i
Comando de Velocidad| | 1L l_

'” Restaurar parametros FO5.00-01-02-04 FOG.CS - FORCCE

Seleccion de la entrada digital DI1 DI2- DI3 DI4 y DI51 | Seleccion de la salida YO, Relé T1

y = Sin operacion =

Sin Funcién Sin Funcién

= VPor defecto sin param. motor Giro hacia adelante Variador en marcha

. | — | Giro hacia atras — | Marcha hacia atras
=_ Potenc.Keypad =13 Borrar todos los defectos C C
—;l - :: Operacion a tres hilos :: Marcha hacia adelante
C- Analoglca Al | Manual (Jog) Adelante | Alarma
l_-l: Pulsos ':—l Manual (Jog) Atras Alarma

Paro controlado. Parada Externa

Modbus

Rearme emergencia Variador tensién entrada baja

Maxima frecuencia de salida

Reset Fallo

Variador preparado

Minima frecuencia de salida

{
| Control U/D| || FLI
' PID F

Entrada fallo externo Frecuencia 1 detectada

Limite bajo de frecuencia (minima)

O PLCinterno ||| FLii.

Incrementar frecuencia (potenciometro UP) “ ! | Frecuencia 2 detectada

Aceleracion.

Decrementar frecuencia (potenciometro DOWM) Il | Frecuencia alcanzada

M Opcion tar | |[FOL.

Borrar potencidmetro motorizado Velocidad cero

Desaceleraciéon

|
[
I Multi velocidad | || 1

Cambiar canalAa B Frecuencia superior alcanzada

Cambio frecuencia a canal A Frecuencia inferior alcanzada

Cambio frecuencia a canal B Programa en Run

Multi velocidad terminal 1

Programa realizado

Comando de marcha [ c
AR
e Key pad I M

] L
r '_= Multi velocidad terminal 2 '—= PID Fedback excede el limite
; L ] : - : ol , —
== 1t Numero de i | Multi Velocidad terminal 3 i=i | PID Fedback por debajo del limite
— TIC.U asclavo = Terminal -: : - - ': i6
Li- 8-N-2 - = | Multi Velocidad terminal 4 = | Desconexién del fedback del PID
i 8E1| FIZ02 Commicacen o 1200009 [ I MODBUS = =
L 8-E _ Comiicacion * 2400 bps . 1| | Cancelar control PID '~ Frenado consumiendo energia
!ﬁ, g'ﬁ':]l C'Fl m— Formato de ':' 4800 bps —_H —_'l
=I- 8-N- TIDLUC pat - = i
= I:a ost —— '5: 9600 bps l__l_ PID pausa ,-_,-_ Paro de emergencia
o Fig. O3 rormatoTERLS, E: 19200 bps ~ =| Cambio caracteristicas PID —" =| Sobrecarga pre-alarma salida 1
| C
EEE o ryy Fallodurantela i S ibe 3| cambio parametros PID -' !l Baja Carga pre-alarma salida 2
3=on ||" =2 comunicacion - 57600 bps C g
120 OHM | PID activacion 1 ' || Aviso del variador
# ——— = —
[T O TOTTTND | @6’ = ' 5| PID activacion 2 =1 | Aviso de temperatura de variador
M4 Y 2VGNDAN &l AD A+B-|| TA TB T =\C — =9 o
! : L= H‘l 1 E'IZI PID activacién 3 :, ~'| Salida de sobre temperatura motor.
F ﬂ:' I-” NUmero de polos motor (4) 8 w ,:"—= PID Fedback 1 :=L= Salida de pausa en Run
— = Z 2] == ==
Fr=l:l =_=I:' Potencia motor en KW (@] EJ g KA1 > E'H PID Fedback 2 ::'_—| Indicacion de limite de par
= :I:I.:l—l K7 % { 23] PID Fedback 3 25| velocidad fimite.
:—: el ' ” Frecuencia motor © = K2 — ==
————— o . := :_: Programa PLC RUN :l' = Comparador 1
| Velocidad de motor en rpm. ) "6 :” Programa PLC reset :“: Comparador 2
[ o T o P . . == —
| Tension del motor. O E LI = Multivelocidad | 7! | Aceleracion seleccion terminal 1
s FUS.O0=1  Di1 Adelante = ” a———
| Corriente en amperios motor -+ O :_'::l:":: I—' _: ' =} = Aceleracion seleccion terminal 2
[t S e W [ Diz Atras P [
©

1 Suspender aceleracion
Di3 Entrada seleccion K1 ==
l-: —= '—| Cambio frecuencia entrada
{  Di4 Entrada seleccién K2 —r—
-|:—| Cambio frecuencia pausa

|| [: Sin autotuning

= Tuning en rotacion

arame

Cambio frecuencia reset

= || Tuning estatico.

P

Velocidad

3[—: Pulsador display self test

Salida digital

= X4 medida de frecuencia

'—: ﬂ Disparo de temporizador

<24V

'—“ Borrar temporizador

== | Terminal de reloj de contaje

v

Terminal de borrado de temporizador.

] GND

4| comando de freno DC

L“_I Terminal de preexcitacion

O|@0| el eo
® 00 0e0 03
@0 00O 0 00|3

Guia Rapida AC10

—= H Marcha cambio a terminal




e inE b o T T T I o Tl TRl T ]
: L“_L_'” Restaurar parametros cOgon-o-n2-03 e

¥ v _,,,l—t.;v Comando de Velocidad I Y o 8w g
il o “!‘ O m l-l . ) Seleccion de la entrada digital DI1 DI2- DI3 DI4 y DI51 Seleccion de la salida YO, Relé T1
v | s i Sin operacion i ; z ] i i6
e ISLEL I .ﬂm: i (5555 IR L }i | Sin Funcién L} | Sin Funcién
" | |
|

Key pad i~ — |[Por defecto sin param. motor = Giro hacia adelante Variador en marcha

—!' | Giro hacia atras

Marcha hacia atras

Cambiar canal Aa B Frecuencia superior alcanzada

. - _ [
=_ Potenc.Keypad 3 Borrar todos los defectos L : : C :
= = Operacion a tres hilos = | Marcha hacia adelante
; 2 Analdgica Al1 ¥ T
- ' | Manual (Jog) Adelante [ Alarma
'-|: Pulsos 5, | Manual (Jog) Atras 5 | Alarma
° FI MOd bUS E‘ Paro controlado. E' Parada Externa
= it o ; ; | Rearme emergencia ™| Variador tension entrada baja
—— i = Control U/D| | . | Méaxima frecuencia de salida _| _|!
cb ] @, 1= = el Mini ; 2 d lid : : Reset Fallo H Variador preparado
S . _ ) — - INiImMma frecuencia ae sallda = — -
"' 8-l TA_TB H‘l L P I D J '—: :=: —: '—l Entrada fallo externo '—: Frecuencia 1 detectada
- — ; 'NElLE .. . . .. = =
'—: PLC interno [ Limite bajo de frecuencia (minima) “_: Incrementar frecuencia (potenciometro UP) “_: Frecuencia 2 detectada
“ OpC|On tar :—: ” .—' .—' Aceleracion. ” Decrementar frecuencia (potencismetro DOWM) ” Frecuencia alcanzada
L | i = | Borrar potenciémetro motorizado | Velocidad cero
Il Multi velocidad | | i-Lii. =i || Desaceleracion = i
=

Cambio frecuencia a canal A Frecuencia inferior alcanzada

Cambio frecuencia a canal B Programa en Run

Comando de marcha | SR c
i

[N

Multi velocidad terminal 1 Programa realizado

[ [
‘*ﬂndbus : : Key pad n- M '-= Multi velocidad terminal 2 '-= PID Fedback excede el limite
; L i - - : 0l . —
—i1= 1 Numero de ¢ | Multi Velocidad terminal 3 = | PID Fedback por debajo del limite
_ iU esclavo : Terminal :' :'
Li- 8-N-2 ! | Multi Velocidad terminal 4 ! | Desconexion del fedback del PID
F e Eq||Fi2 02 Sauds L1 1200 bps l MODBUS =! =!
L 8-E- : STz O] I 2400 bps | L= ' L{| Cancelar control PID | Frenado consumiendo energia
=9 g'ﬁ';] Fie 0o Formato de 2 4800 bps —'ﬁ -I-
- 6-N- . Dat — L i
_ - atos —— § 9600 bps l__l_ PID pausa l__l__l Paro de emergencia
o Fig. Q3 Formato: 0=N3, ' 19200 bps = =l Cambio caracteristicas PID pul : Sobrecarga pre-alarma salida 1
] 'IE 4 o Fallo durante la ;' 38400 bps g :I:I i 4 :Il-l i i
— g Ny comunicacion o1 57600 bps ,: | Cambio parametros PID EE‘ Baja Carga pre-alarma salida 2
120 OHM —“—: PID activacion 1 ,_—“:} Aviso del variador
—— —— =
E‘p [OTOTOTOTOTOINTITD @S‘ (= ' 5| PID activacion 2 =1 | Aviso de temperatura de variador
X4 Y 4/ GND 10V Al AD Ad-B-U| TA TB T T — ==
= LR 1l E'L-l PID activaciéon 3 ::,_—' Salida de sobre temperatura motor.
:‘I :l-' I “ Numero de polos motor (4) 8 w E"-: PID Fedback 1 E:'—l Salida de pausa en Run
= z 2} —r— = =
_____ : z ] 21T [ indicacion de limi
:_: =l_l : =I Il Potencia motor en KW &) 2 E 5{, i | PID Fedback 2 =j'=| Indicacion de limite de par
=|‘|: Sar—— 7)) s o, 5| PID Fedback 3 =5 | Velocidad limite.
[ :-g B o =I11| Programa PLC RUN 71| comparador 1
L - :” Programa PLC reset :“: Comparador 2
= ne = nw O e Rl _— = ==
Ly 1= Tension del motor. o E L= Multivelocidad _=|_| Aceleracion seleccion terminal 1 O
T bl Crc =t . e
) | _l ) “_ Corriente en amperios motor <= L Dit1 Adelante —: ~{ Aceleracion seleccion terminal 2
I gy ] ()] ()] Fﬂ'—-' ﬂ:::‘ Di2 Atras —_—— )
xRzl E Si totuni o e S ::'—: Suspender aceleracion
[ g I | In autotuning E FLU=.LIC =10 Di3 Entrada seleccién K1 == - -
‘(U CEE S ' B = Cambio frecuencia entrada ‘ i 1
" ||Tuning en rotacién FLISLLIZI=1 | Di4 Entrada seleccion K2 == s <
| L(G —= :-| Cambio frecuencia pausa
pu Tuning estatico ar ; ;
= . - Cambio frecuencia reset
L al K1 K2 K3 Velocidad == ®
—t 1= | Pulsador display self test
i 2 i i iqi Ch FU =L ©
Sallda Analoglca Salida dlgltal O O O rLuu :='-—: X4 medida de frecuencia e~
-l ==
; ® O O e R LM Disparo de temporizador Q.
+24V i T ‘CU
b O @ O (I U [ 1 | Borrar temporizador
] o o O F:'—:E{E} '—:,:—' Terminal de reloj de contaje m
o# TN I 2 Terminal de borrado de temporizador.
= O O ® A R =] P CU
U TN Tl '-:'—: Comando de freno DC \ m—
® O ® ot i — . — =
E10 AE '—:'—l Terminal de preexcitacion
O ‘ . VLU '—“:—: Marcha cambio a terminal ‘ ! ’




