del disipador de calor puede visualizarse en PO-21.

Un registro histérico se guarda a intervalos de 30 segundos antes de un disparo en el pardmetro PO-38.
Compruebe la temperatura ambiente de la unidad.

Asegurese de que el ventilador de refrigeracion intero de la unidad estd funcionando.
Asegurese de que el espacio requerido alrededor de la unidad segin se muestra en las secciones
3.5. Dimensiones mecdnicas y peso hasta 3.10. Directrices para el montaje (unidades IP66)

ha sido respetado y que la ruta del flujo de aire de refrigeracion hacia y desde la unidad no estd
restringida.

Reduzca el ajuste de la frecuencia de conmutacién efectiva en el parémetro P2-24.

Reduzca la carga en el motor,/unidad.

El disparo se produce cuando la temperatura ambiente desciende de -10 °C. La temperatura
debe elevarse por encima de -10 °C con el fin de arrancar la unidad.

Pulse la tecla STOP. la unidad estd lista ahora para configurarse para la aplicacién requerida.

Disparo externo solicitado en los terminales de entrada de control. Algunos ajustes de P1-13
requieren un contacto normalmente cerrado para proporcionar un medio externo para disparar la
unidad en el caso de que un dispositivo externo desarrolle un fallo. Si hay conectado un termistor
del motor, compruebe si el motor estd demasiado caliente.

Comunicaciones perdidas con el PC o el teclado numérico remoto. Compruebe los cables y las
conexiones a los dispositivos externos.

El nivel de la tension de ondulacion del bus CC puede visualizarse en el pardmetro PO-16.

Un registro histérico se guarda a intervalos de 20 ms antes de un disparo en el pardmetro PO-37.
Compruebe que todas las fases frifésicas de suministro estén presentes y dentro del 3 % de
tolerancia de desequilibrio del nivel de tensién de suministro.

Reduzca la carga del motor.

Si el fallo persiste, péngase en contacto con su socio comercial de Invertek Drives.

Unidad prevista para el uso con un suministro trifdsico, una fase de enfrada ha sido desconectada
o se ha perdido.

Remitase al fallo 3 mds arriba.

Remitase a su socio comercial de Invertek.

Parémetros no guardados, valores por defecto recargados.
Inténtelo de nuevo. Si el problema reaparece, remitase a su distribuidor autorizado IDL.

La sefial de referencia en la entrada analégica 1 o 2 (terminales 6 o 10) ha caido por debajo
del umbral minimo de 3 mA. Compruebe la fuente de sefial y el cableado hasta los terminales
Optidrive.

Pardmetros no guardados, valores por defecto recargados.

Inténtelo de nuevo. Si el problema reaparece, remitase a su distribuidor autorizado IDL.

Se han cargado los valores por defecto de los parédmetros del usuario. Pulse la tecla Stop.
El dispositivo del motor conectado PTC ha provocado que se dispare la unidad.
Compruebe y sustituya, en caso necesario, el ventilador de refrigeracién interno de la unidad.

La femperatura medida en torno a la unidad se encuentra por encima del limite de funcionamiento
de la unidad.

Asegurese de que el ventilador de refrigeracion interno de la unidad esté funcionando.

Asegurese de que el espacio requerido alrededor de la unidad segin se muestra en las secciones
3.5. Dimensiones mecdnicas y peso hasta 3.10. Directrices para el montaje (unidades IP66) ha
sido respetado y que la ruta del flujo de aire de refrigeracion hacia y desde la unidad no estd
restringida.

Incremente el flujo de aire de refrigeracién hasta la unidad.
Reduzca el ajuste de la frecuencia de conmutacién efectiva en el pardmetro P2-24.
Reduzca la carga en el motor/unidad.

El limite del par de salida ha excedido la capacidad de la unidad o el umbral de disparo.
Reduzca la carga del motor o incremente el tiempo de aceleracion.
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Codigo

de fallo
U-torq

OUE-F

Sko-F

Erc-0 1

SP-Err

Enc-03

Erc-04

Enc-05

Enc-0B

REF-0 1

REF-OF

REF-03

REF-04

REF-05

PR-5E9

OUE-Ph

Sc-FO !

Sc-FOc

Sc-FO3

Sc-FO4

26

29

30

32

33

34

35

40

42

43

44

45

49

50

51

53

Mensaje TFT
Descripcién

Par de salida
demasiado bajo

Fallo en la salida de la

unidad

Error en el circuito
interno STO

Fallo en la
refroalimentacién del
codificador

Error de velocidad

Fallo en la
refroalimentacién del
codificador

Fallo en la
retroalimentacién del
codificador

Fallo en la
refroalimentacién del
codificador

Fallo en la
refroalimentacién del
codificador

Sinfonizacién
automadtica fallida

Secuencia de fases de
alimentacién incorrecta

Pérdida de fase de

salida

Fallo comunicaciones

Modbus

Disparo de
comunicaciones CAN
Open

Fallo en el médulo
opcional de
comunicaciones

Disparo de
comunicaciones de
tarjeta ES
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Accién correctiva

Activo solamente cuando esté habilitado el control del freno de gria P2-18 = 8. El par
desarrollado antes de liberar el freno de retencién del motor se encuentra por debajo del umbral
preajustado. Péngase en contacto con su socio comercial Invertek de su localidad para obtener
mds informacién acerca del uso del Optidrive P2 en aplicaciones de grias.

Fallo en la salida de la unidad.
Remitase a su socio comercial de Invertek.

Pérdida de comunicacion/datos con el codificador.

Error de velocidad. El error entre la velocidad medida en la retroalimentacién del codificador o la
velocidad estimada del rotor es mayor que el limite preajustado permitido. En el funcionamiento
en modo gria, esta proteccién estd siempre activa aungue no haya ningtn codificador instalado.
La velocidad del motor se desvia de la velocidad prevista del motor por un error mayor que el
establecido en el parametro limite P6-07.

Recuento del codificador PPR incorrecto fijado en pardmetros P6-06.

Fallo en el canal A del codificador.

Fallo en el canal B del codificador.

Fallo en los canales Ay B del codificador.

La resistencia del estator del motor medida varfa entre los fases. Asegurese de que el motor esté
correctamente conectado vy libre de fallos. Compruebe la resistencia y el equilibrio correctos de
los bobinados.

La resistencia del estator del motor medida es demasiado grande. Asegurese de que el motor estd
correctamente conectado vy libre de fallos. Compruebe que el indice de potencia se corresponde
con el indice de potencia de la unidad conectada.

La inductancia medida del motor es demasiado baja. Asegurese de que el motor estd
correctamente conectado y libre de fallos.

La inductancia medida del motor es demasiado grande. Asegurese de que el motor estd
correctamente conectado v libre de fallos. Compruebe que el indice de potencia se corresponde
con el indice de potencia de la unidad conectada.

Los pardmetros medidos del motor no son convergentes. Asegurese de que el motor estd
correctamente conectado v libre de fallos. Compruebe que el indice de potencia se corresponde
con el indice de potencia de la unidad conectada.

Se aplica tnicamente a las unidades con tamafio de marco 8, indica que la secuencia de fase de
suministro de la potencia entrante es incorrecta. Alguna de las 2 fases puede ser permutada.

Una de las fases de salida del motor no estd conectada a la unidad.

No se ha recibido un telegrama valido Modbus dentro del limite de tiempo de control establecido

en P5-05.

Compruebe que el maestro de red/PLC sigue funcionando.
Compruebe los cables de conexion.

Incremente el valor de P5-05 a un nivel adecuado.

No se ha recibido un telegrama CAN open vélido dentro del limite de tiempo de control
esfablecido en P5-05.

Compruebe que el maestro de red,/PLC sigue funcionando.
Compruebe los cables de conexion.
Incremente el valor de P5-05 a un nivel adecuado.

Se ha perdido la comunicacién interna con el médulo opcional de comunicaciones insertado.
Compruebe que el médulo se encuentra correctamente insertado.

Se ha perdido la comunicacién interna con el médulo opcional insertado.
Compruebe que el médulo se encuentra correctamente insertado.
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12. Clasificacion eficiencia energética

Por favor escanee el Cédigo QR o visite wwwi.invertekdrives.com/ ecodesign para conocer

mds sobre la directiva Ecodesign asf como para clasificacion de productos especificos y datos de
perdida de carga parcial de acuerdo con IEC 61800-9-2:2017.
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