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Instrucciones de seguridad

iGracias por adquirir un producto de CG Drives &
Automation!

Antes de comenzar la instalacién, la puesta en marcha o
encendido de la unidad por primera vez, es muy importante
que lea con atencién este manual de instrucciones.

En este manual o en el producto pueden aparecer los
siguientes simbolos. Consulte siempre estos simbolos antes
de continuar.

NOTA: Informacion adicional que ayuda a evitar
problemas.

iPRECAUCION!

No respetar las instrucciones que incluye
puede causar fallos de funcionamiento o
dafios en el arrancador progresivo.

jADVERTENCIA!

No respetar las instrucciones que incluye
puede causar lesiones graves a usuario, asi
como dafios importantes en el arrancador
progresivo.

Seguridad

El arrancador progresivo deberfa instalarse en un armario o
en una sala de control eléctrica.

» Elarrancador debe ser instalado por personal cualificado.

¢ Desconecte todas las fuentes de alimentacién antes de
realizar tareas de mantenimiento.

*  Utilice siempre fusibles lentos, p. ¢j.
del tipo gl, gG para proteger el cableado y evitar
cortocircuitos. Para proteger los tiristores contra
corrientes de cortocircuito, se recomienda usar fusibles
rdpidos. La garantia habitual es vdlida aunque no se
utilicen fusibles rdpidos.

Personal de mantenimiento y
funcionamiento

1. Lea todo el manual de instrucciones antes de instalar y
poner el equipo en funcionamiento.

2. Durante todos los trabajos (funcionamiento,
mantenimiento,reparaciones, etc.), siga los
procedimientos de desconexién de estas instrucciones,
as{ como cualquier otra instruccién de funcionamiento
para la médquina o sistema accionado. Consulte mds
abajo el apartado «Emergencian.

3. El operario deberd evitar cualquier método de trabajo
que reduzca la seguridad del arrancador.

4. El operario deberd hacer todo lo posible para asegurar
que ninguna persona no autorizada se halle trabajando
en el arrancador.

5. El operario deberd informar inmediatamente de
cualquier cambio en el arrancador que reduzca la
seguridad para el usuario.

6. Elusuario deberd adoptar todas las medidas de seguridad
necesarias para que el arrancador funcione solo en las
condiciones recomendadas.

Condensador de compensacion de
fases

Si utiliza un condensador de compensacién de fases, debe
conectarlo a la entrada del arrancador progresivo, no entre
este y el motor.

Instalacion de las piezas de recambio

Destacamos expresamente que cualquier pieza de recambio o
accesorio no suministrado por nosotros no ha sido verificado
ni aprobado por nosotros.

La instalacién y el uso de tales productos puede tener un
efecto negativo en las caracteristicas previstas para el
arrancador. El fabricante no es responsable de los dafios que
pudieran surgir como resultado de la utilizacién de piezas y
accesorios no originales.

Emergencia

El arrancador se puede desconectar en cualquier momento
con el interruptor principal conectado antes del arrancador
progresivo (debe desconectarse tanto la tension de
alimentacién de control como la del motor).

Advertencias generales

jADVERTENCIA!

Asegurese de que se han tomado todas las
medidas de seguridad antes de arrancar el
motor, para evitar dafios personales.

iADVERTENCIA!
Nunca utilice el arrancador progresivo con la
cubierta frontal retirada.

iADVERTENCIA!

Asegurese de que se han tomado todas las
medidas de seguridad antes de conectar la
alimentacion.

Alarmas

No pase nunca por alto una alarma. Compruebe y ponga
remedio a cualquier causa de alarma.
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1. Introduccioén

El arrancador progresivo Emotron TSA ha sido disefiado
para controlar el arranque y el paro de motores asincronos
trifisicos estdndar. Con el potente procesador de senal digital
incorporado (DSP), el arrancador progresivo ofrece un
elevado rendimiento y excelente control del arranque y paro
de la aplicacidn.

Existen diversas opciones, recogidas en el capitulo 12.,
pdgina 173, que le permitirdn personalizar el arrancador
progresivo segin sus necesidades especificas.

NOTA: lea atentamente este manual de instrucciones
antes de instalar, conectar o utilizar el arrancador
progresivo.

Usuarios

Este manual de instrucciones estd dirigido a los profesionales
siguientes:

* personal de instalacién
* personal de mantenimiento
* operarios

* personal de servicio

Motores

El arrancador progresivo es adecuado para motores
asincronos trifdsicos estdndar. Péngase en contacto con su
distribuidor para obtener mds informacién.

1.1 Entregay desembalado

Compruebe que no haya signos visibles de dafios; si observa
alguno, informe inmediatamente a su proveedor. No instale
el arrancador progresivo si estd danado.

Compruebe que la entrega incluya todos los componentes y
que el nimero de tipo sea el correcto.

1.2 Uso del manual de
instrucciones

Compruebe que el nimero de la versién de software que
aparece en la primera pdgina de este manual se corresponda
con la versién de software del arrancador progresivo.
Consulte el capitulo capitulo 8.9.1, pdgina 154.

Con la ayuda del indice de contenido y del indice alfabético
resulta muy sencillo localizar las funciones individuales para
aprender a configurarlas y utilizarlas.

Ademds, la gufa de inicio rdpido se puede colocar en un

armario para tenerla siempre a mano en caso de emergencia.

1.3 Garantia

La garantia se aplica una vez instalado el equipo, siempre
que se maneje y mantenga segtin las instrucciones recogidas
en este manual. La duracién de la misma se establece en el
contrato.

Los fallos debidos a una instalacién o funcionamiento
indebidos no estdn cubiertos por la garantia.

1.4 Codificacion de la
referencia

La Fig. 1 muestra un ejemplo de la codificacién del niimero
de modelo que lleva el arrancador progresivo Emotron TSA.
Tal identificacidn es necesaria para disponer de informacién
de tipo especifica durante el montaje y la instalacién.
Encontrard el nimero de tipo en la etiqueta del producto, en
la parte derecha de la unidad (mirando de frente a la

unidad).

TSA52 01623 N NN — A A -—

Posicion:

1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11

Fig. 1 Codificacion de la referencia

Tabla 1

Puesto | Configuracion Descripcién

1 Tipo TSA
) ;ﬁ”mséz:ai?on 52 = red max. 525 V
o 69 = red max. 690 V
principal
016=16A
3 Intensidad nominal | -
-960=960 A
4 Tension de control 23=230V
N=Sin opcién
5 Opciodn en posicion 1| P=PTC/PT100

|I=Tarjeta E/S

N=Sin opcion
6 Opcién en posicion 2| P=PTC/PT100
|I=Tarjeta E/S

N=Sin opcién
A=Profinet |0 1 puerto
B=Profinet 10 2 puertos
C=CANopen
D=DeviceNet

E= EtherCAT
G=EtherNet/IP 2 puertos
M=Modbus/TCP
P=Profibus

R=RS485

U=uUsB

Opcién de
comunicacion

— =Estandar (red con
8 Tipo de alimentacion| puesta a tierra)
I=Red IT (no cumple CEM)

9 Etiqueta de marca A=Estandar
10 Software A=Estandar
11 Estandar — = Homologacion CE

U=Homologacién UL/cUL

CG Drives & Automation 01-5980-04r3
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1.5 Normas

Los arrancadores progresivos descritos en este manual de
instrucciones cumplen con las normas recogidas en la Tabla
2. Si desea informacién sobre las declaraciones de
conformidad y los certificados del fabricante, péngase en
contacto con su distribuidor o visite www.emotron.com o

www.cgglobal.com.

1.5.1 Norma de producto para CEM

El arrancador progresivo Emotron TSA cumple con la
norma de producto EN(CEI) 60947-4-2: 2020. Los
arrancadores progresivos Emotron TSA estdn disefiados para
cumplir los requisitos de CEM de acuerdo con lo establecido

en:

Categoria C1: Emotron TSA, tallas 1 y 2
Categoria C2: Emotron TSA, tallas 3 - 6

Tabla 2 Normas

Mercado Estandar Descripcion
europea CEM 2014/30/UE
Directiva Directiva de baja 2014/35/UE
tension
Directiva RAEE 2012/19/UE

2020

ECR Reglamento de compatibilidad electromagnética - 2016/1091
Gran Bretana - P -
(Inglaterra, Escocia, EESR Reglamento de equipos eléctricos (de seguridad) - 2016/1101
Gales) UKCA RUCHSEEE Restriccion a la utilizacion de ciertas sustancias peligrosas en equipos eléctricos
y electronicos - 2012/3032
EN 60204-1 Seguridad de .Ia. maquinaria - Equipamiento eléctrico de maquinas
Parte 1: Requisitos generales.
EN(CEI)60947-4-2: Contact.ores y grranques de mo:cor B
2020 Parte 3: requisitos de CEM y métodos de ensayo especificos.
Directiva CEM: Declaracién de conformidad y marcado CE
All EN(CEI)60947-4-2: Contactores y arranques de motor

Requisitos de seguridad: eléctricos, térmicos y energéticos.
Directiva de baja tension: Declaracion de conformidad y marcado CE

Clasificacion de las condiciones ambientales. Calidad del aire, gases quimicos,

CElI 60721-3-3 unidad en funcionamiento. Gases quimicos: clase 3C3; particulas sélidas: clase
3S1.
DNV-GL DNV-GL para aplicaciones maritimas
Norteamérica y UL 508 (C) Norma de seguridad UL para equipos de conversion de potencia.
Sudamérica UL 840 Norma de seguridad UL para equipos de conversion de potencia.
Ruso EAC Para todos los tamafios.

6 Introduccion
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1.6 Desmontaje y desguace

Las carcasas de los arrancadores progresivos Emotron TSA
son de materiales reciclables como aluminio, hierro y
pldstico. Los arrancadores progresivos contienen algunos
componentes que exigen un tratamiento especial. Las placas
de circuito impreso contienen pequenas cantidades de
estafio y plomo. Estos materiales deberdn desecharse y

reciclarse con arreglo a la normativa local o nacional vigente.

1.6.1 Eliminacién de equipos
electronicos y eléctricos viejos

Este simbolo en el producto o su embalaje

indica que el producto se debe desechar en el

punto de recogida indicado para el reciclaje de

equipos eléctricos y

electrénicos. De ese modo contribuird a evitar

los posibles efectos negativos en el medio ambiente y en la
salud humana que podrian derivarse de su eliminacién
inadecuada. Ademds, el reciclaje de los materiales ayudard a
preservar los recursos naturales. Si desea més informacién
sobre el reciclaje de este producto, péngase en contacto con
su

distribuidor local.

1.7 Glosario

1.7.1 Abreviaturas y simbolos

En este manual encontrard las abreviaturas siguientes:

Tabla 3  Abreviaturas

Abreviatura/ N
. Descripcion
simbolo

PCL Panel de control, la unidad de programacion
y presentacion en el arrancador progresivo

CB Tarjeta de control

2t Cantidad de pérdidas energéticas que
calientan el motor.
Coeficiente de temperatura positivo (sensor

PTC de temperatura, también conocido como
termistor)

PB-PTC Eptrada PTC (TM) en la tarjeta de
alimentacion

RMS Valor cuadratico medio

FLC Intensidad a plena carga

DOL Directo en linea

Elnt Formato de comunicacién

Ulnt Formato de comunicacion (entero sin signo)

Int Formato de comunicacién (entero)

Largo Formato de comunicacién (entero largo)

SELV Tensién extrabaja de seguridad
La funcién no puede modificarse en modo

3 «Marcha»
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1.7.2 Definiciones

En este manual se utilizan las siguientes definiciones:

Tabla 4  Definiciones

Nombre Descripcion Unidad
1 ot Intensidad nominalldel Al

- arrancador progresivo
In_mot Intensidad nominal del motor | [Ayys]
Pn_mot Potencia nominal del motor [kW] o [CV]
T, Par nominal del motor* [Nm] o [Ib.ft]
Nn_mot Velocidad nominal del motor [rom]
cos@, Factor de potencia nominal del (§in .

motor dimensiones)

u Tension red trifasica Vimsl
Un_mot Tension nominal del motor [Vl

*) Calculo del par nominal del motor:

9550 X Ppy ot KWI

T.[Nm]=
N
5252x P [hp]
T, [Ibft]= ———— ML _—
r]I"I mot[rpm]
Introduccion
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2. Montaje

En este capitulo se describe el procedimiento de montaje del 2.1 Instalacion en un armario

arrancador progresivo Emotron TSA. Antes de empezar,

. . - . Al instalar el arrancador progresivo:
conviene efectuar una planificacién cuidadosa:

, . —y * Asegirese de que el armario estard suficientemente
* Aseglrese de que el arrancador progresivo encaja bien en

) ventilado después de la instalacion.
el lugar de montaje.

* Respete el espacio minimo libre, tal como se indica en la

Tabla 5.

* Aseglrese de que el lugar de montaje pueda soportar el
peso del arrancador progresivo.

. , . . . * Asegtrese de que el aire pueda fluir libremente desde
* ;Elarrancador progresivo estard sometido a vibraciones o

h 8 abajo hacia arriba.
choques constantes:

* Considere la posibilidad de utilizar un amortiguador de NOTA: al instalar el arrancador progresivo, compruebe

vibraciones. gue no entra en contacto con componentes con tension.
* Compruebe las condiciones ambientales, valores El calor generado debe dispersarse por las aletas de
nominales, caudal de aire de refrigeracién requerido, refrigeracion para evitar dafios en los tiristores (libre

compatibilidad con el motor, etc. circulacion de aire).

* Determine el procedimiento de elevacién y transporte ) .
Los arrancadores progresivos Emotron TSA se suministran

como versiones cerradas con cubierta frontal. Las unidades

Compruebe que la instalacién cumple con la normativa local tienen una entrada inferior y una superior para cables, etc.
de seguridad y la norma DIN VDE 0100 para configurar Consulte el Capitulo 3., pagina 17.

del arrancador progresivo.

instalaciones eléctricas.

Asegtirese de que el personal no pueda entrar en contacto 211 Refrigeracién

con componentes del circuito con tensién.

Tabla 5 Espacio minimo libre

iADVERTENCIA!
Nunca utilice el arrancador progresivo con la Espacio minimo libre
cubierta frontal retirada. TSA~ mm
Tamarfio
encima* | inferior lateral
1
2
3
100 100 0
4
5
6
*) Encima: techo del armario-arrancador o arrancador-
arrancador

CG Drives & Automation 01-5980-04r3 Montaje 9



2.2 Especificaciones mecanicas y esquemas

Tabla 6
Posicion de Dimension de
TSA Dimensiones™* . las barras de . .
~ montaje Peso - Tornillo Sistema de Clase de
Tamafio Al. 1/ Al 2/ Al 3xAn. x Prof. . conexion y . - -
[Vertical/ [kg] PE refrigeracién | proteccion
o talla [mm] . tuercas
horizontal]
[mm]
1 Vertical 5,5 15x 2 Conveccion
246/296/340 x 126 x 188 L M5
Conexion M6
2 5,7
3 285/323/380x 196 x 235 |  Vertical/ 13 20x5
) Conexion M10
Horizontal
P20
4 378/411/514 x 254 x 260 23,5 40.),( 10 Ventilador
Conexion @ 13 M8
. Entrada: 50 x 10
5 750 x 549 x 340 Vertical 60 Salida: 60 x 10
6 900 x 642 x 359 80 40x 10
*) Al = altura de la proteccion.
Al.2 = altura total de montaje de la unidad. -
Al.3 = altura total incluidas las cubiertas de cables. r
Tamano 1-2 de Emotron TSA |
[N
(0]
w | e | (e o

Al 1

4

fied
ke

ofHLY
[

Fig. 2 Dimensiones de las tallas 1 y 2 de Emotron TSA.

Fig. 3 Dimensiones de las tallas 1y 2 de Emotron TSA, vista

desde abajo.

10
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Tamano 3 de Emotron TSA

SOFTSTARTER

1

AL Al.2

AL3

| [
2

®
®
B
I
T

196 235

Fig. 4  Dimensiones de la talla 3 de Emotron TSA.

= ==

EEEMEEEREERIES

™ ©@ T2 © T3

Gee

Fig. 5 Dimensiones de la talla 3 de Emotron TSA, vista
desde abajo.
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Tamano 4 de Emotron TSA

ALL Al.2

‘A
gt

AlL.3

254

i

!

260

Fig. 6 Dimensiones de la talla 4 de Emotron TSA.

| PP FEPEEEEFE |
T2
N
(0))
o
|

Fig. 7 Dimensiones de la talla 4 de Emotron TSA, vista
desde abajo.
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Tamano 5 de Emotron TSA

® ® ) i
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o DoDthODMgeag & T\
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-« [ _J
® ® ® »
549 340
Fig. 8  Dimensiones de la talla 5 de Emotron TSA.
w
K
o

Fig. 9 Dimensiones de la talla 5 de Emotron TSA, vista
desde abajo.
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Tamano 6 de Emotron TSA

s ® © ©
o|® @l o 8 ﬂ
D]} oy
® ® ®
642 359
Fig. 10 Dimensiones de la talla 6 de Emotron TSA.
f: 000006O@UUUUU@OOOOOO@OQQO@OOUUU@OGOOOW
w
a
©

Fig. 11 Dimensiones de la talla 6 de Emotron TSA, vista
desde abajo.
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2.3 Planos de montaje

Tamano 1-2 de Emotron TSA

Tamano 4 de Emotron TSA

17 220
11 1045 o < >
N N
o o o 1
S 11 S hd
0 T :
26,5 (x4) =
= NG
w SE e
,,,,,,, JCRE 3
2 o
D7 (x4)
Fig. 12 Configuracion de taladros para las tallas 1 y 2 de /——
Emotron TSA. 1Ly . )
O °
Tamano 3 de Emotron TSA O O O
Fig. 14 Configuracion de taladros para la talla 4 de Emotron
10 TSA.
w
e o
@
@7 (x4 ]
fi;__ Y
‘ . /
2lop - 19 ¢ O[]
Fig. 13 Configuracién de taladros para la talla 3 de Emotron
TSA.
Montaje 15
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Tamano 5 de Emotron TSA Tamano 6 de Emotron TSA

@9 (x4) 39 (xd)
$%—. L] IH_\-] |—$ il e e m_!
° q
w
w 00
\I
o
® ) ) ®
@ @ @ ® @ @
@ ® @© ® © @®
® ® o ) ® 9 x
. o o1
. : . @ ® e ® @ @
° q
460 550
445 46
Fig. 15 Configuracion de taladros para la talla 5 de Emotron Fig. 16 Configuracion de taladros para la talla 6 de Emotron
TSA. TSA..

Puede descargar la plantilla de la ubicacién de los orificios a
tamafio real en nuestros sitios web www.cgglobal.com y
WWW.emotron.com.
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3. Conexiones

La descripcién de la instalacién que figura en este capitulo
cumple las normas CEM y la Directiva de mdquinas.

Si el arrancador progresivo va a permanecer almacenado
temporalmente antes de la instalacién, compruebe las
condiciones ambientales en la seccién de datos técnicos
seccién 13.10, pdgina 183. Si el arrancador progresivo se
traslada al lugar de instalacién desde una zona de
almacenamiento fria, es posible que se forme condensacién
en él. Deje que se aclimate completamente y espere hasta
que se evapore cualquier signo visible de condensacién antes
de conectarlo a la tensién de alimentacidn.

Cables

Dimensione los cables de motor y de red teniendo en cuenta
la normativa local y la intensidad nominal del motor. Se
pueden utilizar cables de cobre o aluminio.

Con el arrancador progresivo Emotron TSA no es necesario
utilizar cables de motor apantallados, porque las emisiones
radiadas son muy bajas.

Tampoco es necesario utilizar cables de red apantallados con
el arrancador progresivo Emotron TSA.

Para los cables de senial de control no es obligatorio utilizar
cables apantallados para cumplir la normativa CEM (seccién
1.5, pdgina 6), pero se recomienda en general para evitar
perturbaciones.

NOTA: La tarjeta de control del Emotron TSA esta
equipada con una superficie referenciada a tierra, al que
pueden conectarse cables apantallados (consulte Fig.
33 en la pagina 29).

NOTA: Para cumplir la UL, utilice solamente hilo de
cobre de 75 °C.

3.1 Conexiones al motor y red

100 - 240 VAC

L1L2L3PE L NPE

L1L2L3PE L NPE

TIT2T3 +
O—O o'

Fig. 17 Conexion de alimentacion del control, motor y red

CG Drives & Automation 01-5980-04r3
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Tamanos 1-2 del Emotron TSA

NG
v

71 T2 T3
R eC
|

Fig. 18 Conexiones del motor y red para los Emotron TSA de tamarios 1-2.

1. Conexién a la alimentacién de red trifasica, L1, 12, L3

2. Conexién a la toma de tierra (PE) para alimentacién de

red

3. Conexién de potencia al motor T1, T2, T3

4. Tierra del motor, L conexién

jADVERTENCIA!
Cuando se conecta una alimentacion de red
trifasica pueden producirse corrientes de
fuga desde los tiristores. Puede detectarse a
plena tensidn si no hay ningiin motor

conectado.

Tabla 7 Par de apriete para arornillar [Nm (Lb-in)].

Par de apriete para atornillar
TSA [Nm (Lb-in)]
Tamario Cables ?eedmotor 0 Cable PE
1 8(70) 5 (44)
2 8 (70) 5 (44)

18 Conexiones
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Emotron TSA de tamano 3
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Fig. 19 Conexiones del motor y red para el Emotron TSA de tamario 3.

1. Conexién a la alimentacién de red trifasica, L1, L2, L3

2. Conexion a la toma de tierra (PE) para alimentacién de

red

3. Conexién de potencia al motor T1, T2, T3

4. Tierra del motor, L conexién

iADVERTENCIA!

Cuando se conecta una alimentacion de red

trifdsica pueden producirse corrientes de

fuga desde los tiristores. Puede detectarse a

plena tensién si no hay ningiin motor
conectado.

Tabla 8

Par de apriete para atornillar [Nm (Lb-in)].

Par de apriete para atornillar

[Nm (Lb-in)]

TSA
Tamafio
Cables de motor o Cable PE
red
3 20 (177) 12 (106)

CG Drives & Automation 01-5980-04r3
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Emotron TSA de tamano 4

I

I |
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I
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Fig. 20 Conexiones del motor y red para el Emotron TSA de tamario 4.

1. Conexién a la alimentacién de red trifasica, L1, 12, L3

2. Conexion a la toma de tierra (PE) para alimentacién de

red
3. Conexién de potencia al motor T1, T2, T3

4. Tierra del motor, L conexién

iADVERTENCIA!

Cuando se conecta una alimentacion de red

trifdsica pueden producirse corrientes de

fuga desde los tiristores. Puede detectarse a

plena tensién si no hay ningin motor

conectado.

1abla 9  Par de apriete para atornillar [Nm (Lb-in)].

Par de apriete para atornillar
TSA [Nm (Lb-in)]
Tamafio
Cables de motor o Cable PE
red
4 50 (442) 12 (106)

20 Conexiones
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Emotron TSA de tamano 5
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Fig. 21 Conexiones del motor y red para el Emotron TSA de tamario 5.

1. Conexién a la alimentacién de red trifasica, L1, 12, L3

(agujeros de @ 13 mm, distancia de paso de 60 mm)

2. Conexién a la toma de tierra (PE) para alimentacién de

red (M8)

3. Conexién de potencia al motor T1, T2, T3 (agujeros de @
13 mm, distancia de paso de 60 mm)

4. Tierra del motor, L conexién (M8)

jADVERTENCIA!

Cuando se conecta una alimentacion de red

trifasica pueden producirse corrientes de

fuga desde los tiristores. Puede detectarse a

plena tensién si no hay ningiin motor
conectado.

Tabla 10  Par de apriete para atornillar [Nm (Lb-in)].

TSA
Tamarfio

Par de apriete para atornillar

[Nm (Lb-in)]

Cables de motor o
red

Cable PE

50 (442)

12 (106)

CG Drives & Automation 01-5980-04r3
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Distancias entre las barras y las rejillas de plastico protectoras para el tamano 5

Fig. 22 Distancia entre las barras de alimentacion a red y la Fig. 23 Distancia entre las barras de alimentacién a motor y
rejilla de pldstico superior. la rejilla de plistico inferior.

NOTA: Si se utilizan terminales para cables mas largos,
deben aislarse; por ejemplo, con tubo retractil.

22 Conexiones CG Drives & Automation 01-5980-04r3



Emotron TSA de tamano 6
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Fig. 24 Conexiones del motor y red para el Emotron TSA de tamario 6.
1. Conexién a la alimentacién de red trifdsica, L1, 12, L3 1abla 11  Par de apriete para atornillar [Nm (Lb-in)].
(agujeros de® 12 mm, distancia de paso de 50 mm) - -
Par de apriete para atornillar
2. Conexion a la toma de tierra (PE) para alimentacién de TSA [Nm (Lb-in)]
red (M8) Tamarfio
Cables de motor o
3. Conexién de potencia al motor T1, T2, T3 (agujeros de red Cable PE
12 mm de didmetro, distancia de paso de 50 mm)
6 50 (442 12 (106
4. Tierra del motor, L conexién (M8) (442) (106)

jADVERTENCIA!

Cuando se conecta una alimentacion de red

trifdsica pueden producirse corrientes de

fuga desde los tiristores. Puede detectarse a

plena tensién si no hay ningiin motor
conectado.
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Distancias entre las barras y las rejillas de plastico del tamano 6

Fig. 26 Distancia entre las barras de alimentacién a motor y
la rejilla de plistico inferior.

Fig. 25 Distancia entre las barras de alimentacion a red y la

rejilla de pldstico superior. : . _ 3
NOTA: Si se utilizan terminales para cables més largos,

deben aislarse; por ejemplo, con tubo retractil.
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3.1.1 Distancias de las barras
conductoras en el arrancador
progresivo Emotron TSA

W3 W2 Wi

5]
W3 W2 W

-

W3 w2 Wi

W3 w2 Wil

Fig. 27 Esquema de distancias de las barras conductoras para
los tamanos 1-4 del TSA

- K= - 5

o D
o

W3 w2 Wwi

Fig. 28 Distancias de las barras conductoras para el tamarno 5
del TSA.

Fig. 29 Distancias de las barras conductoras para el tamario 6

del TSA.
Tabla 12
TSA Dist. W1 [mm| Dist. W2 [mm| Dist. W3
Tamario (in)] (in)] [mm (in)]
1 40 (0,39)
5 23(0,9) 40 (0,39)
3 35(0,9) 63 (2,48) 63 (2,48)
4 44 (0,9) 83(3,27) 83(3,27)
5 79 (3,1) 173 (6,8) 173 (6,8)
6 109,9 (43,2)| 204 (8,1) 204 (8,1)

3.1.2 Protecciones para los cables
TSA1-4

Cuando los cables de motor y red estén conectados, monte
las protecciones para los cables, segtn la Fig. 30.

Fig. 30 Esquema de montaje para proteger los cables.

CG Drives & Automation 01-5980-04r3
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3.1.3 Transformadores de intensidad para los TSA6 (opcional) cuando se utiliza

un contactor bypass externo

100-240V~+10%
L1 L2 L3 PE L N PE

npog)

IR e B s .
_____ Lt — — —|— — —

Relé 3 PTC

Contacto R
bypass \_ _\ -
Marcha Avan. Paro
Digh1 Digin2 +10V  Anin  GND
TIT2T3 = 11 12 13 14 15
OO e e

|
I
i I Relé 1 Relé 2
p— O o )
| L1 L2 L3 PE L N PE 21L 22 23 24 31 32 33 69 70
I /’J
| 1 R2 R3

X101

NS

Digin3 Digin4 +24V AnOut +24V
16 17 18 19 20

{1

CT1< )

CT2 (»

Fig. 31 Ejemplo de cableado.

26 Conexiones

CG Drives & Automation 01-5980-04r3




Conexion de los transformadores de intensidad CT1 y CT2 al terminal X10

Para poder seguir midiendo la intensidad cuando el
contactor bypass esté conectado, los transformadores de
intensidad CT1 y CT2 (opcional) tienen que estar
conectados al bornero X10, consulte Fig. 32.

1. Retire los cuatro cables de los terminales 1-3 del bloqueo
X10. Los cables provienen de CT internos y estdn
conectados en la parte baja del terminal.

Terminal 1 = Cable azul
Terminal 2 = Dos cables marrones

Terminal 3 = Cable azul

2. Conecte los cables retirados de los terminales 1-3 en los
terminales 4-6 (para cortocircuitar los CT internos no
usados por seguridad).

Terminal 4 = Cable azul
Terminal 5 = Dos cables marrones

Terminal 6 = Cable azul

3. Conecte los cables del CT1 y el CT2 en los terminales 1-3.
Terminal 1 = Cable azul desde CT1
Terminal 2 = Dos cables marrones, uno procede del CT1y
el otro del CT2
Terminal 3 = Cable rojo, procedente del CT2

Hacia la tarjeta de potencia Hacia la tarjeta de potencia

‘/_\/_\

/\/\

%)% %)%)[%)[%)

X10111213|4|5|6 X101112|3|4|5|6

oo oo

@ [
I I

Azul H Azul @ Azul Azul

I ~ -—
Marrdn x2 =T e e - -— Marrén x 2

Desde los CT internos Desde los CT internos

Hacia la tarjeta de potencia

H NIV
%)% %) %) %) %)

2134 6

1 5
5)[%)[%)[%[%)[%)

X10

Azul
CT1 (O] _
Marrén Marron Azul Azul
CT2
Rojo
+ ®
Marrén x 2

Desde los CT internos

Fig. 32 Conexion de CT1 y CT2 hacia el bloqueo X10.

Consulte capitulo 12.6 pdgina 174 para obtener
informacién sobre el kit opcional con transformadores de
intensidad externos para TSAG.
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3.2 Disposicion de tarjetas y
conectores

Este capitulo contiene informacién general sobre la tarjeta
de potencia y la tarjeta de control para cada tamano de los
Emotron TSA. Si desea mds informacién sobre condiciones
especiales, consulte seccién 4.4, pdgina 45. Encontrard la
descripcién de las opciones disponibles en capitulo 12.
pégina 173.

Aislamiento

La tarjeta de control del Emotron TSA es un circuito de
voltaje extra bajo separado (SELV). Es decir, la tarjeta estd
separada de forma segura de otros circuitos con tensiones
mids elevadas y estd aislada del tierra y de los conductores
para la toma de tierra de otros circuitos. El circuito PTC que
estd en la tarjeta de potencia estd separado del circuito SELV
de la tarjeta de control con una separacién de:

e Aislamiento doble, si se utiliza en arrancadores de hasta

525V CA.

¢ Aislamiento bisico, si se utiliza en arrancadores de hasta

690 V CA.

Se recomienda que los sensores PTC/PT100 siempre estén
separados de componentes directos con al menos
aislamiento bésico para una tensién adecuada.

jADVERTENCIA!

Para los arrancadores progresivos superiores
a 525V CA es obligatorio tener al menos
aislamiento bésico en los sensores de
temperatura frente a corrientes directas.
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Fig. 33 Disposicion de tarjetas del Emotron TSA

Emotron TSA: conexiones e informacion
1. Conexidn de tensién de alimentacién del control PE, N,
L (tarjeta de potencia).

iADVERTENCIA!

Por motivos de seguridad, debe conectarse la
toma a tierra (PE) a la alimentacion del
control.

2. Punto de conexién a tierra con ranuras para bridas para
fijar y sujetar los cables de sefal del control y los cables
de tarjetas opcionales. Este punto se conecta a tierra para
la malla de los cables apantallados.

Puente S1 para seleccionar IU de la entrada analégica
Conector del cable plano para tarjeta opcional

Moédulo de comunicaciones (opcional)

SANENANEE N

Indicadores LED (visibles por las ranuras):
- Rojo y amarillo para las sefiales de comunicacién
- Verde indica que la alimentacidn estd conectada

7. Bateria del reloj

8. Terminales para senales DigIn/AnIn/AnOut (tarjeta de
control)

9. Terminales para sefiales de salida de relé y conexién PTC
(tarjeta de potencia)

10. RS232, con un subconector D hembra de 9 pines. Para
una conexién temporal con un ordenador personal o
para la conexién de un panel de control externo
(opcional). Para conectar un ordenador personal de
forma permanente, es preciso utilizar una de las tarjetas
opcionales de comunicacién aisladas RS485 o USB.
Consulte también la siguiente Nota.

NOTA: Este conector RS232 no tiene aislamiento
galvanico.

Por lo tanto, es importante que todos los equipos
conectados a la tarjeta de control de forma externa
tengan la potencia equilibrada. De lo contrario, el
equipo podria sufrir dafios. En caso de duda, le
recomendamos utilizar la opcidn USB aislada o utilizar
un convertidor de USB a RS232 aislado.

Tabla 13 Tipo de cables para el control y longitud de

desforrado
~ Dimension méax. de | Longitud de desforrado
Tamafo
del TSA los cables recomendado
[mm2 (AWG)] [mm (in)]
i Flexible: 1,5 (16) .
1-6 Rigido: 2,5 (14) 6(0,23)

*Cuando se usan punteras, la longitud adecuada de la
puntera es 10-12 mm/0,39-0,47 in.
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3.3 Conexiones para las seiales de control

iADVERTENCIA!

Los terminales 21-33 de relé tienen

un solo aislamiento. NO cruce el

voltaje SELV con por ejemplo, 230 V

CA en estos terminales.
Una solucién en caso de sefiales de voltaje del
sistema/SELV cruzadas es instalar una tarjeta
E/S opcional adicional (consulte Capitulo 12.3
pagina 173) y conecte todas las sefiales de
voltaje SELV a los terminales de relé de esta
tarjeta opcional y, ademas, conecte todas las
sefiales de 230 V CA a los terminales 21-33 del
relé de la tarjeta de potencia.

Fig. 34 Conexiones en las tarjetas de control y de potencia.

1abla 14 Conexiones en la tarjeta de potencia

Terminal Funcion Caracteristicas eléctricas
PE Toma de tierra Proteccion a tierra
N
T Tensién de alimentacion del control 100-240 VCA £10 %
21 NO Relé programable 1. Activacién al cierre del contacto, | Contacto unipolar al cierre (NO), 250 VCA8 A0 24V
29 c entre los terminales 21y 22. Ajuste predeterminado | CC 8 Aresistivo, 250 V CA, 3 A inductivo. Min. 100 mA.
es «Operacion». Consulte la advertencia.
23 NO Relé programable 2. Activacion al cierre del contacto, | Contacto unipolar al cierre (NO), 250 VCA8A 024V
24 c entre los terminales 23y 24. Ajuste predeterminado | CC 8 A resistivo, 250 V CA, 3 A inductivo. Min. 100 mA.
esta «Desactivado». Consulte la advertencia.
31 NO 5 icacié i i
Rele programable 3. Indicacion d? senal activa al Contacto conmutado unipolar (NO/NC), 250 VCA8 Ao
32 C cierre del contacto entre los terminales 31y 32, y al . ) . )
. . ; 24V CC 8 A resistivo, 250 V CA, 3 A inductivo. Min.
NC abrir contacto en 32 y 33. Ajuste predeterminado .
33 p 100 mA. Consulte la advertencia.
esta «Desconectado».
69-70 | | Entrada sonda PTC Nivel de alarma 2,4 kQ. Nivel del conmutado 2,2 kQ.

Tabla 15 Conexiones en la rarjeta de control

Terminal Funcion Caracteristicas eléctricas
11 Entrada digital 1. El ajuste predeterminado es }

«Marcha Avan.» 0-4V-->0; 827 V-> 1. Max. 37 Vdurante 10 s
12 Entrada digital 2. El ajuste predeterminado es Impedancia: <3,3 VCC: 4,7 kQ. - >3,3 V CC: 3,6 kQ2

«Parada».

L . L - +10 V CC 5 %. Intensidad max. a partir de +10 V CC:

13 Tension de alimentacion, para controlar la senal de la 10 mA

entrada analogica. A prueba de cortocircuito y sobrecarga.

Entrada analogica, 0-10 V, 2-10V, 0-20 mAy Impedancia del terminal 15 (0 V CC) sefal de tensién:
14 4-20 mA. Ajuste predeterminado es «4-20 mA». - ) )

) 20 kQ, senal de intensidad: 250 Q.

Puente S1 para seleccionar U/I.

15 GND (comn) Senal de referencia a tierra O V CC

30

Conexiones

CG Drives & Automation 01-5980-04r3




1abla 15 Conexiones en la tarjeta de control

16 Entrada digital 3. Ajuste predeterminado es «Ajst Ctrl
1» 0-4V-->0; 827 V-> 1. Max. 37 V durante 10 s

17 Entrada digital 4. El ajuste predeterminado es Impedancia: <3,3 VCC: 4,7 kQ2. - >3,3 V CC: 3,6 kQ
«Reset»

18 Tensioén de alimentacion 1, para controlar la sefial de | +24 V CC +5 %. Intensidad max. de +24 V CC = 50 mA.
la entrada digital. A prueba de cortocircuito y sobrecarga.

. . . . n | li naldgica:
Salida analogica. El ajuste predeterminado es Contacto de la salida analogica

19 Corrienter 0-10V, 2-10 V; impedancia min. de carga 700 Q
’ 0-20 mAy 4-20 mA; impedancia max. de carga 500 Q
20 Tensién de alimentacion 2, para controlar la sefial de | +24 V CC +5 %. Intensidad max. de +24 V CC = 50 mA.

la entrada digital. A prueba de cortocircuito y sobrecarga.

3.4 Ejemplos de cableado

Los siguientes ejemplos 1-3 son alternativas para arrancar y
parar el Emotron TSA mediante entradas digitales.

NOTA: El TSA controla el arranque/parada de forma
predeterminada usando las sefiales por flanco. No olvide
cambiar el ajuste del menu [21A] si desea utilizar las
entradas las sefiales por nivel.

Punto de (\ El ejemplo 1 utiliza senales independientes de arranque y

conexion a paro.
tierra con Los ejemplos 2-3 muestran sefales de arranque y paro
ranuras Cable apantallado para sefales de con comunes.
para Los ejemplos 4-6 muestran conexiones con funcionalidad
ampliada.
Fig. 35 Detalle del cable de control, Empiece conectando la alimentacién de red, la alimentacién

del control y los cables del motor de la siguiente manera
(igual para todos los ejemplos):

NOTA: Los cables de control apantallados no son
obligatorios, pero en general se recomiendan para evitar
perturbaciones.

*  Conecte la toma de tierra (PE) al punto de tierra con
indicacién PE y el tierra del motor al punto de tierra con
indicacién correspondiente; - consulte capitulo
pdgina 18.

*  Conecte el arrancador progresivo a la alimentacién de
red trifdsica (L1, L2 y L3) y al motor (T1, T2 y T3).

¢ Conecte la tensién de alimentacién del control (100-
240 V CA) alos terminales N y L, y el cable de la toma a
tierra al terminal PE.

NOTA: Si la normativa local obliga a utilizar un contactor
principal, el relé R1 deberia controlarlo; consulte a
continuacién.

Utilice siempre fusibles estandares de respuesta lenta
(ejemplo, tipo gl 0 gG) para proteccién al cableary
prevenir cortocircuitos. Para proteger los tiristores
contra corrientes de cortocircuito, se recomienda usar
fusibles ultrarrapidos. La garantia habitual es valida
aunque no se utilicen fusibles ultratrapidos.

Todas las sefiales de entrada y salida estan aisladas
galvédnicamente de la alimentacion a la red.

*  Sies necesario, conecte el relé R1 (terminales 21 y 22) al
contactor; el arrancador progresivo controla el contactor
principal (para la configuracién de fibrica de R1,
consulte el ment [551]).

Compruebe siempre que la instalacién cumple la normativa
local apropiada.
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Ejemplo 1: Senales de arranque/paro inde-

pendientes (conexion de 3 cables).

* Al cierre del contacto (pulso) entre el terminal 18 (24 V
CC) y el terminal 11 (Digln1) se produce un arranque.
Abriendo el contacto (pulso) entre el terminal 18 (24 V
CQC) y el terminal 12 (DigIn2) se produce una parada.
Para que el Emotron TSA arranque, el terminal 12
(Digln2) se debe conectar al terminal 18 (24 V CC).

NOTA: Esta alternativa funciona en parametros con
ajustes predeterminados de fabrica.

NOTA: Con esta alternativa, el arrancador progresivo no
se reiniciara tras un fallo eléctrico. Debera darse un
nuevo pulso de arranque.

100-240V~+10%
L1 L2 L3 PE L N PE

l Relé 1 Relé 2 Relé 3 PTC

L1 L2 L3 PE L N PE 21L/.ﬂ 24 31 32 33 69 70
R1 R2 R3

archa Avan. Paro
Digin1 Digln2  +10V Anln  GND Digin3 Digln4 +24V  AnOut +24V
11 12 13 14 15 16 17 18 19 20

Fig. 36 Ejemplo para cablear seniales de arranquelparada
independientes (conexion de 3 cables).
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Ejemplo 2: Senales de arranque/parada

comunes (conexion de 2 cables)

* Al cierre del contacto entre el terminal 18 (24 V CC) y el
terminal 11 (Digln1) y el terminal 12 (Digln2) se
produce un arranque.

Si abre el contacto entre el terminal 18 (24 V CC) y el
terminal 11 (Digln1) y el terminal 12 (Digln2) se
produce una parada.

NOTA: Esta alternativa funciona en parametros con
ajustes predeterminados de fabrica.

NOTA: Con esta alternativa, el arrancador progresivo se
reiniciara tras un fallo eléctrico si el contacto se
mantiene cerrado.

100-240V~+10%
L1 L2 L3 PE L N PE

l Relé 1 Relé 2 Relé 3 PTC

L:L L2 L3 PE L N PE 21L/.J)_T_ 31 69 70

Marcha Avan. Paro
Dlglni Dlgln2 +10V Anin GND Digih3 Digin4 +24V AnOut +24V

T1T27T3 + 13 14 15 16 17 18 19 20
O
Q. e
—
M
3~

Fig. 37 Ejemplo para cablear seniales de arranquelparada
comunes (conexion de 2 cables).
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Ejemplo 3: Senales de arranque-paro

comunes (Conexion de 2 cables)

* Sicierra el contacto entre el terminal 18 (24 V CC) y el
terminal 11 (Digln1) se produce un arranque.
Si abre el contacto entre el terminal 18 (24 V CC) y el
terminal 11 (Digln1) se produce una parada.

NOTA: Esta alternativa no funciona en parametros con
ajustes predeterminados de fabrica.
Cambie los pardmetros de acuerdo con la siguiente

tabla.

Menu Descripcion Ajuste
21A Nivel/Flanco Nivel
522 Entrada digital 2 (terminal Desactivado

12)

NOTA: Con esta alternativa, el arrancador progresivo se
reiniciara tras un fallo eléctrico si el contacto se
mantiene cerrado.

100-240V~+10%

L1 L2 L3 PE L N PE

L1 L2 L3 PE L N PE ZL

Relé 3

PTC

1 Relé 1 Relé 2
1

Marcha Avan. Desactivado
Digh1 Digih2  +10V Anin  GND
11 12 13 14 15
Q)

Digin 3
16

/2—£|)_23:T\ 24 31 32 33 69 70
R1 R2 R3

Digin4  +24V  AnOut +24V

17

18 19 20

Fig. 38 Ejemplo para cablear seniales de arranquelparada
comunes (conexion de 2 hilos), control por nivel.
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Ejemplo 4: Cableado ampliado
Fig. 39 es un ejemplo de cableado con las siguientes

funciones: Men Descripcion Ajuste
Emotron TSA arranca cuando la presidn estd por debajo de 21A | Nivel/Flanco Nivel
4 bares y para cuando se alcanzan los 6 bares.
2331 | AcAI PTC Dsc Suave
* Arranque/ parada. an.atloglca a través del valor de proceso, 321 | Func Proceso FARIN)
consulte la descripcién en pdgina 120.
322 | Unidad Prcs bar
. Il)zrsa salidas analdgicas, consulte seccién 8.5.3, pdgina 325 | Valor Max. 10,000
' o 522 | Entrada digital 2 (terminal 12)]  Desactivado
e Para en.tr,ada,PT.C del motor, consultft’la descrlpcioln dela 6111 | Valor CAL Val Proceso
proteccién térmica del motor en seccién 8.2.5, pagina 88.
6112 | Nivel H CA1 6 bar
6113 | Nivel LCA1 4 bar
561 | Destino VES1 Paro
562 Fuente VES1 A1
100-240V~£10%
LLL2L3PE L N PE
N
AN A+~ — — -
Relé 3

l Relé 1 Relé 2
L1 L2 L3 PE L N PE 2]?L/2—2T_23T\ 24 31 32 33 69 70
PTC
R1 R2 R3
Digin 1

+

Presién 0-10 bar
4-20 mA

Digin2 +10V Anin  GND Digin3 Digin4 +24V AnOut  +24V
TIT2T3+ 11 12 13 14 15 16 17 18 19 20
L
Reset
U v |w [2Marcha Avan.
L J [ J l [ )

- +
Intensidad O-l,o,
4-20 mA

Fig. 39 Ejemplo de cableado ampliado con entradas y salidas digirales y analdgicas.
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Ejemplo 5: Cableado para el freno de
corriente inversa

El ejemplo de la Fig. 40 muestra el cableado para una Menu Descripcion Ajuste

funcién de freno de corriente inversa. Consulte mds ajustes

344 | Modo paro Corrien. Inv
en la descripcién de «Modo paro [344]» en la pdgina 109. P

551 Relé 1 (terminales 21y 22) SenalMarchaAVv

Las salidas de relé del arrancador progresivo deben controlar
los contactores. Encontrard los ajustes de relé en el ment

552 Relé 2 (terminales 23 y 24) Corrientelnv

[550] y en la Fig. 81, pdgina 129. El relé (R1) para el primer

contactor principal (K1) se ajusta en «SAlMrchAvan» en el iADVERTENCIA! _

ment [551] y controla el contactor principal (K1). El Si Ios_rel_e,s estan configurados como en la

segundo contactor principal (K2) estd controlado por el relé desc_r'pc'or]' R1yR2 nunca estaran activos

(R2), que se ajusta en «Corrientelnv» en el mend [552]. al mismo t!empf)' Es posible ajl’JStal’ tlempos,
. . . de retardo para la activacion entre los relés (en el menu

Durante el arranque y el funcionamiento a plena tensién del . . o

. L. [346]). No obstante, si los relés no estan bien
primer contactor (K1), quedard activado . Para frenar, el R1

bricd v o] O dard activad s dol R2 configurados, podrian ser activados al mismo tiempo. Al
abrird y el contactor (K2) quedard activado a través de contar con un interbloqueo eléctrico entre los

para cambiar la secuencia de fases. contactores, se consigue evitar este riesgo.

100-240V~+10%
L1 L2 L3 PE L N PE

[]I]][l

VY=~

Relé 1 Relé 2 Relé 3 PTC
O
L1 L2 L3 PE L N PE 21L 31 69 70
% Digin1 Digin2 +10V Anin  GND Digln 3 Digin4 +24V AnOut  +24V
T1 T2 T 12 13 14 15 16 17 18 19 20
Om=O O

11

U V W -L Marcha Avan. Péro

Fig. 40 Ejemplo de cableado para freno de corriente inversa.
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Ejemplo 6: Funcion para arranque inverso

Las entradas digitales pueden configurarse para que el motor
arranque en dos direcciones diferentes utilizando los relés
programables R1 y R2. En la Fig. 41 se muestra un ejemplo
de conexién. En la siguiente funcién se describe la marcha

iPRECAUCION!

Puede producirse un par/fuerza muy elevado
cuando el motor pasa de funcionar de un
sentido a hacerlo en el sentido contrario a
toda velocidad.

avance/retroceso, las entradas digitales tienen los siguientes

ajustes.
) /ADVERTENCIA!
: m— - Si los relés estan configurados como en la
Menu Descripcion Ajuste descripcién, R1y R2 nunca estaran activos
219 Rotacion Avan+Retro al mismo tiempo. El retardo en la
. conmutacion entre relés es de 100 ms. No obstante, si
523 Digin 3 Marcha Retro los relés no estan bien configurados, podrian ser
551 Relé 1 OperacionAva activados al mismo tiempo. Al contar con un
552 Relé 2 OperacionRet interbloqueo eléctrico entre los contactores, se
consigue evitar este riesgo.
100-240V~+10%
l112L3PE L N PE
N N
A\ SRS 1 1 A B ]
AN+ —H 4 —— =0
I Relé 1 Relé 2 PTC
OO
LLL2L3PE L N PE 21L 22[ 23 /‘ﬂ)_SJth 33 69 70
R1 R2
R3
—I
Digih1 Digln2 +10V Anin  GND Digin3  Digln 4 +24 'V AnOut +24V
11 12 13 14 15 16 17 18 19 20
O
p
{, 1
? q by
Marcha AvaRaro Marcha Retro
Fig. 41 Conexidn para arranque avance/retroceso.
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La funcién para ambos casos (con o sin funcién de freno de
corriente inversa) es la siguiente:

Estos ejemplos solo son validos para control por Flanco
(ajuste predeterminado).

Si Digln 1 «Marcha Avan.» esta cerrado y Digln 3 «Marcha
Retro» esta abierto, el contactor principal (K1) para que el
funcionamiento sea hacia adelante quedard activado por el
relé R1 y el motor arrancard en direccién hacia adelante.
Durante el funcionamiento hacia adelante, la Digln 1
«Marcha Avan.» se puede abrir el contacto sin ningtin efecto.
Sien la Digln 2 «Paro» se abre el contacto, se llevard a cabo
un paro segn los ajustes en los mends del paro [340].
Cuando finalice el paro, el contactor principal que permite
el funcionamiento hacia adelante (K1) se desactivard por el
relé R1.

La excepcidn se produce si se selecciona Corrientelnv en el
ment «[344] Modo Freno». En este caso, el contactor K1 se
desactivard cuando se active una orden de parada y se

activard el contactor K2 hasta que la parada haya terminado.

Si Digln 3 «Marcha Retro» estd cerrado cuando Digln 1
«Marcha Avan.» estd abierto, el contactor principal para que
el funcionamiento sea hacia atrds (K2) quedard activado por
el relé R2 y el motor arrancard en direccién hacia atrds.
Durante el funcionamiento hacia atrds, Digln 3 «Marcha
Retro» se puede abrir sin ningin efecto. Si la Digln 2
«Parada» se abre, se llevard a cabo una parada segtin los
ajustes en los menus de parada [340]. Cuando finalice el
paro, el relé R2 desactivard el contactor principal de
funcionamiento hacia atrds (K2).

La excepcidn se produce si se selecciona Corrientelnv en el
ment «[344] Modo Freno». En este caso, el contactor K2 se
desactivard cuando se active una orden de paro y se activard
el contactor K1 hasta que el paro haya terminado.

Si tanto Digln 1 «Marcha Avan.» como Digln 3 «Marcha
Retro» se cerrasen al mismo tiempo, se llevard a cabo un paro
segun los ajustes en los mends del paro [340]. En este caso,
no se produce el arranque.
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4. Directrices para las aplicaciones

Este capitulo es una gufa para seleccionar las caracteristicas
correctas del arrancador, as{ como las funciones adecuadas
para las distintas aplicaciones.

Para hacer la seleccidn correcta se utilizan los instrumentos
siguientes:

Normas AC-53

Las normas AC-53 estdn incluidas en la normativa EN(IEC)
60947-4-2:2020 para arrancadores progresivos electrénicos.
Su finalidad es ayudar a seleccionar el arrancador progresivo
en funcién del régimen de trabajo, los arranques por horay
la intensidad de arranque méxima.

Lista de caracteristicas de aplicacion
A partir de esta lista, podrd seleccionar el tipo de
caracteristicas del arrancador progresivo Emotron TSA que

necesita en funcién de los usos de la aplicacidn, consulte la
Tabla 16, pégina 40.

Lista de funciones de aplicacion

Esta tabla contiene informacién general sobre las
aplicaciones mds habituales y los desafios de cada una.
Propone ajustes del arrancador progresivo Emotron TSA
para cada aplicacién y las referencias de los mends utilizados.
Consulte la Tabla 17, pdgina 42.

4.1 Dimensionamiento del
arrancador progresivo
segun AC-53b

En la normativa EN(IEC) 60947-4-2:2020 se define la
norma AC-53b como el estdndar para dimensionamiento de
arrancadores progresivos en funcionamiento continuo con un
contactor de bypass. Emotron TSA tallas 1 - 4 cumple dicha
normativa.

Ejemplo de las caracteristicas de AC-53b
Explicacién de las caracteristicas (consulte también Fig. 42):

70 A: AC-53b 3,0- 30: 330
© © ® ® ©0

1. Intensidad nominal (FLC) del arrancador progresivo,
[amperios]

2. Clasificacién (AC-53b para todos los modelos Emotron
TSA)

3. Intensidad de arranque expresada como multiplo de FLC

4. Tiempo de arranque, [segundos]

5. Tiempo de bypass, [segundos]

Este ejemplo es del modelo 52-070 de Emotron TSA, utilizado

para una aplicacién de bomba. Las caracteristicas indican una

intensidad nominal de 70 A con una relacién de intensidad de

arranque de 3,0 x FLC (210 A) para 30 segundos con un

periodo de 330 segundos (5,5 minutos) entre arranques

(intensidad a través de los contactores de bypass).

Intensidad
I [A]
Intensidad de arranque
Hora
TIs]
1 1 1
—e——y
Arranque Funcionamiento

bypass

Fig. 42 Régimen de trabajo

4.2 Caracteristicas de
aplicacion

Segin la norma AC-53b, un arrancador progresivo puede

tener diferentes caracteristicas de intensidad. La lista de

caracteristicas de aplicacién de la Tabla 16, pdgina 40
muestra la caracteristica recomendada para cada aplicacidn.

Seleccione el modelo Emotron TSA en funcién de este
tamano modelo y el régimen de trabajo de la aplicacién:

Caracteristicas AC-53b para el tamano 1 de
Emotron TSA:
*  AC-53b 3.0-15:345 (rendimiento normal con bypass)

e AC-53b 5.0-15:345 (rendimiento intensivo con bypass)
Caracteristicas AC-53b para los tamanos 2-4

de Emotron TSA:
e AC-53b 3.0-30:330 (rendimiento normal con bypass)

* AC-53b 5.0-30:330 (rendimiento intensivo con bypass)

NOTA: para seleccionar el tamafio de arrancador
progresivo es importante comprobar no solo el FLC
(intensidad de plena carga) sino también los requisitos
de arranque.

Ejemplo:

En el ejemplo anterior, se utiliza un Emotron TSA 52-070
en una aplicacién de bomba. Segtin la lista de caracteristicas
de aplicacién, se recomienda «rendimiento normal».
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Lista de caracteristicas de aplicacion

Esta lista contiene las caracteristicas habituales para cada tipo
de aplicacién o mdquina, en dos categorias: aplicaciones de
«rendimiento normal» y de «rendimiento intensivo» (ambas
con bypass). Si no encuentra la mdquina o aplicacién en esta
lista, busque la mdquina o aplicacién mds similar. En caso de
duda, péngase en contacto con su proveedor de Emotron TSA.

Ejemplo:

Si el Emotron TSA 52-070 del ejemplo anterior se utilizara,
por ejemplo, en una aplicacién de molino de rodillos,

tendrfa una clasificacién diferente en la lista de
caracteristicas de aplicacién. Un molino de rodillos se
considera una aplicacién de rendimiento intensivo debido
a la elevada intensidad de arranque, que exige mids al
arrancador progresivo. Los datos técnicos (pdgina 175) del
TSA 52-070 indican que su FLC para aplicaciones de
rendimiento intensivo, de 42 A, es insuficiente para esta

aplicacién, pues el molino de rodillos requiere una
intensidad FLC aproximada de 70 A . Le recomendamos el

Tabla 16 Lista de caracteristicas de aplicacion

modelo TSA 52-140, con una intensidad de rendimiento
intensivo de 84 A.

Caracteristicas de aplicacidn para el arrancador progresivo Emotron TSA

Sector

Régimen de trabajo normal AC53b-3.0

Régimen de trabajo intensivo AC53b-5.0

General y agua

Bomba centrifuga
Bomba sumergible
Compresor, tornillo
Compresor, oscilante

Transportador
Mezcladora
Agitador

Metalurgia y mineria

Ventilador

Soplante

Colector de polvo Transportador de cinta
Rectificadora Molino de martillos

Trituradora de piedra
Transportador de rodillos
Molino de rodillos
Tambor

Trefiladora

Industria alimentaria

Lavadora de botellas
Rebanadora

Centrifugadora
Secadora
Molino
Embandejadora

Pasta y papel

Rebatidora de pasta
Desfibradora
Carro

Madera y derivados

Sierra de cinta
Astilladora
Sierra circular
Descortezadora
Alisadora
Lijadora

Petroquimica

Molino de bolas
Centrifugadora

Prensa de extrusion
Transportador de sinfin

Transporte y maquinaria

Molino de bolas
Rectificadora
Transportadora de material
Embandejadora

Prensa

Molino de rodillos

Mesa rotativa

Carro

Escalera
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4.3 Lista de funciones de aplicacion

Esta lista contiene un resumen de numerosas aplicaciones
con sus desafios y posibles soluciones con las funciones de
Emotron TSA.

Descripcién y uso de la tabla:

«Aplicaciony

Esta columna contiene las diferentes aplicaciones. Si la
mdquina o aplicacién no estd en esta lista, intente identificar
una mdquina o aplicacién similar. En caso de duda, péngase
en contacto con su proveedor.

«Desafio»

Esta columna indica los posibles desafios habituales en este
tipo de aplicacion.

«Soluciéon Emotron TSA»

Esta columna indica la posible solucién del desafio con una
de las funciones de Emotron TSA.

«Menu / Capitulo»

Esta columna indica el mend, subment o capitulo del
manual donde se describen los ajustes de la funcién.
Por ejemplo, «331=Ctrlpar cuad», significa: ajuste
ment [331] en «Ctrlpar cuad».

Ejemplo: Molino de martillos
* Control del par lineal (ment [331], seleccién «Ctrl par
lin») le dard mejor resultado.

¢ Intensificador de par para superar el par de arranque

elevado (ment [337], subments [3371] y [3372]).

* Funcién de alarma de sobrecarga como proteccién de
atascos (ment [410] «LimitadorPar», con submends para
alarma mdxima).

Freno de corriente inversa en la funcién de paro (ajuste
«Modo paro» [341] en «Freno» y el mend [344] en «Corrien.
Inv». Es posible ajustar un «Retardo de freno» en el ment

[346].
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Tabla 17 Lista de funciones de aplicacion

Aplicacion Desafio Solucién Emotron TSA Menu / Capitulo
Rampas no lineales Control de par cuadratico para cargas |331 = Ctrlpar cuad
P cuadraticas 341=Ctrlpar cuad
Golpe de ariete Control de par cuadratico 340
Intensidad alta y picos durante los arranques | Control de par cuadratico 330
BOMBA La bomba gira en sentido incorrecto Alarma de inversion de fases 444
. . Utilizar la alarma minima de limitador
Funcionamiento en seco 410
de carga
. Utilizar la alarma maxima de limitador
Carga alta por suciedad en la bomba 410
de carga
ida mecani n compresor, motor )
Sacud da ecanica en compresor, motory Control del par lineal 330
transmisiones
Hay disponibles fusibles pequenos y de baja |Control del par lineal y limite de 331 = Ctrl par lin
intensidad. intensidad en el arranque. 335
COMPRESOR _EI compresor de tornillo gira en sentido Alarma de inversion de fases 444
incorrecto
El compresor se averia si entra amoniaco Utilizar la alarma maxima de limitador 410
liquido en el tornillo de carga
Consumo energético debido a que el Utilizar la alarma minima de limitador 410
compresor funciona sin carga de carga
Sacudida mecénica en soplante, motor y El contrpl del par garantiza ania.nques
transmisiones. La intensidad de arranque progresivos gue reducen al minimo el
SOPLANTE = . a esfuerzo mecanico 331 = Ctrl par lin
elevada requiere fusibles grandes y cables
L El arranque con control de par reduce
de seccion grande. . ; .
al minimo la intensidad de arranque
i mecani n transmision )
Sacudidas mecanicas en transmisiones y Control del par lineal 330
productos transportados
Transportadores de carga o descarga Veloqdad lenta y posicionamiento 350
preciso 600
Atasco del transportador Utilizar la alarma maxima de limitador 410
TRANSPORTA- de carga
DOR La cinta o cadena del transportador se ha Utilizar la alarma minima de limitador 410
salido pero el motor sigue funcionando de carga
Arranque después de pararse el )
. . JOG en retroceso y arranque posterior B
transportador de tornillo debido a una y quep ! 7.1, pag. 57
en avance.
sobrecarga
Transportador bloqueado al arrancar Funcion de rotor bloqueado 422
Intensidad de arranque alta al final de las o
Control de par cuadratico para
rampas P . 330
- caracteristicas de carga cuadratica
Patinan las correas
VENTILADOR El ventilador marcha en sentido incorrecto al RalenUzacpn progresiva del motor
arrancar hasta velocidad cero y arranque 331 = Ctrlpar cuad
posterior en sentido correcto
Correa o acoplamiento roto Utilizar la alarma minima de limitador 410
Filtro bloqueado o tiro cerrado de carga
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Tabla 17 Lista de funciones de aplicacién

Aplicacion Desafio Solucién Emotron TSA Menu / Capitulo
. . - El control del par lineal pr: rciona un
Carga de inercia alta con altas solicitudes de cont 0.,de .pa ea p.opo C.O auna
; . aceleracion lineal y una intensidad de 330
pary control de intensidad .
arranque baja
L L 341 = Freno
Freno dinamico vectorial sin contactor )
) . . 344 = Dinam. Vec.
Es necesario parar rapidamente por razones |para cargas medias 347
de emergencia y rendimiento
g y Freno de corriente inversa con 341 = Freno
ALISADORA contactor externo para cargas pesadas|344 = Corrien. Inv
Ajuste de la velocidad del transportador
Cadenas de alta velocidad a través de la salida analégica de par 530
electrénico de la maquina
. Utilizar la alarma maxima de limitador
Herramienta gastada 410
de carga
. ilizar la alarma minim limi r
Acoplamiento roto Utilizar la alarma minima de limitado 410
de carga
El control del par lineal proporciona una
Alta inercia aceleracion lineal y una intensidad de |330
arranque baja
Carga grande al arrancar con material Intensificador de par 337
Potencia baja si se usa un generador de . . )
TRITURADORA - ) g Limite de intensidad en el arranque 335
DE PIEDRA motor diésel
Material erréneo en la trituradora Utilizar la alarma maxima de limitador 410
de carga
341 = Freno
Vibraciones al parar Freno dinamico vectorial sin contactor {344 = Dinam. Vec.
347
Carga de inercia alta con altas solicitudes de La rampgfde.par lineal pr.oporc!ona una
) . aceleracion lineal y una intensidad de 330
par y control de intensidad )
arranque baja
P N 341 = Freno
Freno dinamico vectorial sin contactor )
para cargas medias 344 = Dinam. Vec.
Es necesario parar rapidamente 347
SIERRA DE Freno de corriente inversa con 341 = Fren_o
CINTA contactor externo para cargas pesadas|344 = Corrien. Inv
Ajuste de velocidad del transportador a
Cadenas de alta velocidad través de la salida anal6gica de par 530
electrénico de la sierra de cinta
Cinta de sierra gastada Utilizar la alarma maxima de limitador 410
de carga
. ) ) Utilizar la alarma minima de limitador
Acoplamiento, cinta de sierra o correa rotos 410
de carga
El control del par lineal proporciona una
Carga de inercia alta aceleracion lineal y una intensidad de 330
arranque baja
Carga demasiado alta o centrifugadora Utilizar la alarma maxima de limitador 410
desequilibrada de carga
P N 341 = Freno
CENTRIFUGA- Freno dinamico vectorial sin contactor .
DORA para cargas medias 344 = Dinam. Vec.
Parada controlada 347
Freno de corriente inversa con 341 = Freno
contactor externo para cargas pesadas|344 = Corrien. Inv
) . . Frenar para r ir la veloci ,
Es necesario abrir la centrifugadora en una a Eor?tir?jaiiéidigntraol Z;C dady 340, 350
posicion determinada ! 600, 650

posicionamiento
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Tabla 17 Lista de funciones de aplicacién

Aplicacion Desafio Solucién Emotron TSA Menu / Capitulo
Materiales diversos. . .
. . El control del par lineal proporciona una
Tenga en cuenta que es posible utilizar los L . .
. P aceleracion lineal y una intensidad de 330
4 juegos de parametros para preparar arranque baia
diferentes ajustes para diferentes materiales. q J
MEZCLADORA Necegldad de controlar la viscosidad del Salida analégica de par electrénico 530
material
Palas rotas o danadas Utilizar la alarma maxima de limitador 410
de carga
Utilizar la alarma minima de limitador
410
de carga
El control del par lineal proporciona una
aceleracion lineal y una intensidad de |331 = Ctrl par lin
Carga grande con par de arranque alto arranque baja
Intensifi | inici I
tensificador de par al inicio de la 337
rampa.
MOLINO DE — ~— —
MARTILLOS Atasco Utilizar la alarma maxima de limitador 410
de carga
Freno de corriente inversa con
Parada rapida contactor de inversion para cargas 341 = Freno
P P & 344 = Corrien. Inv
pesadas.
Motor blogqueado Funcién de rotor bloqueado 422
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4.4 Condiciones especiales

4.4.1 Motor pequefio o carga baja

La intensidad de carga minima del arrancador progresivo
Emotron TSA es del 10 % de la intensidad nominal del
arrancador progresivo, salvo en el caso del TSA52-016, cuya
intensidad de carga minima es de 2 A.

Ejemplo: el TSA52-056, con una intensidad nominal de
56 A, tiene una intensidad minima de 5,6 A.

Recuerde que este valor es la «intensidad de carga minima»,
no la intensidad nominal minima del motor.

Tenga en cuenta también que la intensidad del motor no se
puede definir por debajo del 25 % de la intensidad nominal
del arrancador progresivo

4.4.2 Temperatura ambiente inferior
a0 -°C

Para temperaturas ambientes inferiores a 0 °C, debe instalar

un calentador eléctrico o similar en el armario. El arrancador

progresivo también se puede montar lejos del motor, pues la

distancia ente el motor y el arrancador progresivo no es
determinante.

4.4.3 Control de bombeo con
arrancador progresivo y
variador de velocidad

En una estacién de bombeo con dos o mds bombas, por
ejemplo, es posible utilizar un variador de velocidad FDU de
Emotron en una bomba y arrancadores progresivos en cada
una de las otras bombas. En este caso, el caudal de las
bombas se controla con la funcién de control de bombeo del

Emotron FDU.

4.4.4 Arranque con cargas que giran
en sentido antihorario (inverso)

Es posible arrancar un motor en sentido horario (hacia
adelante) incluso si la carga y el motor giran en sentido
antihorario (hacia atrds), por ejemplo, en ventiladores.

En funcién de la velocidad y la carga «en sentido inverson,
tenga en cuenta que la intensidad puede ser bastante elevada.
En caso necesario, es posible limitar las intensidades de
arranque aumentando el tiempo de arranque (ment [336]).

4.4.5 Funcionamientode motoresen
paralelo

Cuando se arrancan y se ponen en funcionamiento motores
en paralelo, la intensidad total de los motores debe ser igual
o inferior a la nominal del arrancador progresivo conectado.
Recuerde que no es posible utilizar la proteccién térmica
interna del motor ni realizar ajustes individuales para cada
motor. Por ejemplo, la rampa de arranque solo puede
ajustarse como rampa estindar promedio para todos los

motores conectados. Esto significa que el tiempo de
arranque puede diferir de un motor a otro. Del mismo
modo, los mérgenes / niveles de alarma de limitador de carga
se aplican al valor de par electrénico medio de los motores
conectados. Para trabajar sobre este problema, podria ser
necesario desactivar ciertas funciones y alarmas.

En los motores conectados en paralelo, no es recomendable
utilizar el control del par, debido al riesgo de oscilacién entre
motores. Es preferible utilizar el control de tensién con o sin
limite de intensidad. Tampoco es recomendable utilizar la
funcién de freno con motores conectados en paralelo.
Tenga en cuenta que si utiliza el Emotron TSA integrado en
PTC mis las tarjetas opcionales PTC/PT100, solo es posible
tener proteccién PTC independiente para 3 motores como
mdximo.

4.4.6 Funcionamiento de motores
unidos

Cuando se arrancan y se ponen en funcionamiento motores
unidos mecdnicamente pero con un arrancador progresivo
conectado a cada motor, hay dos posibilidades. La primera es
arrancar los motores al mismo tiempo usando la funcién de
control de tensién, con o sin limite de intensidad. La
segunda es arrancar primero un motor con la funcién de
control de par o de tensidn y, una vez que haya alcanzado la
velocidad mdxima, arrancar el otro por rampa de tensién con
control de tensién.

4.4.7 Disipacion de calor en
armarios

Para obtener informacién para calcular la disipacién de calor
en el armario, péngase en contacto con su proveedor de
armarios. Encontrard los datos necesarios en «Datos
técnicos», Capitulo 13. pdgina 175

4.4.8 Prueba de aislamiento del
motor

Cuando se compruebe el motor con alta tensién, por
ejemplo, en una prueba de aislamiento, el arrancador
progresivo debe desconectarse del motor. La razén es que el
arrancador progresivo se dafiarfa gravemente por el elevado
pico de tensidn.

4.4.9 Funcionamiento por encimade
1000 m

Todas las caracteristicas indicadas se refieren al
funcionamiento del arrancador como maximo a 1000 m
sobre el nivel del mar.

Si se instala un arrancador progresivo a 3000 m, por
ejemplo, es preciso aplicarle un factor de reduccién y es
probable que necesite un modelo mds potente de lo normal
para realizar la tarea. Si desea mds informacién, consulte la
seccién 13.10.2, pdgina 184.
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4.4.10 Entornos agresivos

El Emotron TSA estd equipado de serie con tarjetas
barnizadas para reducir el riesgo de corrosién. Para las
especificaciones, consulte seccién 13.10, pdgina 183.

4.4.11 Sistema de puesta a tierra Tl

El arrancador progresivo Emotron TSA estdndar estd
equipado con un sistema de puesta a tierra que cumple los

requisitos de CEM.

Los sistemas de distribucién se pueden equipar con un
sistema de puesta a tierra TT aislado, que permite que se
produzca un fallo de tierra sin interrumpir el
funcionamiento. Para poder usarlo con estos sistemas, es
preciso configurar el Emotron TSA con el tipo de
alimentacién de red TI. En ese caso, la unidad no cumplird

los requisitos de CEM.

Si su arrancador progresivo no dispone del tipo de
alimentacién de red TI, puede configurarse de nuevo.
Péngase en contacto con su proveedor de mantenimiento de
CG Drives & Automation.

4.4.12 Relé de fallo a tierra

Se puede utilizar un relé de fallo a tierra para proteger el
motor y los cables. Para evitar que salte indeseadamente
debido a las intensidades de carga del condensador de filtro,
debe elegir un dispositivo de intensidad residual de tipo B
con una intensidad de fuga de 300 mA.

Para los tamanos 1 y 2 de Emotron SA (16 - 100 A) no hay
condensadores de filtro conectados a tierra, por lo que la
fuga de intensidad a tierra es inferior a 30 mA.

4.4.13 Otra tension de control

La tarjeta de potencia debe conectarse a una entrada de
control monofisica de 100-240 V4. Si no estd disponible,
debe utilizarse un transformador y conectarlo tal como se
indica en Fig. 43.

El transformador deberia poder suministrar una potencia de
50 VA o superior. Este dispositivo no se incluye en la gama
de opciones de CG.

Transformador

Emotron TSA ~ )

100 - 240 V CA = O ,

N
O

1

0|69| [s€|ze|Lg|veleziee|iz
OO OO0V O

380 - 500 VAC

Fig. 43 Ejemplo de cableado con un transformador de 380-500 V CA
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5. Primeros pasos

Este capitulo es una gufa paso a paso que describe el
procedimiento mds rdpido para hacer girar el eje del motor.
Incluye dos ejemplos, uno con control remoto y otro con
panel de control.

ijADVERTENCIA!
A El montaje, el cableado y el ajuste del

arrancador deben realizarlos personal
cualificado y adecuadamente formado.

5.1 Lista de comprobacion

Comprobar que la tensién de alimentacién y del motor
se corresponden con los valores de placa de caracteristicas
del arrancador progresivo.

*  Montar el arrancador progresivo (Capitulo 2., pagina 9).

e Conectar los cabes de alimentacién de red trifdsica a las
conexiones de la parte superior del arrancador progresivo
(seccién , pdgina 18).

* Conectar los cables de motor a las conexiones de la
parte inferior del arrancador progresivo.

e Conectar la tensién de alimentacién de control.

* Asegurarse de que la instalacién cumple con la
normativa local aplicable.

Funcionamiento remoto (E/S):
*  Conectar los cables de control E/S (seccién 3.3, pdgina

30).

jADVERTENCIA!

iEl motor podria arrancar inmediatamente!

Compruebe que los ajustes de los

parametros y las conexiones de E/S estén

de acuerdo con el funcionamiento deseado
antes de conectar la alimentacion.

* Encender la tensidn de red trifdsica y la tensidn de ali-
mentacién de control.

*  Seleccionar el idioma (ment [211], seccién 8.2.1, pdgina
80).

*  Ajustar los datos del motor (mend [220]-[227], seccién
8.2.4, pégina 806).

* Ajustar la hora real en el reloj (ment [740], seccién
8.7.4, pgina 152)

* Realizar una prueba de funcionamiento con la sefial de

arranque E/S externa.

Funcionamiento con el panel de control:
* Encender la tensidn de red trifdsica y la tensidn de ali-
mentacién de control.

*  Seleccionar el idioma (ment [211], seccién 8.2.1, pdgina
80).

* Ajustar los datos del motor (ment [220]-[227], seccién

8.2.4, pdgina 86).

* Ajustar la hora real en el reloj (menu [740], seccién
8.7.4, pgina 152)

¢ Seleccionar el control de teclado (mend [2151], seccién
7.1.1, pagina 57).

*  Realizar una prueba de funcionamiento desde el panel de
control.

5.2 Conexiones del motor y de
Ia red .Conecte el arrancador progresivo

entre la alimentacién de red trifésica y el motor. En la
siguiente tabla se indican las conexiones.

Dimensione los cables de red y los cables de motor con
arreglo a la normativa local. Los cables deben poder soportar
la intensidad de carga del motor (consulte «Datos técnicos»

en la pdgina 175).

Tabla 18  Conexiones del motor y de la red

L1, L2, L3 Alimentacion de red, trifasica
PE Tierra de proteccion
T1,72,7T3 Salida del motor, trifasica

D Tierra del motor

iADVERTENCIA!
Para trabajar con seguridad, la tierra de la
red debe conectarse al PE y la tierra del

motor a @

5.2.1 Conexion de los cables de red

En el seccién 3.1, pdgina 17 se ilustra la conexién de los

cables de red.

5.2.2 Conexion de los cables de
motor

En el seccién , pdgina 18 se ilustra la conexién de los cables
de motor.

5.2.3 Conexion de la tensiéon de
alimentacion de control

La tensién de alimentacién de control se conecta a los
terminales indicados con Ny L en la tarjeta de alimentacién

(Capitulo 3.2, pagina 28).
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5.3 Ciclo Alternar
predeterminado

El lazo alternativo predeterminado facilita el ajuste de los
datos iniciales, consulte Fig. 44. Este lazo incluye todos los
mends que hay que configurar antes de poner en marcha el
arrancador progresivo por primera vez. Pulse la tecla
Alternar para acceder al ment [740], después pulse la tecla
ENTER para acceder a los submends ([741], etc.) e
introduzca los pardmetros. Si vuelve a pulsar la tecla
Alternar, en la pantalla aparecerd el siguiente menu
alternativo.

Ciclo alternativo

A los submenus

-& —| 741

<l
ENTER

Fig. 44 Ciclo Alternar predeterminado

5.4 Funcionamiento remoto E/S

Habitualmente, las senales externas sirven para controlar el
arrancador progresivo y el motor. Este ejemplo muestra la
configuracién de un motor estdndar con un botén de
arranque externo.

Conexion de los cables de senal de control
Se recomienda el uso de cable flexible apantallado para la
sefial de control hasta 1,5 mm? o cable rigido hasta

2,5 mm?2,

El cableado minimo para un arranque por control remoto se
indica en seccién 3.4, pagina 31.

Conexion de la tension

Cuando se conecta la tensién de alimentacién de control, el
sistema arranca, la pantalla se enciende y el ventilador
interno (no en el tamafio 1) funciona durante 5 segundos.

Ajuste de los datos basicos

Use el ciclo de alternar predeterminado (consulte la Fig. 44)
para introducir datos bésicos, como el idioma, la hora y los
datos del motor conectado. Los datos del motor se utilizan
para calcular todos los datos de funcionamiento del
arrancador progresivo.

Modifique los pardmetros con las teclas del panel de control.
Si desea mds informacién sobre el panel de control y la
estructura de mends, consulte el Capitulo 6., pdgina 51.

Al encender el sistema, se muestra el ment «Ventana inicio»

[100].

1. Pulse para pasar al mend [211] «Idiomay.
Seleccione el idioma con las teclas y .

<
Para confirmar, pulse .

2. Dulse para ver el ment [221] «Un Motor» y ajustar

su tensién nominal. Modifique el valor con las teclas
, , y . Para confirmar, pulse .
Siga los mismos pasos para ajustar estos valores:
Ajuste la frecuencia del motor [222].
Ajuste la potencia del motor [223].
Ajuste la intensidad del motor [224].
Ajuste la velocidad del motor [225].

N s W

Factor de potencia (cos ¢) [227].

Los siguientes pasos 8 - 10 suelen venir definidos de fébrica
con CET (hora centroeuropea). Si le parece bien, puede
continuar en el paso 11.

8. DPulse para ver el ment [740] «Reloj».
9. Pulse o para ver el ment [741] «Hora». Modifique la

hora con las teclas | M, -
<l
Para confirmar, pulse .

10. Pulse ’ﬂ para ver el menu [742] «Fecha» y ajustar la
fecha.
Para confirmar, pulse ﬂ

11. Desconecte la alimentacién.
12. Conecte las entradas/salidas digitales y analégicas.

13. Conecte la alimentacién.

NOTA: para seleccionar otro método de arranque que no
sea el «control del par lineal» predeterminado, consulte
el capitulo 7.1.2, pagina 35.

Prueba de funcionamiento con el comando de

arrangque externo

Ahora que la instalacién ha finalizado, pulse el botén de
arranque externo (contacto cerrado) para poner en marcha el
motor.

NOTA: cuando el contacto de bypass interno esta
activado, se oyen tres clics diferentes.

Desconecte el comando de arranque (abra el contacto) para
detener el motor.

NOTA: para seleccionar otro método de paro que no sea
el «Inercia» predeterminado, consulte el capitulo 7.1.2,
pagina 35y el menu [341].
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5.5 Funcionamiento con el
panel de control

A través del panel de control puede realizar una prueba
manual de funcionamiento. Este ejemplo muestra la
configuracién de un motor estdndar.

Conexion de la tension

Cuando se conecta la tensién de alimentacién de control, el
sistema arranca, la pantalla se enciende y el ventilador
interno (no en el tamafio 1) funciona durante 5 segundos.

Ajuste de los datos basicos

Introduzca los datos bisicos, como el idioma, la hora, los
datos del motor, etc. para el motor conectado. Siga los
mismos pasos que en «Funcionamiento remoto E/S» en la
pdgina 48.

Instrucciones de 1 a 10.

Pulse para volver al ment «Ventana inicio» [100].
Seleccione control manual

1. DPulse para ver el mend [200], «Ajuste Pral.»
2. Dulse para ver el ment [210] «Operacién».
3. Pulse hasta llegar al ment [215] «Control», a

continuacién pulse ’ﬂ para acceder al subment [2151]
«Marcha/Paro»

4. Seleccione «Panel int» con la tecla .
el
Confirme con .

Prueba de funcionamiento desde el panel de

control
Pulse la tecla del panel de control para poner en marcha

el motor en direccién de avance.

NOTA: cuando el contacto de bypass interno esta
activado, se oyen tres clics diferentes.

sssss

NOTA: para seleccionar otro método de paro que no sea
el «Inercia» predeterminado, consulte el capitulo 8.3.4,
pagina 108y el menu [341].
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6. Funcionamiento con el panel de control

El panel de control muestra el estado del arrancador
progresivo y se utiliza para configurar los pardmetros.
También permite controlar directamente el motor.

SOFTSTARTER

-¢—Pantalla LCD

< LEDs

- Teclas de control

]
1 kA
i ke

-—Tecla alternar

Teclas de funcior

pun e g
PREV NEXT ESC
a0 >N 105 -l ENTER

"

2/

Fig. 45 Panel de control

NOTA: el idioma predeterminado de la pantalla es el
inglés. Para adaptarse al contenido del manual de
instrucciones, cambie el idioma en el menu [211].

6.1 Pantalla

Esta pantalla retroiluminada consta de dos lineas, cada una
de ellas con un espacio de 16 caracteres. La pantalla se divide
en seis zonas.

A continuacién se describen las diferentes zonas de la

pantalla:
A B C
| | |
| | |
221 ‘ V. Motor
Stp FYM1 | 400 Vv
D E F

Fig. 46 Pantalla LC

Muestra el nimero de menu activo (3 o 4 digi-

Zona A:

tos).

Muestra si el menu estad en modo alternar
Z0na B: (pagina 54), indicado con E o si el arrancador

progresivo esta ajustado en modo «Local»
(pagina 55), se indica con il.

muestra el nombre abreviado del menu activo,
Zona C: por ejemplo, el meni o la descripcién del conte-
nido.

muestra el estado del arrancador progresivo (3

. caracteres).

Zona D: o

Pueden aparecer las indicaciones de estado

siguientes:

Acl: Motor acelerando

Dcl: Motor decelerando

1t proteccion del motor 1%t activa

Mrc: El motor funciona a maxima velocidad

Jog: El motor funciona a velocidad de jog

Dsc: Desconexién provocada

Stp: Motor parado

Muestra el juego de parametros activo:

A3 Eo B

y si es un parametro de motor: M1, M2, M3 o

M4,

. Muestra un cursor parpadeando si se esta modi

ZonaE: P P

ficando un parametro del mena.

Muestra «S» para indicar una desconexion pro-

gresiva y «A» si

se ha superado el niimero maximo de intentos

de Autoreset.

Muestra el valor o la seleccion del menu activo

esta zona estéa vacia en los menus de primer
ZonaF: ( P y

segundo nivel).
Muestra mensajes de advertencia y alarma.
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6.2 LED

Los tres diodos emisores de luz debajo de la pantalla indican
el estado de funcionamiento del arrancador progresivo y del
motor / méquina (consulte la Fig. 47). Segtin el modo de
funcionamiento, también parpadeardn los indicadores de
DESCONEXION y MARCHA para advertir al usuario de
un préximo evento o accién. En la siguiente Tabla 19 se
describen las senales LED.

Tabla 19  Indicaciones LED

MARCHA DESCONEXION  ALIMENTACION
(verde) (rojo) (verde)

Fig. 47 Indicadores LED

Estado:
Simbolo LED:
ENCENDIDO PARPADESZ')\I*ORMAL (2 PARPADEO LENTO (1 Hz)* APAGADO
ALIMENTACIO | Alimentacién de red .
————————————— —_— Desactivada
N (verde) conectada
DESCONEXIO A.rrancador progre—. ) Advertencia y transcurso Esperand.o’el autoreget de
sivo con desconexion desconexion o capacidad . L
N Rampa de paro para desco- | ., . ) Sin desconexion
. provocada, motor - ;i térmica de i“t
(rojo) nexion progresiva
parado alcanzada.
. (los LED MARCHA y DESCO-
MARCHA En mgrcha a maxima Arranque y rampa de paro NEXION parpadean simultd- | Motor parado
(verde) velocidad neamente)

*) Frecuencia: 1 Hz = 1 parpadeo por segundo; 2 Hz = 2 parpadeos por segundo

6.3 Teclas de control

Las teclas de control se utilizan para dar las 6rdenes
ARRANQUE, PARO y RESET directamente. Las teclas
START y STOP estdn desactivadas de forma
predeterminada y los comandos se controlan de forma
remota (desde la entrada digital).

Para activar el comando START (marcha avance e inversa)
desde las teclas de control, consulte la descripcion del
seccién 7.1.1, pdgina 57, menut [2151].

La tecla RESET estd activa de forma predeterminada. Estard
activa mientras en el ment [216] esté seleccionada una de las
alternativas de teclado.

Sien una de las entradas digitales estd programada la funcién
«Habilitar», esta entrada debe estar activa para que puedan

ejecutarse las 6rdenes de MARCHA / PARO desde el panel
de control.

Tabla 20  Mando de las teclas de control

Arranque en sentido

D ||| sTarT REVERSE RUN | INVers© (izquierda).
<dREV (Requiere contactor

para la inversion).
Para el motor.

STOP Reestablece el arranca-
@ STOP/RESET dor progresivo (des-
RESET pués de una

desconexion).
START Arranque hacia ade-
START FORWARD RUN g
lante (derecha).
FWD P>

NOTA: No es posible activar las érdenes de Marcha /
Paro desde el teclado y por control remoto desde las
bornas al mismo tiempo. La Gnica excepcién es la
funcién Jog, que puede dar la orden de arranque,
consulte «Funciones jog» en la pagina 58.
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6.4 Teclas de funcion

Las teclas de funcién, ademds de usarse para los mends, se
utilizan para la programacién y lecturas de todos los ments.

Tabla 21  Mando la tecla funcién

Pasar a un nivel de menu infe-

=l ENTER rior.

Confirmar un parametro modifi-
ﬁ cado.

Edicion de los valores de un parametro

La mayoria de los pardmetros se pueden modificar durante el
funcionamiento sin tener que parar el arrancador progresivo.

Los pardmetros que no se pueden modificar durante el
funcionamiento aparecen en este manual marcados con un

simbolo de bloqueo: {@.

Pasar a un nivel de menu supe-

J ESCAPE | "

Ignora un parametro modifi-
cado (sin confirmacion).

NOTA: si durante el funcionamiento intenta modificar
una funcidn que solo se puede cambiar con el motor
detenido, la pantalla mostrara el mensaje
«PararPrimeron.

— Volver a un menu anterior del
G mismo nivel.
PREVIOUS _y
Desplaza el cursor a la posicion
izquierda.

Ir al siguiente menu del mismo

—) NEXT nivel.

Desplaza el cursor a la posicion

NEXT derecha.
Disminuye un valor.
— ;)(MINUS) Modifica una seleccion.
O:
<qvos <P JOG REV Funcion de retroceso jog.
—— Aumenta un valor.
+ : (PLUS) Modifica una seleccion.
jocrwp | &

<DJOG D>

Funcién de avance jog.

6.4.1 Funcion de latecla + /7 —

Utilice las teclas «+» y «—» para modificar manualmente un
valor o una seleccidn, o para introducir un valor nuevo. Para
que esta funcién esté activa, el teclado debe estar
desbloqueado (es el ajuste predeterminado), en el menu
[218].

Modificacion de la seleccion de
parametros

Pulse las teclas «+» y «—» para desplazarse por las diferentes
alternativas disponibles para modificar la seleccién en un
mendt. El cursor de la izquierda (zona E) parpadeard durante
la modificacién. Para confirmar la nueva seleccién, pulse
ENTER y el cursor dejard de parpadear.

¢ DPara modificar el valor de un pardmetro, pulse las teclas
«+» y «—». El cursor a la izquierda parpadeard mientras
aumenta o disminuye el valor. Si mantiene pulsada la
tecla «+» y «—», el valor aumentard o disminuird
continuamente.

* Para modificar nimeros extensos también puede
seleccionar directamente un digito con el cursor usando
las teclas PREV y NEXT, y cambiarlo con las teclas «+» y

«“n.

* Dulse la tecla Alternar para cambiar el signo del valor
introducido (solo vélido en algunos pardmetros). El
signo del valor también cambia cuando pasa por cero.

e DPulse ENTER para confirmar el valor. El cursor a la
izquierda dejard de parpadear.

*  Pulse ESC para salir del modo de edicién.

Introduccion del cédigo de bloqueo

El cédigo de bloqueo del ment [218] se introduce de forma
similar a cuando se realizan cambios en los valores de los
pardmetros: ajuste el codigo con las teclas + / —y desplace el
cursor con la tecla PREV para pasar a la izquierda, para
introducir el siguiente simbolo. Confirme con ENTER para
finalizar.

NOTA: el cddigo de blogueo se fijay ajusta en 291.

NOTA: si aparece el mensaje «PCL blog.» o si no sucede
nada al pulsar las teclas «+» 0 «» y el panel de control
esta bloqueado, vaya al menu [218] para desbloquear el
panel de control.

6.4.2 Funcion de la tecla jog

Las teclas «+» y «—» pueden programarse para jog, si se
habilita el arranque jog manual desde el panel de control
manteniendo pulsada esta tecla.

Para activar la funcién de la tecla jog, consulte las
instrucciones de «Funciones jog» en la pdgina 58.

Para desactivar la funcién de la tecla jog, desbloquee el
teclado en el mend [218].
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6.5 Tecla Alternary LOC/REM

Esta tecla tiene dos funciones: alternar entre

—
f los mens seleccionados y cambiar de control
— L oc/ local a control remoto.
REM ] Si la tecla estd programada en «Alternar»

(ajuste predeterminado en el menu [2171]),
solo tendrd la funcién alternar.

Si la tecla estd programada en «Loc/Rem» en el mend
[2171], solo podr4 cambiar el funcionamiento del
arrancador progresivo entre control local y control remoto.

Sila tecla estd programada en «Combinado» en el mend
[2171], la tecla sirve para las dos funciones tal como se
indica a continuacién:

* DPdlsela brevemente para utilizar la funcién alternar.

* Manténgala pulsada durante mds de cinco segundos para
habilitar la seleccion entre el modo local y el remoto,
consulte el capitulo «Funcién Loc/Rem» en la pégina 55

Al editar valores de pardmetros, puede usar la tecla Alternar
para cambiar el signo del valor.

6.5.1 Funcion alternar

La funcién alternar permite recorrer ficilmente los ments
seleccionados en un ciclo continuo. El ciclo alternar puede
incluir hasta diez mends. En la configuracién
predeterminada, el lazo de la tecla Alternar contiene todos
los ments necesarios para los primeros pasos. Puede utilizar
el ciclo de alternar para crear un ment répido con los
pardmetros mds importantes para su aplicacidn.

NOTA: No mantenga pulsada la tecla Alternar durante
mas de cinco segundos sin pulsar «+», «—» 0 ESC, ya que
podria activar la funcién Loc/Rem. Consulte el menu
[2171].

Incorporar un menu al ciclo alternativo
1. Iral mend que desea anadir al ciclo.

2. Pulse la tecla Alternar y, sin soltarla, pulse la tecla «+».

3. Compruebe que aparece una «fY» a la derecha del
ntmero del ment (zona B).

Borrado de un menu del ciclo alternativo
1. Acceda al ment que desea eliminar del ciclo.
2. Pulse la tecla Alternar y, sin soltarla, pulse la tecla «».

3. Compruebe que ha desaparecido el simbolo «E§» a la
derecha del nimero del ment.

Borrado de todos los menus del ciclo

alternativo
1. Pulse la tecla Alternar y, sin soltarla, pulse la tecla ESC.

2. Aparece el mensaje «BorrarCiclo?».

3. Confirme con ENTER para borrar los ments del ciclo.

Ciclo Alternar predeterminado

La Fig. 48 muestra el ciclo alternativo predeterminado. Este
lazo incluye todos los ments que hay que configurar antes de
poner en marcha el arrancador progresivo por primera vez.
Pulse la tecla Alternar para acceder al men [211], por
ejemplo, después pulse la tecla NEXT para acceder a los
submendts ([212], etcétera) e introduzca los pardmetros. Si
vuelve a pulsar la tecla Alternar, en la pantalla aparecerd el
siguiente men alternativo.

Ciclo alternativo

A los submens

—(22)- -

—
NEXT

Fig. 48 Ciclo Alternar predeterminado

Indicaciéon de los menus incluidos en el ciclo
alternativo

Cuando se muestra en pantalla uno de los ments incluidos
en el lazo alternativo, la zona B muestra la letra [.
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6.5.2 Funcion Loc/Rem

Con la funcién Loc/Rem puede alternar entre los modos de
control local y control remoto del arrancador progresivo
desde el panel de control. La tecla de la funcién Loc/Rem
estd en «Toggle» (alternar) de forma predeterminada, asi que
debe ser cambiada. Habilite la funcién en el mend [2171]
seleccionando «Combined» o «Loc/Rem».

La funcién Loc/Rem también puede modificarse a través de
las entradas digitales Digln, ver ment «Entradas Dig»
[520]».

Cambiar el modo de control

1. Mantenga pulsada la tecla Loc/Rem hasta que la pantalla
muestre «Local?» o «<Remoto?».
Si selecciond «Combined» en el mend [2171], debe pul-
sar el botén 5 segundos.
Si seleccioné «Loc/Rem» en el menti [2171], solo tiene
que pulsar el botén.

2. Confirme pulsando ENTER.
3. Cancele pulsando ESC.

Al usar la tecla LOC/REM es importante definir
correctamente «LOCAL» y «<REMOTO»:

Modo Local

La funcién «LOCAL> se ajusta en el ment «Cerlrunloc»
[2173], cuyo valor predeterminado de fdbrica es
«PanelControl». El estado actual del arrancador progresivo
no cambia, es decir, las condiciones de Marcha / Paro se
mantienen igual. Cuando el arrancador progresivo se ajusta
en modo Local, la pantalla muestra el simbolo d®» en la
zona B de la pantalla (alternando con « E» si es un ment del
lazo alternativo).

Modo remoto

La funcién <REMOTOp» se define en el ment [2151]
«Control de marcha/paro», donde el valor predeterminado
es «Remoto».

Para supervisar el estado Local o Remoto del control del
arrancador progresivo, dispone de una sefial «<Loc/Rem» en
los

relés [550]. La senal del relé estard activo/alto cuando el
arrancador progresivo esté en «LOCAL». En cambio, estard
inactivo/bajo cuando esté en (REMOTOp.

6.6 Estructura de menus

La estructura de ments consta de 4 niveles:

?;r.u;isglncipal Primer caracter del nimero de menu
2° nivel Segundo caracter del nimero de menu
3er. nivel Tercer caracter del nimero de menu
4° nivel Cuarto caracter del nimero de menu

Por consiguiente, la estructura es independiente del niimero
de mens por nivel.

Por ejemplo, un mend puede tener dos mends seleccionables
(Jog [350]), o puede tener 12 ments seleccionables (Datos
Motor [220]).

NOTA: si dentro de un mismo nivel hay mas de 9 mendus,
la numeracion continGia en orden alfabético
(A, B, C, ...).

PREV
900 |100|
200
700 Menu principal NEXT
300
%‘ 2 PREV
4\
410 2°n|vel
o %‘ TE NEXT
i
PREV 3er. nivel 411
413
) 4122
4121 4° nlvel NEXT

o
=
N
X

Fig. 49 Estructura de los meniis.

CG Drives & Automation, 01-5980-04r3

Funcionamiento con el panel de control 55




6.6.1 Menu principal

En este apartado se describen brevemente las funciones del
menu principal. Si desea una descripcién mds detallada del
contenido de los ments principales, consulte capitulo 8.,

pagina 77.

100 Ventana Inicio

Es el ment que aparece al encender el dispositivo. Muestra
dos datos de proceso reales (las sefales predeterminadas son
la potencia eléctrica y la intensidad). Puede programarse
para mostrar otras lecturas.

200 Ajuste Pral.

Este mend contiene los ajustes principales para el
funcionamiento del arrancador progresivo, como los ajustes
de datos del motor, la proteccién y comunicacion.

300 Proceso

Este ment contiene los ajustes mds relevantes para la
aplicacién, como los ajustes de arranque y del paro usando
valores analdgicos de proceso.

400 Limitador/Prot

En este ment puede configurar varios ajustes de proteccion,
como el limitador de par, para evitar dafos en la mdquina y
el proceso.

500 E/Sy conexiones virtuales
En este menu se configuran los pardmetros de las entradas y
salidas.

600 Funciones logicas y temporizadores
En este ment puede configurar bloques programables
libremente.

700 Visualizacion de funcionamientos y
estados

Este men contiene los datos de funcionamiento (potencia,

par, intensidad, etc.) e informacién sobe el estado, como el

reloj, la fecha, entradas y salidas.

800 Visualizacion del registro de des-
conexiones provocadas

Muestra las 9 tltimas desconexiones provocadas en el
registro.

900 Datos del sistema
Este ment contiene informacién sobre el modelo del
arrancador progresivo y la versién del software.
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7. Caracteristicas principales

Este capitulo contiene una descripcién de las principales
caracteristicas del arrancador progresivo Emotron TSA.

7.1 Ajuste de las funciones de
arranque, paro y marcha

7.1.1 Control de marchay paro

Las sefiales de control de arranque y paro pueden activarse
desde el panel de control con las teclas de control o por
control remoto (es decir, E/S programables) o a través de la
comunicacién serie. La direccién vélida de rotacién del
motor se define en el ment [219] (consulte la Fig. 50). Para
ajustar las sefales de arranque y paro, siga el procedimiento

de Fig. 51.

Avance (derecha)

Y
Retroceso (izquierda)

Fig. 50 Direccidn de rotacion.

Select Rotation Direction 219
Default: FWD

v

Select Run/Stop Control

Default: Remote

External Control panel

control for softstarter
Int. keyboard
Ext. keyboard

Level/Edge control ¢ ¢

21A

Default:Edge Activate start keys | (2174
: Default: FWD

Remote Virtual I/O

J

Fig 51 Arbol de decisiones de marcha / paro

Finished!

Para configurar las E/S programables, consulte la descripcién
de las entradas y salidas respectivas. En la seccién 7.4, pagina
70 encontrard una lista de todas las posibilidades.

NOTA: si intenta dar un comando incorrecto, p. €j.,
marcha hacia adelante cuando la direccion de rotacién
definida en el mend [219] es marcha hacia atras, no
sucedera ni se indicara nada.

Control remoto y modo local

Otra posibilidad adicional para el control de arranque y paro
es la funcién LOC/REM de la tecla Alternar (ajuste «LOC/
REMD> en el ment «Func panel» [2171]). El usuario puede
definir las funciones «(REMOTO» y «LOCAL» en los ments
«Marcha/Paro» [2151] y «Ctrlrunloc» [2173]. En este caso,
la tecla LOC/REM se convierte no solo en una herramienta
para alternar entre el panel de control y el control E/S, sino
también para cambiar rdpidamente entre cualquier
ubicacién de control de arranque y paro. Consulte la
descripcién en seccién 6.5.2, pdgina 55.

7.1.2 Métodos de arranque y paro

Los métodos de arranque y paro del motor se configuran en
los mends «Arranque» [330] y «Paro» [340]. Consulte las
descripciones en seccién 8.3.3, pagina 105.

También es posible aplicar un «Limite de arranque» [234]
como parte de las acciones de proteccién del motor. Las
funciones de proteccién del arrancador progresivo estdn
bdsicamente relacionadas con los ajustes de tiempo, como
limitar el ndmero de arranques por hora o garantizar un
tiempo de retardo minimo entre arranques. Encontrard las
orientaciones para las aplicaciones especificas en «Lista de
funciones de aplicacién» en la pagina 41.

Si la funcién de limitador de carga [410] estd activada
(pagina 65), podria ser necesario aplicar un tiempo de
retardo de arranque del limitador de carga [417] para evitar
alarmas incorrectas durante el arranque causadas por
intensidades de arranque elevadas.

Freno de giro

El freno de giro (spinbrake) se utiliza para frenar una
aplicacién en rotacién libre hasta la parada, como un
ventilador que gira por el viento. El freno de giro puede
seleccionarse como una funcién de una entrada digital
[520], consulte la seccién 8.5.2, pagina 123. El freno de giro
solo puede activarse si el TSA no estd funcionando, es decir,
cuando aparece «Stp» en la pantalla.
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7.1.3 Funciones jog

La funcién jog (velocidad lenta) puede activarse a través del
panel de control con las teclas jog, a través del control de E/S
remoto o a través de la comunicacién serie.

Para seleccionar el método de activacién de la funcién jog,
siga el procedimiento que se detalla en Fig. 52.

Select Rotation Direction

Default: FWD 219

Select Jog Speed 351
Default: 10% 352

Select Jog Control
Default: Remote

Y N

215

!

External Control panel

control for softstarter
Remote Int. keyboard
Virtual I/0 Ext. keyboard

v v

Lock keyboard
Code: 291 218

i 2

Finished!

Finished!

Fig. 52 Arbol de decisién de Jjog

Es necesario que los ajustes de direccidon de rotacion de todos
los pardmetros que intervienen en la funcién jog se
correspondan. Consulte la Tabla 22 a continuacidn.

Tabla 22 Ajustes de jog en funcidn de la direccion de rotacion

7.1.4 Prioridad de sefial de arranque /
paro

La orden jog tiene menor prioridad que una orden de
arranque normal, lo que significa que si el arrancador
progresivo ya ha arrancado el motor, la orden jog se ignora.
Si el arrancador progresivo estd en modo jog, la orden de
arranque normal lo anulard y arrancard el motor a velocidad
mdxima.

La orden «Enable» (ajuste en Digin [520]) es el que tiene
mayor prioridad y anula tanto el arranque / paro normal
como la orden jog. Si «Enable» estd inactivo, no serd posible
ejecutar un arranque normal ni un arranque jog. La lista de
prioridad total se detalla en la Tabla 23 a continuacién.

Tabla 23 Prioridad de sefial para las entradas digitales

Prioridad Comando

1 Habilitar

2 Paro

3 Marcha avan y Marcha retro
4 Jog avance y Jog retro

5 Freno de giro

Mena | AT | IO | eioseso”
219 Avance Retroceso | Avan+Retro
351 10%71 10% Y
352 0% 10% Y

1) El valor puede cambiarse en cada mend.

NOTA: para utilizar la funcién jog con las teclas del panel
de control, pulselas y manténgalas pulsadas.

Es posible ajustar el indice de aceleracién desde la parada
hasta el nivel de velocidad de jog seleccionado en el menti
«[353] Jog Ramp Rate» para obtener un arranque suave de
jog.

También hay algunos ejemplos sobre cémo aplicar los ajustes
de tiempo de jog con funciones l6gicas, consulte la

pégina 73.

7.1.5 Ajustes de los datos del motor

Para un rendimiento éptimo, configure los datos del motor
de acuerdo con la placa de caracteristicas del motor.
Encontrard los menus en la seccién 8.2.4, pdgina 86;
submen [220]. Los datos del motor son un conjunto de
pardmetros (uno de cuatro: M1- M4). En la configuracién
predeterminada estd seleccionado el motor M1, por lo que
los datos de motor que se introduzcan serdn vélidos para el
motor M1. Si se utilizan diferentes motores, deben guardarse
los datos del motor en diferentes conjuntos de datos, que
puede seleccionar en el ment [212]. Consulte también la
«Manipulacién de los datos del motor en los juegos de
pardmetros» en la pagina 61.
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7.1.6 Informacion de proceso

El posible conectar un sensor externo, p. €j. un sensor de
presién de 4-20 mA, a la entrada analégica y utilizarlo como
valor de proceso para el TSA.

El valor de proceso puede configurarse para que muestre un

valor real SI, como [bar].Consulte el grupo de ments [320].

También es posible dejar que este valor de referencia, segiin
su nivel, realice un arranque (o paro) automdtico del TSA. Si
desea mds informacién, consulte la pdgina 122.

Si es necesario, puede cambiar las unidades SI a unidades US
en el menu [21C].

Tenga en cuenta que los ajustes de datos del motor se
reiniciardn y deberd volver a ajustarlos si realiza un cambio
de unidades.

7.2 Trabajo con juegos de
parametros

Los juegos de pardmetros sirven para configurar el
arrancador progresivo para diferentes aplicaciones, como
usar y conectar diferentes motores, métodos de arranque y
paro, ajustes de alarma, fuentes de control, etc.

Los cuatro juegos de pardmetros configuran diferentes
opciones de control que permiten modificar rdpidamente el
comportamiento del arrancador progresivo. Es posible
adaptar a los cambios de comportamiento en linea. El
procedimiento consiste en activar, en el momento que se
desee, uno de los cuatro juegos de pardmetros disponibles a
través de las entradas digitales o el panel de control.

Un juego de pardmetros incluye todos los mends que se
podrian cambiar en el sistema de mend. Las excepciones son
los mends que solo pueden tener un valor, sin incluir el
juego de pardmetros seleccionado:

[211] Idioma, [2171] Func panel, [2173] Local run control,
[218] Bloquear cédigo, [220] Datos motor,[241] Slc Banco
No, [260] Comunicacién Serie y [740] Configuracién del
reloj. Estos ajustes de menu son globales, es decir, validos
para todo el sistema de ment.

NOTA: los valores de los temporizadores [630] son
comunes para todos los juegos. Cuando se modifica un
juego, la funcionalidad del temporizador cambia de
acuerdo con el nuevo juego, pero el valor del
temporizador no varia.

Encontrard los ments de juegos de pardmetros en seccién

8.2.6, pagina 93, a partir del menu [240].

El juego de pardmetros activo se muestra en la esquina
inferior izquierda de la pantalla, asi como el en menu [721]
TSA Status. Puede anotar la configuracién detallada de cada
juego en la lista de ment que encontrard al final de este
manual, o descargar una lista de pardmetros en excel para
rellenar, desde el sitio web www.cgglobal.com o
www.emotron.com. otra solucién para copiar ajustes y datos
entre diferentes unidades de arrancador progresivo es
mediante un ordenador, con la herramienta de PC
EmoSoftCom (opcional). Consulte el capitulo seccién 12.2,
pdgina 173.

7.2.1 Seleccion de los juegos de
pardmetros

Estos pardmetros pueden seleccionarse desde el panel de
control, con entradas digitales Gnicamente o por
comunicacién serie. Se ajusta en el mend [241] Slc Banco

No.

Todas las entradas digitales y virtuales pueden configurarse
para seleccionar juegos de pardmetros. La Fig. 53 muestra
c6mo se activan los juegos de pardmetros a través de una
entrada digital, si, por ejemplo, Digln 3 [523] est4 ajustado
en «Ajst Cerl 1» y Digln 4 [524] estd ajustado en «Ajst Crrl
2».
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7.2.2 Configuracion de los juegos de

Juego de pardmetros A parémetros
Marcha/Paro B Una vez seleccionado el juego de pardmetros en el ment

c [241], puede configurar la aplicacién especifica o el modo de
Control jog by control. El juego de pardmetros predeterminado es el A, lo

que significa que todos los cambios que se realicen a los
ajustes predeterminados en el sistema de ment se guardardn

Método de freno R ,
en el juego de pardmetros A.

Proteccién motor Para volver a los valores predeterminados de un juego de
pardmetros, vaya al ment [243] Val.>F4brica y seleccione el

o alcance del reset.
LimitadorPar

Si trabaja con varios juegos de pardmetros, ahorrard mucho
tiempo utilizando el mend [242] Copy Set para copiar los
juegos, por ejemplo «A>B», «C>D». Este ment copia todo el

‘ contenido de un juego de pardmetros a otro juego de
pardmetros, y a partir de ahi solo tendrd que modificar los

+24V . . .
/@/J/ valores que quiera que sean diferentes en el nuevo juego.

DI3|Ajst Ctrl1
DI4|Ajst Ctrl2

Fig. 53 Seleccion de juegos de parimetros a través de una
entrada digital

Si los juegos de pardmetros se seleccionan a través de
entradas digitales, se activan como se muestra en Tabla 24.
Ajuste el ment [241] a Digln para activar los cambios de
pardmetros mediante entrada digital.

Tabla 24 Juego de pardmetros

Juego de parametros Ajst Ctrl 1 Ajst Ctrl 2
A 0 0
B 1 0
C 0 1
D 1 1

NOTA: la seleccion mediante entradas digitales se activa
inmediatamente.

NOTA: el juego de pardmetros predeterminado es el A.

Ejemplo: control manual y automatico

En una aplicacién, el control manual se utiliza para colocar
en posicién de mantenimiento. Tras el mantenimiento, el
proceso pasa a modo de control automdtico. Es posible
utilizar un juego de pardmetros para activar el modo de
control manual (por ejemplo, sefiales de control mediante E/
S) y un segundo juego de pardmetros para activar el
funcionamiento en modo de control automatico (es decir,
senales de control desde PLC mediante el bus de campo, por
ejemplo).
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7.2.3 Manipulacién de los datos del
motor en los juegos de

parametros
«Datos Motor» (M1-M4) es similar a un juego de

pardmetros, consulte seccién 7.1.5, pdgina 58. Los ajustes de
datos del motor se almacenan en un motor en concreto y
pertenecen a él.

Por lo tanto, para cambiar el juego de pardmetros a uno que
incluya cambios en datos del motor, es necesario cambiar
también el motor en Selec. Motor [212]. Pueden darse las
siguientes situaciones:

Un motor y un juego de parametros

Es la situacién mds habitual. Predeterminadamente, todos
los datos introducidos se guardan en el juego de pardmetros
Ay los datos del motor en M1.

Un motor y dos juegos de parametros

Esta situacién es ttil si quiere alternar entre, por ejemplo,
dos fuentes de control o dos requisitos de arranque o freno
diferentes.

Una vez seleccionado el motor predeterminado M1:

1. Seleccione el banco de pardmetros A en el mend [241].
2. Defina los datos del motor en el ment [220].

3. Introduzca los ajustes de otros pardmetros en el juego A.
4

. Silos valores de los pardmetros son prcticamente iguales
en ambos juegos de pardmetros, puede copiar el juego de
pardmetros A en el juego de pardmetros B con el ment

[242].

5. Introduzca o modifique los ajustes de los pardmetros,
q J p
que no sean datos del motor, en el juego B.

Dos motores y dos juegos de parametros

Es util si tiene dos motores diferentes que no van a funcionar
al mismo tiempo. En estos casos, es preciso parar un motor
antes de arrancar el otro.

1. Seleccione el banco de pardmetros A en el ment [241].
2. Seleccione el motor M1 en el mend [212].

3. Introduzca los datos del motor y ajustes de los otros
pardmetros.

4. Seleccione el banco de pardmetros B en el mend [241].
5. Seleccione M2 en el ment [212].

6. Introduzca los datos del motor y ajustes de los otros
parametros.

7.2.4 Uso de la memoria del panel de
control

La memoria del panel de control puede ser ttil cuando se
utiliza mds de un Emotron TSA. Las funciones de copia y
carga permiten transferir datos entre la tarjeta de control
interna del arrancador progresivo y el panel de control. Es
una solucién rdpida para copiar juegos de pardmetros y datos
del motor a otros arrancadores. También se puede utilizar el
panel de control para guardar temporalmente los pardmetros
o0 una copia de seguridad. Encontrard las descripciones de las
opciones y la funcién de copia / carga en los ments [244] y

[245], pdgina 94.

Existen dos configuraciones posibles para habilitar la
transferencia de datos entre unidades Emotron TSA.

NOTA: los dos arrancadores deben tener la misma
version de software. Verifique la versién de software en
el menu [922].
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Copiar desplazando el panel de control entre
unidades

Para transferir los datos de una unidad TSA a una segunda

unidad a través del panel de control estdndar TSA (consulte

Fig. 54):

1.

Copie los ajustes de la tarjeta de control interna de la
unidad TSA 1 al panel de control, ment [244].

Desconecte las dos unidades TSA y desmonte las
cubiertas frontales con panel de control incorporado.

Desconecte las conexiones de cable del panel de control
de las tomas de la tarjeta de control.

. Conecte el cable del panel de control de la cubierta

frontal 1 a la unidad TSA 2 a la toma del panel de
control interno.

. Encienda la unidad TSA 2 y cargue los ajustes que

necesite desde el panel de control 1 a la tarjeta de control
interna de la unidad TSA 2 con el mend [245].

244

Fig. 54 Pardmetros de copia y carga entre dos unidades Emotron TSA mediante el panel de control

iADVERTENCIA!
Desconecte todas las conexiones antes de
abrir la cubierta frontal.
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Copia mediante el panel de control externo

Si dispone de un panel de control externo (opcional

pdgina 173) no es necesario desmontar las cubiertas frontales
para copiar y cargar datos entre dos o mds unidades
Emotron TSA (consulte Fig. 55). El panel de control

externo suele estar montado en la puerta de armario.

NOTA: cargar desde el arrancador progresivo y copiar al
arrancador solo es posible si este esta en modo paro.

1. Copie los ajustes de la tarjeta de control del arrancador
progresivo al panel de control externo mediante el panel
de control externo, mend [244].

2. Retire el panel de control externo del armario del
arrancador progresivo origen y péngalo en el armario del
arrancador progresivo destino.

3. Cargue los ajustes a la tarjeta de control interna del
arrancador progresivo destino a través del panel de
control externo, menu [245].

A
Unidad TSA 2

Fig. 55 Pardmetros de copia y carga entre dos unidades Emotron TSA mediante un panel de control externo (opcional).

NOTA: otra solucién para copiar ajustes y datos entre
diferentes unidades de arrancador progresivo es
mediante un ordenador, con la herramienta de PC
EmoSoftCom (opcional). Consulte el capitulo seccién
12.2, pagina 173.
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7.3 Aplicacion de limitaciones,
alarmas y autoreset

Para proteger el arrancador progresivo y los dispositivos
conectados, se supervisan constantemente los valores de pro-
ceso. Si uno de estos valores de proceso sobrepasa el limite de
seguridad, se muestra un mensaje de error / alarma. Para evi-
tar cualquier posible situacién de riesgo, el propio arranca-
dor progresivo se pone en un modo de paro denominado
«Desconexién» y muestra en pantalla la causa de la desco-
nexion. Las desconexiones siempre detienen el arrancador
progresivo.

7.3.1 Tipos de alarmay acciones

«Alarma» Cualquier condicién de fallo

«Desconexion» | Cualquier accion sobre un fallo que causa
una interrupcién del funcionamiento.
Las desconexiones pueden dividirse en
repentinas y progresivas, consulte Tabla
25.

«Advertencia» | Cualquier accién sobre un fallo que no
causa la interrupcion del funcionamiento.
Solo tiene fines de indicacion.

En general, una alarma solo se produce cuando el arrancador
progresivo estd activo (p. ¢j., durante la aceleracion,
deceleracién, funcionamiento a maxima velocidad o
funcionamiento jog a velocidad lenta). Las Gnicas
excepciones son las alarmas de temperatura, las alarmas
externas y las alarmas de comunicaciones, que siempre estdn
activas.

Para la mayoria de alarmas, puede seleccionar diferentes
acciones. En todas las acciones de alarma, la alarma se
muestra en la pantalla, a través de la comunicacidn serie y en
cualquier relé programado para la funcionalidad de alarma
adecuada. Una condicién de alarma se indica con los LED
segtin se describe en el Capitulo 6.2, pdgina 52. Las acciones
de alarma son:

Tabla 25  Acciones de alarma

No se ha comunicado ninguna condicion

Sin accion
de alarma.

Se muestra un mensaje de advertencia. El

Advertencia . . L
funcionamiento contindia de forma normal.

Se desconecta el arrancador progresivo.
Se interrumpe el funcionamiento y se
impide el rearranque:

- si el arrancador progresivo esta inactivo:
no se permite la activacion

- si el arrancador progresivo esta en
funcionamiento:

el motor entra en inercia hasta que se
detiene.

Desconexion
Forzada

Se desconecta el arrancador progresivo. El
paro se produce del mismo modo que en
funcionamiento normal, por ejemplo,
mediante el mismo método de paro. Se
impide el rearranque.

Desconexion
Flexible

7.3.2 Ajustes de alarma

Para proteger el motor, utilice los ajustes de alarma y las
limitaciones de funcionamiento del ment [230] «Prot.
Motor» con subments. Consulte el capitulo seccién 8.2.5,
pdgina 88.

En el submen [400] encontrard los ajustes de alarma y
funciones de limitador de carga para la proteccién de
procesos, red y otros dispositivos externos. Consulte el
capitulo seccién 8.3, pagina 103.

Las acciones de alarma para los fallos de comunicacién se
ajustan en el mend [264].

7.3.3 Indicaciones de alarma

En funcién de la condicién de alarma que esté activa, se
muestran las siguientes indicaciones:

Advertencia

* Elindicador LED de desconexién (tridngulo rojo) en el
panel de control parpadea con 2 Hz (consulte la Tabla
19, pégina 52).

* El mensaje de advertencia actual (desaparece cuando se
elimina la advertencia)se muestra en el mena [722]
«Advertencia». Consulte la lista de posibles mensajes de
advertencia en la Tabla 39, pdgina 149.

e Fl relé / salida Alarma se activa (si la funcién estd

seleccionada en el ment [551], [552] o [553]).
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Desconexion Forzada
* El arrancador progresivo entra en condicién de
desconexion y el motor entra en inercia hasta el paro.

* Seenciende el indicador LED de desconexién (tridngulo
10jo).

* La pantalla muestra la indicacién de estado «DSC» (zona
D).

* La pantalla muestra el mensaje de desconexidn en el
menu [810].

e FEl relé / salida Desconexidn se activa (si la funcién estd

seleccionada en el mend [551], [552] o [553]).

Desconexion Flexible

» Elarrancador progresivo entra en condicién de
desconexién y el motor se detiene con el método de paro
configurado para el funcionamiento normal.

El arrancador progresivo realiza un paro controlado.
Mientras se detiene:

* La pantalla muestra el mensaje de desconexidn en el
ment [810], incluido el indicador de desconexién
progresiva adicional «S» en la zona E.

* Elindicador LED de desconexién (tridngulo rojo)
parpadea con 2 Hz.

e Fl relé/la salida de advertencia se activa (si se ha
seleccionado).

Cuando el motor se detiene completamente:

* Se enciende el indicador LED de desconexién (tridngulo
10jo).

* Lapantalla muestra la indicacién de estado «DSC» (zona
D).

e Elrelé / salida Desconexién se activa (si la funcién estd

seleccionada en el mend [551], [552] o [553]).

Mensaje de desconexion

En el mend «List.Alarmas» [800] se muestra el mensaje de
desconexion y se almacenan los tltimos nueve mensajes de
desconexién (de [810] a [890]). Los mensajes de
desconexion registrados incluyen la fecha y la hora (segin el
reloj en tiempo real [740]) junto al mensaje de desconexién
de la Tabla 39, pdgina 149. La causa de la dltima
desconexidn o de la actual se indica en el mend [810].

Para facilitar la localizacién de averias, cuando se produce
una desconexién, se copian los datos de los subments de
funcionamiento y estado [710] - [730]. Consulte la lista de
pardmetros guardados en la Tabla 40, pdgina 153. Los
pardmetros guardados y sus valores se muestra en los menus
[8X1] «Operacién», [8X2] «Status» y [8X3] «Stored Values».
En el nivel 4 del mend, por ejemplo 8XXX, verd el ment.

7.3.4 Funcién de monitorizacion de
carga

El ment de monitorizacién de carga [410] puede utilizarse
para proteger las mdquinas y los procesos de la sobrecarga y
subcarga mecdnicas, como atascos del transportador de cinta
o sinfin, el fallo de una correa de un ventilador o el secado de
una bomba. La carga se determina calculando el par
electrénico del motor en funcionamiento.

Existen dos alarmas de sobrecarga, «Alarma Max» y
«PreAlarm Max, y dos alarmas de subcarga «Alarma Min» y
«MarPreAlMin». La funcién de monitorizacién de carga no
estd activa durante las rampas de paro, jog ni frenado. Para la
rampa de arranque puede configurar un retardo de la
activacién del monitorizador de carga con el retardo de
arranque, mend [416].

Normalmente, las alarmas minima y mdxima se configuran
para una desconexién progresiva o repentina, y las
prealarmas se utilizan para indicar que una situacién de
sobrecarga o subcarga estd a punto de mostrar un mensaje de
alarma (como «Mon MinPreAl»).

Si se ha interrumpido el funcionamiento debido a una
alarma del monitorizador de carga, es necesario un reset y
una nueva sefial de arranque para continuar el
funcionamiento. El reset automdtico de las alarmas de
limitador de carga puede activarse en el ment [254]. Para el
reset manual, consulte «Reset manual» en la pagina 69.

Niveles de alarma del monitorizador de carga
Existen dos modos de ajustar los niveles de alarma del
monitorizador de carga:

1. La configuracién manual, donde puede ajustar
directamente hasta cuatro «niveles de alarma» (Fig. 56).

2. La configuracién «Autoset», en la que se configuran
automdticamente los niveles de alarma, se basa en los
cuatro «mdrgenes de alarma» de «Par normal»+(Fig. 57).

Normalmente en ambos métodos se indican los niveles de
alarma en un porcentaje de la potencia nominal del motor
[223] (que es el 100 %). Aunque el modo de ajuste de los
niveles es diferente segtin el método utilizado:

NOTA: si usa el monitorizador de carga, compruebe que
la potencia nominal del motor esta correctamente
ajustada en el ment [223].

NOTA: al reiniciar la desconexion, se elimina la
indicacion de desconexion en el panel de control pero se
conserva en el registro del mensaje [800].
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Ajuste manual de los niveles de alarma

Consulte el capitulo Fig. 56. En los ajustes manuales del Ejemplo:
monitorizador de carga, se ajustan directamente los «niveles
de alarma» [411] - [414] como porcentaje de la potencia 4112 MaxAlarmLev
Por?unal del rn0f0r (r‘nc.:nu [223]). El par 'electromco real se Mrc g (104 3) 116 %
indica entre paréntesis junto al valor de nivel de alarma para
facilitar el ajuste. A la derecha se muestra un ejemplo.
Normal operation zone @ RUN command
P [%] (of Pn_mot)
A Pre-alarm zone 8 Delay timer
‘ Min and max alarm zone A Alarm action
Manual setting
AMax Alarm Level |
2122 |
: ) ; :
AMax Pre-Alarm Level | I T ' i ' |
I ! /o i T
J / : : :
I i : : : P
I | S A
l : ! ! 5 : ;
| i\ i i .
S\ i : : :
4132 | L N\e I . : : :
AMin Pre-Alarm Level I
I
AMin Alarm Level[ [
/
I
] ] 0% g
2 > > — — — tlsl
® Start Delay Min Pre-Alarm Min Alarm Max Pre-Alarm Max Alarm
Delay: (4133 Delay: (4143 Delay: (4123 Delay:
Action: Action: Action: Action:

Fig. 56 Ajuste manual de los niveles de alarma del monitori-
zador de carga.
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Funcion de Autoset con margenes de alarma
Consulte el capitulo Fig. 57. El modo més rdpido de adaptar
el monitorizador a diferentes situaciones de carga es utilizar
la funcién «Autoset», que aplica automdticamente cuatro
«mdrgenes de alarma» a un nivel de «Par normal» mientras el
motor estd en funcionamiento. Los «mdrgenes de alarma»
son porcentajes que se suman o se restan al «Par normaly,
que es el par electrénico en condiciones de funcionamiento
normales. Consulte los cdlculos en la Tabla 31, pdgina 115.
El «Par normal» se expresa como porcentaje de la potencia
nominal del motor (es decir, el 100 % seria el ajuste de
potencia del motor del ment [223]).

Los «mérgenes de alarma» se ajustan en el ment [417] y «Par
normal» se registra automdticamente al activar la funcién de
autoajuste en el mend [4175] AutosetAlrm. El valor real de
«Par normal» se indica en el mend [4176].

Cada vez que se ejecuta una nueva orden de «Autoset de
alarmay, se actualiza el valor de par electrénico real como
valor de «Par normal» y los niveles de alarma en

El autoset también se puede activar con una sefial remota
(que se activa por flanco) si se ajusta la funcién de cualquier
entrada digital en «Autoset».

NOTA: cualquier cambio manual de los «Niveles de
alarma» en [411] - [414] anulara los ajustes del
monitorizador de «Autoset» y ajustara el «<Par normal» en
«Desactivado».

NOTA: si usa «Autoset», se anularan los Niveles de
alarma definidos en los menus [4112], [4122], [4132] y
[4142].

consecuencia.
Normal operation zone ® RUN command
P [%] (of Pn_mot)
A Pre-alarm zone 8 Delay timer
‘ Min and max alarm zone A Alarm action
Autoset (4175
A Max Alarm Margin
4171
Max Pre-Alarm Margin I IE ' ' | \
372 ! : : : :
P // A A
I { E : P
4176) Normal Load ’ i / i i 5 '
) \ ) 1 ' ! i
| : I : : : ;
p i\ : : : :
GEE N S S A
Min Pre-Alarm Margin ) ! \'\ I : E E :
1
4174 |
v Min Alarm Margin
I
/
I
N Yy rYy B S & t [S]
v v v
<D Start Delay Min Pre-Alarm Min Alarm Max Pre-Alarm Max Alarm
Delay: (4133 Delay: (4143 Delay: (4123 Delay: (4113
Action: Action: Action: Action:

Fig. 57 Ajuste automdtico de los mdrgenes de alarma del
monitorizador de par.
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Monitorizador de par acciones de alarma
Todas las alarmas y prealarmas pueden configurarse
independientemente para afectar al funcionamiento si se
aplica una acci6n de alarma, como, por ejemplo, una
desconexion o una advertencia. Consulte el capitulo seccién
7.3.1, pdgina 64. El estado de alarma o prealarma estd
disponible en los relés programables si se configuran para
ello (si desea mds informacién, consulte el ment [550]).

Las acciones de alarma para los niveles de alarma
automdticos y los niveles de alarma manuales se configuran
en los mends [4111], [4121], [4131] y [4141].

Los «retardos de alarma» correspondientes, que afectardn al
tiempo de respuesta de alarma, se ajustan en los mends

[4113], [4123], [4133] y [4143].

Monitorizacion del par durante el arranque
Para evitar alarmas de fallo causadas por situaciones de
sobrecarga o subcarga durante el arranque, puede aplicar un
tiempo de «Temp Arrang» para el monitorizador de par.
Consulte el menu [416], pdgina 115.

D. Cuando finaliza el tiempo de retardo de alarma
configurado (10 segundos), se ejecuta una accién de
alarma mdxima (en este caso, una desconexidn flexible,
segun lo definido en el mena [4111]).

NOTA: las alarmas que limitan el par se desactivan
durante jog, frenado y rampa de paro.

Pcarga
A P ® © ©
0, \
7o% Y e
L .
) A :
20% V \/ i | | | Normal
| |
| A
| I I |
| L |
] I ! : Min
10% ' L L ;
| ! I |
! L ! -
| Ly —

. 30s. .) | 10s. Hora

Ejemplo 1: configuracion de los niveles de
alarma manualmente

Supongamos que quiere bloquear el limitador de par
durante el procedimiento de arranque. Seleccione un retardo
de arranque de 30 segundos en el ment [416] para que el
proceso se estabilice antes de que se active el limitador de
carga.

En este caso, la bomba debe estar protegida contra
sobrecargas y subcargas (como la cavitacién), aunque no se
necesitan prealarmas. Por lo tanto, ajuste la accién de alarma
de las prealarmas ([4121] y [4131]) en «No action».
Asimismo, ajuste las acciones de alarma para Alarma Max
[4111] y Alarma Min [4141] en «Desconexién Flexible»,
con los retardos de alarma correspondientes: 10 segundos en
el ment TempAlrmMax [4113] y 5 segundos en
TempAlrmMin [4143].

Dado que la condicién de par normal (par en el eje) de la
bomba es el 50 % de la potencia nominal del motor [223],
MaxAlarmLev [4112] se ajusta en 70 %. Finalmente, el
MinAlarmLev [4142] se ajusta en 10 %, que se alcanza, por
ejemplo, en condiciones de cavitacién de bomba.

Esta configuracién darfa lugar a la siguiente secuencia de
eventos (como se ilustra en la Fig. 58):

A. La monitorizacién de par se activa cuando acaba el
tiempo de retardo de arranque configurado (30
segundos).

B. Se supera un nivel mdximo, pero dado que la carga
vuelve al nivel seguro en el tiempo de retardo ajustado (es
decir, <10 segundos), no se lleva a cabo ninguna accién
de alarma.

C. Se ha vuelto a superar el nivel de alarma mdxima.

Fig. 58 Ejemplo 1: Funcion para limitar el par manualmente.

Ejemplo 2: Autoajuste de los niveles de
alarma
Para bloquear el limitador de par durante el arranque,

seleccione un retardo de arranque de 30 segundos en el
ment [416].

En este caso, debe protegerse un motor utilizado en una
aplicacién de transportador. Solo es necesario aplicar una
alarma mdxima y una prealarma mdxima, por lo que puede
ajustar la alarma minima [4141] y la prealarma minima
[4131] en «Sin accién» (predeterminado). Ajuste
MaxPreAlAct [4122] en «Alarma» y MaxAlarmAct [4111]
en «Desc Forzada». TempAlrmMax [4113] se ajusta en 3
segundos y MarPreAlMax [4123] en 0 segundos para que se
produzca una alarma instantdnea en el momento en que el
par aumente. El mend [4171] MarAlarmMax se ajusta en 10
% y el [4172] MarPreAlMax en 5 % para indicar que estd a
punto de producirse una condicién de sobrecarga.

El motor arranca y el par electrdnico real se visualiza en el
mend de la izquierda [4175] AutosetAlrm. Cuando el
proceso se ha estabilizado, las condiciones de par normal se
sitian en un 60 % de la potencia nominal del motor [223].
Para ajustar automdticamente los niveles de alarma,
seleccione «Activado», y a continuacién pulse ENTER.
Aparecerd «Autoset OK!» en la pantalla. Ahora el motor estd
completamente protegido con una alarma méxima del 70 %
(par normal + margen de alarma mdx., 60 % + 10 %) y una
prealarma del 65 % (par normal + margen de prealarma
max., 60 % + 5 %). El valor de «Par normal» se muestra en
el mend [4176], junto con el valor de par electrdnico real.

Se producen los siguientes eventos (consulte Fig. 59):

A. La monitorizacién de par se activa cuando acaba el
tiempo de retardo de arranque configurado (30
segundos).
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B. Se supera el nivel de prealarma mdxima e
inmediatamente se muestra el mensaje: «<Mon
MaxPreAl», pues en este caso no hay retardo de alarma.

C. Se ha superado el nivel de alarma méxima.

D. Una vez transcurrido el tiempo de retardo de alarma
méxima (3 segundos), se ejecuta la accién de alarma
mdxima definida en el menti [4111], en este caso una
desconexién repentina.

P

carga
) Q ®
70% ﬂ

65% / \ .@ Fi zéx
60% / \ / \ [\\A :re- ax
v i l\lormal

=>' Hora
30 35,

S.

Fig. 59 Ejemplo 2: Autoset de la funcion de monitorizacion de
par.

7.3.5Reset y autoreset

Cuando el arrancador progresivo se desconecta debido a un
fallo, se necesita una orden de reset para ponerlo
nuevamente en marcha. Esta orden puede enviarse desde
cualquiera de las opciones seleccionadas en el ment [2106]
«Ctr] Reset» o generarse automdticamente con los ajustes del
subment [250] «Autoreset».

Para las siguientes explicaciones, es importante diferenciar
«reset» de «rearranque». «Reset» significa que el arrancador
progresivo ya no estd en desconexién, lo confirma el hecho
de que el mensaje de alarma ya no aparece en la pantalla y el
LED se desactiva. Si se ha interrumpido el funcionamiento
debido a una condicién de desconexién, el arrancador
progresivo estd preparado para un rearranque.

Si se produce una alarma con una accién configurada para
«Advertencia» (consulte la descripcién de las acciones de
alarma en la Tabla 25, pdgina 64), la indicacién desaparece
automdticamente cuando desaparece la condicién de alarma,
es decir, no es necesaria la orden de reset.

Si el funcionamiento se ha interrumpido por una
desconexidn, serdn necesarias una sefial de reset y una nueva
sefal de arranque para que rearrancar el motor.

Reset manual
La fuente de control de la sefial de reset se selecciona en
[216] «Ctrl Reset». La tecla RESET en el panel de control se

activa al seleccionar una de las alternativas del teclado

(habilitada por defecto).

Puede seleccionar si desea que la sefal «Reset» se controle
con una entrada digital [520] o una E/S virtual [560].

Puede configurar una sefial de salida ajustando un relé [550]
en «ManRst Trip», que es cualquier condicién de
desconexién que requiera un reset manual.

jADVERTENCIA!

Si la sefial de entrada de «Marcha avan /
Marcha retro» esté activa (alta) y el modo de
arranque seleccionado en control por nivel,
el motor arrancaré con la orden de reset.
Tenga en cuenta que el «control por nivel» no
cumple la Directiva de maquinas

Autoreset

En algunas alarmas es posible generar automdticamente una
orden de reset para salir de la condicién de fallo. Si todas las
otras condiciones son normales, el arrancador progresivo
intentard reiniciar el funcionamiento (consulte Alarma mds
arriba). Solo cuando el fallo se convierte en recurrente y se
repite en momentos determinados, lo que significa no puede
resolverse, la unidad generard una alarma para advertir al
operario.

La configuracién de Autoreset se realiza en el mend [250]
Autoreset, con subments para Autoreset Proteccién Motor
[252], Autoreset del error de comunicacién [253], Autoreset
de la proteccién del proceso [254], Autoreset de la
proteccién del arrancador progresivo [255] y Autoreset del
fallo de alimentacién [256].

Alternativa 1

Para habilitar la funcién Autoreset, seleccione «Reset» en
unas de las entradas digitales [520]. La entrada Reset debe
activarse constantemente.

Alternativa 2

Para activar la funcién autoreset a través de Virtual E/S
[560], seleccione «Reset» en el ment de puntos de origen de
la conexién interna. La conexién de origen debe estar activa

(alta).

En los mends de Reles [550] puede configurar una sefal de
salida de la desconexién de autoreset, «Autorst Desc». El relé
se activa cuando se alcanza el nimero maximo de autoresets.

Encontrard m4s informacién sobre el control de reset remoto
en el Capitulo 7.5.3, pdgina 71.

Para activar la funcién de autoreset, ajuste los intentos de
autoreset permitidos en [2511]. Cuando se alcanza dicho
ndmero, el arrancador progresivo permanece en condicién
de fallo, para indicar que se requiere intervencién externa.
Consulte mds informacién sobre el contador de autoreset en
«Intentos de autoreset [251]» en la pdgina 95.
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Ejemplo: Autoreset por sobrecarga térmica

El motor cuenta con una proteccién interna contra la
sobrecarga térmica. Cuando se activa la proteccién y se
produce una condicién de sobrecarga térmica, el arrancador
progresivo esperard hasta que el motor se enfrie antes de
volver al funcionamiento normal. En este caso, el tiempo
estimado de enfriamiento es de 300 segundos. Si el
problema se produce tres veces en un periodo de tiempo
corto, el arrancador progresivo se desconectard para que el

motor se enfrie.

Para ello:

¢ Habilite la funcién «Autoreset» con la entrada «Reset»
continuamente alta.

* Ajuste el nimero méximo de rearranques en 3 en el
ment [2511].

*  Active el reset automatico del motor It ajustando el
menu [2521] en 300 s.

* Ajuste el relé 1, mend [551] en «Autorst Descr; de ese
modo habri una sefial de salida activa cuando se alcance
el nimero méximo de rearranques y el arrancador
progresivo permanezca en condicién de fallo.

Ejemplo: Autoreset por subtension

En una aplicacidn, se sabe que la tension de alimentacion de
red se interrumpe ocasionalmente durante un corto periodo
de tiempo (lo que se conoce como «caida de tensiony).
Como resultado, el arrancador progresivo genera una alarma
de «Subtensién». Con la funcién Autoreset, esta desconexién
se reinicia automdaticamente.

e Habilite la funcién «Autoreset» con la entrada «Reset»
continuamente alta.

¢ Active la funcién Autoreset en el ment [2511] n°
autores.

* El autoreset por alarma de subtensidn se activa en el
ment [2564]. El tiempo de retardo empieza a contar
cuando el fallo ha desaparecido.

La deteccién de tensidn solo es posible en
funcionamiento, por lo que, si el arrancador progresivo
se para por una subtensién, el tiempo de retardo empieza
a contar inmediatamente.

7.4 E/S programable

Existen diferentes funciones de entradas y salidas digitales y
analdgicas seleccionables, las encontrard en la seccién 8.5,
pdgina 120.

* 1 entrada analdgica [510]

* 1 salida analdgica [530]

* 4 entradas digitales [520] con la posibilidad de hasta 6
entradas digitales adicionales si se amplia con las tarjetas
opcionales de E/S (méx. 2).

* No hay salidas digitales disponibles.

e 3 relés [550], con la posibilidad de hasta 6 relés

adicionales si se amplia con las tarjetas opcionales de E/S
(mix. 2).

¢ También hay 8 E/S virtuales [560]
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7.5 Funciones de control
remoto

Funcionamiento de las funciones Marcha / Paro / Enable /
Reset.

Todas las 6rdenes de marcha y paro vienen configuradas de
forma predeterminada para funcionamiento remoto a través
de las entradas de las bornas de la tarjeta de control. El
control de reset predeterminado es tanto remoto como desde
el teclado.

Con el pardmetro «Marcha/Paro» [2151] y «Ctrl Reset»
[216], se puede cambiar la configuracién para control desde
el teclado o por comunicacién de bus.

NOTA: los ejemplos de este apartado no abarcan todas
las posibilidades, sino que presentan Unicamente las
combinaciones mas relevantes y los ajustes
predeterminados (de fabrica).

7.5.1 Configuracion predeterminada
de las funciones Marcha / Paro
/ Reset

La configuracién predeterminada es la que aparece en la Fig.
60. En este ejemplo, el arrancador progresivo se pone en
marcha con Digln 1 (Marcha avan) y se detiene con Digln 2
(Paro). Con Digln 4, puede ordenar un reset después de una
desconexién. La configuracién predeterminada de las
entradas es control por flanco.

Marcha adglant@ Paro Reset

(impulso (impulso) (impulso)
-
O 0

DC Digin 4
NCar
DC +24.V

DG‘ Digin 1
DG— Digin 2

Q00O O
o o =

11

No

1314 15 16 17 1

Tarjeta de control

oo

19 20

Fig. 60 Configuracion predeterminada de los comandos
Marcha / Reset.

7.5.2 Funciones Enable y Paro

Estas funciones se pueden utilizar por separado o
simultdneamente. La eleccién de la funcién que se va a
utilizar depende de la aplicacién y del modo de control de
las entradas (Level/Edge [21A]).

NOTA: en el modo de control de flanco hay que
programar por lo menos una entrada digital en «Paro»,
pues los comandos de «Marcha avan» y «<Marcha retro»
solo pueden poner en marcha el arrancador progresivo.

Habilitar

La funcién Enable se utiliza como un bloqueo de arranque.
Es decir, si una entrada estd en «Enable», debe ajustarse en
activa (alta) para permitir cualquier orden de marcha.
Cuando la entrada estd baja, el motor entrard en inercia
hasta el paro.

iPRECAUCION!
Si la funcién Enable no esté programada en
una entrada digital, se considera que esta

activa internamente.

Paro
Si la entrada estd baja (abierta), el arrancador progresivo se
detendrd segtin el modo seleccionado en el ment [341].

7.5.3 Funcionamiento de Nivel /
Flanco después de un reset

Si el arrancador progresivo estd en modo paro porque se ha
producido una condicién de desconexion, se puede reiniciar
a distancia con un impulso (transicién de «bajo» a «alto») en
la entrada «Reset» de Digln 4.

Dependiendo del método de control seleccionado, el
rearranque se produce como se indica a continuacién:

Entradas «Marcha» con control por flanco

Después del comando «Reset», es preciso ejecutar un nuevo
comando «Marcha» para volver a arrancar el dispositivo. De
forma predeterminada, las entradas estdn configuradas con
control por flanco. De ese modo, las entradas se activan
mediante una transicién de «bajo» a «alto» o viceversa.

NOTA: las entradas con control por flanco cumplen la
Directiva de maquinas (consulte el Capitulo 1.5.1,
pagina 6), si se utilizan directamente para arrancar y
parar la maquina.

Las entradas «Enable» y «Paro» han de estar continuamente
cerradas para poder aceptar 6rdenes de avance o retroceso. El
ultimo flanco (Marcha avan o Marcha retro) es el vélido. Si
estd activado el arranque de control por flanco, también es
necesario usar una entrada para la orden de paro de acuerdo
con Fig. 60, pdgina 71. La Fig. 61 muestra un ejemplo de
una secuencia posible.
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Control por flanco [21A]

ENTRADAS
Habilitar

Paro

Marcha adelante |_| |_|

Marcha retro |_|

FUNCICNAMIENfO MOTOR

Rotacion de marcha :
adelante ‘ : —

Rotacion de I I

marcha atras

Fig. 61 Estado de entradas y salidas para control por flanco

Entrada «Marcha» controlada por nivel

Si la entrada «Marcha» permanece en su posicidn, el
arrancador progresivo se pondrd en marcha inmediatamente
después de enviar el comando «Reset».

Para que el Autoreset esté habilitado, la entrada «Reset» debe
estar siempre activa. Las funciones de Autoreset se
programan en el ment «Autoreset» [240].

NOTA: si los comandos de control estan configurados
para control desde el teclado o comunicacion serie, no
se puede utilizar la funcién de Autoreset.

Para activar el control por nivel, hay que seleccionar «Nivel»
en el mend «[21A] Nivel/Flanco». Esto significa que, para
que una entrada esté activa, debe estar siempre en nivel alto.
Este método debe aplicarse si se utiliza un PLC para
controlar el arrancador progresivo, por ejemplo.

iPRECAUCION!

Las entradas de control por nivel NO

cumplen la Directiva de maquinas si se

utilizan directamente para arrancar y parar
la maquina.

La entrada Enable debe estar continuamente activa para
aceptar cualquier comando de avance o retroceso. Si las dos
entradas, Marcha avan y Marcha retro, estdn activas, el
arrancador progresivo se para segtin el modo de paro
seleccionado en el ment [341]. La Fig. 62 muestra un
ejemplo de una secuencia posible.

Control por nivel [21A]
ENTRADAS

Habilitar |

Marcha adelante

Marcha retro

FUNCIONIAMIENTO MdTOR

Rotacion de marcha | ‘ | | | |

adelante : S !

Rotacion de
marcha atras

Fig. 62 Estado de las entradas y salidas para control por nivel
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7.6 Funciones logicas

Para habilitar la programacién de senales 16gicas para
funciones de control o sefalizacién (con los operadores
AND / OR / EXOR), existen diferentes funciones
disponibles:

* 4 comparadores analdgicos y 4 comparadores digitales
[610]

* 4 funciones légicas [620]

* 4 temporizadores [630]

e 4 circuitos biestables SR [640]

e 2 contadores [650]

* 2 relojes [660]

Consulte la configuracién de las funciones légicas en
Capitulo 8.6, pdgina 131.

7.6.1Velocidad de jog en marcha y/o
paro

Es posible usar funciones légicas para obtener velocidad de
jog en marcha y/o paro, utilizando por ejemplo un contador
o un temporizador. Consulte los siguientes ejemplos:

iADVERTENCIA!

iEl motor podria arrancar inmediatamente!

Compruebe que los ajustes de los

parametros y

las conexiones de E/S estén de acuerdo con
el funcionamiento deseado antes de activar la
alimentacion.
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Ejemplo 1

Velocidad de jog en marcha y paro utilizando un contador.

Esto podria aplicarse cuando la aplicacién necesita que el

motor rote a velocidad baja y un nimero especifico de

revoluciones. En este caso, queremos que el motor funcione
a velocidad de jog de 4 revoluciones antes del arranque y que
luego funcione a velocidad de jog de 2 revoluciones antes del

paro.
Velocidad
A
nN |- - o _______
|
|
|
I
I
I
I
|
I
I
I
|
[351] 0,10 x n\ |
I | ' » Hora
T Vel jogging Aceleracion Velocidad méxima | Tiempo de ! iggmi ad
en arranque en funcionamiento I‘ paro I enpa
Comando de arranque : \ Parado
1
I 1
. | 1
Digln 1 T
1
1
1
1

Seﬁal Abrir
externa

Digln 2

o [TL T 1L

. . ~ 1
Tiempo durante el que se ignora la sefial s

LI i

Fig. 63 Velocidad de jog controlada por una sesial de pulsos externa.

Tabla 26 Ajuste de pardmetros para la velocidad de jog en marchalparo utilizando un contador

Menu Funcion Ajuste Comentario
21A Nivel/Flanco Nivel
341 Modo paro g:::;:?if;d Ctrl parlin o Deceleracion para el paro
351 JogSpd FWD 10 % Ajuste predeterminado
521 Digln 1 Desactivado DigIn1 sera el comando de Marcha/Paro a través de Virtual E/S1 (VES 1)
522 Digin 2 Desactivado Diglnl2 sera la entrada de pulsos a través de las entradas Counter 1y 2 (C1,
C2 trig)
561 VES1 Destino Jog avance Velocidad de jog antes de la marcha
562 VES1 Origen Digln 1 Velocidad de jog al arranque/senal de marcha
563 VES2 Destino Marcha adelante Marcha tras velocidad de jog
564 VES2 Origen CTR1 La salida del contador 1 activara la marcha normal
565 VES3 Destino Jog avance Velocidad de jog tras marcha
566 VES3 Origen F1 La salida de Flip Flop 1 activara la velocidad baja en el paro
6411 F1 mode Set
6412 F1 Set Dec Accionado por deceleracion para paro
6413 F1 reset CTR2 La salida del contador 2 reseteara Flop Flop 1y detendra el motor.
6151 CD1 Digin 1 Senal de arranque
6511 C1 Trig Digln 2 Entrada de pulsos
6512 C1 Reset D1 El comando de paro reseteara el contador 1
6513 C4 Trip Val 4 Ndmero de pulsos con velocidad de jog antes de marcha
6521 C2 trig Digln 2 Entrada de pulsos
6522 C2 Reset Dec El contador 2 esta bloqueado hasta el final de la deceleracion.
6523 C2 Trip Val 2 Ndmero de pulsos con velocidad de jog tras marcha
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Ejemplo 2

Velocidad de jog en marcha y paro utilizando un

temporizador. Esto podria aplicarse cuando la aplicacién

necesita que el motor rote a velocidad baja a una hora

especifica. En este caso, queremos que el motor funcione a

velocidad de jog durante 10 segundos antes del arranque y

que luego funcione a velocidad de jog durante 5 segundos

antes del paro.

Velocidad nomindly |

Velocidad
A

[351]0,10 x ny

» Hora

Vel jogging
en arranque

Aceleracion

Comando de arranque

!
1 Velocidad maxima | Tiempo de paro 'Jo? )
en funcionamiento velocida

Comando Paro Parado

Digin 1 se—

Fig. 64 Velocidad de jog en marchalparo durante un tiempo determinado.

Tabla 27 Ajuste de parimetros para la velocidad de jog en marchalparo durante un tiempo determinado.

Menu Funcién Ajuste Comentario
21A Nivel/Flanco Nivel
341 Modo paro g:::;z:?::d Ctriparlin o Deceleracion para el paro
351 JogSpd FWD 10 % Ajuste predeterminado
521 Digln 1 Desactivado DigIn1 sera el comando de Marcha/Paro a través de Virtual E/S1 (VES 1)
522 Digln 2 Desactivado Deshabilitar paro predeterminado
561 VES1 Destino Jog avance Velocidad de jog antes de la marcha
562 VES1 Origen Digin 1 Velocidad de jog al arranque/senal de marcha
563 VES2 Destino Marcha adelante Marcha tras jog
564 VES2 Origen T1Q La salida del temporizador 1 dara un comando de marcha
565 VES3 Destino Jog avance Velocidad de jog tras marcha
566 VES3 Origen F1 La salida de Flip Flop 1 activara la velocidad de jog
6151 CcD1 Dec Deteccioén de deceleracion a través del comparador digital 1
6311 Timer1 trig Digin 1 El temporizador 1 arranca con el comando de marcha
6312 Timer modo Retardo
6313 Timer1Temp. 10,0 Tiempo de jog antes de marcha
6321 Timer2 trig F1 Accionado por el flanco negativo de «Dec»
6322 Timer2 Modo Retardo Reset de Flip Flop 1y paro del motor
6323 Timer2Temp. 50s Tiempo de jog antes de paro
6411 F1 mode Flanco
6412 F1 Set D1 Flanco negativo de «Dec»
6413 F1 reset T2Q Reset al finalizar «Velocidad de jog tras marcha»
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8. Funcionalidad

Este capitulo describe los ments y los pardmetros del
software. En €l encontrard una breve descripcién de cada
funcién e informacidn sobre los valores predeterminados,

intervalos, etc.

En el Anexo 1, al final de este manual, dispone de una lista de

comunicacién mds importantes.

En la zona de descargas de www.emotron.com o
www.cgglobal.com, obtendrd un listado completo con datos

de comunicacién y una lista de mends con espacio para notas

sobre el juego de pardmetros.

menus con los valores predeterminados y los ajustes de

Tabla 28
L Ndamero de L Consulte la
Funcion , Descripcion L
menu seccion
Ventana Inicio 100 Ajustes de visualizacion del menda. 8.1, pagina 79
Conf'lgurac.|0n del 210 Ajustes basicos para configurar el idioma, las funciones de 8.2.1, pagina 80
funcionamiento teclado, la fuente de control.
Datos del motor 220 Ajuste de los datos del motor utilizado. 8.2.4, pagina 86|
Proteccion del motor 230 Protecciones térmicas del motor y el arrancador progresivo. 8.2.5, pagina 88
F:onﬂguracmn’de los 240 Seleccién y configuracién de los juegos de parametros. 8.2.6, pagina 93
juegos de parametros
Reinicio automatico de las alarmas activas y rearranque del .
Autoreset 250 . 8.2.7, pagina 95
arrancador progresivo.
Comunicacién serie 260 Ajustes de comunicacion serie para la transferencia de datos. 8'2'?0?'%'”6
Ajustes de proceso 300 AJu~stes de)/glor de proceso para funciones de marcha / paro de 8.3, pagina 103
senal analdgica.
Proteccion de proceso 400 P_rotecmon qsoplada con los procesos y la tension de red. 8.4, pagina 112
Ajustes del limitador de carga.
Ajustes de E/S 500 Ajustes de entrada y salida para la monitorizacién y control. 8.5, pagina 120
. 8.5.1, pagina
Entrada analogica 510 120
. 8.5.2, pagina
Entradas digitales 520 123
. - 8.5.3, pagina
Salidas analdgicas 530 125
, 8.5.4, pagina
Relés 550 127
. 8.5.5, pagina
E/S virtuales 560 130
Logica y temporizadores 600 Ajuste de las funciones I6gicas y los temporizadores. 8.6, pagina 131
Esta_dos de_ 700 Visualizacion de los valores de parametro de funcionamiento. 8.7, pagina 147
funcionamiento
Memoria qe 800 Visualizacion de los mensajes y datos de desconexion. 8.8, pagina 153
desconexiones
Datos del sistema 900 Version de hardware, software y modelo de Emotron TSA. 8.9, pagina 154

Informacién de mantenimiento.

AN

jADVERTENCIA!
iEl motor podria arrancar inmediatamente!
Compruebe que los ajustes de pardmetros y las conexiones de E/S estén de acuerdo con el funcionamiento

deseado antes de conectar la alimentacion.
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Descripcion de la estructura de las
tablas de mend

e O @) 332 Par inicial
Solo lectura @ Stph) 10%

Predeterminado: @

® ® @

1. El ment no se puede modificar durante el funciona-
miento.

2. Men de solo lectura.

3. Informacién de mend como se muestra en el panel de
control.
Consulte el seccién 6.1, pdgina 51 para conocer la
explicacién de los simbolos y textos mostrados.

4. Men predeterminado.
5. Ajustes disponibles para el mend, selecciones recogidas.

6. Valor entero de comunicacién para la seleccién.
Para su uso con la interfaz de bus de comunicacién (solo
con pardmetros de seleccién).

7. Descripcién del intervalo o alternativa de seleccién (valor
min.-méx.)

Ejemplo:

2175 Tecl retro
stpA Desactivado

Predeterminado: | Desactivado

Desactivado | O Tecl retro desactivada

Retroceso 1 Tecl retro activada

El mend [2175] «Tecl retro» dispone de dos opciones,
«Desactivado» y «Retroceso» que indican si la tecla de
retroceso estd activada o no. El valor de fébrica
(predeterminado) es «Desactivado».

Para modificar el valor o seleccién mediante el panel de
control, utilice las teclas «+» y «» (consulte la seccién 6.4.1,

pagina 53).

Confirme pulsando la tecla «Enter» para guardar la seleccién.

En la comunicacién de bus, el valor entero 0 se utiliza para
seleccionar «Desactivado» en el ejemplo. El entero 1
representa «Retroceso».

Para modificar la seleccién mediante la comunicacién de bus,
consulte la descripcién en Capitulo 9., pdgina 157.

Resolucion de los ajustes

Todos los valores de intervalo que se describen en este
capitulo se resuelven en 3 digitos significativos (a no ser que
se indique lo contrario). La Tabla 29 muestra las resoluciones
para 3 digitos significativos.

Tabla 29
Tres digitos Resolucién
0,01-9,99 0,01
10,0-99,9 0,1
100-999 1
1000-9990 10
10 000-99 900 100
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8.1 Ventana Inicio [100]

Se trata del menti que aparece en pantalla al encender el
equipo. Durante el funcionamiento, el ment [100] se
muestra en pantalla automdticamente cuando transcurren 5
minutos sin que se utilice el panel de control. La funcién de
retorno automdtico se desactivard cuando presione
simultdneamente las teclas Alternar y Paro / Reset durante 5
segundos. Los valores de intensidad y potencia se muestran
de manera predeterminada (como en el ejemplo siguiente):

Fig. 65 Ventana de inicio predeterminada.

100 0 kW
StpR 0.0A

El ment «Ventana Inicio» [100] muestra los ajustes realizados
en el mend «12 Linea» [110] y «22 Linea» [120].

8.1.2 22Linea[120]

Define el contenido de la linea inferior del ment
[100] «Ventana Inicio». Las opciones son las mismas que las
del mend [110].

120 2* Linea
Stpi Intensidad

Predeterminado:| Intensidad

100 (1? Linea)

Solo lectura StpfN (2.7 linea)

8.1.1 12Llinea[110]

Este men define el contenido de la primera linea del mend
[100] «Preferred View». Si selecciona «Valor de proceso, se
muestra el valor de la funcién de proceso seleccionada en el
ment [321].

110 1* Linea
StpiA PotenciaEle

Predeterminado: Potencia Ele

En funcién del menu

Val Proceso 0 Valor de proceso

Par 2 Par

PotenciaEje 4 Potencia eje

PotenciaEle 5 Potencia eléctrica

Intensidad 6 Intensidad

Temperatura 10 | Temperatura de disipador
Temp.Motor 11 | Temperatura del motor

Estado TSA 12 | Estado del arrancador progresivo
Tiempo Mrch 13 | Tiempo Funcionando

Energia 14 | Energia
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8.2 Ajuste Pral. [200]

El ment «Ajuste Pral.» contiene los pardmetros mds
importantes para hacer funcionar el arrancador progresivo y
configurar la aplicacién. Incluye diferentes submends
relativos al control de la unidad, los datos y la proteccién del
motor, utilidades y reinicio automdtico de fallos. Este ment
se adapta instantdneamente a las opciones instaladas y
muestra los ajustes necesarios.

8.2.1 Operacién [210]

Las selecciones relativas al motor utilizado, el modo de
arrancador progresivo, las sefiales de control y la
comunicacién serie se describen en este submend, que se
utiliza para configurar el arrancador progresivo para la
aplicacién.

Idioma [211]

Seleccione el idioma de la pantalla del panel de control. Una
vez definido, no se ve afectado si se decide volver a la
configuracién predeterminada.

211 Idioma
Stpf English

Selec. Motor [212]

Si su aplicacién tiene mds de un motor, este menu se utiliza
para seleccionar el motor que se desea definir. Existe la
posibilidad de definir hasta cuatro motores diferentes (M1 a
M4) en el arrancador progresivo. Para controlar los juego de
pardmetros, entre los que se incluyen los juegos de los
motores M1-M4, consulte la seccién 8.2.6, pagina 93.

212 Selec. Motor

stpky M1
Predeterminado: | M1
M1 0
M2 1 Datos Motor [220] esta vinculado al
M3 2 motor seleccionado.
M4 3

Control [215]

Estos mends se utilizan para seleccionar el origen de los
comandos de marcha, paro y control de jog. Podrd encontrar
una descripcién en seccién 7.1, pagina 57.

Predeterminado: | English MarCha/Pa ro [215 1]

- - - Este men se utiliza para seleccionar la fuente de control de
English 0 Inglés seleccionado

los comandos de marcha y paro.
Svenska 1 Sueco seleccionado
Nederlands | 2 Neerlandés seleccionado 2151 Marcha/Paro
Deutsch 3 Aleman seleccionado Stpf Remoto
Francais 4 Francés seleccionado Predeterminado: Remoto
Espanol 5 Espanol seleccionado Remoto 0 La marcha y el paro se establecen a
PyccKMiA 6 RUSO seleccionado través de entrada digital o Virtual E/S.
al = il ocei La marchay el paro se establecen a
taliano taliano seleccionado Pnl Int+Ext 1 | través del panel de control interno o
Cesky 8 Checo seleccionado externo.
Tirkce 9 Turco seleccionado Comunicacién | 2 La marchay el paro se establecen a
través de comunicacion serie.

La marchay el paro se establecen a

Panel Int. 5 través del panel de control interno.

La marchay el paro se establecen a

Panel Ext. 6 través del panel de control externo.
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Jog Control [2152]

Este ment permite seleccionar el origen del control de la
funcién jog. Si va a utilizar las teclas Jog avance y Jog retro,
debe seleccionar una de las alternativas en este ment y
bloquear el panel de control en el menti [218].

Consulte la seccién 7.1.3, pdgina 58 para los ajustes de las

funciones jog.

2152 Jog Ctrl

Ctrl Reset [216]

Cuando el arrancador progresivo se encuentra en estado de

alarma, se necesita una orden de reinicio para ponerlo de
nuevo en marcha. Utilice esta funcidn para seleccionar el

origen de la sefial de reinicio. Las alternativas de este mentd

permiten el uso de paneles de control tanto externos como

internos. Para configurar la funcién de reinicio automdtico,

consulte el ment [250], «Autoreset». Consulte la seccién

7.3.5, pagina 69 para obtener informacién sobre las

funciones de reset y autoreset.

iADVERTENCIA!

Si la sefial de entrada de «Marcha avan /

Marcha retro» esta activa (alta) y el modo de
arranque seleccionado en control por nivel, el

motor arrancara con la orden de reset.

Tenga en cuenta que el «control por nivel» no

cumple la Directiva de maquinas

Stpl Remoto
Predeterminado: Remoto
Remoto 0 El comando jog se establece a través
de entrada digital o Virtual E/S.
Pl Int+Ext. 1 El comando jog se e;tablece a través
del panel de control interno o externo.
L El comando jog se establece a través
Comunicacion | 2 2 .
de comunicacion serie.
Panel Int. 5 El comando jog se e;tablece a través
del panel de control interno.
Panel Ext. 6 El comando jog se establece a través
del panel de control externo.

216 Ctrl Reset
Stpf\ Remoto+Panel

Predeterminado:

Remoto+pnlct

Remoto 0

El comando reset se establece a
través de entrada digital o Virtual E/
S.

PanelControl

El comando reset se establece a
través del panel de control interno o
externo (tecla RESET).

Comunicacion | 2

El comando reset se establece a
través de comunicacion serie.

El comando reset se establece a

Rem+Panel 3 través de entrada digital o panel de
control (interno o externo).
El comando reset se establece a
Com+Panel 4 través de comunicacion serie o panel

de control (interno o externo).

Rem+Pnl+Com

El comando reset se establece a
través de entrada digital,
comunicacion serie o panel de
control (interno o externo).
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Tecla de funcionabilidad [217]

Este menu establece las funciones de las teclas del panel de
control. Consulte el capitulo seccién 6.4, pdgina 53.

Tecla Funcion [2171]

La tecla Alternar del panel de control (consulte la seccién 6.5,
pdgina 54) tiene dos funciones y se activa desde este mend.
De forma predeterminada, la tecla tiene asignada la funcién
alternar, que permite recorrer ficilmente los ments en un
ciclo alternativo.

La funcién de la tecla «Loc/Rem» permite ficilmente
intercambiar entre el modo local y normal (consulte la
pdgina 55). En «Desactivado», esta funcién estd
deshabilitada.

La funcién «Loc/Rem» también se puede cambiar a través de
entrada digital. Consulte el mend [520].

2171 Tcl Funcién

stp [\ Alternar
Predeterminado: | Alternar
Desactivado | O | Sinfuncién

Alternar 1 | Funcién Alternar

Local/Rem 2 | Funcion de control local / remoto

Ambas funciones, alternary
control local / remoto.
Consulte la explicacion en 6.5.1.

Ambas 3

Tecla avance [2174]

Si la funcién de este mend se activa, la tecla Marcha / avance
inicia la marcha con una rotacién de avance (hacia la
derecha). La direccién de la rotacién también debe estar
habilitada en el ment [219] «Rotacién».

2174 Tcl Avance
stp Avance

Predeterminado: Avance

Desactivado | O Tecla de avance desactivada

Avance 1 Tecla de avance activada

Tecla retroceso [2175]

Si esta funcién se activa, la tecla de retroceso inicia la marcha
con una rotacién inversa (hacia la izquierda). La funcién
necesita un contactor de inversién.

La direccién de la rotacién también debe estar habilitada en
el mend [219] «Rotaciény.

2175 Tcl Retro.
stp [\ Desactivado

Predeterminado: | Desactivado

Desactivado| O Tecl retro desactivada

Retroceso 1 Tecl retro activada

Control de marcha local [2173]

En este ment se define el modo «Local» de la funcién «Loc/
Remy (consulte también la pagina 55). Cuando el arrancador
progresivo se pone en modo «Local», la pantalla muestra

« ».

2173 CtrlMrchloc
Stpf\ PanelControl

Predeterminado: PanelCitrl

El comando de marcha / paro local se
establece a través de entrada digital
o Virtual E/S. Definido en el menu
[2151].

Remoto 1

El comando de marcha / paro local se
establece a través del panel de
control (interno o externo).

PanelControl 2

El comando de marcha / paro local se
establece a través de comunicacién
serie.

Comunicacion | 3

Bloquear codigo [218]

Para impedir que se pueda utilizar el panel de control o para
modificar la configuracién del arrancador progresivo o del
control del proceso, el panel de control se puede bloquear con
una contrasena. Este mend, «Bloq.cédigo» [218], se utiliza
para bloquear y desbloquear el panel de control. Introduzca
la contrasefia «291» para bloquear / desbloquear el panel de
control (consulte la seccién 6.4.1, pdgina 53). Si no estd
bloqueado (ajuste predeterminado), aparecerd el mensaje
«Bloq.cédigo?». Si ya estd bloqueado, aparecerd la seleccién
«;DesbloqCéd?».

Cuando el panel de control estd bloqueado, los pardmetros se
pueden visualizar, pero no modificar. Las teclas de control
(Marcha avan / retro y Paro / reset) y las teclas jog (Jog avan
/ retro) se pueden seguir utilizando si estdn configuradas para
controlarse desde el panel de control y las teclas estdn
activadas (es posible seleccionar por ej. Marcha retro para ser
desactivada o Marcha retro en el mend [2175] anterior).

218 Blog.Cdédigo?
stp 0
Predeterminado:| O
Rango: 0-9999
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Rotacion [219]

Limitacion general del sentido de rotacion del

motor

Esta funcién limita el sentido de rotacién general, ya sea por
avance, retroceso o ambos sentidos. La limitacién tiene
prioridad sobre todas las demds selecciones, esto es, si la
rotacién estd limitada a la de avance, las érdenes de marcha
inversa se ignoran. Para poder permitir la rotacién hacia
delante y hacia atrds, se parte de la premisa de que el motor
estd conectado segin la seccién , pdgina 18.

Este men se utiliza para seleccionar el sentido de rotacién

8.2.2 Senfal remota Level/Edge
[21A]

Este men se utiliza para seleccionar la manera de controlar
las sefiales de entrada de Marcha avan, Marcha retro y Reset
que se operan con las entradas digitales de las bornas. Las
senales de entrada estdn configuradas predeterminadamente
para el control por flanco y se activan por una transicién de
la entrada de «bajo a alto» 0 a veces «alto a bajo». Cuando estd
configurado el control por nivel, las sefiales de entrada
permanecerdn activas mientras la entrada esté alta o baja
(consulte las descripciones de las selecciones del ment [21A]
a continuacién). Consulte también la seccidén 7.5, pagina 71.

del motor.
NOTA: En modo control por flanco hay que programar por
219 Rotacidén lo menos una entrada digital a «Paro», pues los
Stp E Avance comandos de «Marcha avan» y «<Marcha retro» solo
pueden poner en marcha el arrancador progresivo.
Predeterminado: Avance
Limitada la rotacion al avance (a K
derechas) 21A Nivel/Flanco
Avance 1 Las teclas Retroceso, Jog retro. y Stp ) Flanco
comandos de retroceso estan
desactivados. Predeterminado: | Flanco
Limitada a rotacién inversa (a Las entradas se activan o se desactivan
izquierdas). por una senal alta o baja continua. Es la
Las teclas Avance, Jog avan y Nivel 0 opcidn habitual cuando se utiliza, por
Retroceso 2 ' p i I PLC lar el
comandos de avance estan ejemplo, un PLC para controlar
desactivados. arrancador progresivo.
Consulte la nota a continuacion. Las entradas se activan por una
Se permiten ambos sentidos de Flanco 1 transicion: en el caso de «Marcha» y
Avan+Retro | 3 rotacion. «Reset», de «bajo» a «altor, y en el caso de
Consulte la nota a continuacion. «Paro», de «alto» a «bajo».
iPRECAUCION!

NOTA: para seleccionar la rotacién inversa («Retroceso»
o «Avan+Retro» en el menu [219]), necesita contactores
de inversion de fases. Consulte el capitulo Fig. 41,
pagina 37.

NOTA: Jog retro. no necesita ninglna fase inversa del
contactor.

Las entradas de control por nivel NO cumplen

la Directiva de maquinas si se utilizan

directamente para arrancar y detener la
maquina.

NOTA: las entradas controladas por flanco cumplen la
Directiva de maquinas (consulte el Capitulo 1.5.1,
pagina 6) si se utilizan directamente para arrancar y
parar la maquina.
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Unidades [21C]

Aqui puede seleccionarse las unidades que representardn los
distintos valores de pardmetros en los ments, incluso los que
se leen por comunicacién serie.

Unidades Sl
Si selecciona «SI», las unidades predeterminadas serdn:

¢ Potencia [kW]

*  Par [Nm]

e Temperatura [°C]

La frecuencia nominal del motor estd predeterminada en 50

Hz y los valores nominales de los datos del motor se
establecen en funcién de los estdndares SI.

Unidades US:
Los valores predeterminados de las unidades US son:
e DPotencia [CV]

e Par [Ib.ft]
e Temperatura [°F]

La frecuencia nominal del motor estd predeterminada en 60
Hz y los valores nominales predeterminados de los datos del
motor (gj. tensién) se establecen en funcién de los estdndares
US.

Consulte también 1.7.2 Definiciones y la Tabla 30, p4gina
87.

21C Unidades
Stpg SI

Predeterminado:| SI

8.2.3 Seleccién de bypass externoy
transformador de intensidad
para los TSA6

Bypass Ext. [21D]

NOTA: Este menu solo se muestra si el meni EMOTRON
TSA [921] corresponde a un TSAG6.

EI'TSA talla 6 (TSA52/69-835 y -960) no tiene incorporados
contactores bypass.

Este ment permite configurar cualquier contactor externo
instalado en la unidad TSAG.

NOTA: El contactor externo debe ser del tipo AC3 para
ser compatible con la carga induc-tiva y permitir
arrancar/parar el motor. El contactor debe ser de tipo
trifasico y dimen-sionado para ser compatible con la
intensidad de arranque del motor. El contactor externo
debe estar controlado por un relé del TSA ajustado
"Modo bypass".

21D Bypass Ext.
stp |\ Desactivado

Predeterminado: | Desactivado

Desactivado | O | Sin bypass externo o CT conectado.

Bypass externo conectado a un relé

ajustado a la funcién «<Modo bypass».
Sin CT externo conectado, significa que el

SI 0 | Unidades Sl SinCTExt. |1 o
CT interno no mostrara ninguna
us 1 | Unidades US intensidad una vez se active el bypass
externo.
jADVERTENCIA! Bypass externo conectado a un relé
Cuando modifica el parametro «Unidad» ajustado a la funcién «Modo bypass».
también se veran afectados los valores de CT Externo conectado a la unidad TSA.
fabrica del motor. Con CTExt. | 2 Estos CT se conectan después del bypass

externo, en el lado del motor, lo que
permite al TSA seguir midiendo la
intensidad aunque el contactor externo
se active.

Si no es configurado ningin contactor externo (ajuste en
Desactivado), el TSA permanecerd en modo de control por
tiristor después de finalizar el tiempo de arranque. En el TSA
aparecerd "Mrc" en la zona D de la pantalla LCD una vez
termine el tiempo de arranque. Ment [711] El estado
continuard apareciendo "Thy" en este caso.

NOTA: Al utilizar transformadores de intensidad
externos, es importante que estos esten ubicados en los
cables del motor, tal y como se muestra en la figura
siguiente. Si los CT se ubican incorrectamente, esto
puede dar lugar a una medicion de intensidad y un
control del motor erréneos. Consulte también el capitulo
313
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Fig. 66 Conexidn de los transformadores de intensidad.
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8.2.4 Datos Motor [220]

En este mend se introducen los datos del motor para adaptar
el arrancador progresivo al motor conectado. De ese modo,
aumenta la precisién del control y de las diferentes lecturas y
senales de salida analdgicas. Algunos datos predeterminados
del motor se derivan de los ajustes del menu [21C].

En la configuracién predeterminada estd seleccionado el
motor M1, por lo que los datos de motor que se introduzcan
serdn vélidos para el motor M 1. Si su aplicacidén tiene mds de
un motor, tendrd que seleccionar el motor correcto en el
ment [212] antes de introducir los datos del motor.

8 NOTA 1: los parametros de datos del motor no se
pueden modificar durante el funcionamiento
(sefialado mediante un candado).

NOTA 2: los valores predeterminados de fabrica
corresponden a un motor de 4 polos estandar conforme
con la potencia nominal del arrancador progresivo. El
arrancador progresivo puede arrancar el motor aungque
los valores del motor no sean los suyos, pero el
rendimiento no sera 6ptimo.

NOTA 3: el juego de parametros no se puede cambiar en
funcionamiento si se han definido para diferentes
motores.

Tension nominal del motor [221]

Define la tensién nominal del motor, U, o

221 Un Motor
8 StpEMlz 400 v

400 V en unidades Sl

Predeterminado: | 15\ en unidades US

Rango: 100-700 V

Resolucion 1V

NOTA: El valor de tension del motor siempre se guarda
como un valor de 3 digitos con una precisién de 1 V.

Frecuencia nominal del motor [222]

Este mend se utiliza para definir la frecuencia nominal del
motor.

222 Hz Motor
8 Stp EMl: 50 Hz

50 Hz en unidades Sl

Predeterminado: | o) 11/ o unidades US

Rango: 50 0 60 Hz

NOTA 4: El menu Val.>Fabrica [243] permite devolver los
datos del motor de M1 a M4 a sus valores de origen.

Para obtener més informacién sobre el manejo de los datos
del motor y los juegos de pardmetros, consulte la seccién
7.2.3, pagina 61.

Para ver una explicacion de las abreviaturas utilizadas en este
capitulo, consulte el Capitulo 1.7.2, pgina 8

Potencia nominal del motor [223]

Elrango de P, .. depende de la potencia nominal del arran-
cador progresivo P, . 5. Debe ajustarse dentro del intervalo
25-400 % dela pot_encia del arrancador progresivo Pn_soft.
Si se utilizan motores en paralelo, introducir la suma de po-
tencias de los motores. Consulte los datos nominales de los
motores CG en Tabla 30.

223 Kw Motor
8 Stp EMl : (Pn_mot) kW

Predeterminado: Pn_mot

25-400 % x Pp_goft, Para conocer el valor

Rango: predeterminado, consulte la Tabla 30,
pagina 87.
Resolucion 3 digitos significativos
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12bla 30  Datos nominales de los motores CG segiin la clase

Intensidad nominal del motor [224]

[E2 de CEI 60034-30. Este mend se utiliza para definir la intensidad nominal del
potencia | Velocidad| Potencia | Velocidad motor. Si se utilizan motores paralelos, ajuste el valor como la
nominal | nominal | neminal | nominal suma de la intensidad de los motores.

Intensidad
- predeterm| predeterm| predeterm| predeterm
nominaldel| ™ - - :
arrancador inada inada inada inada 224 In Mot
roaresive| 8400V | aBOHz | a460V | a60Hz 8 n Motor
P g[A] Unidades | Unidades| Unidades| Unidades Stp EIM1: (In_mot) 2
Sl Sl uUsS us | | ( o 1 Nota 2
K rom C rom ; . | 'n_mot™In_soft (CONSUIte la Nota 2,
(kW] [rpm] [CV] [rpm] Predeterminado: oagina 86 y Ia Tabla 30 anterior)
16 5 1440 10 1730 Rango: 25-200 % x I, soft [A] €n funcion del
22 11 1460 15 1750 go: modelo de Emotron TSA.
30 15 1460 20 1750
36 185 1465 o5 1760 NOTA: los valores predeterminados corresponden a un
motor de 4 polos estandar conforme con la potencia
42 22 1,465 30 1760 nominal del arrancador progresivo.
56 30 1,465 40 1760
70 37 1480 50 1780 I, sofc €s la intensidad nominal del arrancador progresivo. El
valor estd establecido segtin la Tabla 30.
85 45 1475 60 1770
100 55 1480 |75 1780 Velocidad nominal del motor [225]
140 75 1480 100 1780 Define el régimen nominal del motor asincrono (carga
170 90 1480 125 1780 madxima).
200 110 1485 150 1780
240 132 1485 | 200 1780 8 225 Rpm Motor
Stp fAM1: (Nn_mot) TPM
300 160 1490 250 1790
360 200 1490 300 1790 Predeterminado: Nn_mot (CONsulte la Nota 2 pagina 86 y la
Tabla 30)
450 250 1490 350 1790 Rango: 5003600 rpm
560 315 1490 450 1790 Resolucion 1 rpm, 4 digijtos significativos
630 355 1490 500 1790
710 400 1490 600 1790 Polos nominales del motor [226]
820 450 1490 700 1790 Este menu solo aparece cuando la velocidad nominal del
1000 560 1490 300 1790 motor es <500 rpm. Aqui debe introducir el niimero real de
polos.
1400 800 1490 1000 1790
1800 1000 1490 1500 1790 226 Polos Motor

8 Stp FML: 4

Predeterminado: | 4

Rango: 2-144

Cos ¢ nominal del motor [227]

Define el cosphi (factor de potencia) nominal del motor.

227 Cos¢p Motor
8 Stp ng : 0,86
. 10,86
Predeterminado: (Consulte la Nota 2, pagina 86)
Rango: 0,50-1,00
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Ventilacion del motor [228]

Este menu se utiliza para definir el tipo de ventilacién del
motor. Afecta a las caracteristicas de la proteccién de motor
1%t reduciendo la intensidad de sobrecarga real.

8 228 Vent.Motor
StpAM1: Propia

Predeterminado: | Propia

Ninguna 0 | Curva de sobrecarga 1%t limitada.

Propia 1 | Curva de sobrecarga 1%t normal.

Forzada 2 | Curva de sobrecarga 1%t ampliada.

Si el motor no dispone de ventilador de refrigeracién,
seleccione «Ninguna». En un motor con un ventilador
montado sobre un e¢je, seleccione «Propia». Si el motor
dispone de un ventilador de refrigeracién externo, marque
«Forzadan.

8.2.5 Proteccién del motor [230]

Esta funci6n protege el motor de las sobrecargas en base a la
norma CEI 60947-4-2. Para obtener informacién general
sobre las distintas alarmas, consulte seccién 7.3, pdgina 64.

Funcién 1%t predictiva

Se realiza una prediccién del siguiente arranque en funcién
del aumento de la capacidad térmica utilizada (I%0) en las
tGltimas puestas en marcha. Si no hay espacio para un nuevo
arranque, este se retrasard hasta que algtin intento de
arranque tenga éxito (la temperatura estimada del motor debe
enfriarse). Este tiempo de retardo estd indicado por los dos
LED «Desconexién» y «Marcha», que parpadean lentamente
(1 Hz) al mismo tiempo; consulte también el Capitulo 6.2,
pdgina 52.

Ademds, aparece en la pantalla el mensaje «Nivel term» si no
se pulsa ninguna tecla del panel de control en un plazo de
15 segundos.

jADVERTENCIA!
Si se utiliza el control por nivel (esto es, la
seleccion «Nivel» en el men [21A]), el motor

continuara realizando intentos de arranque
sin previo aviso.

Tipo 1%t mot [231]

Esta funcién permite proteger el motor de la sobrecarga,
como establece la norma CEI 60947-4-2.

Ellimite de alarma se fija de acuerdo con los niveles definidos
en «Mot I%t Class» en el ment [2313]. Cuando este se excede,
salta una alarma y se realiza la accion seleccionada en el ment
[2311]. La alarma sigue activa hasta que el valor 12t estd por
debajo de 95 % antes de permitir un reset o autoreset
(consulte la descripcién detallada en el mend [2521]).

Alarma 1%t [2311]

2311 AcAl I*t M

StpfM1: Dsc Suave
Predeterminado: Dsc Suave
. La proteccion 1%t del motor no esta
Inactiva 0 .
activada.
Dsc Normal
Dsc Suave 3 Para ver la definicion, consulte la
Tabla 25, pagina 64
Aviso

Intensidad 1%t del motor [2312]

Este mend permite regular la proteccién térmica del motor
(uso de los motores con un factor de servicio >1,00).

2312 Int It Mot
Stp[M1: 100 3

Predeterminado: 100 %

0-150 % de la intensidad nominal del

Rango: motor I, ot [224]
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Tipo de motor 1%t [2313]

Clasificacién segtin CEI 60947-4-2, que define las
capacidades de arranque del motor para evitar una sobrecarga
térmica.

En este mend puede elegirse la clase de proteccién interna,
que activa la proteccién térmica interna del motor. Con este
ajuste, se configura una curva térmica como la que se muestra
en la Fig. 67. La capacidad térmica del motor se calcula de
forma continua a partir de la curva elegida. Si la capacidad
térmica supera el 100 %, salta una alarma y se realiza la accién
seleccionada en el mend [2311]. La alarma permanece activa
hasta que el modelo de motor se enfria hasta el 95 % de su
capacidad térmica. La capacidad térmica utilizada se muestra
en el ment [2314]

2313 ClaseI?tMot
Stp fAM1:

10

Predeterminado: Tamar:wo 1:10A
Tamano 2 y superior: 10

2 0 Clase 2

3 1 Clase 3

5 2 Clase 5

10A 3 Clase 10 A

10 4 Clase 10

20 5 Clase 20

30 6 Clase 30

40 7 Clase 40

Tiempo de sobrecarga

100000

10000

Arranque con rendimiento normal

Con desconexion por sobrecarga de motor de clase 10
Intensidad: 3 x In_mot

Tiempo de desconexion por sobrecarga
(tempo de arranque max.): 60 s

Arranque con rendimiento intensivo

100

60s =

. — =
20s = e~ :\\h\*

]Z.

- Class 40
- Class 30

- Class 20

- Class 10
- Class 10A

Class 5

-Class 3
- Class 2

1
1 1.051.1 1.2

300 % X Iy mot

[]
]
1 | L
5

500 % X Iy mot

X Con desconexion por sobrecarga de motor de clase 10
\Q\ Intensidad: 5 x In_mot
\ Tiempo de desconexién por sobrecarga
TN (tempo de arranque max.): 20 s
\\\
\\
N\

77.2 8
Intensidad (X I, mot)

Fig. 67 La curva térmica

CG Drives & Automation, 01-5980-04r3

Funcionalidad

89




Capacidad térmica utilizada [2314)

Este menti muestra la capacidad térmica utilizada del motor,
es decir, el valor I2t real dividido por el valor 2t maximo y
expresado en (%).

Solo 2314 Nvl Térmico
lectura Stp fAM1: XX %

Alarma PT100 [232]

Los ments PT100 solo se muestran si la tarjeta opcional
PT100 estd conectada.

Tipo de alarma PT100 [2321]

2321 AcAl PT100
Stp fM1: Inactiva
Predeterminado: Inactiva
Inactiva 0
Dsc Normal 1 | para ver la definicién, consulte la
Dsc Suave 3 | Tabla 25, pagina 64
Aviso 4

Entradas PT100 [2323]

Puede conectar dos tarjetas opcionales PT100 (B1 y B2), lo
que permite hasta seis entradas PT100. Mediante el ment
[2323] «PT100 Inputs», puede seleccionar las entradas
PT100 que se han de supervisar, es decir, cudles generardn
una desconexidn / advertencia cuando la temperatura supere
el limite fijado en el ment [2322] «Tipo Motor.

Las entradas PT100 1, 2y 3 son iguales al terminal de entrada
1, 2y 3 de la primera tarjeta opcional PT100 (B1). Las
entradas PT100 4, 5 y 6 son iguales al terminal de entrada 1,
2y 3 de la segunda tarjeta opcional PT100 (B2).

Tenga en cuenta que las entradas supervisadas se deben
seleccionar en una secuencia sin espacios libres, es decir, si
desea supervisar solo una entrada (seleccién PT100 1), debe
utilizar la entrada 1 de la primera tarjeta (B1).

Si desea supervisar cuatro entradas PT100 (seleccién PT100
1-4), debe utilizar las entradas 1 a 3 de la primera tarjeta
opcional (entradas 1 a 3) y la primera de la segunda (que
corresponde a la 4).

Todas las entradas PT100 se muestran en el menti de
operacién [71B] PT100 B1 1, 2, 3 yel [71C] PT100 B2 1,
2, 3, independientemente de la seleccién del ment.

Tipo Motor [2322]

Solamente se muestra si existe instalada una tarjeta opcional
PTC/PT100. En este mend se define la clase de motor
utilizado. Los niveles de desconexién del sensor PT100 se
ajustan automdticamente en funcién de la configuracién de
este menda.

2322 Clase Motor

2323 Entra.PT100

StpEMl: PT100 1-3
Predeterminado: | PT100 1-3
PT100 1 0 f)?lugg el canal 1 para la proteccion
PT100 12 |1 §$1uosgn los canales 1-2 para proteccion
PT1001-3 | 2 f)_?luosgn los canales 1-3 para proteccion
PT100 1-4 |3 §$1uosgn los canales 1-4 para proteccion
PT100 15 | 4 fﬁluggn los canales 1-5 para proteccion
PT100 16 |5 ?iluggn los canales 1-6 para proteccion

StpfAM1: F 140 °c

Predeterminado: | F 140 °C

A 100 °C 0

E 115 °C 1

B 120 °C 2

F 140 °C 3

F NerI]a 4

145 °C

H 165 °C 5
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Alarma PTC [233]

Los ments de alarma PTC se muestran siempre, ya que hay
una entrada PTC integrada de serie en el terminal 69 y 70 de
la tarjeta de alimentacién (PB-PTC).

Tipo de alarma PTC [2331]

Tipo de alarma de limite de arranque
[2341]

En este ment puede permitir el limite de arranque
seleccionando un tipo de alarma adecuado, que sirve como
proteccién térmica para el motor. El reinicio automdtico se
encuentra disponible para todas las alarmas de limite de
arranque, menu [2552].

2331 AcAl PTC
Stp [IM1: Inactiva
Predeterminado: Inactiva
Inactiva 0
Dsc Normal 1 | para ver la definicion, consulte la
Dsc Suave 3 | Tabla 25, pagina 64.
Aviso 4

2341 AcAl LimArr
stp I\ Inactiva
Predeterminado: Inactiva

Inactiva 0

Para ver la definicion, consulte la Tabla

Dsc Normal 1 25, pagina 64

Aviso 4

Entradas PTC [2332]

Puede disponer de dos entradas PTC opcionales adicionales.
Por tanto, los pardmetros serdn «PB-PTC» para la PTC
integrada, «PB-PTC&Optl» y «PB-PTC&Opt1-2».

2332 EntradasPTC
Stp [IM1: PB-PTC

Predeterminado: PB-PTC

Tarjeta de alimentacion PTC
integrada como proteccién, terminal
69y 70

Incorporada 0

Entrada PB-PTC y PTC en la opcion

+
Inc.+T1 1 B1 como proteccion

Entrada PB-PTCy PTC en las

Inc.+T1+T2 2 ) L
ne opciones B1y B2 como proteccion

Limite de arranque [234]

El limite de arranque puede servir para proteger el motor
mediante la limitacién del ndmero de arranques por hora o
garantizando un tiempo minimo de retraso entre ellos.
Una alarma de limite de arranque solo se puede reiniciar
cuando desaparece la condicién de alarma.

El tiempo real hasta el préximo arranque se muestra en el
ment de estado [72G] «Tiempo hasta el siguiente arranque».

Numero de arranques por hora [2342]

Este ment permite definir el nimero permitido de arranques
por hora. Si se excede esta cifra, salta una alarma y se realiza
la accidén seleccionada en el ment [2341].

La alarma permanece activa hasta que ha pasado una hora.
Tras el reinicio, se permite realizar un nuevo arranque. La
primera hora se cuenta directamente desde el primer
arranque del motor, mientras la siguiente no se cuenta
directamente, sino que empieza cuando se realiza un nuevo
arranque.

2342 Arranques/H
StpfAM1: 10

Predeterminado: 10
Rango: 1-99

Tiempo minimo entre arranques [2343]

En este mend se puede fijar el tiempo minimo entre
arranques consecutivos. Un intento de arranque previo al
cumplimiento de este periodo provoca una alarma y la accién
seleccionada en el mend [2341]. No es posible reiniciar la
alarma hasta que pasa el tiempo minimo seleccionado y se
permite un nuevo arranque.

2343 T.entre Arr
Stp[IM1: Desactivado

Predeterminado: | Desactivado

Rango: 1-60 min
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Tiempo hasta el siguiente arranque
[2344]

En este mend, se muestra el tiempo hasta el siguiente
arranque permitido. Indica la cuenta atrds desde el valor
ajustado en el mend [2343].

Tipo de alarma de limite de intensidad
[236]

Esta alarma solo se activa si hay un limite de intensidad
emparejado al método de arranque (ajustes en [331] y [335]).
La activacién ocurre cuando la intensidad sigue en el limite
una vez superado el tiempo de arranque, lo cual indica que el
motor todavia no ha alcanzado la velocidad mdxima. Esta
funcién permite el reinicio automdtico, ment [2525].

2344 T.préx.Arr
Solo lectura .

Stp fAM1: min
Unidad min

Resolucion: 1 min

Pérdida de fase

El autoreset estd disponible para la alarma de pérdida de fase
simple, ment [2561].

Pérdida de fase multiple

Una pérdida de fase multiple provoca siempre una
desconexion repentina. La alarma de pérdida de fase maltiple
solo se activa en funcionamiento. Si se produce una pérdida
de fase externa (alimentacién), no se indica antes de un
retardo de alarma de 2 segundos.

Pérdida de fase simple

El tipo de alarma en la pérdida de fase simple se puede
establecer en el ment [235]. Se lleva a cabo cuando la pérdida
de fase dura més de 2 segundos. La supervisién de pérdida de
fase simple solo estd activa en funcionamiento.

Tipo de alarma de pérdida de fase
simple [235]
Este mend permite definir la accidén que se realizard cuando

ocurra una pérdida de fase simple. Se lleva a cabo cuando una
fase se pierde por mds de 2 segundos.

236 AcAl Lim.Int
stp I\ Dsc Normal
Predeterminado: Dsc Normal
Inactiva 0
Dsc Normal 1 | para ver Ia definicién, consulte la
Dsc Suave 3 | Tabla 25, pagina 64.
Aviso 4

235 AcAl PérFase
Stp[\ Desc Forzada

Predeterminado: Dsc Normal

Dsc Normal | 1| parg ver la definicién, consulte la Tabla

25, pagina 64.

Aviso 4
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8.2.6 Control de los juegos de
parametros [240]

Los juegos de pardmetros se utilizan cuando la aplicacién
requiere pardmetros distintos para los diferentes modos.
Consulta la descripcién detallada en «Trabajo con juegos de
pardmetros», pagina 59.

Existen cuatro juegos de pardmetros disponibles, que se
pueden configurar por separado.

El motor seleccionado (M1-M4) [212] decide los pardmetros
de los datos del motor en el grupo de mends [220]. Consulte
las instrucciones en Manipulacién de los datos del motor en
los juegos de pardmetros, pdgina 61.

Slc Banco No [241]

En este ment se selecciona el juego de pardmetros, de forma
directa o desde su lugar de control. Los menus incluidos en
los juegos de pardmetros se denominan A, B, C o D en
funcién del juego de pardmetros seleccionado. Esto se
muestra en la parte inferior izquierda de la pantalla, con un
F\ de forma predeterminada. El juego activo se puede
visualizar con la funcién [721] «TSA Status.

Ademis, los juegos de pardmetros se pueden modificar
durante el funcionamiento. Sin embargo, si los juegos
utilizan motores diferentes (M1 a M4), el juego se cambiard
tnicamente cuando el motor se detenga.

Copiar juego [242]

Esta funcién permite copiar el contenido de un juego de
pardmetros en otro. A>B significa que el contenido del juego
de pardmetros A se copia en el juego B.

242 Copiar Banco

stp} A>B
Predeterminado: | A>B
A>B 0 Copia del juego A en el juego B
A>C 1 Copia del juego A en el juego C
A>D 2 Copia del juego A en el juego D
B>A 3 Copia del juego B en el juego A
B>C 4 Copia del juego B en el juego C
B>D 5 Copia del juego B en el juego D
C>A 6 Copia del juego C en el juego A
C>B 7 Copia del juego C en el juego B
C>D 8 Copia del juego C en el juego D
D>A 9 Copia del juego D en el juego A
D>B 10 | Copia del juego D en el juego B
D>C 11 | Copia del juego D en el juego C

241 Slc N° Banco
stp [\ A

NOTA: el valor de los menus de visualizacién no se
guarda.

Predeterminado: | A

A 0
B 1 Seleccion fija de uno de los 4 juegos de
C o> | parametros A, B,Co D
D 3

El juego de parametros se selecciona
Digin 4 mediante una entrada digjtal que se

define en el menl de entradas digitales
[520].

El juego de parametros se selecciona

Comunicacion| 5 ) . .
mediante una comunicacion serie.

El juego de parametros se establece a
través de una opcién. Unicamente esta
disponible si la opcion puede controlar
la seleccion.

Opcién 6

NOTA: el juego de parametros no se puede
8 cambiar durante el funcionamiento si ello
supone cambiar de motor (M1-M4).
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Valores de fabrica en el juego [243]

Con esta funcién se pueden seleccionar niveles diferentes de
valores de fdbrica para los cuatro juego de pardmetros. Al
cargar los valores predeterminados, todas las modificaciones
efectuadas en Emotron TSA se sustituyen por los valores de
fébrica. Esta funcién incluye ademds selecciones para cargar
valores predeterminados en los cuatro juegos de datos de
motor.

243 Val.>Fabrica
stp} A
Predeterminado: | A
A 0
B 1 Solo el juego de pardametros
seleccionado recupera los valores
Y 2 predeterminados.
D 3
ABCD 4 Los cuatro Jueggs de parametros.
recuperan los ajustes predeterminados.
Todos los parametros, salvo [211], [221]4
Fabrica 5 [228], [261] y [923], volveran a los
valores predeterminados.
M1 6
M2 7 Solo el motor seleccionado recupera sus
M3 8 valores predeterminados.
M4 9
M1M2M3 Los cuatro motores recuperan sus
10 .
M4 valores predeterminados.

Copiar todos los ajuste al panel de
control [244]

Todos los valores (incluidos los datos de motor) se pueden
copiar entre la memoria de la tarjeta de control y el panel de
control (externo o interno). Esto puede ser til, por ejemplo,
para transferir valores a una segunda unidad de arrancador
progresivo.

Para poner en prictica la funcién de copia / carga, consulte
las distintas configuraciones en la seccién 7.2.4, pdgina 61.
En caso de que haya dos paneles de control conectados al
arrancador progresivo (con un panel de control opcional
externo), solo podré copiar o cargar datos de uno de ellos.
Mientras transfiere los datos a un panel de control, el otro se
desactiva de forma temporal.

NOTA: durante el proceso de copia o carga, las 6rdenes
de arranque se ignoran.

NOTA: el panel de control se bloqueara temporalmente
mientras se copian o cargan los datos en el panel de
control interno.

Cuando el puerto integrado RS-232 se conecta a un PC
0 a un panel de control externo, este también se
bloqueara temporalmente.

Para copiar los ajustes de la tarjeta al panel de control, utilice
el panel de control actual y seleccione «Copiar» en el ment
[244] «Copiar PCL». Se copiardn todos los pardmetros
almacenados en la tarjeta y se eliminardn los valores
almacenados previamente en el panel de control. Durante la
transferencia, se mostrard el mensaje «Copiar» en el panel de
control desde donde se activé el comando. Mientras tanto, el
otro panel permanecerd inactivo temporalmente. Una vez
finalizada, se mostrard el mensaje «Iransfer OK!» y podrd
efectuar comandos desde cualquier panel de control.

244
8 stp

Copia a Pnl
No Copiar

Predeterminado: | No copiar

No copiar | O No se copia ningun ajuste

Copiar 1 Se copian todos los ajustes

NOTA: los valores de los menus de visualizacién no se
copiaran en la memoria del panel de control.
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Carga de valores del panel de control
[245]

Esta funcién puede cargar datos del motor y juegos de
pardmetros simples o multiples del panel de control en la
memoria de la tarjeta del arrancador progresivo. Este proceso
es muy similar al de copiado. Los juegos de pardmetros del
panel de control seleccionados se copian a los juegos
correspondientes dentro de la tarjeta del arrancador
progresivo: de A a A, B a B, M1 a M1, etc. Las distintas
opciones de recogen a continuacion.

La conexidén de un segundo panel de control no afectard la
carga desde el primero.

a 245 Carga d Pnl
stp I\ No Copiar

Predeterminado: No copiar

No copiar 0 No se carga nada.

A 1 Se cargan los datos del juego de
parametros A.
Se cargan los datos del juego de

B 2 .
parametros B.
Se cargan los datos del juego de

C 3 J
parametros C.

D 4 Se cargan los datos del juego de
parametros D.
Se cargan los datos de los juegos de

ABCD 5 parametros A, B, Cy D.

A+Mot 6 Se copian el juego de parametros Ay
los datos del motor 1.

B+Mot 7 Se copian el juego de parametros By
los datos del motor 1.

C+Mot 3 Se copian el juego de parametros Cy
los datos del motor 1.

D+Mot 9 Se copian el juego de parametros Dy

los datos del motor 1.

Se copian los juego de parametros A,

+
ABCD+Mot | 10 B, Cy Dy los datos del motor 1.

M1 11 | Se cargan los datos del motor 1.
M2 12 | Se cargan los datos del motor 2.
M3 13 | Se cargan los datos del motor 3.
M4 14 | Se cargan los datos del motor 4.

Se cargan los datos de los motores 1,

M1M2M3M4| 15 2,3y4.

Se cargan todos los datos del panel de

Todos 16
control.

NOTA: la carga o copia no afectara a los valores de los
menus de visualizacion.

8.2.7 Autoreset [250]

En estos menus puede definir la funcién autoreset de alarmas.
La ventaja de esta funcién es que cuando se produce una
desconexién ocasional que no afecta al proceso se produce un
reinicio automdtico y se maximiza la disponibilidad de la
aplicacién. La funcién Autoreset requiere una sefial de
Autoreset; para obtener més informacién, consulte el
Capitulo 7.3.5, pdgina 69 y el mend [521]Entrada digital 1/
Reinicio Capitulo 8.5.2, pdgina 123.

Cuando se activa una condicién de autoreset, se indica con el
parpadeo simultdneo de los dos LED «Desconexién» y
«Marcha, consulte el Capitulo 6.2, pigina 52. Ademds, se
muestra en la pantalla el mensaje del sistema «Autoreset».

iADVERTENCIA!

Si la sefial de entrada de «Marcha avan /

Marcha retro» esta activa (alta) y el modo de

arranque seleccionado en control por nivel, el
motor arrancara con la orden de reset. Consulte
también la seccion 7.5.3, pagina 71.

Tenga en cuenta que el «control por nivel» no cumple la
Directiva de maquinas

Intentos de autoreset [251]

Cualquier niimero superior a 0 activa la funcién de
«Autoreset» para aquellas alarmas en las que esta funcién esté
habilitada ([2561] - [2564]). Esto significa que, tras una
desconexion, el arrancador progresivo reinicia la condicién
de alarma automdticamente segin el nimero de intentos
seleccionado. No se producird ningin reinicio a menos que
todas las condiciones sean normales.

Si el contador de reinicios automdticos [2512] registra mds
desconexiones que el nimero de intentos definido en el
menu [2511], el ciclo autoreset se interrumpe. A partir de ese
momento no se producird ningin autoreset.

El contador de autoreset sustrae una unidad cuando pasan 10
minutos sin desconexiones.

Si se ha alcanzado el niimero miximo de desconexiones, el
tiempo de mensajes queda marcado con una «A». Se alternan

la fecha y la hora:

830 SOBRETENS
Dsc A 15:45:12
830 SOBRETENS
Dsc A 2013-04-17

El ejemplo anterior muestra el tercer ment de memoria de
desconexién [830].

La desconexién por sobretensién se ha producido a las
15:45:12 el 2013-04-17, cuando se superd el nimero
mdximo de intentos de autoreset.

Si el contador de autoreset ha alcanzado el méximo
establecido, el arrancador progresivo se tendrd que reiniciar
mediante un reset normal. Vea el ejemplo a continuacidn:
¢ Nuamero de intentos de autoreset [2511]= 5.

* En 10 minutos se producen 6 desconexiones.
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* En la sexta desconexidn no se produce autoreset, ya que
el contador permite solo cinco intentos de desconexién.

*  Para restablecer el contador, ejecute un nuevo comando
«Reset» (desde una de las opciones de control de reinicio
seleccionadas en el mend [216]). En este caso, con
[216]= Remoto, desactive la entrada digital y vuelva a
activarla.

¢ De este modo, el contador de «Autoreset» vuelve a cero.

Numero de intentos de autoreset
[2511]

2511 N° Intentos
stp Desactivado

Predeterminado: | Desactivado (sin autoreset)

Rango: De 0 a 10 intentos

NUmero de intentos de autoreset
actuales [2512]

En este ment se muestra el estado del contador interno de
reinicios automdticos. El contador se reduce en una unidad
cada diez minutos cuando no hay desconexiones.

2512 Arst Actual

Solo lectura
stp [ 0

Predeterminado: ‘ 0

NOTA: el autoreset tiene un retardo equivalente al
tiempo de retardo restante.

Autoreset Proteccion Motor [252]

En este grupo de menus puede definir el restablecimiento
automdtico de las alarmas de proteccién del motor.

Autoreset de proteccion de motor [2t
[2521]

El contador de retardo inicia su actividad cuando el valor 1%t
es lo suficientemente bajo como para permitir un nuevo
arranque. Esto supone que el modelo de motor térmico
interno necesitard tiempo para enfriarse a una capacidad
térmica del 95 % (si la proteccién térmica interna estd
habilitada). A esta cantidad se le afiadird el tiempo de retardo
seleccionado en este menti. Una vez transcurrido el tiempo de
retardo, la alarma se reinicia.

2521 Motor I%t
stp I\ Desactivado

Predeterminado: Desactivado

Desactivado | O Desactivado

1-3600 1-3600| 1-3600 s

Autoreset de PT100 [2522]

El retardo se empieza a contar cuando todas las entradas
PT100 se encuentran por debajo de la temperatura
configurada en el mend [2322].

2522 PT100
stp [ Desactivado

Predeterminado: Desactivado

Desactivado| O Desactivado

1-3600 1-3600| 1-3600 s

Autoreset del PTC [2523]

El retardo se empieza a contar cuando todos los valores PTC
se encuentran por debajo de su limite correspondiente. Esto
quiere decir que si solo estd presente la tarjeta de alimentacién
interna PTC (PB-PTC), la resistencia PTC tiene que
disminuir a 2260 ohmios antes de que empiece la cuenta
atrds del retardo del autoreset. Es decir, el tiempo total hasta
que se realice el autoreset es el tiempo necesario para que la
PTC alcance 2260 ohmios + el tiempo de retardo establecido
en el menu [2523].

Para obtener informacién sobre los limites de resistencia
correspondientes a las tarjetas opcionales PTC, consulte el
manual de instrucciones de la tarjeta PTC/PT100 2.0.

2523 PTC
stp} Desactivado

Predeterminado: Desactivado

Desactivado| O Desactivado

1-3600 1-3600| 1-3600 s
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Autoreset del rotor bloqueado [2524]

Este ment permite definir el tiempo tras el cual se producird
el reinicio automdtico del rotor bloqueado. Durante el estado
de paro no se puede detectar el bloqueo del rotor, por lo que
el tiempo de retardo empieza a contar automdticamente una
vez ejecutada la accién de alarma. Una vez transcurrido el
tiempo de retardo, la alarma se reinicia.

2524 Rotor Bloq.
stp I\ Desactivado

Predeterminado: Desactivado

Desactivado | O Desactivado

1-3600 1-3600| 1-3600 s

Autoreset del limite de intensidad
[2525]

Este mend permite definir el tiempo de retardo que debe
transcurrir hasta el reinicio de la alarma de limite de
intensidad. Durante el estado de paro no se puede detectar la
condicién de fallo del limite de intensidad, por lo que el
tiempo de retardo empieza a contar automdticamente una vez
ejecutada la accidn de alarma. Una vez transcurrido el tiempo
de retardo, la alarma se reinicia.

2525 Lim Intens.
stp Desactivado

Predeterminado: Desactivado

Desactivado | O Desactivado

1-3600 1-3600| 1-3600 s

Autoreset del error de comunicacion
[253]

El retardo se empieza a contar en cuanto se restablece la
comunicacién.

Autoreset de la proteccion del proceso
[254]

Cuando utiliza la funcién limitador de carga [410], puede
configurar los siguientes valores de autoreset.

Autoreset de la alarma maxima [2541]

El retardo empieza a contar de forma inmediata.

2541 Alarma Max.
stp A Desactivado
Predeterminado: Desactivado
Desactivado | O Desactivado
1-3600 1-3600| 1-3600 s

Autoreset de la prealarma maxima del
limitador de carga [2542]

El retardo empieza a contar de forma inmediata.

2542 PrAlrm Max.
Stp I\ Desactivado
Predeterminado: Desactivado
Desactivado | O Desactivado

1-3600 1-3600| 1-3600 s

Autoreset de la prealarma minima del
limitador de carga [2543]

El retardo empieza a contar de forma inmediata.

2543 PrAlrm Min.
stp A Desactivado
Predeterminado: Desactivado
Desactivado| O Desactivado

1-3600 1-3600| 1-3600 s

253 Error Com
Stp | Desactivado
Predeterminado: Desactivado
Desactivado| O Desactivado
1-3600 1-3600| 1-3600 s

NOTA: El reinicio automatico presenta un retardo
equivalente al tiempo de rampa restante.
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Autoreset de la alarma minima del
limitador de carga [2544]

El retardo empieza a contar de forma inmediata.

2544 Alarma Min.
Stp |\ Desactivado
Predeterminado: Desactivado
Desactivado| O Desactivado
1-3600 1-3600| 1-3600 s

Autoreset alarma externa 1 [2549]

Autoreset de la proteccion del
arrancador progresivo [255]

Puede definir los siguientes ajustes de autoreset para las
alarmas de proteccién del arrancador progresivo.

Autoreset de sobretemperatura [2551]

Este ment permite definir el tiempo tras el cual se producird
el reinicio automdtico de una alarma por sobrecalentamiento
del arrancador progresivo. El tiempo de retardo empieza a
contar cuando se elimina el fallo. Para ello, el arrancador
progresivo ha de enfriarse. Una vez transcurrido el tiempo de
retardo, la alarma se reinicia.

El retardo empieza a contar cuando se desactiva la entrada de 2551 Sobre Temp.
alarma externa correspondiente. stp ) Desactivado
2549 Alarma Extl Predeterminado: Desactivado
Stp E Desactivado Desactivado| O Desactivado
1-3600 1-3600| 1-3600 s
Predeterminado: Desactivado
Desactivado| O Desactivado .
13600 13600 1-3600+< Autoreset del limite de arranque [2552]

Autoreset alarma externa 2 [254A]

El retardo empieza a contar cuando se desactiva la entrada de

alarma externa correspondiente.

El retardo se empieza a contar cuando se reduce a cero el

periodo de tiempo hasta el préximo arranque, seleccionado
en el menu [2354].

2552 Lim Arrang.
stp [\ Desactivado
254A Alarma Ext2 Prodet rado: D tivad
Sstp E Desactivado redeterminado: esactivado
Desactivado | O Desactivado
Predeterminado: Desactivado
1-3600 1-3600| 1-3600 s
Desactivado | O Desactivado
1-3600 1-3600| 1-3600 s
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Autoreset del fallo de alimentacién
[256]

Los ments descritos a continuacion estdn pensados para el
reinicio automdtico de distintos fallos de alimentacidn.

Autoreset de pérdida de entrada de
fase [2561]

Durante el estado de paro no se puede detectar un fallo de
entrada de fase, por lo que el tiempo de retardo se inicia
automdticamente una vez ejecutada la accién de alarma. Una
vez transcurrido el tiempo de retardo, la alarma se reinicia.

Autoreset de la sobretension [2563]

Este ment permite definir el tiempo tras el cual se producird
el reinicio automdtico de una alarma de sobretensién [432].
El tiempo de retardo empieza a contar cuando se elimina el
fallo. La supervisién de sobretension no se activa en estado de
paro, por lo que el tiempo de retardo se inicia
automdticamente una vez ejecutada la accién de alarma. Una
vez transcurrido el tiempo de retardo, la alarma se reinicia.

2563 Sobre Ten.
stp A Desactivado

Predeterminado: Desactivado

2561 FaseEntrada
stp |\ Desactivado

Predeterminado: Desactivado

Desactivado | O Desactivado

1-3600 1-3600| 1-3600 s

Autoreset de desequilibrio de fases
[2562]

Este ment permite definir el tiempo tras el cual se producird
el reinicio automdtico de una alarma de desequilibrio de fases
[431]. El dempo de retardo empieza a contar cuando se
elimina el fallo. La supervision de desequilibrio de fases no se
activa en estado de paro, por lo que el tiempo de retardo se
empieza a contar de forma inmediata tras ejecutar la accién
de alarma. Una vez transcurrido el tiempo de retardo, la
alarma se reinicia.

Desactivado 0 Desactivado

1-3600 1-3600| 1-3600 s

Autoreset de la subtension [2564]

Este ment permite definir el tiempo tras el cual se producird
el reinicio automdtico de una alarma de subtensién [433] . El
tiempo de retardo empieza a contar cuando se elimina el fallo.
La supervisién de subtensién no se activa en estado de paro,
por lo que el tiempo de retardo se inicia automdticamente
una vez ejecutada la accién de alarma. Una vez transcurrido
el tiempo de retardo, la alarma se reinicia.

2564 Sub Tensién
stp [ Desactivado

Predeterminado: Desactivado

Desactivado | O Desactivado

2562 Des.Tensién
Stp Desactivado

1-3600 1-3600| 1-3600 s

Predeterminado: Desactivado

Desactivado | O Desactivado

1-3600 1-3600| 1-3600 s
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8.2.8 Comunicacién Serie [260]

Este ment permite configurar los distintos pardmetros de
comunicacion serie.

La opcién RS485 y USB (pardmetro tipo com. USB/RS485
en el menu [261]) utiliza el protocolo Modbus RTU estdndar
con posibilidad de baudrate en el ment [2621] y direccién
Modbus [2622].

Ademis, dispone de distintas opciones de bus de campo, p.
¢j. Profibus / DeviceNet / ModbusTCP / Profinet 1O. Si
utiliza una opcién de bus de campo, el mend Tipo Com.
[261] debe estar definido como Fieldbus. La configuracién
detallada se recoge en el mend y los submends Fieldbus
[263].

El tipo de comunicacién RS232 se reserva para usos futuros.
Ademds, se utiliza para ejecutar un reinicio suave del médulo
de bus de campo, necesario, por ejemplo, tras la
configuracién de la direccién del nodo (en funcién de la red).

Modbus RTU [262]

Este mend permite configurar los pardmetros para la
comunicacién Modbus/RTU.

262 Modbus RTU
Stp

Baudrate [2621]

En este ment se define la velocidad de transmisién en
baudios.

NOTA: esta velocidad de transmisién en baudios es
solamente valida para las opciones RS485 y USB.

Para obtener més informacioén, consulte el Capitulo 9., 2621 Baudrate
pdgina 157 y el manual de opciones correspondiente. stp [ 9600
También dispone de la RS232 (CB) integrada, siempre activa
con una velocidad de transmisién en baudios de 9600 y una Predeterminado: | 9600
direccidn fija = 1, consulte el Capitulo 3.2, p4gina 28. 2400 0
4800 1
Tipo de comunicacion [261] 9600 >
Seleccione el tipo de comunicacién . 19 200 3 Velocidad de transmision en baudios
seleccionada
38 400 4
261 Tipo Com. 57 600 5
StpE RS232 115 200 5
Predeterminado: RS232

RS232 Actualmente solo se utiliza
para el reinicio del bus de campo,

RS232 0 consulte la nota. Reservado también
para una opcién RS232 futura.
Opcidn de bus de campo integrada

Fieldbus 1 (p. €j., Profibus, DeviceNet, Modbus/|

TCP o EtherCAT*)

e *
USB/RS485/BT | 2 Opcion USB, RS485 o Bluetooth

integrada

NOTA: si pasa del parametro Fieldbus a RS232, se
producira un reset suave (reinicio) del moédulo de bus de
campo.

*) EtherCAT y Bluetooth son opciones futuras.

Direccion [2622]
En este menu se introduce la direccién de unidad del
arrancador progresivo.

NOTA: esta direccién es solamente valida para la
comunicacion a través de las opciones RS485 y USB.

2622 Direccién
stp A 1
Predeterminado: | 1
Seleccion: 1-247

Fieldbus [263]

Este mend permite configurar los pardmetros de
comunicacién por bus de campo.

263 Fieldbus
Stp I
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Direccion [2631]

Introduzca o visualice la direccién de la unidad / el nodo del
arrancador progresivo. Derechos de lectura y escritura en
Profibus y DeviceNet. Solo lectura en

Valores de proceso adicionales [2634]

Define el nimero de valores de proceso adicionales enviados
en mensajes ciclicos.

2634 ValAdicProc
Stp [\ 0

Predeterminado: | O

Rango: 0-8

EtherCAT™.
2631 Direccién
Stp I 62
Predeterminado: | 62
Rango: Profibus 0-126, DeviceNet 0-63

Direccion de nodo valida para Profibus (RW), DeviceNet (RW)
y EtherCAT* (RO).

*) EtherCAT es una opcién futura.

Modo de datos de proceso [2632]

En este menu se define el modo de datos de proceso (datos
ciclicos). Para obtener mds informacién, consulte el manual
de opciones de bus de campo.

2632 Modo ProcDa
Stp [\ Basico

Predeterminado: | Basico

Ninguno | O No se usa informacién de control/estado.
. Se usa informacion de control/estado de
Basico 4
los datos de proceso de 4 bytes.

Leer / Escribir [2633]

Seleccione «Leer/Escri» para controlar el arrancador
progresivo en una red de bus de campo. Para obtener mds
informacién, consulte el manual de opciones de bus de
campo.

2633 Leer/escri.
stp [\ Leer/escri
Predeterminado: | Leer/escri.

Leer/escri. | O Lectura y escritura

Leer 1 Solo lectura

Valido para los datos de proceso. Seleccione «Leer» (solo
lectura) para registrar el proceso sin escribir los datos del
proceso. Seleccione «Leer/escrbr» en las situaciones
normales para controlar el variador.

Error de comunicacion [264]

Ment principal de configuracién de los errores/las alarmas de
comunicacién. Para obtener mds informacién, consulte el
manual de opciones de bus de campo.

Tipo de alarma de error de
comunicacion [2641]

Permite seleccionar la accidén que debe aplicarse si se detecta

un error de comunicacién.

Tenga en cuenta lo siguiente:

Si selecciona RS232 o USB/RS485/BT, el arrancador

progresivo ejecutard la accién seleccionada cuando no exista

comunicacién en el plazo definido en el pardmetro

«TiempErrCom» [2642].

Si selecciona Fieldbus, el arrancador progresivo ejecutard la

accién seleccionada cuando:

1. La comunicacién interna entre la tarjeta de control y la
opcién de bus de campo se pierda durante el tiempo
definido en el ment «TiempErrCom» [2642].

2. Se produce un fallo de red grave.

2641 AcAl ErrCom

stp [ Inactiva
Predeterminado: Inactiva
Inactiva 0 No se supervisa la comunicacion.
Dsc Normal 1

Para ver la definicion, consulte la Tabla
Dsc Suave 3 L.

25, pagina 64.
Aviso 4

NOTA: para activar la funcion de error de comunicacién
hay que seleccionar Comunicacion en el mena [2151] o
[2152].
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Tiempo de error de comunicacion
[2642]

Permite definir el tiempo tras el cual se producird una

desconexién/alarma.
2642 TiempErrCom
Stp [\ 0.5s
Predeterminado: | 0,5 s
Rango: 0,1-15s

Ethernet [265]

Este mend permite acceder a los pardmetros de configuracion

Puerta enlace (Gateway) [2654]

del médulo Ethernet (Modbus/TCP, Profinet E/S). Para

obtener més informacidn, consulte el manual de opciones de

bus de campo.

NOTA: debe reiniciar el médulo Ethernet para activar los
parametros descritos a continuacion. Para ello, alterne
el parametro [261] de fieldbus a RS232 y viceversa. Los
parametros no inicializados se muestran en pantalla
mediante un texto que parpadea.

Direccion IP (IP Address) [2651]

2651

IP Address
0. 0. 0. O

Predeterminado: ‘ 0.0.0.0

Direccion MAC (MAC Address) [2652]

Solo lectura

2652
Stp [\

MAC Address
000000000000

Predeterminado:

Un ndmero exclusivo para el médulo

Ethernet.

Mascara de subred (Subnet Mask)

[2653]

2653

0. 0. 0. O

Subnet Mask

Predeterminado:

0.0.0.0

2654 Gateway
0. 0. O
Predeterminado: ‘0.0.0.0
DHCP [2655]
2655 DHCP
stp [ Desactivado
Predeterminado: | Desactivado
Seleccion: Activado/Desactivado

Senales FB (bus de campo) [266]

En este men se define la asignacién Modbus de valores de
proceso adicionales. Para obtener mds informacién, consulte
el manual de opciones de bus de campo.

Senales FB llimitador de cargal6 (FB
Signal 1-16) [2661]-[266G]

Permiten crear un bloque de pardmetros que se leen/escriben
por comunicacién. Pueden incluir de 1 a 8 pardmetros de
lectura + de 1 a 8 pardmetros de escritura. Se introducen las

direcciones Modbus, puede encontrar los niimeros en el
Apéndice 1: Lista de mends.

2661 FB Signal 1
Stp | 0

Predeterminado: | O

0-65535

Rango:

Estado del bus de campo [269]

Estos submentis muestran el estado de los pardmetros del bus
de campo. M4s informacién en el manual de la tarjeta
opcional de bus de campo.

269
Stp

Solo lectura FB Status
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8.3 Proceso [300]

Estos pardmetros se configuran principalmente para crear la
sefial de proceso utilizada en la marcha / paro analdgicos. La
sefial de entrada se ajusta para su visualizacién en unidades SI
o como sefal para los comparadores analdgicos. El valor de

lectura depende de la configuracién del menti Func Proceso

[321].

8.3.1 Ajuste de la visualizacion de
referencia [310]

Este menu solo se muestra si hay una funcién de proceso

NOTA: si se escoge F (Bus) en el menu [321], consulte la
seccion 9.5 Valor de proceso, pagina 158.

Unidad de proceso [322]

Este mend permite seleccionar la unidad para el valor de
proceso. Solo se muestra cuando se ha seleccionado una
funcién de proceso en el ment [321] «Func Proceso».

322 Unidad Prcs
stp A Desactivado

seleccionada en el mend [321] (no se muestra de forma Predeterminado: Desactivado
predeterminada). Desactivado | O No hay ninguna unidad seleccionada
Aqul se muestra el valor real de la sefial de proceso activa (en % 1 | Porcentaje
linea).
°C 2 | Grados centigrados
. . °F 3 | Grados Fahrenheit
310 Ajst/Vis Ref
Solo lectura Stp 0 bar 4 | Presion en bares
Pa 5 Presion en pascales
Depende de: Func Proceso [321] y Unidad Prcs [322]
Nm 6 Par
Todos los Min. en funcién del men( [324] - max. en H - F -
modos funcién del menu [325] z recuencia
rom 8 Revoluciones por minuto
3 P
. m>/h 9 Metros cubicos por hora
8.3.2 Ajustar Proceso [320]
. i gal/h 10 | Galones por hora
Mediante estos pardmetros se puede configurar el valor de . —
proceso del arrancador progresivo en funcién de la ft/h 11 | Pies cabicos por hora
aplicacién. El valor de proceso en los ments [110], [120], Def.Usuario | 12 | Unidad definida por el usuario

[310], y [711] utiliza la unidad definida en [322] para la
aplicacion, p. ¢j., rpm, bares o m3/h.

Funcion del proceso [321]

En este mend se selecciona el origen de la sefal del valor de
proceso que controla la marcha y detencién del motor. Los

niveles de sefial se muestran en los menus [324] y [325]. La
funcidn del proceso se puede configurar para que sea parte de
la senal de proceso de la entrada analdgica, a través de un bus
de comunicacién, o una entrada de temperatura a través de

Unidad Usuario [323]

Este menu solo se muestra si se ha seleccionado «User en el
ment [322]. Esta funcién permite al usuario definir una
unidad de medida con seis simbolos. Utilice las teclas PREV
y NEXT para desplazar el cursor hasta la posicion deseada. A
continuacidn utilice las teclas + y - para recorrer la lista de
caracteres. Confirme el cardcter desplazando el cursor a la
posicion siguiente con la tecla NEXT.

una tarjeta PT100. N.© para com N.© para com
La opcién F(x) indica que se necesita una unidad de proceso Character ' . ‘| Character ' s '
y un escalado, definidos en los menus [322] a [325]. Esto :
hace posible, por ejemplo, utilizar sensores de presién para Espacio 0 m 58
medir el caudal, etc. Si utiliza F(Anin), debe seleccionar «Val 0-9 1-10 n 59
Proceso» en el mend [511]. A 11 A 60
B 12 o) 61
321 Func Proceso C 13 6 62
stp I\ Desactivado b 12 5 53
Predeterminado: | Desactivado E 15 p 64
) No se ha seleccionado ninguna funcién F 16 q 65
Desactivado | O
de proceso. G 17 r 66
F(Anin) 1 | Funcién de entrada analégica. H 18 s 67
F(Com) 7 Funcién de valor de comunicacion. | 19 t 68
J 20 u 69
K 21 U 70
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ch " N.° para com. ch " N.° para com. Ejemplo:

aracter serie aracter serie Creacién de una unidad de medida de usuario denominada

L 22 v 71 ((kpa».
1. U | ment [323] pul I
M 23 W 72 . Una vez en el men [323] pulse |75 para mostrar el cur-
Sor.
N 24 X 73
0 25 y o 2. Pulse para desplazar el cursor a la posicién més a la
5 %5 = derecha.
z
R 57 a 76 3. DPulse hasta que aparezca en pantalla el cardcter «a».
= 8 3 77 4. Pulse .
S 29 ) 78 5. Pulse hasta que aparezca en pantallala «P» y
T 30 ' 79 confirme pulsando ﬁ
U 31 S0 6. Repita el procedimiento ha que haya introducido
0 = m a1 «kPa». Confirme pulsando |ae -
\ 33 $ 82
W o % a3 323 Unidad Usr
i stp [
X 35 & 84
Y 36 85 Predeterminado:‘ No se muestra ningln caracter
YA 37 ( 86
A 38 ) 87 Valor minimo [324]
/§ 39 * 88 Este menti solo se muestra si selecciona una unidad de
0 40 + 89 proceso en el mend [321].
a 41 , 90 Esta funcién define el valor de proceso que corresponde a la
a 12 N o1 sefial minima de entrada.
b 43 92
324 Valor Min.
44
¢ / 93 stp I 0,000
d 45 94
e 46 ; 95 Predeterminado: | 0,000
é 47 < 96 Rango: 0,000-10 000
é 48 = 97 go: -10000- +10000 (F(Anin, F(Bus), PT100)
é 49 > 98
f 50 ? 929 Valor maximo [325]
g 51 @ 100 Este menti solo se muestra si selecciona una unidad de
h 52 A 101 proceso en el mend [321].
i 53 102 Esta funcién define el valor de proceso que corresponde a la
: sefial mdxima de entrada.

i 54 103
J 55 2 104 325 Valor Max.
k 56 3 105 stp |\ 10.00
| 57

Predeterminado: | 10,00

Rango: 0,000-10 000
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8.3.3 Arranque [330]

Subment con todas las funciones de arranque.

Modo arranque [331]

Los métodos de arranque disponibles son:

Control de par lineal o cuadrado

Un arranque con una configuracién de par adecuada
proporcionard un aumento lineal de la velocidad y una
intensidad inicial baja sin picos. En la Fig. 68 se muestran las
rampas para el control del par lineal y cuadrado. El valor del
«par inicial» se define en el mend [332] y el «par final de
arranque» en el [333].

Par
A

1 Lineal
2 Cuadrado

Par final

333

1. | Par nominal
n

332 Par inicial

.
|

Tiempo de arranque [336]Hora

Fig. 68 Control del par en el arranque

NOTA:

= Ajuste el par inicial de forma que el motor
inicie su funcionamiento de inmediato.
Si se ajusta un par demasiado alto, el pico de
intensidad de arranque serd mas alto.

= Ajuste el Par final en el Arranque de modo que
el tiempo de rampa real se corresponda con el
tiempo de rampa establecido.
Si se ajusta demasiado alto, el tiempo de
arranque sera mas corto que el tiempo de
arranque ajustado, lo que provocaria una
intensidad superior a la necesaria.
Si se ajusta demasiado bajo, se producira un
pico de intensidad al final de la rampa de
arranque. Este pico de intensidad puede
provocar problemas con los fusibles o los
disyuntores.

< Con laversion de software 1.30 y posteriores,
se ha afiadido una funcién de proteccién que
mantiene el TSA en modo controlado por
tiristor hasta que se reduce la intensidad y sea
cercana a la intensidad nominal. Esto significa
que el tiempo de arranque real puede ser mayor
gue el tiempo de arranque definido en el men(
[336].

Control de la tension

Seleccione el control de la tension si desea una rampa de
tension lineal. La rampa del interruptor tiristor serd lineal, de
la «tensién inicial» (ment [334]) a la tensiéon mdxima de
alimentacién. Consulte el capitulo Fig. 69.

Tension
A
334
Un_mot

|

|

|

|

I
Aceleracion : _
P i
Hora

336

Fig. 69 Tension inicial y tiempo de arranque.

Arranque directo en linea (DOL)

Si selecciona esta alternativa, puede arrancar el motor como
si estuviese conectado directamente a la alimentacién de red
(si estd desactivado el limite de intensidad [335]) o utilizando
una rampa muy rédpida; consulte el capitulo Arranque directo
en linea (DOL) con limite de intensidad, pdgina 107 (si estd
activado el limite de intensidad [335]).

Para este tipo de funcionamiento:

Compruebe si el motor puede acelerar la carga necesaria
(arranque directo). Este método de arranque también se
puede utilizar con un mal funcionamiento de los tiristores en
caso de que sea necesario un arranque de emergencia.

6-7 X In_soft
A
FLC
Hora
03-F115-2

Fig. 70 Arranque directo.
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331 ModoArranque
Stpf\ Ctrl par lin

Predeterminado: | Ctrl par lin

El par del motor se controla mediante
una rampa lineal, definida en los menus
[332]y [333].

CtrlparlLin |1

El par del motor se controla mediante
una rampa cuadrada, definida en los
menus [332] y [333].

Ctrl Par Cua | 2

La tensién del motor se controla
mediante una rampa de tension lineal,
menu [334].

Ctrl Tension | 3

Arr.Directo | 4

Arranque directo

Par inicial [332]
Se utiliza con el método de arranque con control del par
lineal / cuadrado.

332 Par Inicial
stp} 10 %

Predeterminado: | 10 %

Rango: 0-250%deT,

Par final de arranque [333]

Se utiliza con el método de arranque con control del par
lineal / cuadrado.

333 ParFinalArr
Stp E 150 %

Predeterminado: | 150 %

Rango: 0-250%deT,

Tension inicial [334]

Se utiliza con el método de arranque de control de la tensién.
Establece el nivel de tensidn inicial, es decir, la rampa
empieza a acelerar desde este nivel de tension de salida hasta
plena tensién. Consulte la Fig. 69, pdgina 105.

334 Ten.Inicial
stp 30%

Predeterminado: | 30 %

Limite de intensidad [335]

Ellimite de intensidad se puede afadir en todos los métodos
de arranque. Asf se regula la intensidad durante la rampa de
arranque, hasta que se alcanza la tensién mdxima. El intento
de arranque sigue durante el periodo de tiempo definido en
el mend [336]. En caso de que la intensidad siga en el limite
de intensidad cuando expire el tiempo de arranque, esto se
indicard mediante una desconexién o un mensaje de
advertencia, seglin la accidn de alarma definida en el menu
[236] «Tipo de alarma de limite de intensidad».

Rampa de par lineal o cuadrado con limite de
intensidad

El par del motor se controla mediante una rampa lineal o
cuadrada, segiin lo definido en el mend [331].

El regulador de limite de intensidad se activa cuando esta
alcanza al valor definido en [335] y se apaga una vez que se
alcanza la tensién de salida médxima, o se ha superado el
tiempo de arranque [336].

Si la intensidad disminuyese a un valor muy por debajo del
definido, se desactivara el controlador del limite de
intensidad y se reactivard la rampa del par. La inclinacién de
la rampa subird por encima de la rampa original para realizar
un arranque en el tiempo de arranque establecido. Consulte
el capitulo Fig. 71.

Par

Parfinal 4-------------------

-

Intensidad,
Periodo Iimitga

Aceleracion

Fig. 71 Rampa de par con periodo limite de intensidad.

Rampa de tension con limite de intensidad

El periodo de tensién aumenta de forma lineal durante el
periodo de tiempo definido. Pasa del valor correspondiente al
periodo minimo de tensién mds el valor definido como
tensién de arranque a la tensién de red méxima.

El regulador de limite de intensidad se activa cuando esta
alcanza al valor definido en [335], para apagatlo una vez que
se alcanza la tensién de salida mdxima, o se ha superado el
tiempo de arranque [336].

Sila intensidad disminuye a un valor por debajo del definido,
se desactivard el controlador y se reactivard la rampa de
tension.

Cuando el controlador del limite de intensidad se desactiva

Rango: 0-90 % de Up_mot [221] (por debajo del limite de intensidad), la inclinacién de la
rampa de tensién aumentard por encima de la inclinacién
original para realizar un arranque en el tiempo de arranque
definido.
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Arranque directo en linea (DOL) con limite de
intensidad

También puede denominarse «arranque con limite de
intensidad puro».

Como «Rampa de tensién con limite de intensidad», pero
con un tiempo de rampa fijado de 6 segundos.

I [A]

Limite de intensidad

\
FLC | !

Tiempo de rampa (6 segundass [sl

Fig. 72 Arranque directo en linea combinado con limite de
intensidad en el arranque.

Si el regulador sigue en modo activo una vez superado el
tiempo de arranque, saltard una alarma de «Limite de
intensidad» y se ejecutard la accién definida en el ment

[236].

335 Lim Intens.
stp |\ Desactivado

Predeterminado: | Desactivado

Rango: Desactivado, 150 - 500 % de I, ot [224]

NOTA: el limite de intensidad se puede fijar a un minimo
del 150 % de la intensidad nominal del motor [224],
aungue este valor no se puede utilizar con regularidad.
Si el limite de intensidad es demasiado bajo respecto a
los requisitos de la aplicacién, el motor no podra
acelerar la carga.

NOTA: compruebe que la intensidad nominal del motor
est4 bien definida en el menu [224] si utiliza la funcion
del limite de intensidad.

Tiempo de arranque [336]

El intervalo durante el cual se produce un intento de
arranque es lo que se conoce como tiempo de arranque.
Cuando haya transcurrido el tiempo de arranque , el TSA
entrard automdticamente en modo bypass (excepto con una
condicién de alarma de limite de intensidad). Asegtirese de
que el tiempo de arranque es suficientemente largo para su
aplicacién, de manera que se alcance el valor de referencia (p.
¢j. «[333] Parfinalarra» para la rampa de par) justo antes de
que transcurra el tiempo de arranque. Suele ser necesario
recortarlo.

Se puede acceder a este ment directamente desde todos los
métodos de arranque en el ment [331] excepto «Arr. Direc».
No obstante, también estard disponible para este tltimo
método silo combina con un limite de intensidad en el ment

[335].

336 Tiempo Arr.
stp A 10s

Predeterminado: | 10 s

Rango: 1-60s

Intensificador de par [337]

En determinadas aplicaciones se necesita un intensificador de
par en el arranque. Este pardmetro permite obtener un par
elevado mediante una intensidad alta durante 0,1 a 2
segundos en el arranque. Asi, se proporciona un arranque
suave del motor incluso si el par inicial es elevado al principio.
Se puede utilizar en trituradoras, molinos, etc.

I [A]
A

Limite de intensidad de intensificador de par

FLC - —

< > t[s]

\ Tiempo de intensificador de par

Fig. 73 Principio de intensificador de par.

Puede activar el intensificador de par antes de la rampa de
arranque. El regulador de intensidad se activa de forma
inmediata y se controla para que esté dentro del pardmetro
definido como «limite de intensidad de intensificador de par»
[3371] para el «tiempo de intensificador de par» [3372].
Consulte el capitulo Fig. 73.

Si utiliza el intensificador de par, el tiempo total de arranque
se prolonga con el «tiempo de intensificador de par» [3372].
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Limite de intensidad de intensificador
de par [3371]

3371 AP Lim.Int.
stp) Desactivado

Predeterminado: | Desactivado

Rango: Desactivado, 300 - 700 % de I, o [224]

Tiempo de intensificador de par [3372]

3372 AP Tiempo
stp} 1,0 s

Predeterminado: | 1,0s

Rango: 0,1-2,0s

8.3.4 Paro [340]

El paro siempre se inicia cuando se activan los tiristores para
recibir la corriente una vez abierto el contacto de bypass
interno. Cuando la corriente fluye correctamente por ellos, se
ejecuta el modo de paro seleccionado.

Modo de paro [341]

Los modos de paro disponibles son los siguientes:

Control de par lineal o cuadrado

Un paro de control de par se utiliza cuando el paro repentino
del motor puede danar la aplicacién. El par del motor se
controla mediante una rampa lineal o cuadrada, desde el
valor de par real al «Par final» definido en el ment [342].
Consulte la Fig. 74 a continuacién.

Par
A
1 Lineal
2 Cuadrado
T WPaLnﬂninial
1
I
Par final !
342) ; =~
Deceleracion [34%] Hora

Fig. 74 Control del par en el paro

Nota: ajuste el Par final en el Paro de modo que el motor
se detenga de acuerdo con el tiempo de rampa
establecido.

Una vez transcurrido el tiempo de rampa, el motor
pasara a un estado de inercia si sigue girando.

Control de la tension

Si prefiere una rampa de tensién lineal para el paro,
seleccione «Ctrl tension» como método de paro en el menti
[341]. Primero, se reducir4 la tensién al valor definido en
«Reducir tensién en paro» [343]. Se seguird una rampa lineal
hasta alcanzar el periodo de arranque minimo. La duracién se
define en «Deceleracién» [345]. Consulte el capitulo Fig. 75,
pdgina 109.

Inercia
La tensi6n se apaga y el motor puede realizar una parada por
inercia.

Freno

El freno se utiliza en aquellas aplicaciones en las que el motor
necesite una parada rdpida. Si lo selecciona, puede activar
uno de los modos de paro («Freno vectorial dindmico:
Dinam. Vec.» o «Freno de corriente inversa: Corrien. Inv») en

el ment [344].
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341 Modo paro
stp A Inercia
Predeterminado: | 4 Eje Libre
Ctrl Par Lin 1 El pgr del motor se cor_1tro|a
mediante una rampa lineal.
Cirl Par Cua 5 El pgr del motor se controla
mediante una rampa cuadrada.
La tensién del motor se controla
Ctrl Tension 3 | mediante una rampa de tension
lineal.
Eje Libre 4 El motgr entra en inercia hasta que
se detiene.
Freno 5 Modo de paro definido en el meni
[344].

Par final [342]

Este mend permite definir el valor de par final cuando una de
las funciones de control de par se encuentra activada en el
mend [341].

342 ParFinalParo
stp I\ 0%

Predeterminado: | 0 %

Rango: 0-100 % de T,

Reducir tension en paro [343]

Este pardmetro estd disponible si selecciona «Ctrl tension» en
el mend [341]. El periodo de arranque disminuird a un valor
intermedio, desde donde seguird una rampa de tensién lineal
hasta el valor minimo. La duracién de la rampa se define en

«Deceleracién» [345].

343 BajarNvlTen.
Stp E 100%

Predeterminado: | 100 %

Rango: 0-100 % de Uy, mot[221]

Tension
A

343

Un_mot

Tiempo de pafo

Fig. 75 Reduccion de la tension en paro.

Modo paro [344]

Este menu estd disponible si selecciona «Freno» en [341].
No obstante, antes de aplicar un par de freno elevado, debe
comprobar si el motor, engranajes, correa de transmisién y
carga pueden soportar las fuerzas mecdnicas. Para evitar
vibraciones peligrosas, recomendamos seleccionar el menor
par de frenado posible que cumpla con los requisitos de un
tiempo de paro corto.

Nota: es el par de freno elevado el que provoca una
deceleracion corta, no la deceleracion definida en el
menu [345].

Freno vectorial dinamico

Con el freno vectorial dindmico, el par de freno aplicado al
motor aumenta conforme la velocidad disminuye. Se puede
utilizar para todas las cargas que no roten muy cerca de la
velocidad sincrona cuando la tensién del motor estd
desactivada. Es vélido para casi todas las aplicaciones, ya que
la velocidad de la carga suele reducirse debido a las pérdidas
por friccién en los engranajes y correas de transmisién
cuando no hay tensién. Sin embargo, este método no es
adecuado para cargas con mucha inercia, para las que el freno
de corriente inversa es més eficaz.

Para utilizar el freno vectorial dindmico, no se necesitan
conexiones o contactores adicionales.

Cuando la velocidad real detectada supera el limite definido
en el ment [349], se acciona el freno vectorial dindimico. En
velocidades mds bajas se activa el freno DC.

Freno de corriente inversa

Este método es especialmente adecuado para detener cargas
pesadas con mucha inercia. Puede aplicar un par de freno
muy elevado al motor incluso cerca de la velocidad sincrona.
Para frenar, la corriente se invierte por fases. Para ello, se
necesitan dos contactores de red externos controlados por las
salidas de relé del arrancador progresivo. La conexién se
muestra en la Fig. 40, pdgina 36.

Durante el arranque y el funcionamiento a plena tension, se
activard el primer contactor (K1). Durante el frenado, K1 se
abrird y el segundo contactor (K2) se activard para cambiar la
secuencia de fases. Por motivos de seguridad, se puede definir
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el periodo de tiempo que debe transcurrir entre estas dos
senales en el mend [346].

Para activar el modo de paro, debe seleccionar «Freno de
corriente inversa» en el mend [344]. Se mide la velocidad real
y el freno de corriente inversa se encuentra activo hasta que la
velocidad es inferior al limite definido en el ment [349]. En
velocidades mds bajas se activa el freno DC.

Freno DC (en velocidades bajas)

A velocidades bajas se activa el freno DC hasta que se supera
la deceleracién definida en [345]. En este modo solo hay dos
fases activas (L2 y L3).

Este freno se desactivard automdticamente cuando el motor
se detenga o se supere la deceleracién. Puede conectar un
sensor de rotacién externo opcional por entrada digital [520]
y utilizar funciones l6gicas para detener el frenado DC.
Consulte el capitulo seccién 8.6, pdgina 131.

Retardo de freno de corriente inversa
[346]

Este mend permite establecer el tiempo de retardo para el
frenado. Si se desactiva el relé de «SefialMarchaAV», no se
activard el relé de «FrenoCorrlnv» hasta que transcurra este
periodo de tiempo.

344 Modo Freno
Stp Vect.Dinam

Predeterminado: | Vect.Dinam

Vect.Dinam. | O Freno vectorial dindmico

Corrientelnv | 1 Freno de corriente inversa

NOTA: si hay distintos arrancadores progresivos con el
mismo suministro de red y se utiliza la funcién de
frenado, deben conectarse mediante distintas
secuencias de fases, p. ej. L1-L2-L3 en la primera
unidad, L2-L3-L1 en la siguiente, etc.

Ademis de los modos de paro aqui descritos, existe un freno
centrifugo disponible como entrada digital. Consulte el
Freno de giro, pdgina 57..

Deceleracion [345]

El tiempo que dura un intento de frenado se conoce como
«deceleracidn». Esta funcidn se encuentra disponible para
todos los modos de paro menos «Coast (inercia)».

NOTA: cuando se utiliza el freno como método para
realizar la parada, el periodo de tiempo definido en el
menu [345] NO es el plazo en el que se completa una
parada, sino una funcion de tiempo limite para un
intento de paro. El tiempo definido debe ser mayor que
el tiempo de frenado real.

345 Tiempo Paro
Stp 10s

Predeterminado: | 10 s

iPRECAUCION!
Si ajusta el retardo como 0y no tiene un
interbloqueo eléctrico entre los contactores,

se podria producir un cortocircuito.

346 Rtrd Freno
stp A 0,5 s

Predeterminado: | 0,5 s

Rango: 0-120s

Fuerza de frenado [347]

La fuerza de frenado del método de frenado seleccionado en
el mend [344] se define en este ment. El valor se expresa
como un porcentaje de la potencia de freno disponible (en
funcién de las caracteristicas del motor).

347 Fuerza Freno
stp A 50 %

Predeterminado: | 50 %

Rango: 20 - 100 %

Fuerza de frenado DC [348]

En este ment puede definir la fuerza del freno DC. Este valor
se expresa como un porcentaje de la potencia méxima de

frenado DC disponible.

348 Fuerza Fr.DC
stp | 30%

Predeterminado: | 30 %

Rango: 20-80%

Cambio a freno DC [349]

Este mend permite definir la velocidad a la cual cambiar el
modo de paro a freno DC. La velocidad se expresa como un
porcentaje de la velocidad nominal del motor.

349 Cmb a Fr.DC
stp [ 30%

Rango: 0-120s

Predeterminado: | 30 %

20 - 80 % de la velocidad nominal del

Rango: motor [225]
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TmpFrz Freno [34A]

Este mend puede utilizarse para obtener una buena transicién
entre el método de frenado seleccionado en el mend [344] y
el freno de CC, que normalmente comienza a velocidades

bajas.

34A TmpFrz Freno
stp | Desactivado
Predeterminado:| Desactivado
Rango:: Desactivado, 0-120s

Esto resulta especialmente ttil para el freno vectorial
dindmico, en el que un ajuste con-stante de la intensidad de
frenado tiene un efecto cada vez mayor a baja velocidad, lo
que da lugar a mds vibraciones y ruido cuanto mds nos
acerquemos al punto de conmutacién al freno de CC (es
decir, a velocidades mds bajas).

Para ello, reduzca continuamente la intensidad de frenado
definida en el ment [347] Fuer-za freno, segin el ajuste del
filtro del ment [34A], que es igual a Tau. La "base"/fuerza
minima del freno es del 20 %. Fig. 76 A continuacién se
muestra la curva decreciente de la fuerza de frenado que
comienza en el ajuste del freno en el mend [347],
correspondiente al 100 %.

100%

36,8%

Brake strength

20% 20%

0 T 2t 3t 4t 5t

Fig. 76 La curva decreciente de la fuerza de frenado

Con el tiempo, la fuerza de frenado se reduce continuamente
hacia un tiempo minimo de fuerza de frenado del 20 % a 5T.

El ajuste del menti [346] corresponde a T [segundos].
Al momento [34A] segundos, la fuerza de frenado han
disminuido al 36,8 % de la intensi-dad inicial del freno
ajustada en el ment [347], con una referencia hacia una
fuerza minima de frenado del 20 %.

Ejemplo: Al momento Tau, la fuerza de frenado real es igual
al 20 % + (menu [347]-20 %) * 0,368.

Después de 5 x [34A] segundos (5 1), la fuerza de frenado ha
alcanzado la fuerza de frena-do minima del 20 %.

El ajuste predeterminado de [34A] estd desactivado, para que
los ajustes de frenado sean compatibles con anteriores
versiones.

8.3.5 Jog [350]

Para configurar la funcién jog, consulte la seccién 7.1.3,
pagina 58. Esta funcién se puede activar mediante un
arranque en el panel de control, entrada digital («remoto») o
la opcién de comunicacién, en el ment [2152] «JogCtrly,
pdagina 81.

Para activar mediante «remoto» el comando jog, debe
seleccionar «Jog avance» y / o «Jog retro» como entrada digital
en el menu [520].

Para obtener informacién sobre las teclas jog en el panel de
control, consulte la seccién 6.4.2, pagina 53.

NOTA: para que esta funcidn esté disponible, la
direccion de rotacion debe estar habilitada en [219].

NOTA: Durante jog (en cualquier direccion) se activara la
funcién de relé de funcionamiento Avance. Jog utiliza el
control de vector del motor, por lo que NO es necesario
ningln contactor externo para la direccion de retroceso,
como en el caso del arranque hacia atras.

n [rpm]

Vel jogging

Orden Jog t[s]

Fig. 77 Orden Jog

Velocidad de jog de avance [351]

351 Vel.JogAvan.
stp A 10 %

Predeterminado: | 10 %

1- 30 % de la velocidad nominal del

Rango: motor [225]

CG Drives & Automation, 01-5980-04r3

Funcionalidad 111




Velocidad de jog de retroceso [352]

352 Vel.JogRetro
stp A 10 %

Predeterminado: | 10 %

1- 30 % de la velocidad nominal del

Rango: motor [225]

Jog Ramp Rate [353]

Si ajusta Jog Ramp Rate puede, por ejemplo, colocar una
sierra/cuchilla a velocidad lenta (Jog). La velocidad de jog
aumentard o disminuird hacia la velocidad de jog de
referencia definida con el tiempo de rampa definido.

352 Rel.RampaJog
stp A 0,2 s/%
Predeterminado: | 0,2 s/%

Rango: 0,1.10,0s/%

8.4

Monitorizacion de pary
proteccion del proceso
[400]

8.4.1 Monitorizacion de par [410]

Gracias a las funciones de este mend, el arrancador progresivo

se puede utilizar como limitador de carga. Consulte la
descripcién en la seccién 7.3.4, pdgina 65.

Los tipos de alarmas y prealarmas se pueden definir de forma
independiente en los mends [4111], [4121], [4131],y
[4141]. Los retardos de alarma correspondientes se
seleccionan en los ments [4113], [4123], [4133], y [4143].

La configuracién manual de los «Niveles de alarma» se
realiza en los menus [4112], [4122], [4132], y [4142].

La definicién del autoajuste «Mdrgenes de alarma» se
lleva a cabo en los ments [4171] a [4174], y «Autoset
Alarm» se activa en el [4175] cuando se ejecuta con lo
considerado como un «Par normal».

Todos los niveles de alarma se calculan y expresan como un

porcentaje de la potencia nominal del motor (menu [223]),

es decir, 100 % es la potencia nominal del motor.

Existe la posibilidad de decidir si el limitador de carga estard

activo o no durante el arranque mediante el temporizador de

arranque del ment [416].

Consulte una descripcién detallada de la monitorizacién de
par (con ejemplos) en la seccién 7.3.4, pdgina 65. Para
obtener mds informacién sobre alarmas, desconexiones y

advertencias, Consulte el capitulo seccién 8.2.5, pdgina 88.

Alarma maxima [411]

Estos ments contienen los pardmetros para la alarma mdxima

de limitador de carga.

Tipo de alarma maxima [4111]

Comportamiento de la alarma seleccionada cuando se detecta

una «Alarma mdximan».

4111 Alarma Max

stp [\ Inactiva
Predeterminado: Inactiva
Inactiva 0
Dsc Normal 1 | para ver la definicién, consulte la Tabla
Dsc Suave 3 25, pagina 64.
Aviso 4
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Nivel de alarma maxima [4112]

Este mend muestra el pardmetro «Nivel de alarma maxima»
(en la parte derecha de la pantalla, zona F). Podr4 ver a la vez
el valor real del par electrénico (%) en la parte izquierda (zona
F), entre paréntesis. Como esta cifra siempre se muestra en
este mend, le permite definir de forma sencilla el nivel de
alarma mdxima.

El valor del nivel de alarma mdxima se presenta como un
porcentaje de la potencia del motor nominal [223], es decir,
un tramo del 1 % es igual a un 1 % de la potencia nominal
del motor. Cuando el valor real de par electrénico (entre
paréntesis) supera el nivel de alarma definido, el
«Temporizador de alarma méxima» empezard la cuenta atrés,
ment [4113]. Si el par electrénico sigue por encima del
limite una vez superado el tiempo de retardo, se generard una
alarma en funcién del «Tipo de alarma méxima» seleccionada
en el ment [4111].

Este mend permite definir manualmente el nivel de alarma
necesario. También puede hacerlo de forma indirecta
mediante «Autoset».

Si desea més informacién, consulte el capitulo Fig. 56, pdgina

66. .

4112 NvlAlrmMax.
Marcha E (Pgje®) 116 %

Predeterminado: 116 %

0-200% de la potencia nominal del

Rango: motor [223]

Ejemplo:

80 % es el valor definido como «Nivel de alarma maxima».
Asi, cuando el par electrénico de salida supera el 80 % de la
potencia nominal del motor, el temporizador de retardo de
alarma empieza la cuenta atrés.

Temporizacion de alarma maxima
[4113]

Siel nivel de par supera el nivel de alarma durante un periodo
continuo de tiempo superior al valor establecido en la
«Temporizacién de alarma méx.», se activa el «Tipo de alarma
mdaxima» del mend [4111].

4113 RtrdAlrmMax
stp [ 0,5 s

Predeterminado: 0,5s

Rango: 0,1-90s

Prealarma maxima [412]

Este conjunto de ments permite definir los pardmetros de la
prealarma mdxima de limitador de carga.

Tipo de prealarma maxima [4121]

Configuracién del comportamiento de la alarma cuando se
detecta una «Prealarma maxima.

4121 AcPrAlrmMax
stp [ Inactiva
Predeterminado: Inactiva
Inactiva 0
Dsc Normal 1 | para ver la definicion, consulte la
Dsc Suave 3 | Tabla 25, pagina 64.
Aviso 4

Nivel de prealarma maxima [4122]

El valor del nivel de prealarma mdxima se muestra como un
porcentaje de la potencia nominal del motor [223]. Cuando
el par electrdnico real (entre paréntesis) supera este nivel, el
«Temporizador de prealarma mdxima» empezard la cuenta
atrds, ment [4123]. Una vez superado el tiempo de retardo,
se generard una alarma en funcién al «Tipo de prealarma
mdxima» seleccionada en el mend [4121].

Este ment permite definir manualmente el nivel de alarma
necesario. También puede hacerlo de forma indirecta
mediante «Autoset». Si desea mds informacidn, consulte el

capitulo Fig. 56, pdgina 60.

4122 Nv1PrAlrmMx
Marcha [X(Pgc%) 108 %

Predeterminado: | 108 %

0-200% de la potencia nominal del

Rango: motor [223]

Temporizacion de prealarma maxima
[4123]

Si el nivel de carga supera el nivel de alarma durante un
periodo continuo de tiempo superior al valor establecido en
la «Temporizacién de prealarma mdx.», se activa el «Tipo de
prealarma mdxima» del ment [4121].

4123 RtrPrAlrmMx
stp [} 0,5 s

Predeterminado: | 0,5s

Rango: 0,1-90s
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Prealarma minima [413]

Este conjunto de mends permite definir los pardmetros de la
prealarma minima de la monitorizacién del par.

Tipo de prealarma minima [4131]

Configuracién del comportamiento de la alarma cuando se
detecta una «Prealarma miniman.

4131 AcPrAlrmMin
stp [\ Inactiva
Predeterminado: Inactiva
Inactiva 0
Dsc Normal 1 | para ver la definicion, consulte la
Dsc Suave 3 | Tabla 25, pagina 64.
Aviso 4

Nivel de prealarma minima [4132]

El valor del nivel de prealarma minima se muestra como un
porcentaje de la potencia nominal del motor [223]. Cuando
el par electrdnico real (entre paréntesis) supera este nivel, el
«Temporizador de prealarma minima» empezard la cuenta
atrds, mend [4133]. Una vez superado el tiempo de retardo,
se generard una alarma en funcién al «Tipo de prealarma
minima» seleccionada en el ment [4131].

Este mend permite definir manualmente el nivel de alarma
necesario. También puede hacerlo de forma indirecta
mediante «Autoset». Si desea mds informacién, consulte el

capitulo Fig. 56, pdgina 66.

Temporizacion de prealarma minima
[4133]

Si el nivel de par es inferior al nivel de alarma durante un
periodo continuo de tiempo superior al valor establecido en
la «Temporizacién de prealarma miniman, se activa el «Tipo
de prealarma minima» del ment [4131].

4133 RtrPrAlrmMn
Stp E 0,5 s

Predeterminado: | 0,5s

Rango: 0,1-90s

Alarma minima [414]

Este conjunto de mends permite definir los pardmetros de la
alarma minima de limitador de carga.

Tipo de alarma minima [4141]

Configuracién del comportamiento de la alarma cuando se
detecta una «Alarma miniman.

4132 Nv1PrAlrmMn
Marcha [X(Pge%) 92 %

4141 Ac.Alrm Min
stp ) Inactiva
Predeterminado: Inactiva
Inactiva 0
Dsc Normal 1 | para ver la definicién, consulte la
Dsc Suave 3 | Tabla 25, pagina 64.
Aviso 4

Predeterminado: 92 %

0-200% de la potencia nominal del

Rango: motor [223]

Ejemplo:

40 % es el valor definido como «Nivel de prealarma minima.
Asi, cuando el par electrénico cae por debajo de un 40 % de
la potencia nominal del motor, el temporizador de retardo de
alarma empieza la cuenta atrds.

Nivel de alarma minima [4142]

El valor del nivel de prealarma minima se muestra como un
porcentaje de la potencia nominal del motor [223]. Cuando
el par electrdnico real (entre paréntesis) desciende por debajo
de este nivel, el «Temporizador de alarma minima» empezard
la cuenta atrds, ment [4143]. Una vez superado el tiempo de
retardo, se generard una alarma en funcién al «Tipo de alarma
minima» seleccionada en el ment [4141].

Este mend permite definir manualmente el nivel de alarma
necesario. También puede hacerlo de forma indirecta
mediante «Autoset». Si desea mas informacién, consulte el

capitulo Fig. 56, pdgina 66.

4142 NvlAlrmMin.
Marcha [X(Pge%) 84 %

Predeterminado: | 84 %

0-200% de la potencia nominal del motor

Rango: [223]
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Temporizacion de alarma minima
[4143]

Si el nivel de par desciende por debajo del nivel de alarma
durante un periodo continuo de tiempo superior al valor
establecido en la «Temporizacién de alarma minima», se
activa el «Tipo de alarma minima» del menu [4141].

4143 RtrdAlrmMin
stp ) 0,5 s

Predeterminado:| 0,5 s

Rango: 0,1-90s

Temporizacion de arranque [416]

Este pardmetro se utiliza si, por ejemplo, desea anular una
alarma durante el procedimiento de arranque. La activacién
de las alarmas del limitador de carga se retrasard tras la orden
de marcha durante el plazo definido.

416 Rtrd Arrang.
stp I} 10 s

Predeterminado: | 10s

Rango: 1-999s

Autoset [417]

Se trata de un procedimiento alternativo para establecer los
niveles de alarma de forma automdtica. Se basa en el nivel de
par electrénico en el momento del «Autoset.

NOTA: si ha configurado manualmente los niveles de
alarmaen los menus [4112], [4122],[4132] y [4142], no
necesita definir ningln parametro en este menu o sus
submends.

Al llevar a cabo un autoajuste, el valor real del par electrénico
se almacena en el mend Par Normal [4176]. Los niveles de
alarma se recalculan como se describe a continuacién:

Tabla 31  Niveles de alarma de la monitorizacion de par

Nivel de alarma Calculo

[4176] Par Normal +

[4112] MaxilarmLev) 111711 MarAlarmMax

Sobrecarga

[4176] Par Normal +

[4122] MaxPreAlLev | 1251 MarPreAlMax

[4176] Par Normal-

[4132] MinPreAlLev | 1231 MarPreAlMin

Subcarga

[4176] Par Normal-

[4142] MinAlarmLev | 11741 MarAlarmMin

NOTA: la modificacion de cualquier margen de alarma
sin Autoset NO afectara a los niveles de alarma.

Tras llevar a cabo el autoajuste, puede ver los pardmetros de
nivel de alarma actuales en los ments [4112], [4122], [4132]
y [4142].

NOTA: cualquier modificacién manual del nivel de
alarma anulara el Gltimo autoajuste, y el menu Par
Normal [4176] pasara a «<Desactivado».

Los tipos de alarma para todas las alarmas de la
monitorizacién de par, modo manual y autoset se configuran
en los ments [4111], [4121], [4131] y [4141]; y los retardos
de alarma correspondientes se fijan en [4113], [4123],
[4133] y [4143].

Autoset también se encuentra disponible mediante entrada

digital [520].

Margen de alarma maxima [4171]

Este ment de autoajuste define la banda por encima del valor
de Par Normal [4176] que no genera una alarma méxima. El
porcentaje configurado en «Margen de alarma méxima» se
afiade al porcentaje del «Par normal». El porcentaje resultante
establece el nivel de alarma mdximo relativo a la potencia
nominal del motor [223].

NOTA: la modificacion de cualquier margen de alarma
sin Autoset NO afectard a los niveles de alarma.

4171 MarAlrmMax.
stp [} 16%

Predeterminado:| 16 %

0-100% de la potencia nominal del motor

Rango: [223]

Ejemplo:

16 % es el valor definido para el «Margen de alarma méxima.
El valor real del par electrénico en el momento del autoajuste
es de 45 %. La nueva alarma méxima serd 61 %, lo que
significa que el «Temporizador de alarma maxima» del menu
[4113] iniciard la cuenta atrds cuando el par electrénico
supere 61 % (61 % de la potencia nominal del motor [223]).
Una vez superado el intervalo de retardo, se podria generar
una alarma méxima, segin los pardmetros en el ment Tipo
de alarma mdxima [4111].
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Margen de prealarma maxima [4172]

Este ment de autoajuste define la banda por encima del valor
de Par Normal [4176] que no genera una prealarma méxima.
El porcentaje configurado en «Margen de prealarma maxima
se afiade al porcentaje del «Par normal». El porcentaje
resultante establece el nivel de prealarma maximo relativo a la
potencia nominal del motor [223].

Margen de alarma minima [4174]

Este ment de autoajuste define la banda por debajo del valor
de Par Normal [4176] que no genera una alarma minima. El
porcentaje configurado en «Margen de alarma minima» se
afiade al porcentaje del «Par normal». El porcentaje resultante
establece el nivel de alarma minimo relativo a la potencia
nominal del motor [223].

4172 MarPrAlrmMx
stp A 8%%

Predeterminado:| 8 %

Rango: 0 - de la potencia nominal del motor [223]

Margen de prealarma minima [417 3]

Este ment de autoajuste define la banda por debajo del valor
de Par Normal [4176] que no genera una prealarma minima.
El porcentaje configurado en «Margen de prealarma minima»
se afade al porcentaje del «Par normal». El porcentaje
resultante establece el nivel de prealarma minimo relativo a la
potencia nominal del motor [223].

4173 MarPrAlrmMn
stp [ 8%

Predeterminado: | 8 %

0-100 % de la potencia nominal del motor

Rango: [223]

Ejemplo:

10 % es el valor definido para el «Margen de prealarma
minima». En el ejemplo previo con un par normal de 45 %,
resultard en un nivel de prealarma minima al 35 % de la
potencia nominal del motor. El «Temporizador de prealarma
minima» del ment [4133] se iniciard cuando el par
electrénico descienda por debajo de 35 % de la potencia
nominal del motor [223]. Una vez superado el intervalo de
retardo, se generard el tipo de prealarma minima definido en
el menu [4131].

4174 MarAlrmMin.
stp I} 16%

Predeterminado: | 16 %

Rango: 0 - de la potencia nominal del motor [223]

Autoset alarmas [4175]

Si realiza un autoset, el valor del par electrénico se utilizard
como base a la hora de fijar los niveles de alarma.

Para ello, debe elegir «Activado» y confirmar mediante
«Enter». Una vez hechos los cambios, aparece el mensaje
"Autoset OK!" (0 un mensaje de fallo, dado el caso). Para
volver al mend, pulse cualquier tecla.

En un ajuste automdtico, el par electrénico (a la izquierda en
pantalla) se almacena en el ment Par Normal [4176] y los
niveles de alarma se recalculan en funcién de lo descrito en el
ment Autoset [417]. Una nueva orden de autoset anular4 los
niveles previos de alarma.

Puede activar el ajuste automdtico por remoto, cambiando la
funcién de cualquier entrada digital a «Autoset». Tenga en
cuenta que esta sefial se activa por flanco.

Para realizar un ajuste automdtico, el motor debe funcionar
con la carga que es preciso registrar.

NOTA: para poder utilizar la funcién Autoset, el motor ha
de estar en funcionamiento. Si no lo esta o si el retardo
de arranque no ha terminado, se genera un mensaje de
fallo.

4175 AutosetAlrm
Marcha E(Peje)% Desactivado

Predeterminado: | Des-activado

Des-
activado 0
Activado 1
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Par Normal [4176]

Este menu es de solo lectura. «Desactivado» implica que el
Autoset no se encuentra activo y se aplican por tanto los
niveles de alarma definidos a mano en los mends [4112],
[4122], [4132] y [4142].

Si el mend muestra una cifra, se trata del nivel de par (par
electrénico) en el momento del ajuste automdtico. Los niveles
de alarma también se han calculado en base a ello + los
mdrgenes de autoajuste.

4176 Par Normal

Solo lectura X
stp I} Desactivado

Predeterminado: | Desactivado

Desactivado (Autoset desactivado)
Rango: 0-200% de la potencia nominal del
motor [223]

Ejemplo:

El menti muestra un 78 %. Este porcentaje sefiala que se
produjo una orden de autoset a un nivel de par de 78 % de la
potencia nominal del motor [223] y que los niveles
correspondientes de alarma se han configurado en funcién de
los mérgenes definidos en los ments [4171] a [4174].

8.4.2 Proteccion del proceso [420]

Alarma externa [421]

Esta funcién se utiliza para generar una alarma en base al
estado de una sefial de alarma externa. Todas las entradas
digitales se pueden configurar como «Ext. Alarm 1» o «Ext.
Alarm 2». Si se configura una entrada digital para una sefial
de alarma externa, se generard una alarma externa si la
entrada se encuentra desactivada (baja) y la alarma estd
habilitada en el ment correspondiente ([4211] o [4212]).

NOTA: si se configura mas de una entrada digital para la
misma sefial de alarma externa, se generara una alarma
externa si cualquiera de estas entradas se encuentra
desactivada (baja) y la alarma esta habilitada en el
menu correspondiente.

Tipo de alarma, alarma externa 1
[4211]

Dispone de los siguientes tipos de acciones para las alarmas
externas:

4211 AcAlrm Extl
stp [ Dsc Normal
Predeterminado: Dsc Normal
Inactiva 0
Dsc Normal 1 | para ver la definicion, consulte la
Dsc Suave 3 | Tabla 25, pagina 64.
Aviso 4

Tipo de alarma, alarma externa 2
[4212]

4212 AcAlrm Ext2
stp [\ Dsc Normal
Predeterminado: Dsc Normal
Inactiva 0
Dsc Normal 1 | para ver la definicién, consulte la
Dsc Suave 3 | Tabla 25, pagina 64.
Aviso 4
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Rotor bloqueado [422]

Esta alarma se utiliza para evitar una intensidad elevada del
motor debido a un rotor bloqueado mecénicamente. Si el
funcionamiento se ve interrumpido por una de estas alarmas,
deberd reiniciar la alarma para reiniciar el motor. Puede
asociar una orden de autoreset a la alarma de rotor
bloqueado. Consulte el ment [2524].

Tipo de alarma rotor bloqueado [4221]

4221 AcAl Rot Bl
stp [\ Inactiva
Predeterminado: Inactiva
Inactiva 0
Dsc Normal 1 | para ver la definicién, consulte la
Dsc Suave 3 Tabla 25, pagina 64.
Aviso 4

Temporizador de rotor bloqueado
[4222]

Este men define el tiempo de retardo en la deteccién de un
rotor bloqueado. Si la intensidad del motor supera el limite
superior (mend [4223]) durante un intervalo superior al
establecido en este pardmetro, saltard la alarma y se ejecutard
la accién definida en el ment [4221].

4222 Tmp RotorBl
Stp [IM1: 5 s

Predeterminado: | 5s

Rango: 0,1-10s

Intensidad de rotor bloqueado [4223]

El limite de intensidad predeterminado es 4,8 veces la
intensidad nominal del motor (ment [224]). Sin embargo,
puede modificar este pardmetro en esta pantalla.

4223 Int.RotorBl
Stp ngz 480 %

Predeterminado: | 480 % (4,8 X I, mot)

100 % - 1000 % (1,0 X I,_mot- 10,0 X

Rango:
In_mot)

8.4.3 Proteccién de la red [430]

El TSA de Emotron supervisa constantemente la tensién de
red. Asi, el motor estd protegido de la sobretension,
subtensién y condiciones de desequilibrio de fases. También
existe una alarma de inversién de fases.

Alarma de desequilibrio de fases [431]

Este ment define los pardmetros de la alarma de desequilibrio
de fases.

Tipo de alarma de desequilibrio de
fases [4311]

Este mend define qué hacer cuando salta la alarma de
desequilibrio de fases. Dispone de las siguientes acciones:

4311 AcAl DesTen

stp Inactiva
Predeterminado: Inactiva
Inactiva 0
DscNormal |1 | para ver la definicién, consulte la Tabla
Dsc Suave 3 25, pagina 64.
Aviso 4

Nivel de desequilibrio de fases [4312]

Le permite definir el nivel de desequilibrio de fases mdximo
permitido, expresado como un porcentaje de la tensién
nominal del motor. Si la diferencia entre dos lineas de tensién
cualquiera supera este nivel de tensién durante un intervalo
de tiempo igual al retardo establecido en el mend [4313], se
generard una alarma de desequilibrio de fases y se ejecutard la
accién seleccionada en el menti [4311].

4312 Nivel Deseq
stp I} 10%

10 % de la tensiéon nominal del motor

Predeterminado: [221].

2-25 % de la tensién nominal del motor

Rango: [221].
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Temporizacion de alarma de
desequilibrio de fases [4313]

Este mend permite seleccionar el retardo de respuesta de la
alarma del desequilibrio de fases, segin lo definido en [4311]
y [4312].

Temporizacion alarma de sobretension
[4323]

Este mend permite seleccionar el retardo de respuesta de la
alarma de tensién, segin lo definido en [4321] y [4322].

4313
stp A

Rtrd DesTen
1s

Predeterminado: | 1s

4323 RtrdSobreT.
stp A 1s
Predeterminado: 1s
Rango: 1-90s

1-90s

Rango:

Alarma de sobretension [432]

Este mend permite seleccionar los pardmetros de la alarma de
sobretensién.

Tipo de alarma de sobretension [4321]

Este ment permite seleccionar la accién que se realizard
cuando aparezca una alarma de sobretensién. Dispone de las
siguientes acciones:

Alarma de subtension [433]

Este grupo de ments permite definir los pardmetros de la
alarma de subtensién.

Tipo de alarma de subtension [4331]
Este mend permite seleccionar la accién que se realizard
cuando se genere una alarma de subtensién. Dispone de las
siguientes acciones:

4321 AcAlSobreT.
stp A Inactiva
Predeterminado: Inactiva
Inactiva 0
Dsc Normal 1 | para ver la definicién, consulte la
Dsc Suave 3 | Tabla 25, pagina 64.
Aviso 4

4331 AcAl SubTen
stp [\ Inactiva
Predeterminado: Inactiva
Inactiva 0
Dsc Normal 1 | para ver la definicion, consulte la
Dsc Suave 3 | Tabla 25, pagina 64.
Aviso 4

Nivel de sobretension [4322]

Le permite definir el nivel de tensién que generard la alarma
de sobretensién, expresado como un porcentaje de la tension
nominal del motor. Si cualquier linea de tensién supera este
nivel durante un intervalo de tiempo igual al retardo
establecido en el ment [4323], saltard una alarma de
sobretension y se ejecutard la accidn seleccionada en el menu

[4321].

Nivel de subtension [4332]

Le permite definir el nivel de tensién que generard la alarma
de subtension, expresado como un porcentaje de la tension
nominal del motor. Si cualquier linea de tensién desciende
por debajo de este nivel durante un intervalo de tiempo igual
al retardo establecido en el ment [4333], saltard una alarma
de subtensién y se ejecutard la accién seleccionada en el ment

[4331].

4332

Nvl SubTen.

4322
stp |}

Nvl SobreT.
115%

stp |}

85%

Predeterminado:

115 % de la tension nominal del motor
[221].

Rango:

100-150 % de la tension nominal del
motor [221].

85 % de la tension nominal del motor

Predeterminado: [221].

75-100 % de la tension nominal del

Rango: motor [221].
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Temporizacion alarma de subtension
[4333]

Este mend permite seleccionar el retardo de respuesta de la
alarma del desequilibrio de fases, segtin lo definido en [4431]
y [4432].

4333 Rtrd SubTen
stp |} 1s

Predeterminado: | 1s

Rango: 1-90s

Alarma de inversion de fases [434]

Si habilita esta funcién, se generard una alarma cuando se
detecte una secuencia de fases incorrecta antes del arranque.

Tipo de alarma de inversion de fases
[4341]

Este ment permite seleccionar la accién que se realizard
cuando salte una alarma de inversién de fases. El arrancador
progresivo se encargard de detectar la secuencia de fases antes
de cada arranque. Si la secuencia no coincide con los valores
permitidos definidos en el ment [4342], se emprenderd la
accion recogida en este mend.

Para poder habilitar la alarma de inversion de fases, el
arrancador debe estar conectado a la red y a un motor. Esta
alarma solo es vélida en intentos de arranque.

8.5 E/S[500]

Se trata de un ment principal que contiene todos los
pardmetros de las entradas y salidas estdndar del arrancador
progresivo.

8.5.1 Entrada analégica [510]

Este subment contiene todos los pardmetros de las entradas
analdgicas.

Funcion de entrada analdgica [511]

Establece la funcién de la entrada analégica. La escala y el
rango se definen con los pardmetros del mend «Avan. Aniny

(513].

511 Func. Anin
Stp Val Proceso

Predeterminado: | Val Proceso

Desactivado | O La entrada no esta activa.

El valor de entrada es igual a un valor de
proceso actual y se puede utilizar como
comparador para la creacion de una
sefal de entrada. También se puede
utilizar para mostrar y visualizar el valor
de proceso actual.

Val.Proceso | 3

NOTA: aunque «Func. Anin» esté «Desactivado», la sefial
conectada sigue estando disponible para
«Comparadores» [610].

4341 AcAl I.Fase
stp Inactiva
Predeterminado: Inactiva
Inactiva 0
Dsc Normal 1 | Para ver la definicién, consulte la
Dsc Suave 3 | Tabla 25, pagina 64.
Aviso 4

Secuencia de fases permitida [4342]

Este ment permite seleccionar la secuencia de fases
permitida.

4342 SecuenFases
Stp E L123

Predeterminado: | L123

Seleccién: L123yL321

Ajuste de la entrada analégica [512]

Este mend se utiliza para configurar la entrada analégica
segun a la senal utilizada que estard

conectada a la entrada analégica. Las opciones disponibles
permiten definir la entrada como una entrada controlada por
intensidad (4-20 mA)

o por tensién (0-10 V). Ademds hay otras opciones
disponibles, para utilizar un umbral (cero vivo) o un rango de
entrada definido por el usuario.

Fig. 78  Seleccione la entrada de tension o intensidad mediante S1.
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NOTA: La seleccién de la entrada de tensién o intensidad
se realiza con S1. Cuando el interruptor esta en el modo
de tension, solamente se pueden seleccionar los
elementos de tensiéon del menu. Cuando esta en el modo
de intensidad, solamente se pueden seleccionar los
elementos de intensidad del mena.

Opciones avanzadas de entrada
analogica [513]

NOTA: los diferentes menuds se ponen automaticamente
en «mA» 0 «V» segun la configuracion de «Ajuste Anin»
[512].

512 Ajuste Anin
StpE 4-20 mA

513 AnIn Avan.
stp )

Predeterminado: | 4-20 mA

Depende de Configuracion de S1

La entrada de intensidad tiene un umbral
4-20 mA 0 | fijo (cero vivo) de 4 mAy controla todo el
rango de la senal de entrada.

Entrada analégica minima [5131]

Pardmetro que define el valor minimo de la sefial
senal de referencia. Solo se muestra si [512] = «Usuario mA / V».

Es la configuracion normal a plena
escala de intensidad de la entrada que
controla todo el rango de la senal de
entrada.

0-20 mA 1

Es la escala de la entrada controlada por
intensidad que controla todo el rango de
la senal de entrada. Se puede definir en
los mends avanzados «Min. Anln» y <Max
Anln».

Usuario mA | 2

5131 Min. Anin
Stpa OV / 4,00 mA

Predeterminado: | Min (O V / 4,00 mA)

0,00-20,00 mA

Rango: 0-10,00 V

Es la configuracién normal a plena
escala de tension de la entrada que
controla todo el rango de la senal de
entrada.

0-10V 4

La entrada de tension tiene un umbral
2-10V 5 | fijo (cero vivo) de 2 V y controla todo el
rango de la senal de entrada.

Es la escala de la entrada controlada por
tension, que controla todo el rango de la
Usuario V 6 | senal de entrada. Se puede definir en los
menus avanzados «Min. Anln» y «Max
Anln».

NOTA: compruebe siempre la configuracion si modifica
el ajuste de S1, pues no se adapta automaticamente.

Entrada analégica maxima [5132]

Pardmetro que define el valor mdximo de la sefial
sefal de referencia. Solo se muestra si [512] = «Usuario mA /
V.

5132 Max. Anin
Stp 10,0v/20,00 mA

Predeterminado: | Max (10,00 V / 20,00 mA)

0,00-20,00 mA

Rango: 0-10,00 V

Funciéon minima de entrada analégica
[5134]

Con «FcMin Anin» el valor méximo fisico se escala segin la
unidad de proceso seleccionada. La escala predeterminada
depende de la funcién que se haya asignado a Anin en [511].

5134 FcMin Anin
Stp E Min
Predeterminado: Min
Min 0 Valor minimo
Max 1 Valor maximo

Valor definido por el usuario en el

Def. Usuario | 2 mend [5135]
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Funcion de valor minimo de entrada

analogica [5135]
Mediante «ValMinAnin» puede definir un valor para la sefial.

Solo se muestra si se ha seleccionado «Def. Usuario» en el

ment [5134].

5135 ValMinAnin
stp | 0.000

Predeterminado: | 0,000

Rango: -10 000 000 - 10 000 000

Funcion maxima de entrada analdgica
[5136]

Mediante «<FcMax Aniny, el valor mdximo fisico se escala
segtin la unidad de proceso seleccionada. La escala
predeterminada depende de la funcién que se haya asignado
a Anin en [511].

5136 FcMax Anin
Stp |\ Max
Predeterminado: Max
Min 0 Valor minimo
Max 1 Valor maximo

Valor definido por el usuario en el

Def. Usuario | 2 mend [5137]

Funcion de valor maximo de entrada

analdgica [5137]

Mediante «ValMaxAnin» establece un valor definido por el
usuario para la sefial. Solo se muestra si se ha seleccionado
«Def. Usuario» en el ment [5136].

5137 ValMaxAnin
Stp E 0,000

Predeterminado: | 0,000

Rango: -10 000 000 - 10 000 000

NOTA: con «Min Anin», <cMax Aniny, «<FcMin Anin» y
«FcMax Aniny, la pérdida de sefales de realimentacién
(por ejemplo, una caida de tensién provocada por un
cable de sensor largo) se puede compensar para
garantizar una sefial del proceso precisa.

Ejemplo:

Supongamos que el sensor del proceso es de la especificacién
siguiente:

Rango: ~ 0-3 bar

Salida: 2-10 mA

La entrada analégica debe configurarse como sigue:

[512] Ajuste Anin = Usuario mA

[5131] Min Anin = 2 mA

[5132] Max Anin = 10 mA

[325] Valor Max.= 3,000 bar

Valor de proceso

3.000 bar

0.000 bar i ; Entrada
OmA  2mA 10mA 20mA valor

Fig. 79 Ajustes de las entradas analdgicas, ejemplo con sensor
del proceso.

Filtro de entrada analdgica [5139]

Si la senal de entrada es inestable, se puede utilizar el filtro
para estabilizarla. Consulte el capitulo Fig. 80. Asi, se
alcanzard un cambio del 63 % en la entrada analdgica en el
tiempo configurado en «Filtro Anin» (T). Cuando haya
transcurrido 5 veces el tiempo definido (p. ¢j. 5 x T), Anin
habri alcanzado el 100 % del cambio en la entrada.

5139 Filtro Anin
stp A 0.100s

Predeterminado: | 0,100 s

Rango: 0,001 -10,0s
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Cambio de Anin

8.5.2 Entradas digitales [520]

Este submenti contiene todos los pardmetros necesarios para
configurar las entradas digitales.

NOTA: Las entradas adicionales solo estan disponibles si
se conectan las tarjetas opcionales de E/S.

Entrada digital 1 [521]

Permite seleccionar la funcién de la entrada digital.

La tarjeta de control esténdar tiene cuatro entradas digitales.
Si se programa la misma funcién en mds de una entrada, se
activard con arreglo al operador légico "OR" a menos que se
indique otra cosa.

A
Senal original de Anin
100% --=-=----
Senal filtrada Anin
63% |----------f-----e- /
I >t [s]
<l T -
- 5xT o
Fig. 80

Activar entrada analogica [513A]
Pardmetro para habilitar / deshabilitar la entrada analdgica a
través de la entrada digital (Digln ajustado para la funcién
«Anin Select»).

513A Activ.AnIn
Stp | Activado
Predeterminado: | Activado
Activado 0 | Anin siempre esté activa
IDigin 1 Anin s_,olo esta activa si la entrada digjtal
es baja.
Digln 5 Anin solo esta activa si la entrada digital
es alta.

521 DigIn 1
Stpf\ Marcha Avan.

Predeterminado:

Marcha adelante

Desactivado

La entrada no esta activa.

Paro

Orden de parada segln el modo de paro
seleccionado en el mend [340].

NOTA: la orden de paro se activa cuando
la senal es baja.

NOTA: Se activa de acuerdo con la légica
«AND».

Reset

Orden de reinicio. Para restablecer una
condicién de desconexién y para
habilitar la funcion «Autoreset».

NOTA: los reinicios normales siempre
estén controlados por Flanco. Los
reinicios automaticos siempre estan
controlados por Nivel.

Enable

Orden Enable. Es la condicidn general de
arranque para poner en marcha el
arrancador progresivo. Si se pone en
marcha durante el funcionamiento, la
salida del arrancador progresivo se
interrumpe inmediatamente, haciendo
que el motor se pare por propia inercia.
NOTA: si ninguna de las entradas
digitales esta programada como
«Habilitar», la sefal de habilitacion
interna estéa ajustada como activa.
NOTA: Se activa de acuerdo con la légica
«AND»,

Marcha Avan.

Orden de marcha de avance.

Marcha Retro

Orden de marcha en retroceso.
Se necesitan contactores externos.

Jog Avan.

Activa la funcién Jog avance. Da una
orden de marcha a la velocidad y
direccion de Jog establecida, men
[350].

NOTA: siempre controlado por nivel a
pesar de que se pueda seleccionar
controlado por flanco en el mend [21A].
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Jog Retro

Activa la funcién Jog retroceso. Da una
orden de marcha a la velocidad y
direccion de Jog establecida, menu
[350].

NOTA: siempre controlado por nivel a
pesar de que se pueda seleccionar
controlado por flanco en el mend [21A].

Tabla 32

Juego de parametros Ajst Ctrl 1 Ajst Ctrl 2

Ctrl Bancos1

Activa otro juego de parametros.
Consulte las posibilidades de seleccion
en la Tabla 32.

| O|w| >
el N ]
Rl R|O| O

Ctrl Bancos2

Activa otro juego de parametros.
Consulte las posibilidades de seleccion
en la Tabla 32.

Local/Rem

10

Activado en modo local definido en el
menu [2173].

Selec.Anin

11

Activa o desactiva la entrada analégica
definida en el menu [513A].

Autoset

12

Activa el autoajuste de los niveles de
alarma del limitador de carga en funcién
del grupo de menus [417].

NOTA: siempre controlado por flanco a
pesar de que se pueda seleccionar
controlado por nivel en el ment [21A].

Freno vuelo

13

Consulte la definicion de Freno de giro,
pagina 57. Se puede habilitar desde un
estado inactivo (arrancador progresivo
parado pero motor en rotacion).

Alarma Ext1

16

Si no hay nada conectado a la entrada, el
arrancador progresivo se desconecta
inmediatamente por alarma externa 1.
NOTA: La alarma externa 1 se activa
cuando la senal es baja.

NOTA: se activa de acuerdo con la légica
«OR»).

Consulte el menl [2549].

Alarma Ext2

17

Si no hay nada conectado a la entrada, el
arrancador progresivo se desconecta
inmediatamente por una alarma externa
2.

NOTA: la alarma externa 2 se activa
cuando la senal es baja.

Consulte el menu [254A].

Timer 1

18

Timer 1 [6311] se activa en el flanco
ascendente de esta senal.

Timer 2

19

Timer 2 [6321] se activa en el flanco
ascendente de esta senal.

Timer 3

20

Timer 3 [6331] se activa en el flanco
ascendente de esta senal.

Timer 4

21

Timer 4 [6341] se activa en el flanco
ascendente de esta senal.

NOTA: Para activar la seleccion del juego de parametros,
el menu [241] debe estar configurado en [Digin].

Entrada Digital 2 (DigIn2) [522] a DigIn 4
[524]

Se configuran igual que Digln 1 [521]. La funcién
predeterminada de Digln 2 [522] es «Paro», para Digln 3
[523] es «Ajst Curl 1» y para Digln 4 [524], «Reset».

Entradas digitales adicionales [529] a
[52E]

Entradas digitales adicionales disponibles cuando se instala la
tarjeta opcional de E/S: T1 Digln 1 [529] - T2 Digln 3
[52E]. «T» se refiere a la tarjeta mientras que 1 y 2 son los
ntmeros relacionados con la posicién de la tarjeta opcional
E/S de la placa de montaje optativa. Las funciones y opciones
disponibles son las mismas que en «Digln 1» [521]. La
configuracién predeterminada es «Desactivadoy.
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8.5.3 Salida analdgica [530]

Este subment contiene todos los pardmetros de las salidas

analégicas.

Se pueden seleccionar valores de la aplicacién y el arrancador

progresivo, con el fin de visualizar el estado real. Las salidas

analégicas también se pueden usar como un espejo de las

entradas analdgicas.

Funcion de salida analégica [531]

Establece la funcién de la salida analégica. La escalay el rango
se definen con los pardmetros del ment «Avan. AnOut»

[533].
531 Func AnOut
stp A Intensidad
Predeterminado: Intensidad

Desactivado | O

La salida analégica no esta activa.

Par 1

Par real.

Ajuste salida anal6gica [532]

Predeterminacién del escalado y la desviacién de la

configuracién de salida.

532 AjusteAnOut
Stp 4-20 mA
Predeterminado: | 4-20 mA

La salida de intensidad presenta un

4-20 mA 0 umbral fijo (cero vivo) de 4 mAy controla
todo el rango de la senal de salida.
Es la configuracion normal a plena

0-20 mA 1 escala de intensidad de la salida que

controla todo el rango de la senal de
salida.

UsuariomA | 2

Es la escala de la salida controlada por
intensidad que controla todo el rango de
la senal de salida. Se puede definir en
los menus avanzados «Min. AnOut» y
«Max. AnOut».

Val.Proceso 2

Valor de proceso real seglin a la senal
de realimentacion del proceso.

Potencia Eje

Par en el eje real.

PotenciaEle 4

Potencia eléctrica real.

Intensidad Intensidad real.

Espejo del valor de senal recibido en la
Anin 6 L. .

entrada analdgica (Anin).
Ten.Linea 7 Alimentacion de red

Nvl Térmico 8

Nivel térmico utilizado

0-10V 4

Es la configuracion normal a plena
escala de tension de la salida que
controla todo el rango de la senal de
salida.

2-10V 5

La salida de tension tiene un umbral fijo
(cero vivo) de 2 Vy controla todo el rango
de la senal de salida.

UsuarioV |6

Es la escala de la salida controlada por
tensién, que controla todo el rango de la
senal de salida. Se puede definir en los
menus avanzados «Min. AnOut» y «<Max.
AnQut».

NOTA: Cuando se selecciona «Anln» en el menu [531],
hay que poner «<AnOut”» [532] en 0-10 V 0 0-20 mA.
Cuando «AjusteAnOut» se pone, por ejemplo, en 4-20
mA, la funcidén de espejo no se realiza correctamente.

Opciones avanzadas de salida
analdgica [533]

Con las funciones del menti «Avan. AnOut», la salida se

puede definir segtin las necesidades de la aplicacién. Los

mends se adaptan autométicamente a «mA» o «V», en
funcién de la seleccién en «AjusteAnOuw» [532].

533
stp A

AnOut Avan.
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Salida analégica minima [5331]

Este pardmetro se muestra automdticamente si se ha
seleccionado «Usuario mA» o «Usuario V» en el ment
«AjusteAnOut» [532]. El ment adapta automdticamente el
valor de intensidad o de tensién de acuerdo con la
configuracién seleccionada. Solo se muestra si [532] =
«Usuario mA / V».

5331 Min.AnOut
stp A 4,00 mA

Predeterminado: | 4,00 mA

De 0,00 a 20,00 mA; de 0 a 10,00 V

Rango:

Salida anal6gica maxima [5332]

Este pardmetro se muestra automdticamente si se ha
seleccionado «Usuario mA» o «Usuario V» en el ment
«AjusteAnOut» [532]. El ment adapta automdticamente el
valor de intensidad o de tensién de acuerdo con la
configuracién seleccionada. Solo se muestra si [532] =
«Usuario mA / V».

La Tabla 33 muestra los valores que corresponden a las

opciones minima y maxima dependiendo de la funcién de la
salida analdgica [531].

Tabla 33
FUREET Valor minimo Valor maximo
AnOut

Val Proceso Valor Min. [324] Valor Max. [325]

Potencia Eje

ow

Kw Motor [223]

5332 Max.AnOut
Stp E 20,00 mA
Predeterminado: 20,00 mA

Rango: De 0,00 a 20,00 mA; de 0 a 10,00 V

Funcion minima de salida analdgica
[5334]

Mediante «FcMinAnOut se escala el valor fisico minimo
seglin la presentacién seleccionada. El escalado
predeterminado depende de la funcién que se haya asignado

a AnOut en [531].

5334 FcMinAnOut
Stp E Min
Predeterminado: Min
Min 0 Valor minimo
Max 1 Valor maximo

Valor definido por el usuario en el

Def. Usuario | 2 mend [5335]

Intensidad 0A In Motor [224]
Potencia Ele |[OW Kw Motor [223]
Ter?smn de ov Un motor [221]
salida

Par 0% 250 %

Anin FcMin Anin FcMax Anin
Ejemplo

Seleccione la funcién AnOut en «PotenciaEje» en el ment
[531]. Utilice el valor predeterminado para el mend de ajuste
de salida analdgica [532] = 4-20 mA.

Ajuste «<AnOutFcMax» [5336] como «Def. Usuario» y
«VaMaxAnOut» [5337] = 150 kW.

El resultado es una senial de salida analégica de 4 mA a 20
mA: correspondiente a un intervalo de 0 W a 150 kW.

Este principio es valido para todos los ajustes minimos y
maximos.

Valor minimo de funcion de salida

analogica [5335]
Mediante «VaMinAnOut» se establece un valor definido por

el usuario para la sefial. Solo se muestra si se ha seleccionado

«Def. Usuario» en el ment [5334].

5335 VaMinAnOut
Stp 0,000

Predeterminado: | 0,000

-10 000 000-10 000 000

Rango:
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Funciéon maxima de salida analégica
[5336]

Mediante «FcMinAnQOut» se escala el valor fisico minimo
segtin la presentacién seleccionada. La escala predeterminada
depende de la funcién que se haya asignado a AnOut en
[531]. Consulte el capitulo Tabla 33, pdgina 126.

5336 FcMaxAnOut
stp [ Max

Predeterminado: | Max

Min 0 | Valor minimo

Max 1 | Valor maximo

Valor definido por el usuario en el mend

Def usuario | 2 (5337]

NOTA: AnOut se puede configurar como sefial de salida
invertida definiendo «<Min. AnOut» > <Max. AnOut».

Valor maximo de funcion de salida

analogica [5337]
Mediante «VaMaxAnOut» se establece un valor definido por

el usuario para la sefal. Solo se muestra si se ha seleccionado

«Def. Usuario» en el mend [5334].

5337 VaMaxAnOut
Stp E 0,000
Predetermina 0,000
do:
Rango: -10 000 000-10 000 000

8.5.4 Relés[550]

Este submenti contiene todos los pardmetros necesarios para
configurar las salidas de relé. La seleccién del modo de relé
hace posible establecer un funcionamiento «a prueba de
fallos» de los relés utilizando el contacto normal cerrado para
funcionar como contacto normal abierto.

NOTA: Los relés adicionales solo estan disponibles si se
conectan las tarjetas opcionales de E/S. El maximo es
de 2 tarjetas con 3 relés cada una.

Relé 1 [551]

Define la funcién de la salida de relé 1.

551 Rele 1
stp A Operacién

Predeterminado: Funcionamiento

Salida no activa y continuamente

Desactivado 0 .
baja.

La salida se pone continuamente alta,

Activado 1 por ejemplo, para comprobar circuitos
y para localizacion de averias.
L El motor estéa activo, consulte la Fig.
Operacion 2

81.

SinOperacion Operacion inversa

Modo Bypass Bypass activado. Consulte el Fig. 81.

La velocidad aumenta o disminuye
durante las rampas de aceleracion o
deceleracion.

Acl/Dec 5

No hay activa ninguna condicién de

SinDesconex | 6 .
desconexion.

Hay activa una condicién de

Desconexion | 7 P
desconexion.

Hay activa una condicion de

Autorst Dsc 8 L S .
desconexion con reinicio automatico.

Aviso 9 Hay activa una condicién de alarma.

El arrancador progresivo esta listo
para funcionar y aceptar una orden
Preparado 10 | de arranque. Recibe alimentacion
eléctrica y se encuentra listo para
arrancar.

La intensidad de salida es mayor que
la intensidad nominal del motor
[224], reducida de acuerdo con el
valor de Ventilacién Motor [228].
Consulte el capitulo Capitulo 8.2.5,
pagina 88.

|>|n_mot 11

La salida se utiliza para controlar un
Corrientelnv 12 | contactor para el freno de corriente
inversa.

Hay activa una condicién de alarma
AlarmaLimPar | 13 | maxima o minima (desconexién o
advertencia).
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Hay activa una condicién de L1 44 | Salida l6gica invertida 1.
Pre Alarma 14 prealarma.tnaxma o] mlnlma L2 45 | salida logica 2.
(desconexion o advertencia).
. — IL2 46 | Salida l6gica invertida 2.
Alarma Max 15 Hay activa una condicion de alarma
maxima (desconexion o advertencia). L3 47 | Salida légica 3.
Hay activa una condicién de L3 48 | Salida légica invertida 3.
PreAlarm Max | 16 prealarma. maxima (desconexion o L4 49 | Salida Iogica 4.
advertencia).
; - L4 50 | Salida légica invertida 4.
Alarma Min 17 Hay activa una condicion de alarma
minima (desconexién o advertencia). B1 51 | Salida de circuito biestable 1.
Hay activa una condicion de IB1 59 Salida de circuito biestable invertida
PreAlarm Min | 18 | prealarma minima (desconexion o ’ 1.
advertencia). B2 53 | Salida de circuito biestable 2.
CAl 19 | Salida 1 de comparador analogico. IB2 54 Salida de circuito biestable invertida
AL 20 222?: i|(r:1(\)/ert|da 1 de comparador 2.
gico. B3 55 | Salida de circuito biestable 3.
CAZ2 21 | Salida 2 de comparador analogico. Salida de circuito biestable invertida
Salida invertida 2 de comparador B3 56 3
A2 22 analdgico P .
gico. B4 57 | Salida de circuito biestable 4.
CA3 23 | Salida 3 de comparador analogico. 1B4 58 Salida de circuito biestable invertida
A3 o4 jgg%a 'l(?(\)/emda 3 de comparador 4,
gico. CNTL 59 | Salida contador 1.
CA4 25 | Salida 4 de comparador analégico. ICNT1 60 | Salida contador invertida 1.
A4 pe | Salidainvertida 4 de comparador CNT2 61 | Salida contador 2.
analogico.
ICNT2 62 | Salida contador invertida 2.
CcD 1 27 | Salida 1 de comparador digital. ! invert
Salida d loj 1 (Logica del reloj
Salida invertida 1 de comparador RU1 63 alida de reloj 1 (Logica del reloj
D1 28 . [660]).
digital.
IRLJL 64 | Salida de reloj invertida 1.
Cb2 29 | Salida 2 de comparador digital. )
li loj 2 (Logi | reloj
Salida invertida 2 de comparador RLJ2 65 Salida de reloj 2 (Logica del reloj
D2 30 . [660]).
digital.
IRLI2 66 | Salida de reloj invertida 2.
cD 3 31 | Salida 3 de comparador digital. : ) inverti
. - Senal Mrch 67 | La orden de marcha esta activa.
Salida invertida 3 de comparador
D3 32 . —
digital. Indicacion de modo Local/Remoto
Local/Rem 68 Local = 1, Remoto =0
Ch4 33 | Salida 4 de comparador digital. '
Acl 69 | Motor acelerando
D4 34 Salida invertida 4 de comparador
) digital. Dcl 70 | Motor decelerando
T1Q 35 | Salida de temporizador légico 1. Digln 1 71 | Entrada digital 1 activa
IT10 36 Salida invertida de temporizador Digln 2 72 | Entrada digital 2 activa
logico 1. Digln 3 73 | Entrada digital 3 activa
T2Q 37 | Salida de temporizador logico 2. Digin 4 74 | Entrada digital 4 activa
1IT2Q 38 ﬁa”da;nverhda de temporizador Copia de la senal del comando de
ogico 2. arranque de entrada Marcha avan.
T3Q 39 | Salida de temporizador l6gico 3. SAlMrchAvan | 75 | Para el control del contactor cuando
Salida i rtida de t zad se usa el freno de corriente inversa,
IT3Q 40 ’a .I a Invertida de temporizador consulte el capitulo 3.4 Ejemplo 3.
l6gico 3.
- - P Copia de la senal del comando de
T4Q 41 | Salida de temporizador logico 4. arranque de entrada Marcha retro.
IT40Q 42 Salida invertida de temporizador SnlMrchRetro | 76 | Para el control del contactor cuando
) I6gico 4. se usa freno de corriente inversa con
funci i haci as.
1 43 | Salida I6gica 1. uncionamiento hacia atras
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OperacionAva

77

Motor funcionando hacia adelante (+)
/ sentido de las agujas del reloj. Se
utiliza para el control del contactor
hacia adelante en aplicaciones de
avance / retroceso.

Nota: activo durante jog en
cualquier direccion.

OperacionRet

78

Motor funcionando hacia atras (-) /
sentido contrario a las agujas del
reloj. Se utiliza para el control del
contactor hacia atras en aplicaciones
de avance / retroceso.

Rst Man Dsc

79

Cualquier condicion de desconexién
activa que requiere un reinicio
manual

Dsc (exc.LP)

81

Hay activa una condicion de
desconexion (excepto monitor de
carga)

SobreTension

90

Alarma de sobretension activa
(desconexion o advertencia)

Error Com

97

Error de comunicacion activo
(desconexion o advertencia)

Com.Activa

98

Comunicacion por bus de campo
activa.

SobreTemp.

101

Hay activa una condicién de
sobrecalentamiento del arrancador
(desconexion).

Alarma PTC

103

Alarma PTC activa (desconexion o
advertencia)

Alarma PT100

104

Alarma PT100 activa (desconexion o
advertencia)

1%t

105

Alarma 12t activa (desconexion o
advertencia)

Alarma Ext1

106

Alarma externa 1 activa

Alarma Ext2

107

Alarma externa 2 activa

Velocidad=0

113

Senal de deteccion de velocidad cero
calculada por el software de control.
Solo se activa cuando se ha
detectado una parada del motor
después de frenar hasta alcanzar la
parada.

Esta deteccion de velocidad cero solo
esta activa si se ha seleccionado el
método Freno o Freno de giro.

Nota: la sefial no indica parada
durante el encendido.

Tension de motor

! i thsl
Funcionamiento i
| | w9
Modo bypass |
: ; . ; ts]
Senal de funcignamiento
1 i v H ‘t[S]
FrenoCorrinv
: + t[s]
At Zero Spd
: : : ; tis
0.1s; H 1 1
|<—>|<—>’<—>‘<—>|<—

Retarddceleracion Plena tension Tiempo de petocidad cg

Fig. 81 ]bt;jemplo de funcion del relé para ciclo de arranque y

enado.

Relé 2 [552]

NOTA: Las definiciones que se describen son validas
para la condicion de salida activa.

Define la funcién de la salida de relé 2.

552
stp [

Relé 2
Desactivado

Predeterminado:

Desactivado

Seleccion:

Misma seleccion que en el menu Relé 1
[551], pagina 127.

Fallo Red

114

Alarma colectiva para la tension de
alimentacion.

Se activa si:

Fallo de fase mudiltiple,
Subtensién/sobretension, o
inversion de fase (desconexion o
advertencia).

Nota: las desconexiones se bloquean
hasta el reinicio..

Relé 3 [553]

Define la funcién de la salida de relé 3.

553
stp A

Relé 3
Desconexidn

Predeterminado:

Desconexion

Seleccion:

Misma seleccion que en el menu Relé 1
[551], pagina 127.
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Relés de tarjeta [554] a [559]

Estos relés adicionales solo son visibles si hay una tarjeta
opcional E/S enlaranura 1 o 2. Las salidas se denominan «T'1
Rele 1» a «T1 Rele 3» y «T2 Rele 1» a «T2 Rele 3» «T» se
refiere a la tarjeta mientras que 1 y 2 son los nimeros
relacionados con la posicién de la tarjeta opcional E/S de la
placa

de montaje optativa. Las funciones y opciones disponibles
son las mismas que en «Rele 1» [551]. La configuracién
predeterminada es «Desactivado».

NOTA: Solamente se muestra si se detecta una tarjeta
opcional o se activa cualquier entrada/salida.

Relé Avanzado [55D]

8.5.5 Virtual E/S [560]

Las conexiones virtuales se utilizan para conectar de forma
inaldmbrica una funcién de salida digital a una funcién de
entrada digital. Las sefales y funciones de control disponibles
se pueden utilizar para crear funciones especificas propias.
Estos mends permiten habilitar ocho conexiones internas de
comparadores, temporizadores, circuitos biestables,
contadores y senales digitales, sin ocupar entradas digitales
fisicas o salidas de relé.

Ejemplo: Temp Arrang

El motor arrancard en Marcha avance 10 segundos después
de que Digln1 esté activada (alta). Digln1 tiene un retardo de
10s.

Arranque con los ajustes de fibrica predeterminados:

55D Rele Avan.
stp A

Modo de relé 1 (Relé 1 Modo) [55D1]

55D1 Modo Rele 1
StpE N.O

Predeterminado: | N.O

Menu Parametro Ajuste
[21A] Nivel/Flanco Nivel
[521] Digin1 Desactivado
[522] Digln 2 Desactivado
[561] VES1 Destino Marcha adelante
[562] VES1 Origen T1Q
[6311] Timerl Trig Digin 1
[6312] Timerl Modo Retardo
[6313] Timerd Temp. 0:00:10

El contacto normalmente abierto del relé
N.O 0 | quedara activado/cerrado cuando la
senal se active.

El contacto normalmente abierto del relé
se comportara como un contacto

N.C 1 | normalmente cerrado. El contacto estara
cerrado cuando la sefial no esté activa y
abierto cuando la sefal esté activa.

Modos de relé [55D2] a [55D9]

Incluye las mismas funciones que «Relé 1 Modo» [55D1]. El
pardmetro predeterminado es «N.O»

NOTA: Cuando se configura una entrada digital y un
destino virtual con la misma funcién, esta Ultima actia
como una funcién logica «OR».

Destino Conexion Virtual 1 [561]

Con esta funcidn se establece el destino de la conexién
virtual. Cuando una funcidn se puede controlar con varias
fuentes, por ejemplo un destino de conexién virtual o una
entrada digital, la funcién se controla con arreglo a la légica
«OR».

Consulte la seccién 8.5.2, pdgina 123 (Entrada digital) para
obtener la descripcién de las distintas selecciones.

561 Destino VES1
Stp Desactivado

Predeterminado:| Desactivado

Las mismas selecciones que en mend

Seleccion: Entrada digital 1 [521], pagina 123.
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Origen Conexion Virtual 1 [562]

Con esta funcién se define el origen de la conexién virtual.
Consulte en «Relés [550]», pdgina 127 la descripcién de las
distintas selecciones.

562 Fuente VES1
stp A Desactivado

Predeterminado:| Desactivado

Misma seleccién que en el meni Relé 1

Seleccion: [551], pagina 127.

Conexiones virtuales 2-8 [563] a [56G]

Incluyen las mismas funciones que «Conexién Virtual 1»
[561] y [562]. La configuracién predeterminada es
«Desactivado».

8.6 Funciones légicasy
temporizadores [600]

Con los comparadores, funciones 16gicas, circuitos biestables,
contadores y temporizadores del ment «Logic& Timers»
[600] se pueden programar sefiales condicionales para
funciones de control y senalizacién. De este modo, es posible
comparar diferentes sefales y valores con el fin de generar
funciones de supervisién/control.

Todas estas funciones se actualizan en intervalos de 8
milisegundos.

8.6.1 Comparadores [610]

Los comparadores hacen posible supervisar distintos valores y
sefiales internos, y visualizar por medio salidas de relé
digitales cudndo se alcanza un valor especifico o se establece
un estado determinado. Las senales de salida de estos
comparadores se pueden unir mediante 16gica para producir
una sefial de salida l6gica.

Todas las sefiales de salida se pueden programar para las
salidas de relé o utilizar como origen para las conexiones
virtuales [560].

En cada comparador digital y anal6gico es posible aplicar
funciones que pueden extender o retrasar la sefial de salida,
como «Set Delay» y «Reset Delay».

Ajuste de comparador analégico [611]-[614]
Hay 4 comparadores analdgicos que comparan cualquier
valor analdgico disponible con dos constantes ajustables. Para
los comparadores analégicos hay disponibles dos constantes
distintas: Nivel H (alto) y Nivel L (bajo). Hay dos
comparadores analdgicos disponibles, que puede seleccionar
en el mend «CA Tipo»: un comparador analégico con
histéresis y un comparador de ventana analdgico.

El comparador analégico con histéresis utiliza ambos
niveles para crear una histéresis clara para el comparador
entre el establecimiento y el restablecimiento de la salida. Esta
funcién proporciona una diferencia clara en los niveles de
conmutacién que permite que el proceso se adapte hasta que
se inicie una determinada accién. Con dicha histéresis,
incluso una sefial analégica inestable se puede supervisar sin
provocar una sefal de salida del comparador inestable. Otra
funcién es proporcionar una indicacién clara de que se ha
producido determinada situacién. El comparador puede
enclavarse por el valor de Nivel L (bajo) fijado en un nivel
mayor que el de Nivel H (alto).

El comparador de ventana analégico hace uso de ambos
niveles para definir la ventana en la que se debe encontrar el
valor analdgico para configurar la salida del comparador.

Ajuste del comparador digital [615]-[618]

Hay 4 comparadores digitales que comparan cualquier sefal
digital disponible.
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Ajuste Comparador analdgicol [611]

Grupo de pardmetros del comparador analégico 1.

Valor del comparador analogico 1
[6111]

Permite seleccionar el valor analégico del «comparador
analégico 1» (CAl).

El comparador analégico compara el valor analégico
seleccionable del menti [6111] con el nivel alto (H) de la
constante del menti [6112] y el nivel bajo (L) de la constante
del mena [6113].

El ment «CA Tipo» [6114] permite seleccionar entre
«Histéresis» or «Ventana» En los comparadores de histéresis,
cuando el valor supera el nivel H del limite superior, la sefial
de salida CA1 pasa a nivel alto y 'A1 a nivel bajo. Consulte el
capitulo Fig. 82. Cuando el valor disminuye hasta quedar por
debajo del limite inferior, la sefial de salida CA1 pasa a nivel
bajo y !Al a nivel alto.

CA1 Valor [6111]

CAL Nivel H [6112]

CA1 Nivel L [6113]

Fig. 82 Comparador analdgico tipo histéresis

En los comparadores de ventana, cuando un valor se
encuentra entre los valores superiores e inferiores, el valor de
senal de salida CALl se ajusta en el nivel alto y !A1 en el bajo.
Consulte el capitulo Fig. 83. Cuando el valor de salida supera
los limites superiores e inferiores, la salida de CA1 pasa a bajo
y Al a alto.

CA1 Nivel H[6112]

3
I
- _\— CAL

La sefal de salida se puede programar para
las salidas de relé o utilizar como origen de conexién virtual.

6111 Valor CAl
stp A Intensidad
Predeterminado: Intensidad

Val.Proceso

Par %

Potencia Eje kW

Potencia Ele kKW

Temperatura °C

PT100_1 °C

PT100_2 °C

PT100_3 °C

0
1
2
3
Intensidad 4 A
5
6
7
8
9

Energia kWh

Tiempo Mrch | 10 h

T.Conexién 11 h

Anin 12 %

PT100_4 13 °C

PT100_5 14 °C

PT100_6 15 °C

Ejemplo:

La senal de referencia de intensidad analdgica, 4-20 mA, estd
conectada a la entrada analdgica. Consulte la tabla a
continuacién.

Cuando la senal en la entrada analdgica supera el 60 %, se
activa la senal de salida CA (alta) y, si disminuye por debajo
de 40 %, entonces se desactiva (bajo) una vez mds.

La salida de CAL se utiliza como un origen de conexién
virtual que controla el destino de conexidn virtual Marcha

CA1 Valor [6111]

CA1 Nivel L [6113]

>

Fig. 83 Comparador de ventana analdgico

avance.
Menu Funcion Ajuste
21A Nivel/Flanco Nivel
511 Func. Anin Valor de proceso
512 Ajuste Anin 4-20 mA
522 DigIn2 Desactivado
6111 | Valor CA1 Anin
6112 | Nivel H CA1 60 % (12 mA/20 mA x 100 %)
6113 | Nivel L CA1 40 % (8 mA/20 mA x 100 %)
6114 | Tipo CA1 Histéresis
561 Destino VES1 Marcha adelante
562 Fuente VES1 CA1
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Senal Anin
[mA]
20
CA1 Nivel H
I R s s S REEEEE
. '\ CALNivelL

Comparador analégico 1,
Nivel alto (H) [6112]

Selecciona el nivel alto del comparador analégico de acuerdo

con el nivel seleccionado en el menu [6111].

6112 Nivel H CAl
Stp g 30.0
Predeterminado: | 30,0

1=1W,0,1A,0,1V,1%,0,1 °C, 1 kWh,

Rango: 1h, 00,001 en [322]
4 : : 5 : .
| : Loy Ejemplo
! E : E Este ejemplo describe el uso normal de los niveles alto y bajo
| ' ! ! thsl de la constante para comparadores de histéresis y ventana. La
CAL E | : | funcidn se utiliza para controlar la temperatura. Siga la
! , explicacién paso a paso en la Tabla 34 y la Tabla 35.
; : tis] Menu Funcién Ajuste
Modo | : ! |
MARCHA E ! : ] 325 Valor Max. Temperatura: 100 °C
: E 6111 | CAL Valor PT100_1 (°C)
PARO ! !
; . — tls] 6112 | CAL Nivel H 50 °C
12 3 4 6113 | CAL Nivel L 40 °C
Fig. 84 6114 | CA1Tipo Ventana
Fig. 85
N.°© Descripcion <
M
La senal de referencia pasa el valor Nivel bajo (L) desde m;; 1
1 abajo (flanco positivo), la salida de comparador CAl se
mantiene en nivel bajo, modo = PARO. ~
1 1 1 ! 1 1 1 1 :
La sefal de referencia pasa el valor Nivel alto (H) desde 50°C|___1__ a . (_3A1_l\_l|\_/e| H
2 | abajo (flanco positivo), la salida de comparador CAl se e ! '\ ! Histéresis /
pone en nivel alto, modo = MARCHA. 40 °C /o I A i’e_”fa”a
~ - : o . i1+ 1+ N\CAL1 Nivel L
La senal de referencia pasa el valor Nivel alto (H) desde o o [ T T
3 | arriba (flanco negativo), la salida de comparador CA1 se Lo Lo
mantiene en nivel alto, modo = MARCHA. - Lo
1
La senal de referencia pasa el valor Nivel bajo (L) desde E E E ! E E E E t[s]
4 arriba (flanco negativo); salida de comparador CA1 = [ vl [ T
PARO. SalidaCAL + & 4 o 4o
o i Histéresiss 1
1 I 1 ! I 1 1 1
Alto : 1 : 1
1 1 I 1
. 1 1 I 1
Bajo : , : : tls]
1 1 1 ! ' 1 1 1
1 1 i Ventana: [
AItO 1 I_I I_I I_| 1 1
BaJO 1 I 1 ! I I 1 1 ts]
1 1 1 ! 1 1 1 1
12 34 5 6 7 8
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Tabla 34 Comentarios sobre la Fig. 85 en cuanto a la

Tabla 35 Comentarios a la Fig. 85 en cuanto a la seleccion de

la ventana); se reinicia el comparador CAly

seleccion de histéresis. «Windows».
N.° Descripcion Histéresis N.° Descripcion Ventana
La .senal de referehci? pasa el V_al_or Nivel La senal de referencia pasa el valor Nivel bajo
1 bajo (L) d§3dg:1bajo ( Ianb(?o.r:osm;{g), el 1 (L) desde abajo (sefal dentro de la banda de
comparador LAL no cambla; la sallda se T la ventana); la salida del comparador CA1 es
mantiene en nivel bajo.
alta.
La senal de referencia pasa el valor Nivel
5 alto (H) desde abajo (flanco positivo); la La senal de rgferen(iia pasa el valor Nivel bajo
salida del comparador CA1 se pone en nivel 5 | (L) desde arriba (sefial fuera de la banda de
alto. la ventana); se reinicia el comparador CA1y
la salida es baja.
La senal de referencia pasa el valor Nivel
3 alto (H) desde arriba (flanco negativo); el La sefal de referencia pasa el valor Nivel alto
comparador CA1 no cambia; la salida se — 3 (H) desde arriba (sefial dentro de la banda de
mantiene en nivel alto. la ventana); la salida del comparador CA1 es
La senal de referencia pasa el valor Nivel alta.
jo (L iba (fl ivo); el
4 bajo (L) desde arriba (.a.n.co negat.lvo), © La senal de referencia pasa el valor Nivel bajo
comparador CA1 se reinicia; la salida se ) ~
pone en nivel bajo 4 (L) desde arriba (senal fuera de la banda de
) la ventana); se reinicia el comparador CA1y
La senal de referencia pasa el valor Nivel la salida es baja.
5 bajo (L) desde abajo (flanco positivo); el
comparador CA1 no cambia; la salida se — La senal de referencia pasa el valor Nivel bajo
mantiene en nivel bajo. 5 (L) desde abajo (senal dentro de la banda de
- - - la ventana); la salida del comparador CA1 es
La senal de referencia pasa el valor Nivel alta
alto (H) desde abaijo (flanco positivo); la
6 lida del dor CA1 ivel
Sallda del comparador Se pone en nive La sefal de referencia pasa el valor Nivel alto
alto. o | (M) desde abajo (sefial fuera de la banda de
La sefal de referencia pasa el valor Nivel la ven.tana); se reinicia el comparador CAly
- alto (H) desde arriba (flanco negativo); el la salida es baja.
comparador CA1 no cambia; la salida se — N - -
mantiene en nivel alto. La senal de referencia pasa el valor Nivel alto
7 (H) desde arriba (senal dentro de la banda de
La senal de referencia pasa el valor Nivel la ventana); la salida del comparador CA1 es
8 bajo (L) desde arriba (flanco negativo); el alta.
comparador CA1 se reinicia; la salida se
pone en nivel bajo. La senal de referencia pasa el valor Nivel bajo
8 (L) desde arriba (senal fuera de la banda de ¢

la salida es baja.
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Comparador analégico 1
Nivel bajo (L) [6113]
Define el nivel bajo del comparador analdgico de acuerdo

con el valor seleccionado en el ment [6111] para la unidad y
el intervalo.

Retardo del reset del comparador
analogicol [6117]

El reset de la senal de salida del comparador analdgico 1 se
retrasa durante el plazo definido en este menu. Consulte el
capitulo Fig. 86.

6113 Nivel L CAl
stp | 20.0

6117 Rtrd RstCAl
stp A 0:00:00.0

Predeterminado: 20,0

Predeterminado: | 0:00:00,0 (horas:minutos:segundos)

Rango: Consulte [6112].

Rango: 0:00:00.0-9:59:59.9

Tipo de Comparador analogicol [6114]
Selecciona el tipo de comparador analdgico, es decir
Histéresis o

Ventana. Consulte la Fig. 82 y la Fig. 83, pdgina 132.

6114 Tipo CAl
stp A Histéresis
Predeterminado: Histéresis

Histéresis 0 Comparador de tipo histéresis

Ventana 1 Comparador de tipo ventana

Establecer retardo de comparador
analégico 1 [6116]

La sefal de salida del comparador analégico 1 se retrasa
mediante el valor definido en este ment. Consulte el capitulo
Fig. 86.

6116 Rtrd SetCAl
StpE 0:00:00.0

Predeterminado: | 0:00:00,0 (horas:minutos:segundos)

Valor del temporizador del comparador
analogico 1 [6118]

En este ment puede visualizar el valor real del temporizador
del comparador analdgico 1.

6118 Val.Tmr CAl

Solo lect
olo lectura stp Y 0:00:00.0

Ajuste de los comparadores analégicos
la4[612]a[614]

Consulte las descripciones del comparador analdgico 1.

Ajuste del comparador digital 1 [615]

Grupo de pardmetros de comparadores digitales.

Entrada del comparador digital 1
[6151]

Permite seleccionar la sefial de entrada del comparador digital
1 (CD1).

La senal de salida CD1 pasa a alto si la sefial de entrada
seleccionada estd activa. Consulte el capitulo Fig. 87.

Establecer retardo Restablecer retardo

Rango: 0:00:00.0-9:59:59.9 La senal de salida se puede programar para las salidas de relé
o utilizar como origen para las conexiones virtuales [560].
6151 CD1
Stp Operacién
1 1
: : Predeterminado: Operacion
1 1
: : Seleccion: Misma seleccién que en el menu
: : : : ' Relé 1 [551], pagina 127.
—Pp —p

Fig. 86 Establecer / restablecer el retardo de la seiial de salida.
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Senal de entrada para CD1

el CD 1 [6151]

Comparador digital

Fig. 87 Comparador digital.

Establecer retardo de comparador
digital 1 [6152]
La senal de salida del comparador digital 1 se retrasa

mediante el valor definido en este mend. Consulte también

la Fig. 86, pdgina 135.

6152 Rtrd SetCD1l
Stp [ 0:00:00.0

Predeterminado: | 0:00:00,0 (horas:minutos:segundos)

Rango: 0:00:00.0-9:59:59.9

Retardo del reset del comparador
digital 1 [6153]
El reset de la senal de salida del comparador digital 1 se retrasa

durante el plazo definido en este mend. Consulte también la
Fig. 86, pdgina 135.

6153 Rtrd RstCD1
Stp [ 0:00:00.0

Predeterminado: | 0:00:00,0 (horas:minutos:segundos)

Rango: 0:00:00.0-9:59:59.9

Valor del temporizador del comparador
digital 1 [6154]

En este ment puede visualizar el valor real del temporizador
del comparador digital 1.

6154 Val.Tmr CD1l

Solo lect
olo lectura stp R\ 0:00:00.0

Ajuste de los comparadores digjtales 2
a4[616]a[618]

Consulte las descripciones del comparador digital 1. La
funcién predeterminada de CD2 [6161] es «Digln 1», la de

CD3 [6171] es «Desconexién» y la de CD4 [6181] es
«Preparado».

8.6.2 Salidas logicas [620]
Légica 1 [621]

Por medio de un editor de expresiones, las sefales del

comparador pueden combinarse en la funcién légica para

crear una sefal de salida légica.

El editor de expresiones tiene las siguientes caracteristicas:

* Se pueden utilizar las sefales de entrada siguientes:
CA1-CA4, CD1-CD4, L1-14, T1Q-T4Q, F1-F4 y
CTR1-CTR2.

* Se pueden utilizar las senales de entrada inversa siguien-
tes:
1A1-1A4, ID1-1D4, IL1- L4, IT1Q-IT4Q, 'F1-'F4 y
ICTR1-ICTR2.

* Se dispone de los operadores 16gicos siguientes:
"+" : Operador OR
"&" : Operador AND
"A" : Operador EXOR

Se pueden crear expresiones conformes con la siguiente tabla
de verdad (vea el ejemplo a continuacién):

Entrada Resultado
A B & (AND) + (OR) (EXOR)
0 0 0 0 0
0 1 0 1 1
1 0 0 1 1
1 1 1 1 0

La sefal de salida se puede programar para las salidas de relé
o utilizar como origen de conexién virtual [560].

La expresién légica debe estar programada en los mends
[6211] a [621B] y su apariencia real se puede ver en el ment
[621], como en el ejemplo a continuacién:

621 Légica 1
Stp ((0&l1)&0) &0

Solo lectura

El ment [621] muestra los valores reales de las cuatro senales
de entrada seleccionadas en los ments [6212], [6214],

[6216] y [6218].
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Expresion logica 1 [6211]
La seleccién de la orden de ejecucidn de la expresién 1dgica
para la funcién légica 1:

6211 ExpresiénLl
stp A ((1.2).3) .4

Predeterminado: ((1.2).3).4

Orden de ejecucion predeterminada,
((1.2).3).4 0 consulte la explicacion a
continuacion.
(1.2).(3.4) 1 Orden de eJeC.UCK.)[’l alternafuva, 5
consulte explicaciéon a continuacion.

*  Los paréntesis () muestran el orden en el que se
combinan las entradas de Logic 1 en funcién de [6211].

* 1,2, 3,y4 representan las sefiales de entrada Logic 1 en
los menus [6212], [6214], [6216], y [6218].

* Los puntos se refieren a los operadores Logic 1 (&, + o
A), cuyos valores se definen en los ments [6213], [6215],
y [6217).

Para crear la expresion Logic 1 mediante la seleccién
predeterminada del menti [6211], el orden de ejecucion serd
el siguiente:

1. Laentrada 1 se combina con la entrada 2 mediante el
operador 1.

2. Laentrada 3 se combina con la expresién (1.2) mediante
el operador 2.

3. Laentrada 4 se combina con el resultado de (1.2).3
mediante el operador 3.

El orden de ejecucidn alternativo lleva a:

1. Laentrada 1 se combina con la entrada 2 mediante el
operador 1.

2. Laentrada 3 se combina con la entrada 4 mediante el

operador 3.

3. La expresion (1.2) se combina con la expresién (3.4)
mediante el operador 2.

Ejemplo:

Entrada 1 = CAl, definido en el ment [6212]
Entrada 2 = F1, definido en el ment [6214]

Entrada 3 = T1Q, definido en el mend [6216]
Entrada 4 = !A2, definido en el mend [6218]
Operador 1 = & (Y) definido en el mend [6213]
Operador 2 = + (OR) definido en el ment [6215]
Operador 3 = & (AND), definido en el ment [6217]

La siguiente expresién se crea mediante los menus
mencionados anteriormente:

CAI&F1+T1Q&!A2

Con los pardmetros predeterminados para la expresién L1,
representa:

((CA1&F1)+T1Q)&!A2

Utilicemos los valores siguientes en las sefales de entrada
como ejemplo:

CA1 =1 (activo / alto)
F1 =1 (activo / alto)
T1Q =1 (activo / alto)
1A2 = 0 (inactivo / bajo)

Con los valores correspondientes ya introducidos, la
expresién logica resultante es:

621 Légica 1
Stp ((1&l)+1) &0

que es igual a 0.

Con el orden de ejecucidn alternativo para la expresién L1,
representa:

(CAI&F1)+(T1Q&!A2)
Con los valores anteriores ya introducidos, la expresién 16gica
resultante se transforma en:

621 Légica 1
Stp (1&1)+(1&0)

que es igual a 1.
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Entrada 1 Légica 1 [6212] 4 ,p | Salida légica 4.
Este mend permite seleccionar la primera entrada para la No se utiliza con Logic 4.
funcién l8gica 1. También es vélida para las entradas [6214] 4 53 Salida I6gica invertida 4.
L1 Input 2, [6216] L1 Input 3 y [6218] L1 Inpuc 4. ’ No se utiliza con Logic 4.
Esta tabla también sirve para las sefiales de entrada en las - - —
T1 24 Salida de temporizador logico 1.
funciones légicas 2 [622], 3 [623] y 4 [624], aunque los Q P g
valores predeterminados pueden variar. Consulte la lista de IT1Q o5 | Salida invertida de temporizador
mends en el Anexo 1. l6gico 1.
Tenga en cuenta que una funcién l(')gica no se puede usar T2Q 26 Salida de temporizador l6gico 2.
como sefal de entrada por sf misma, por ejemplo, para la
Salida invertida de t izad
entrada L1 no podrd seleccionar L1 o !LI. IT2Q 27 8 1ca vertida de femporizador
l6gico 2.
T3Q 28 Salida de temporizador l6gico 3.
6212 Entradal L1 Salida invertida de temporizador
!
Stp E CAl 1T3Q 29 I68ico 3.
Predeterminado: CAl1 T4Q 30 Salida de temporizador l6gico 4.
CA1 0 Salida 1 de comparador analégico. IT40 31 Salida invertida de temporizador
. . ) l6gico 4.
AL 1 Salida invertida 1 de comparador
’ analégico. F1 32 Salida de circuito biestable 1.
CA2 2 Salida 2 de comparador analégico. IF1 33 Salida de circuito biestable invertida
A2 3 Salida invertida 2 de comparador 1.
) analégico. F2 34 Salida de circuito biestable 2.
CA3 4 Salida 3 de comparador analégico. IF2 35 Salida de circuito biestable invertida
A3 5 Salida invertida 3 de comparador 2
’ analégico. F3 36 Salida de circuito biestable 3.
CA4 6 Salida 4 de comparador analégico. IF3 37 Salida de circuito biestable invertida
A4 7 Salida invertida 4 de comparador s
’ analégico. F4 38 Salida de circuito biestable 4.
CD1 8 Salida 1 de comparador digital. IF4 39 Salida de circuito biestable invertida
D1 9 Salida invertida 1 de comparador 4
) digital. CTR1 40 Salida contador 1.
CD2 10 Salida 2 de comparador digital. ICTR1 41 Salida contador invertida 1.
D2 1 Salida invertida 2 de comparador CTR2 42 Salida contador 2.
digital. ICTR2 43 | Salida contador invertida 2.
CD3 12 Salida 3 de comparador digital.
D3 13 j’fg':t"a"’l‘ invertida 3 de comparador Logic 1 Operador 1 [6213]
. — Este mend permite seleccionar el primer operador para la
CDh4 14 Salida 4 de comparador digital. funcién Logic 1.
D4 15 Sgl}da invertida 4 de comparador
digital.
Saida losioa 1 6213 Oper.1l L1
alida logica 1. St s
L1 16 No se utiliza con Logic 1. P E
L1 17 Salida l6gica invertida 1. Predeterminado: &
No se utiliza con Logic 1. Cuando se selecciona * (punto), la
L2 18 Salida légica 2. 0 expresion Logic 1 termina (a
No se utiliza con Logic 2. condicion de que se hayan vinculado
- — - dos o tres expresiones).
IL2 19 Salida logica invertida 2.
) No se utiliza con Logic 2. & 1 &=AND
L3 20 izlfjtljct)iﬁlzc:;n Logic 3 ' ° o8
gic 3. n 3 ~=EXOR
Salida légica invertida 3.
|
13 21 No se utiliza con Logic 3.
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Logic 1 Entrada 2 [6214]

Este mend permite seleccionar la segunda entrada para la
funcién Logic 1.

Logic 1 Operador 3 [6217]

Este mend permite seleccionar el tercer operador para la
funcién Logic 1.

6214 Entrada2 L1 6217 Oper.3 L1
stp A 1A2 stp A &
Predeterminado: | A2 Predeterminado: &
Seleccion: Misma seleccién que en el meni Cuando se selecciona * (punto), la
) Entrada 1 Légica 1 [6212], pagina 138. 0 expresion Logic 1 termina (a
condicién de que se hayan vinculado
dos o tres expresiones).
Logic 1 Operador 2 [6215] 2 1 | &=AND
Este mend permite seleccionar el segundo operador para la " > =R
funcién Logic 1.
" 3 ~=EXOR

6215 Oper.2 Ll
stp A &
Predeterminado: &
Cuando se selecciona * (punto), la
expresion Logic 1 termina (a
0 L )
condicion de que se hayan vinculado
dos o tres expresiones).
& 1 &=AND
+ 2 +=0R
n 3 ~=EXOR

Logic 1 Entrada 4 [6218]

Este mend permite seleccionar la cuarta entrada para la
funcién Logic 1.

6218 Entradad4 L1
stp A ca4

Predeterminado: | CA4

Misma seleccion que en el men( Entrada

Seleccion: 1 Logica 1[6212], pagina 138.

Logic 1 Entrada 3 [6216]

Este men permite seleccionar la tercera entrada para la
funcién Logic 1.

6216 Entrada3 L1
stp ) Cca3

Predeterminado: | CA3

Misma seleccién que en el menu

Seleccion: Entrada 1 Légica 1 [6212], pagina 138.

Logic 1: Establecer retardo [6219]

Establece el periodo de tiempo durante el cual se retrasard la
activacién de la senal de salida para la funcién Logic 1.

Compare con la Fig. 86, pdgina 135.

6219 Rtrd Set L1
stp | 0:00:00.0

0:00:00,0 (horas:minutos:segundos)

Predeterminado:

Rango: 0:00:00.0-9:59:59.9

Logic 1: Retardo del reset [621A]
El reset de la senal de salida de la funcién Logic 1 se retrasa

durante el tiempo definido en este mend. Consulte la Fig. 86,

pdgina 135.

621A Rtrd Rst L1
stp | 0:00:00.0

Predeterminado: | 0:00:00,0 (horas:minutos:segundos)

Rango: 0:00:00.0-9:59:59.9
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Logic 1: Valor del temporizador [621B]

El valor real del temporizador de Logic 1 puede verse en este
menu.

621B Val.Tmr L1

Solo lect
olo lectura stp R\ 0:00:00.0

Logic 2 a 4 [622] - [624]
Consulte las descripciones de Logic 1. Para los valores
predeterminados, consulte la lista de ments en el Anexo 1.

8.6.3 Temporizadores [630]

La funcién de temporizador se puede utilizar para establecer
un temporizador de retardo o como un intervalo con tiempos
«Activado» y «Desactivado» separados (modo on-time). La
sefal de activacién definida inicia la funcién del
temporizador y se convierte de acuerdo con los pardmetros
del modo, lo que tiene por resultado la sefial de salida del
temporizador (T1Q a T4Q).

En el modo «Temporizador», la activacién de la sefial de
salida se retrasa en funcién a la sefal de activacién. La sefial
de salida de temporizador se pone en nivel alto cuando el
retardo configurado expira. Consulte el capitulo Fig. 88. La
senal de salida seguird no obstante la sefial de activacién
cuando vuelva a estar desactivada (baja).

Timer1 Trig

T1Q : |

Timerl Temp.

Fig. 88 Modo temporizador.

En el modo «Alternancia», la sefial de salida pasa
automdticamente del nivel alto (Timer T1) al bajo (Timer
T2), segin los intervalos definidos. Consulte el capitulo Fig.
89. Cuando la sefal de activacidn vuelve a nivel bajo, la sefial
de salida del temporizador también se desactivard.

Timerl Trig

T1Q 5 | , | ,
P> > !

Timer T2 TimerT1 Timer T2 TimerT1

Fig. 89 Modo alternancia.

El modo «On time» tiene por objetivo extender una sefial de
salida activa (alta) en funcién de la sefial de activacién.
Consulte el capitulo Fig. 90.
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Timerl Trig |_|

T1Q —

Timer T1 '

Fig. 90 Modo On-time.

Las senales de salida (T1Q a T4Q) se pueden programar para
las salidas de relé utilizadas en las funciones légicas [620] o
usar como origen de una conexidn virtual [560].

NOTA: Los temporizadores son comunes para todos los
juegos de parametros. Cuando se modifica un juego, las
funciones del temporizador cambian de acuerdo con los
valores definidos, pero el valor del temporizador no
varia. Por tanto, la inicializacion del temporizador en
caso de modificacion del juego puede diferir de la
activacion normal.

Temporizador 1 [631]

Grupo de pardmetros de Timer 1.

Activacion de Timer 1 [6311]

Seleccién de la senal de activacién para la funcién
temporizador.

6311 Dspr Timerl
Stp Desactivado

Predetermi

Desactivado
nado:

Las mismas selecciones que en men( Relé 1

Seleccion: [551], pagina 127.

Modo Timer 1 [6312]

Seleccién de la conversién de la sefial de activacién en
funcién a las descripciones en la Fig. 88-Fig. 90.

6312 Modo Timerl
stp | Retardo
Predeterminado: Retardo

El temporizador (timer) esta

D i ;
esactivado | O desactivado.

Retrasa la activacion de la sefal de
salida de acuerdo con el mend
[6313].

Retardo 1

Temporizador de intervalos para la
senal de salida de acuerdo con los
mends [6314] y [6315].

Alternancia 2

Extiende la activacion de la sefal de
salida de acuerdo con el mend
[6314].

A tiempo 3

Timer 1 Temporizador [6313]

Este menti solo se muestra cuando «Timer Modo» [6312]
estd definido como «Temporizador». Cuando Timer 1 estd
activado en el ment [6311], el valor definido en él retrasar
la activacién de la senal de salida T1Q.

6313 Rtrd Timerl
stp ) 0:00:00.0

Predeterminado:| 0:00:00,0 (horas:minutos:segundos)

Rango: 0:00:00.0-9:59:59.9

Timerl T1 [6314]

Este mend permite establecer el tiempo «activo» para los
modos «Alternancia» y «On-time» en [6312] (solo si se ha
seleccionado alguno de ellos).

Cuando se selecciona el modo «Alternancia» y se activa el
Timer 1 en funcién de la senal definida en [6311], este pasard
de tiempo «activado» ([6314] «Timerl T1») a «desactivado»
([6315] «Timerl T2»). Asi, la senal de salida T1Q pasard de
activa a inactiva. Consulte el capitulo Fig. 89.

Cuando se selecciona el modo «On-time» en [6312] y se
activa el Timer 1 en [6311], este tltimo extenderd el tiempo
activo de la sefial de salida T1Q al valor definido en [6314]
«Timerl T1». Consulte el capitulo Fig. 90.

6314 Tl Timerl
Stpﬂ 0:00:00.0

Predeterminado: | 0:00:00,0 (horas:minutos:segundos)

Rango: 0:00:00.0-9:59:59.9
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Timerl T2 [6315]

En este ment se establece el tiempo «desactivado» en el modo
«Alternancia».

6315 T2 Timerl
Stpg 0:00:00.0

Predeterminado: 0:00:00,0 (horas:minutos:segundos)

Rango: 0:00:00.0-9:59:59.9

Valor Timer 1 [6316]

Este mend muestra el valor real del temporizador.

6316 ValorTimerl

Solo lect
olo lectura StpE 0:00:00.0

Temporizadores 2 a 4 [632]-[634]

Consulte las descripciones de Timer 1.

8.6.4 Circuitos biestables (flip
flops) [640]

La funcién de circuito biestable es un circuito de memoria
que se puede utilizar para almacenar datos de estado. La salida
de uno de estos circuitos no solo depende de la entrada de
intensidad, sino también del estado en que se encuentre
cuando la recibe (lo que significa que el estado de entrada
anterior es asimismo relevante).

El circuito biestable dispone de dos seniales de entrada, SET
y RESET, que controlan el estado de una senal de salida,
OUT. Cuando ninguna de las sefiales de entrada estdn activas
(es decir, las dos =0), el circuito biestable conservard su valor.
Si solo hay una senal de entrada activa (= 1), esto decidird
automdticamente el estado de la sefial de salida. Por tanto si
SET =1 (activa) y RESET = 0 (inactiva), el comando SET se
da a la senal de salida, OUT. Esto tiene por resultado un
cambio de sefial de inactiva a activa (= 1), si no estuviese ya
activa.

Por el contrario si SET = 0 (inactiva) y RESET = 1 (activa),
el comando RESET se da a la sefial de salida, OUT, y la
desactiva (= 0).

Modo de prioridad de circuito biestable

Si ambas sefnales de entrada estdn activas a la vez, es decir,
SET =1y RESET =1, la funcién de prioridad decidird cudl
afectard a la senal de salida. Existen tres pardmetros distintos
de prioridad para la funcién de circuito biestable, que se
definen en el men «Flip-flop Mode» Puede encontrar
ejemplos de estos pardmetros en la Fig. 91.

Reset priority

Set priority
st [ ] I [
RESET [
s

M
our |

Control por flanco sin prioridad

Fig. 91 Modos de circuito biestable programables.
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Reset priority

«Prioridad reset» supone que si ambas sefiales de entrada
estuviesen activas, se obedeceria el comando RESET vy la sefial
de salida se inactivaria (= 0). Consulte el capitulo Tabla 36.

1abla 36 1abla de verdad con prioridad Reser

Flip-flop 1 [641]

Funciones para el circuito biestable 1.

Modo de Flip-flop 1 [6411]

Configuracion de la prioridad de las senales de entrada para

— R — ST el circuito biestable 1.
0 0 - (sin cambios
( ) 6411 Modo Bscll

0 1 0 (reset) stp | Reset

1 0 1 (set) Predeterminado: Reset

1 1 0 (reset) Reset 0 Prioridad reset.

Set 1 Prioridad Set.

Set pI’IOI’IT[y. . Flanco 2 Control por flanco sin prioridad.
Para «Set priority» la senal de entrada determinante es SET.

En caso de que las dos sefiales de entrada estén activas, la sefial
de salida se activaria (=1). Consulte el capitulo Tabla 37.

Tabla 37 Tabla de verdad con prioridad Set

SET RESET OouT

0 0 - (sin cambios)
0 1 0O (reset)

1 0 1 (set)

1 1 1 (set)

Control por flanco sin prioridad

El tercer pardmetro es «Control por flancos», en el que
ninguna sefal de entrada dispone de prioridad. La sehal de
salida hace caso a cualquiera de las dos senales de entrada
(siempre y cuando estén en un flanco positivo). La actividad
registrada mds reciente decide la salida. Consulte el capitulo
Tabla 38.

Si ambas entradas se hubiesen activado de forma simultdnea,
no habria ninglin cambio, sino que la senal de salida
mantendria su estado anterior.

NOTA: las sefiales de entrada se actualizan a intervalos
de 8 milisegundos, por lo que los cambios de la sefial se
consideran simultaneos si la diferencia es inferior a 8
ms.

Tabla 38  Tabla de verdad para el Control por flancos sin

Flip-flop 1 Set [6412]

Seleccidn de la sefal de entrada SET para el circuito biestable 1.

6412 Set Bscll
Stp Desactivado

Predeterminado: | Desactivado

Las mismas selecciones que en menl

Seleccion: Relé 1 [551], pagina 127.

Flip-flop 1 Reset [6413]

Seleccién de la senal de entrada RESET para el circuito
biestable 1.

6413 Rst Bscll
stp [ Desactivado

Predeterminado: | Desactivado

Las mismas selecciones que en menu

Seleccion: Relé 1 [551], pagina 127.

Flip-flop 1 Set Delay [6414]

La senal de entrada SET para el circuito biestable 1 se retrasa
durante el periodo de tiempo definido en este mend.

prioridad 6414 Rtrd Set Bl
SET RESET ouT stp | 0:00:00.0
0 0 - (sin cambios) Predeterminado: | 0:00:00,0 (horas:minutos:segundos)
1 0/1 1 (set) Rango: 0:00:00.0-9:59:59.9
0/1 ahl 0 (reset)
1 1 Sin cambios
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Flip-flop 1 Reset Delay [6415]

La senal de entrada RESET para el circuito biestable 1 se
retrasa durante el periodo de tiempo definido en este mend.

6415 Rtrd Rst Bl
Stpg 0:00:00.0

Predeterminado: 0:00:00,0 (horas:minutos:segundos)

Rango: 0:00:00.0-9:59:59.9

Valor Timer Flip-flop 1 [6416]

Este ment muestra el valor real del temporizador del circuito
biestable 1.

6416 Val.Tmr Bl

Solo lect
olo ectura stp Y 0:00:00.0

Predeterminado: | 0:00:00,0 (horas:minutos:segundos)

Rango: 0:00:00.0-9:59:59.9

Circuitos biestables 2 a 4 [642]-[644]
Consulte las descripciones del circuito biestable 1. La funcién
predeterminada de [6421] «F2 Mode» es «Reset», en [6431]
«F3 Mode» es «Set» y en [6441] «F4 Mode» es «Flanco».

8.6.5 Contadores [650]

El contador sirve para contar pulsos y senalizar la salida
digital cuando el contador alcanza un nivel especifico.

El contador va contando flancos positivos en la sefial de
activacién y se pone a cero si la sefial de Reset estd activada.
Cuando el valor del contador es igual al valor de desconexién,

se activa la sefial de salida (CTR1 o CTR2). Consulte el
capitulo Fig. 92.

CTRI1 = Salida Contador 1

6511 = Desconexién de contador 1

6512 = Reset de contador 1

6513 = Valor de desconexién de contador 1
6519 = Valor de contador 1

Fig. 92 Contadores, principio.

Contador 1 [651]

Grupo de pardmetros del contador 1.

651 Contador 1
stp [}

Desconexion de contador 1 [6511]

La sefal seleccionada se utiliza como sefial de activacién para
el contador 1. El contador 1 se incrementa en 1 con cada
flanco positivo de la senal de activacion.

NOTA: La frecuencia de recuento maxima es de 8 Hz.

6511 Dspr CNT1
stp I} Desactivado

Predeterminado: | Desactivado

Las mismas selecciones que en mend

Seleccion: Relé 1 [551], pagina 127.
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Reset de contador 1 [6512]

La senal seleccionada se emplea como sefal de reset para el
contador 1. Cuando la sefal de reset se activa (alto), el
contador 1 se pone a 0 y permanecerd en ese estado mientras
el reset siga activo (alto).

NOTA: La entrada de reinicio tiene prioridad maxima.

6512 Rst CNT1
stp A Desactivado

Predeterminado: Desactivado

Las mismas selecciones que en mend

Seleccion: Relé 1 [551], pagina 127.

Valor de desconexion de contador 1
[6513]

En este ment se define el valor de desconexién del contador
1. Cuando el valor del contador es igual al de desconexidn, se
activa (alto) la senal de salida del contador 1 (CTR1).

NOTA: el valor O significa que la salida del contador es
siempre alta.

6513 V.Dspr CNT1
stp A 0
Predeterminado: | O
Rango: 0-10000

Valor de contador 1 [6514]

Este ment muestra el valor real del contador 1.

NOTA: El valor del contador 1 es comun para todos los
juegos de pardmetros.

NOTA: este valor se pierde con un corte de electricidad.

8.6.6 Ldbgica del reloj [660]

Existen dos funciones para el reloj: «Reloj 1» y «Reloj 2».
Cada reloj tiene ajustes diferentes para la hora y fecha de
encendido y apagado y para los dias de la semana. Estos
relojes pueden utilizarse para activar / desactivar funciones
especificas a través del temporizador, de una salida digital o
de Virtual E/S (por ejemplo, para crear comandos de
arranque y paro).

Reloj 1 [661]

La hora, la fecha y el dia de la semana del reloj 1 se ajustan en
estos submens.

661 Reloj 1

Solo lectura
stp i}

ActHoraRlj1 [6611]

Hora a la que se activa la sefial de salida del reloj 1 (CLK1).

6611 ActHoraRljl
stp [ 0:00:00

Predeterminado: | 0:00:00 (horas:minutos:segundos)

Rango: 0:00:00-23:59:59

DesHoraRlj1 [6612]
Hora a la que se desactiva la senal de salida del reloj 1 (CLK1)

6612 DesHoraR1ljl
stp ) 0:00:00

Predeterminado: 0:00:00 (horas:minutos:segundos)

Rango: 0:00:00-23:59:59

ActFechaRI1 [6613]
Fecha en la que se activa la senal de salida del reloj 1 (CLK1).

Solo | 6514 Valor CNT1 6613 ActFechaRll
ololectura stp ) 0 stp [ 2013-01-01
Predeterminado: 0 Predeterminado: | 2013-01-01
Rango: 0-10 000 Rango: AAAA-MM-DD (afio, mes, dia)
Contador 2 [652]
Consulte la descripcién del Contador 1 [651].
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DesFechaRl1 [6614]

Fecha en la que se desactiva la sefial de salida del reloj 1
(CLK1).

Tenga en cuenta que si «DesFechaRI1» tiene una fecha
anterior a «ActFechaRl1», el reloj no se activard en la fecha

definida.

6614 DesFechaRll1l
Stpg 2013-01-01

Ejemplo 2:
La salida «CLK1» estard activa los fines de semana, todo el

dia.

Menu Texto Ajuste
6611 | ActHoraRlj1 0:00:00
6612 DesHoraRlj1 23:59:59

6613 ActFechaRI1 2013-02-01 (fecha del pasado)
6614 DesFechaRI1 | 2099-12-31 (fecha en el futuro)
6615 Diasem.Rlj1 | ----- SD

561 Destino VES1 | Marcha adelante

Predeterminado: | 2013-01-01

Rango: AAAA-MM-DD

Diasem.RIlj1 [6615]

Dias de la semana en los cuales estd activa la funcién de reloj.
Una vez dentro del modo de edicién, marque o desmarque
los dias de la semana deseados mediante el cursor y las teclas
PREV y NEXT del panel de control. Confirme pulsando
«ENTER». Una vez que salga del modo de edicién podrd ver
los dias de la semana activados en la pantalla del menti. Los
dias de la semana desactivados se sustituyen por un guidn «-»

(p. ¢j., <LMM]JV - -»).

6615 Diasem.R1jl
stp [ LMMJVSD

Predeterminado: | LMMJVSD (todos activos)

Lunes, Martes, Miércoles, Jueves,

Rango: Viernes, Sabado, Domingo

NOTA: asegurese de que la hora y fecha del reloj son
correctas en el grupo de menus [740], «<Reloj».

Ejemplo 1:

La salida «CLK1» estard activa de lunes a viernes en horas
laborables, p. ¢j., 08:00-17:00. Esta sefial se usa para arrancar,
p. ¢j., un ventilador con virtual E/S.

Menu Texto Ajuste

6611 | ActHoraRlIj1 08:00

6612 | DesHoraRIj1 17:00

6613 ActFechaRI1 2013-02-01 (fecha del pasado)

6614 DesFechaRI1 | 2099-12-31 (fecha en el futuro)

6615 Diasem.RIj1 LMXJVSD- -

561 Destino VES1 | Marcha adelante

562 Fuente VES1 Clk1

562 Fuente VES1 Clk1

Reloj 2 [662]

Consulte la descripcién para el reloj 1 [661].
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8.7 Operacion / estado [700]

Este mend contiene pardmetros que permiten ver todos los
datos de funcionamiento actuales, tales como la velocidad, el
par, la potencia, etc.

8.7.1 Valores de operacion [710]

Valor de proceso (Val Proceso) [711]

Aqui se presenta el valor real de la sefial de proceso activa, es
decir, el mismo valor que en el mend [310].

Potencia Eléctrica [717]

Muestra la potencia eléctrica actual.

717 PotenciaEle
Solo lectura

Stp kW
Unidad: kW
Resolucion: 1W

711 Val.Proceso
Solo lectura
Stp
. Depende de la unidad de proceso
Unidad seleccionada [322].
Resolucion Velocidad: 1 rpm, 4 digitos
Otras unidades: 3 digitos

Par [713]-[714]

Estos ments muestran el par de apriete real, expresado con las
distintas unidades en los dos mends:

Intensidad RMS [718]

Este menti muestra el valor RMS (cuadritico medio) de la
intensidad de salida.

718 Intens.RMS
Solo lectura

Stp A
Unidad: A
Resolucion: 0,1A

Linea de la tension de red [719]

Este menti muestra el valor RMS de la tensién de red.

719 Tensidén Red
Solo lectura

Stp v
Unidad: Vv
Resolucion: 1V

Temperatura del disipador [71A]

Este ment muestra la temperatura real del disipador de calor.

713 Par
Solo lectura
Stp 0,0 Nm
Unidad: Nm
Resolucion: 0,2 Nm
Solo lectura 714 Par
Stp %
Unidad: %
Resolucion: 1%

Potencia Eje [715]-[716]

Estos mends muestran el par electrénico real, expresado en
unidades distintas en los dos mends:

Solo lectura 71a Temperatuza
Stp c

Unidad: °C

Resolucion: 0,1 °C

PT100B1 123 [71B]

Muestra la temperatura PT100 para la primera tarjeta

715 PotenciaEje
Solo lectura

Stp oW
Unidad: W
Resolucion: 1W
Solo lectura 716 PotenciaEje
Unidad: %
Resolucion: 1%

opcional PT100 (T1), en funcién de las entradas 1, 2 y 3.

Consulte el mend Entradas PT100 [2323], pdgina 90.

71B PT100B1 123
Solo lectura °
Stp C
Unidad: °C
Resolucion: 1°C
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PT100B2 123 [71C]

Muestra la temperatura PT100 para la segunda tarjeta
opcional PT100 (T2), en funcién de las entradas 4,5 y 6.
Consulte el ment Entradas PT100 [2323], pdgina 90.

71C PT100B2 123
Solo lectura o
Stp C
Unidad: °C
Resolucion: 1°C

Intensidad 11- 13 [71D]-[71F]

Estos menuds muestran la intensidad de salida real en las tres

fases.
71D Intens.Il
Solo lectura
Stp A
Unidad: A
Resolucion: 0,1A

8.7.2 Estado [720]

Estado del TSA [721]

Este ment indica el estado general del arrancador progresivo.

721 Estado TSA

Solo lectura
Stp 1/222/333

Fig. 93 Estado del arrancador progresivo

Posicion
en Funcion Valor
pantalla
1 Juego de A B.C,D
parametros
- --(parado)

-Thy (tiristores en
funcionamiento)

-Byp (maxima velocidad
alcanzada, con bypass
activado)

222 Funcionamiento

-Rem (remoto)

Tension L12, L13 y L23 [71G]-[711] Origen de la
333 den March -Key (panel de control - externo,
Estos mends muestran la tensién real. CF)’rarin archa/ | . mo o ambos)
-Com (opcidén de comunicacion)
Solo lect 71G Tens.L1l2
olo lectura Stp v Valores enteros y bits utilizados:
Unidad: v Bit Representacion entera
Resolucion: iv 1-0 Juego de parametros activo en el que:
0=A, 1=B, 2=C, 3=D.
Secuencia de fases [71]J] 8pelrpaci<’>;v
, . ., i = Parado
Este ment muestra la secuencia de fases de la tensién de red. 4-2 1 = Motor con tiristor
2 = Motor con bypass
Solo lectura 713 SecuenFases Origen de la orden en el que:
Stp L123 7.5 0 = Ext, 1 = Panel de control (interno + externo), 2
= Com, 3 = Spare, 4 = VES, 5 = Panel de control
Rango interno, 6 = Panel de control externo.
L--- 0 No se puede detectar. 15-8 Reservado para un uso futuro.
L123 1
L321 2

Nivel térmico utilizado [7 1K]

En este ment se muestra el nivel térmico utilizado.

71K Nvl Térmico
Solo lectura

Stp %
Unidad: %
Resolucion: 1%
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Ejemplo: «A/--- /Key»

Significa:

A: El juego de pardmetros activo es el A.

- Se detiene la operacidn.

Tecla: El origen del comando de marcha / paro es el
panel

de control interno y externo (en este ejemplo, el

bit 7-5 = 1).
La interpretacién con enteros para «A/- - - [Key» es «0/0/1»

En bits se muestra como sigue:

N.° de bit
7 6 5 4 3 2 1 OLSB
0 0 1 0 0 0 0 0
Tecla (1) ---(0) A (0)

Origen de la orden

Marcha / Paro = Operacion = JL:,?;:EOS -
Panel de control Int +| Parado (0) 2 0)

Ext (1)

Advertencia [722]

Este mend muestra la condicién real de alarma. Si no hay
ningin mensaje de alarma activo, se muestra el mensaje
«Sin». Se produce una alarma cuando el arrancador
progresivo estéd cerca de una condicién de desconexién pero
aun sigue funcionando. Durante una situacién de alarma, el
LED rojo de desconexién parpadea y sigue haciéndolo
mientras la alarma sigue activa.

Los mensajes de alarma o desconexién son como siguen:

Tabla 39  Mensajes de desconexion y advertencia

722 Aviso
Stp (mensaje de advertencia)

Solo lectura

\i:a:%ruenr;égrcc;édne Mensaje de desconexion / advertencia

0 Sin Aviso

1 Motor It

2 PTC

3 Rotor Bloqg.

4 Alarma Ext1

5 Alarma Ext2

6 Lim Intens.(limite de intensidad)

7 Lim Arrang.

8 Error Com (error de comunicacion)

9 PT100

10 (Reservado para su uso en el futuro)

11 (Reservado para su uso en el futuro)

12 AlrmMax Lim (alarma max. limitador de
carga)

13 PrAlrmMxLim (prealarma max. limitador
de carga)

14 PrAlrmMnLim (prealarma min. limitador
de carga)

15 AlrmMin Lim (alarma max. limitador de
carga)

16 Sobre Temp

17 (Reservado para su uso en el futuro)

18 (Reservado para su uso en el futuro)

19 Pérd.Fase (pérdida de fase simple)

20 Pérd.Fase M (pérdida de fase mdltiple)

21 Sub Tensién (subtension)

22 Term.Abrt M (terminal del motor abierto)

23 Des.Intens.(desequilibrio de intensidad)

o4 ErrAIjantrI (control de error de
suministro)

25 (Reservado para su uso en el futuro)

26 Errinterno1-NTC (error interno 1)

27 Inver.Fase (inversion de fases)

28 (Reservado para su uso en el futuro)

29 Errinterno2-AD (error interno 2)

30 Sobre Ten. (sobretension)

31 Des.Tension (desequilibrio de fases)
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Estado de las entradas digitales [723]

Este ment indica el estado de las entradas digitales. Consulte
el ejemplo en la Fig. 94.

1 Digln1
2  Digln2
3 Digln3
4 Digln 4

Las posiciones 1 a 4 (leidas de izquierda a derecha) indican el
estado de la entrada correspondiente (Digln 1 a Digln4):

1 Alwo (H)

0  Bajo (L)

Asi, el ejemplo de la Fig. 94 indica que Digln 2 y Digln 4

estan activas en este momento.

723 Est DigIn
Stp 0101

Solo lectura

Fig. 94 Ejemplo del estado de las entradas digitales.

Estado de los relés [724]

Este mend indica el estado de los relés. Consulte el capitulo
Fig. 95.

RE indica el estado de los relés de la posicién:

1 Relél

2 Relé2

3 Relé3

Se muestra el estado de la salida correspondiente:

1 Alto (H)

0 Bajo (1)

Asi, el ejemplo de la Fig. 95 indica que el relé 1 estd activo.
Los relés 2 y 3 no estdn activos.

724 Est Reles
Stp RE 100

Solo lectura

Estado de las salidas analégicas [726]

Este mend indica el estado de las salidas analdgicas.

726 Out Analog
Stp 65 %

Solo lectura

Fig. 97 Ejemplo del estado de las salidas analdgicas

El estado de la salida se muestra en [%], por lo que el ejemplo
indica que AnOut estd activa con un valor de salida del 65 %.

NOTA: los porcentajes que se muestran son valores
absolutos basados en el valor maximo de la entrada o
salida; por tanto, estan relacionados con 10 V 0 20 mA.

Por ejemplo, si se utiliza la salida de 4-20 mA, el valor 20 %
equivale a 4 mA.

E/S Status T1 -T2 [727] - [728]

Este ment indica el estado de las E/S de las tarjetas opcionales

1(T1)y2 (T2).

728 Est E/S T2
Stp RE 000 DI100

Solo lectura

Fig. 98 Ejemplo del estado E/S

Estado de los comparadores
analogicos 1 a 4 [72A]

Este mend indica el estado de los comparadores analdgicos

activos (CA1 a CA4).

Fig. 95 Ejemplo del estado de los relés

Estado de las entradas analégicas
[725]

Este mend indica el estado de las entradas analdgicas.

725 In Analog
Stp 65%

Solo lectura

Fig. 96 Ejemplo del estado de las entradas analdgicas

El estado de la entrada se muestra en [%], por lo que el
ejemplo de la Fig. 96 indica que Anin estd activa con un valor

de entrada del 65 %.

NOTA: los porcentajes que se muestran son valores
absolutos basados en el valor méximo de la entrada o
salida; por tanto, estan relacionados con 10 V 0 20 mA.

72a ca 1-4
Stp 0000

Solo lectura

Estado de los comparadores digitales 1
a4 [72B]

Este mend indica el estado de los comparadores digitales

activos (CA1 a CA4).

72B cD 1-4
Stp 0000

Solo lectura
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Estado de las funciones l6gicas 1 a 4
[72C]

Este menu indica el estado de las salidas 16gicas activas (L1 a

L4).

72C Légica 1-4
Stp 0000

Solo lectura

Estado de los temporizadores 1 a 4
[72D]

Este mend indica el estado de los temporizadores activos

(T1Q a T4Q).

8.7.3 Valores almacenados [730]

Los valores mostrados son los valores reales que se han
generado a lo largo del tiempo. Los valores se guardan cuando
se apaga el equipo y se actualizan nuevamente cuando se
enciende.

Tiempo en marcha (T.enMrch) [731]

Este mend muestra el tiempo total que ha estado el
arrancador progresivo en modo marcha.

72D Timer 1-4
Stp 0000

Solo lectura

731 Tiempo Mrch
Solo lectura

Stp h:mm:ss
Unidad: hh:mm:ss (horas:minutos:segundos)
Rango: 00: 00: 00-262143: 59: 59

Estado de las salidas de circuito
biestables 1 a 4 [72E]

Este menu indica el estado de las salidas de circuito biestables
activas (F1 a F4).

72E Bascula 1-4
Stp 0000

Solo lectura

Estado de los contadores 1y 2 [72F]

Este ment indica el estado de los contadores activos (CTR1-

CTR2).

72F Contadol-2
Stp 00

Solo lectura

Tiempo hasta el siguiente arranque

Reset Tiempo Marcha [7311]

Este ment reinicia el contador de tiempo de funcionamiento.
Borra la informacién almacenada e inicia un nuevo periodo
de registro.

7311 RstTiempMrch

stp | No
Predeterminado: No
No 0
Si 1

NOTA: tras el reset, el ajuste regresa automaticamente a
«Desactivado».

Tiempo de conexion (Tiempo Conex)
[732]

Este menu muestra el tiempo total que el arrancador
progresivo ha estado conectado a la red. Este temporizador no
se puede poner a cero.

[72G] oo 732 T.Conexién
Este mend indica el tiempo que queda hasta el siguiente olo lectura Stp hh:mm:ss
arranque permitido si se activa alguna de las opciones del
menu [235], Limite de arranque (el ndmero de arranques por Unidad: hh: mm: ss (horas: minutos: segundos)
hora o el tiempo minimo entre intentos). Rango: 00: 00: 00—262143: 59: 59

Solo lectura 72G TtoNxtStart

Stp OMin
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Energia [733] 8.7.4 Configuracion del reloj en
Este mend muestra el consumo total de energfa desde el tiempO real [740]

dltimo reset de energia [7331]. Este grupo de ments muestra la fecha y hora reales. Puede

acceder a ellos mediante el ciclo cerrado predeterminado.

733 Energia Consulte el capitulo Fig. 48, pdgina 54.
Solo lectura Stp kWh La fecha y la hora vienen definidas de fébrica como CET
(hora centroeuropea). Si es necesario, ajustelo en los
Unidad: Wh (muestra Wh, kWh, MWh o GWh) siguientes subments.
Rango: 0 Wh-999 999 GWh

Hora [741]

Reset Energfa [733 1] Hora real, mostrada en HH:MM:SS. Pardmetro

Este men reinicia el contador de energfa. Borra la
informacién almacenada e inicia un nuevo periodo de 741 Hora
registro. Stp 00:00:00
Unidad: hh:mm:ss (horas:minutos:segundos)
7331 Rst Energia
St No
P E configurable.

Predeterminado:| No

Seleccion: No, Si Fecha [742]
Fecha real, mostrada en AAAA:MM:DD. Pardmetro

742 Fecha
Stp 2014-01-28
Unidad: AAAA-MM-DD (aio, mes, dia)

configurable.

Dia de la semana [743]

Muestra el dia de la semana.

743 Dia Semana
Stp Lunes

Solo lectura
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8.8 Visualizacion de la
memoria de
desconexiones [800]

Este mend principal contiene pardmetros que permiten
visualizar todos los datos de desconexiones registrados. En
total, el arrancador progresivo guarda en memoria los datos
delas 9 dltimas desconexiones. La memoria de desconexiones
se actualiza segtin el principio FIFO (primero en entrar,
primero en salir). Cada desconexién se registra en memoria
con la fecha y hora reales. Cada vez que se produce una
desconexion, los valores actuales de varios pardmetros se
guardan con el fin de que estén disponibles para la
localizacién de averias.

Consulte la seccién 7.3.1, pdgina 64 para obtener una
descripcién detallada de los distintos tipos de alarma.

8.8.1 Trip Message Log (Memoria
de mensajes de desconexion)
[810]

Esta lista muestra la causa de la desconexién y la hora ala que
se ha producido (en funcién de la hora real en [740]). La
pantalla muestra el mensaje real de desconexidn y alterna
entre la fecha y la hora en las que se produjo la desconexién.
Consulte la lista de los posibles mensajes de desconexién en
la Tabla 39, pdgina 149. Cuando se produce una
desconexion, los ments de operacién y estado [710] y [720]
se copian en la memoria de mensajes de desconexién. Existen
nueve memorias de mensajes de desconexién [810]-[890].
Cuando se produce la décima desconexién, la mds antigua
desaparece.

Mensaje de desconexion [8111]-[8133]

La informacidn de los ments de estado se copia en la
memoria mensajes de desconexion cuando se produce una
desconexidn.

1abla 40  Pardmetros almacenados de mensaje de desconexion

NOTA: Tras el reset de la desconexién, se mostrara el
menu anterior.

8x0 Mensaje Desconexidén

Dsc hh:mm:ss
Unidad: hh:mm:ss (horas:minutos:segundos)
Alternando AAAA-MM-DD (afio, mes, dia)
Ejemplo:

La pantalla muestra el mensaje real de desconexién y alterna

entre la fecha y la hora en las que se produjo la desconexién.

830 Rotor Blog
Dsc 09:12:14

830 Rotor Blog
Dsc 2013-04-17

Si desea conocer el valor entero de bus de campo del mensaje
de desconexidn, consulte la Tabla 39, pdgina 149 (ment

[722]).

Menu de
desconexio| Copiado de Descripcion
nes
8.7.1 Valores de operacion [710]

8111 711 Val Proceso

8113 713 Par (Nm)

8114 714 Par (%)

8115 715 PotenciaEje (W)

8116 716 PotenciaEje (%)

8117 717 Potencia Ele

8118 718 Intens.RMS

8119 719 Tensién Red

811A T1A Temperatura

811B 71B PT100B1 123

811C 71C PT100B2 123

811D 71D Intens.11

811E 71E Intens.|12

811F 71F Intens.I3

811G 71G Tens.L12

811H 71H Tens.L13

811l 711 Tens.L23

811J 71 SecuenFases

811K 71K Nvl Térmico

8.7.2 Estado [720]

8121 721 Estado TSA

8122 723 Estado de las entradas digitales

8123 724 Estado de los relés

8125 726 Estado de las salidas analdgicas|

8126 727 Estado de E/ST1

8127 728 Estado de E/S T2

8129 79A Salid@_ 1 a 4 de comparador
analogico

812A 72B Comparadores Digitales 1 a 4

8128 720 Esatafo de las funciones l6gicas

812C 72D Estado del temporizador 1 a 4
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1abla 40  Pardmetros almacenados de mensaje de desconexion

Menu de
desconexio| Copiado de Descripcion
nes
812D 72E istado del circuito biestable 1 a
812E 72F Estado de los contadores 1y 2
812F 729G Tiempo hasta el siguiente
arranque

8.7.3 Valores almacenados [730]

8131 731 Tiempo en marcha

8.9  Datos del sistema [900]

Este mend principal permite visualizar todos los datos de
sistema del arrancador progresivo.

8.9.1 Datos del TSA [920]

TSA Type [921]

Este ment muestra el tipo de Emotron TSA en funcién de la
codificacién. Las distintas opciones se encuentran en la
etiqueta de producto del arrancador progresivo. Consulte el
capitulo seccién 1.4, pagina 5.

8132 732 Tiempo de conexion

8.8.2 Mensajes de desconexion
[820]-[890]

Contienen la misma informacién que el mend [810].

8.8.3 Reinicio de las memorias de
desconexion (Reset Trip L)
[BAOQ]

Este ment restablece el contenido de las 9 memorias de

desconexién.
8A0 Rst Reg.Dsc
Stp No
Predeterminado: No
No 0
Si 1

NOTA: Después del reinicio, el ajuste regresa
autométicamente a «Desactivado». Durante 2 s aparece
el mensaje «OK».

921 EMOTRON TSA
Stp TSA52-016

Fig. 99 Ejemplo de referencia.

Ejemplo:
Serie TSA adecuada para una tensién de alimentacién de 525
V y una intensidad nominal de salida de 16 A.

NOTA: si la tarjeta de control no esta configurada, se
muestra «Ajustar tipo».

Software [922]

Muestra el nimero de versién del software del arrancador
progresivo. La Fig. 100 ofrece un ejemplo.

922 Software
Stp V1,20

Fig. 100 Ejemplo de version del software.

Tabla 41  Informacion para el niimero Modbus y Profibus,

versidn del software

Bit Ejemplo Descripcion

7-0 30 Version menor

13-8 4

Versién mayor

Version:

0:V, version

1: P, version preliminar
2: B, version beta

3: 0, version alfa

15-14 0

Tabla 42 Informacion para el niimero Modbus y Profibus,

version opcional.

Bit Ejemplo Descripcion
7-0 o7 Version opcional menor
15-8 03 Version opcional mayor
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NOTA: Es importante que la versién del software
mostrada en el menu [922] coincida con el nimero de
versién de software indicado en la primera pagina de
este manual de instrucciones. De lo contrario, las
funcionalidades descritas en este manual y las del
arrancador progresivo pueden no ser las mismas.

Informacion [9221]

Versién de software creada, fecha y hora.

9221 Informacidn
Stp

Predeterminado: | AA:MM:DD:HH:MM:SS

Nombre unidad [923]

Opcidn para asignarle un nombre a la unidad para
mantenimiento o

identidad del cliente. Esta funcién permite al usuario definir

un nombre de 12 caracteres. Pulse las teclas + / - para
introducir simbolos gréficos de la misma lista que la de

Unidad Usuario [323], pagina 103.. Consulte «Edicién de los

valores de un pardmetro», pagina 53.

923 NombreUnidad
Stp

Predeterminado: | No se muestra ningln caracter
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9. Comunicacion serie

El arrancador progresivo ofrece distintas posibilidades de
comunicacién serie.

*  Modbus RTU a través de RS232, RS485, USB y BT
*  Buses de campo como Profibus DP y DeviceNet

* Ethernet industrial como Modbus/TCP, Profinet E/S y
EtherCat

Consulte «12. Opciones» en la pagina 173 para obtener mds
informacién sobre las tarjetas opcionales de comunicacién

disponibles.

9.1 Modbus RTU

Existe una interfaz de comunicacion serie RS232 no aislada
y asincrona en la parte superior de la unidad Emotron TSA.
También se pueden utilizar las tarjetas opcionales aisladas
RS485 o USB (si estdn instaladas).

El protocolo que se emplea para el intercambio de datos es
Modbus RTU, originalmente desarrollado por Modicon. El
arrancador progresivo funciona como unidad esclava, con
direccién 1 en una configuracién maestro-esclavo. La
comunicacién es half-diplex y tiene formato NRZ (no
retorno a cero) estindar.

La velocidad de transmisién estd fijada en 9600 y una
direccién fija =1

(puerto RS232 integrado), pero es ajustable para las tarjetas
opcionales USB y RS485.

El formato de la trama de caracteres (siempre de 11 bits)
incluye:

* un bit de inicio

* ocho bits de datos
* dos bits de parada
* sin paridad

Existe la posibilidad de conectar temporalmente un
ordenador personal con, por ejemplo, el software
EmoSoftCom (software de programacién y supervisién) al
conector RS232 en la parte superior de la unidad Emotron
TSA. Puede resultar il para copiar pardmetros de un
arrancador progresivo a otro, etc. Para conectar un
ordenador personal de manera permanente, es preciso
utilizar una de las tarjetas opcionales de comunicacién

aisladas RS485 o USB. Consulte también la siguiente Nota.

jADVERTENCIA!

El uso correcto y seguro de una conexion

RS232 depende de que las patillas de tierra

de ambos puertos tengan el mismo
potencial. Si se conectan dos puertos, por ejemplo, de
maquinaria y ordenadores, cuyas patillas de tierra no
tienen el mismo potencial, pueden surgir problemas. En
efecto, se pueden producir derivaciones a tierra que
pueden averiar los puertos RS232.

La conexién del RS232 de la tarjeta no tiene
aislamiento galvénico.

Las tarjetas opcionales RS485 y USB de CG Drives &
Automation tienen aislamiento galvanico.

Tenga en cuenta que la conexion RS232 de la tarjeta se
puede usar sin ningun tipo de problemas con los
convertidores USB a RS232 aislados disponibles en el
mercado.

9.2 Juegos de parametros

Informacién sobre comunicacién de los diferentes juegos de
pardmetros.

Los diferentes juegos de pardmetros del arrancador
progresivo tienen los

siguientes nimeros de instancia DeviceNet, los siguientes
ntmeros de ranura/indice Profibus, indice Profinet E/S y
ntmeros de indice EtherCAT:

Juego de MoquS/ Profibus . EtherCAT
9 DeviceNet Profinet E/S| P
paramet| . Ranura/ P indice
Numero de P indice
ros . . indice (hex)
instancia

43001- 168/160a | 19385 -

A 43899 172/38 20283 4bb9 - 4f3b
44001- 172/140a | 20385 -

B 44899 176/18 21283 4fal-5323
45001- 176/120a | 21385-

¢ 45899 179/253 22283 5389 -5706
46001- 180/100a | 22385 -

D 46899 183/233 23283 5771-5af3

NOTA: el puerto RS232 integrado en la parte superior de
la unidad Emotron TSA no tiene aislamiento galvanico.
Por lo tanto, es importante que todos los equipos
conectados a la tarjeta de control de forma externa
tengan el mismo nivel potencial. De lo contrario, el
equipo podria sufrir dafios. En caso de duda, le
recomendamos utilizar la opcién USB aislada o utilizar
un convertidor de USB a RS232 aislado.

El juego de pardmetros A contiene los pardmetros del 43001
al 43899. Los juegos de pardmetros B, C y D contienen el
mismo tipo de

informacién. Por ejemplo, el pardmetro 43123 del juego de
pardmetros A contiene el mismo tipo de informacién que el
pardmetro 44123 del

juego de pardmetros B.
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9.3 Datos del motor

Informacidn sobre la comunicacién para diferentes motores.

Mo@bus/ Profibus . EtherCAT
DeviceNet Profinet E/S P
Motor , Ranura/ P indice
Namero de P indice
. . indice (hex)
instancia
43041- 168/200 19425 -
M1 43048 a 19432 4bel - 4be8
168/207
44041- 172/180 20425 -
M2 44048 a 20432 4fc9 - 4fd0
174/187
45041- 176/160a| 21425 -
M3 45048 176/167 | 21432 53b1-53b8
46041- 1807140 22425 -
M4 46048 a 22432 5799 -57a0
180/147

M1 contiene los pardmetros 43041 al 43048. El M2, M3,
and M4 contienen el mismo tipo de informacién. Por
ejemplo, el pardmetro 43043 del motor M1 contiene el
mismo tipo de informacién que el pardmetro 44043 del
motor M2.

9.4 Ordenes de marchay paro

Ajuste de las 6rdenes de marcha y paro por comunicacién
serie. Es necesario que el control del mend [2151] Marcha /
Paro esté en «Comb.

Modbus/DeviceNet

, . ; Funcién
NUmero de instancia

42901 Reset

Mcr, activo junto con Marcha
42902 avan o Marcha retro para
arrancar. (1=Marcha, O=Paro)

42903 Marcha avan (1=Activo)

42904 Marcha retro (1=Activo)

9.5 Valor de proceso

También es posible enviar la sefal de realimentacién del
valor de proceso

a un bus (por ejemplo, de un proceso a un sensor de
temperatura).

Ajusta el mend Func Proceso [321 ] en F (Bus). Programe
los siguientes pardmetros para el valor del proceso:

Predeterminado 0
-16384 a 16384

-100 % a 100 % valor del
proceso

Intervalo:

Corresponde a

Informacion sobre la comunicacion

N.° instancia Modbus/N.° DeviceNet 42906
Ranura Profibus / Indice 168/65
Indice Profinet E/S 19290
Formato de bus de campo Int
Formato Modbus Int

9.6 Descripcion de los
formatos EInt

Un pardmetro con formato Eint se puede representar con
dos

formatos diferentes (F): en formato de un entero sin signo de
15 bits

(F=0) o en formato de coma flotante de Emotron (F=1). El
bit mds importante (B15) indica el formato que se ha
utilizado. A continuacién encontrard una descripcién
detallada.

Todos los pardmetros introducidos en un registro se pueden
redondear al niimero de digitos significativos utilizados en el
sistema interno.

La matriz que figura a continuacién describe el contenido de
la palabra de 16 bits en los dos formatos Elnt:

B15 B14 B13 B12 B11 B10 B9 B8 B7 B6 B5 B4 B3 B2 Bl BO
F=1 e3 e2 el e0 ml0 m9 m8 m7 m6 m5 m4d m3 m2 ml mO0
F=0 B14 B13 B12 B11 B10 B9 B8 B7 B6 B5 B4 B3 B2 Bl BO

si el formato bit (B15) es 0, todos los bits deben tratarse
como enteros sin signo estdndar (Ulnt).

Si el formato de bit es 1, entonces el nimero es interpretado
como:

Valor = M * 107E, donde M=m10..m0 representa una
mantisa con signo de complemento a dos y E=e3...e0
representa un exponente con signo de complemento a dos.

NOTA: los parametros con formato EInt pueden ser
enteros sin signo de 15 bits (F = 0) o coma flotante de
Emotron (F = 1).
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Resolucion del ejemplo
Si introduce el valor 1004 en un registro que tiene 3 digitos
significativos, se guardard como 1000.

En el formato de coma flotante de Emotron (F=1), se utiliza
una palabra de 16 bits para representar ndmeros altos (o
muy bajos) con tres digitos significativos.

Si los datos se leen o se escriben como nimeros de coma fija
(es decir, sin decimales) entre 0 y 32767,

se puede utilizar el formato de enteros sin signo de 15 bits (F
=0).

Ejemplo de formato de coma flotante de
Emotron

e3-e0 4-bit exponente con signo. Da un
val or con rango:
—8..+7 (binario 1000 .. 0111)

mlO-nD 11-bit mantisa con signo. Da un
val or con rango:

—1024. . +1023 (binario

0000000000. .011111112111)

Un ntéimero con signo debe representarse como un
ndmero binario de complemento a dos, como los siguientes:

Valor binario

-8 1000
-7 1001

-2 1110
-1 1111
0 0000
1 0001
2 0010

6 0110
7 0111

El valor representado con el formato de coma flotante de
Emotron es m 10e.

Para convertir un valor con formato de coma flotante de
Emotron a un valor de coma flotante, utilice la siguiente
férmula:

Para convertir un valor de coma flotante en un formato de
coma flotante de Emotron, vea el c6digo-C en el siguiente
ejemplo.

Ejemplo de formato de coma flotante
En formato de coma flotante de Emotron, el nimero 1,23 se
representaria

F EEEE MVMVIVMVWMIVM

1 1110 00001111011

F=1->formato de conma flotante utilizado
E=-2

M=123

El valor es, pues, 123 x 10 = 1,23

Ejemplo de formato de enteros sin sigho de
15 bits

El valor 72,0 puede representarse por el nimero de coma fija
72. Estd dentro del rango 0-32767, lo que significa que

se puede utilizar el formato de coma fija de 15 bits.

El valor serd representado de esta forma:

B15 B14 B13 B12 B11 B10 B9 B8 B7 B6 B5 B4 B3 B2 Bl BO
0 0 0 0 0 0 o0 0 1 0 0 1 0 0 O

Donde el bit 15 indica que se estd utilizando el formato
de coma fija (F = 0).
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Ejemplo de programacién:

t ypedef struct

int m11; // mantissa, -1024..1023

int e: 4; // exponent -8..7

unsigned int f: 1; // format, 1->special enoint format
} eint16

unsi gned short int float_to_eint16(float val ue)

{
eint 16 et np;

int dec=0;

while (floor(value) != value && dec<16)
{

)
|

dec++; val ue*=10

f (value>=0 && val ue<=32767 && dec==0)
*(short int *)&etnp=(short int)val ue
else if (value>=-1000 && val ue<0 && dec==0)

{
et np. e=0;
et np. f =1;
et np. ne(short int)val ue;
}
el se
{
et mp. n¥0;
et np. f =1;
et np. e=-dec;
i f (val ue>=0)
etnmp.m=1; // Set sign
el se
etnp.n¥-1; // Set sign
val ue=f abs(val ue);
whil e (val ue>1000)
{
etnp. e++; // increase exponent
val ue=val ue/ 10;
val ue+=0.5; // round
et np. nret np. n*val ue; // nake signed
}
return (*(unsigned short int *)&etnp);
}
e e i T T

float eintl6_to_float(unsigned short int val ue)

float f;
ei nt 16 eval ue;

eval ue=*(eint16 *)&val ue;
if (evalue.f)

i f (eval ue. e>=0)
f=(int)eval ue. ntrpowlO(eval ue. e);
el se
f=(int)eval ue. m powlO(abs(eval ue.e));
}
el se
f =val ue;

return f;
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10. Teoria del arrancador progresivo

En este capitulo se explican y comparan diferentes métodos
de arranque para motores de induccién. Ademds, se describe
la funcionalidad de los arrancadores progresivos con control
del par y se explican sus ventajas y limitaciones frente a otros
métodos de arranque.

En primer lugar, se ofrece una breve explicacién del
principio tedrico del arranque de los motores de induccién,
en la seccién seccién 10.1. A continuacidn, se describen y
comparan los diferentes métodos de arranque sobre la base
del uso de una tensién reducida. Este capitulo aborda
también los arrancadores progresivos con control del par. En
seccidén 10.3, se explican algunos métodos de arranque
comunes basados en otros principios fisicos. Con esta
informacién quedardn claras algunas de las limitaciones de
los arrancadores a tensién reducida. En seccién 10.4 se
incluye un breve andlisis de las aplicaciones que pueden
mejorar con el uso de un arrancador progresivo.

10.1 Principio tedérico

Las dos secciones siguientes se refieren a los motores con
rotor de jaula de ardilla. Al contrario que el rotor bobinado,
el rotor de jaula de ardilla estd formado por conductores en
paralelo que se cortocircuitan juntos en ambos extremos.

Cuando se conecta directamente un motor de este tipo a la
tensiéon de linea, normalmente extrae una intensidad de
arranque de entre 5 y 8 veces su intensidad nominal,
mientras que el par de arranque resultante es de entre 0,5 y
1,5 veces su par nominal. En la siguiente imagen se muestra
una caracteristica tipica de arranque. El eje «x» representa la
velocidad respecto de la velocidad sincrona, mientras que el
eje «y» muestra el par y la intensidad respectivamente, con
las cantidades normalizadas a sus valores nominales. La linea
de puntos indica los valores nominales.

Par

T/Th 2,5 -

2 4

0 T 1 n/nS
0 0,5 1

Intensidad

Fig. 102 Caracteristicas tipicas de intensidad en el arranque
directo en linea (DOL)

En muchas aplicaciones industriales, el arranque directo en
linea no es adecuado porque requiere dimensionar la
alimentacién de modo que proporcione una intensidad de
arranque innecesariamente elevada. Es mds, la mayorfa de las
aplicaciones no obtienen ninguna ventaja del par de
arranque elevado. Por el contrario, este puede provocar
desgaste mecdnico e incluso danos, debido a la sacudida que
se produce en la aceleracién.

El par de aceleracién estd determinado por la diferencia entre
el par motor y el par de carga. La figura siguiente muestra
algunas caracteristicas de par tipicas en aplicaciones de
velocidad constante. Con fines comparativos, se ha incluido
en el grafico la caracteristica de par de los motores de
induccién.

T/Tn 25 - Par
2 4

1,5 1

0,5 1

0 T 1 n/ng

Fig. 101 Caracteristicas tipicas de par en el arranque directo en
linea (DOL)

Fig. 103 Caracteristicas tipicas de par de carga
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Son aplicaciones tipicas de carga constante los ascensores, las
gruas y los transportadores. Las caracteristicas de carga lineal
son tipicas de rodillos de la calandra y de varias mdquinas
pulidoras, mientras que la correlacién cuadrética entre
velocidad y par lo es de bombas y ventiladores. Algunas
aplicaciones, como los transportadores o sinfines, pueden
requerir un intensificador de par inicial. No obstante, en la
mayoria de las aplicaciones el par necesario es mucho menor
que el que ofrece el motor de induccién en el arranque
directo en linea.

Un método habitual para disminuir tanto el par como la
intensidad de arranque es reducir la tensién del motor
durante el arranque. La figura siguiente muestra cémo
varfan las caracteristicas de par e intensidad del motor
cuando se reduce la tensién de alimentacién.

Par
T/Th 2,5 -
2 -
1,5 4
Un
1 -
Up<Uy,
0,5 1
Us<Uy
0 n/ng
0
Intensidad
I/1,
n/ng

Fig. 104 Arranque a tension reducida

Como regla general, el par en cada punto de funcionamiento
es aproximadamente proporcional al cuadrado de la
intensidad. Esto significa que, cuando se reduce la
intensidad del motor en un factor de dos mediante la
disminucién de la tensién de alimentacidn, el par entregado
por el motor se reducird en un factor de cuatro
(aproximadamente).

T~12
lv=1/2IpoL = Ty = 1/4 TpoL
Iy =1/3 lpoL = Try = 1/9 TpoL

LV = tensién baja
DOL = directo de linea

Esta relacién es la base de todos los métodos de arranque que
utilizan una tensién reducida. Es fécil ver que la posibilidad
de reducir la intensidad de arranque depende de la
correlacién entre la caracteristica de par del motor y de la
carga. Para la combinacién de una aplicacién con una carga
de arranque muy baja y un motor con un par de arranque
muy alto, la intensidad de arranque se puede reducir
significativamente disminuyendo la tensién durante el
arranque. No obstante, en las aplicaciones con cargas de
arranque elevadas puede no ser posible, dependiendo del
motor, reducir la intensidad de arranque.
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10.2 Arranque a tension
reducida

Esta seccién describe diferentes métodos de arranque
basados en el principio de tensién reducida explicado
anteriormente. A modo de ejemplo, se utiliza una bomba y
su caracteristica de par cuadrdtico.

El arrancador por estrella-tridngulo es el ejemplo mds simple
de arrancador a tensién reducida. Las fases del motor se
conectan primero en estrella. Aproximadamente al 75 % de
la velocidad nominal, la conexién de fase cambia a tridngulo.
Para poder efectuar un arranque en estrella-tridngulo, ambos
extremos de los tres devanados del motor deben estar
disponibles para conexién. Ademds, es preciso dimensionar
el motor para la tensién (mds alta) en la conexién en
tridngulo. La figura siguiente muestra las caracteristicas de
par e intensidad resultantes.

T/Th 2,5 - Par
2 4
1,5 1
T
0,5 \__/_
0 T ' n/ng
0 0,5 1
I/1, 8 - Intensidad

n/ng

Fig. 105 Arranque en estrella-tridngulo

La desventaja del arranque en estrella-tridngulo es que no se
puede adaptar a una aplicacidn especial. La tensidn, tanto en
la conexidn en estrella como en la conexién en tridngulo,
viene determinada por la alimentacién; el rendimiento del
arranque resultante depende de la caracteristica DOL del
motor. En algunas aplicaciones no se puede usar el arranque
en estrella-tridngulo, porque el par resultante en la conexién

en estrella es demasiado bajo para iniciar la rotacién de la
carga. Por otro lado, en las aplicaciones de baja carga no es
posible reducir mds la intensidad de arranque, aunque haya
una reserva de par grande. Ademds, el abrupto aumento del
par resultante, primero en el arranque y luego en el cambio
de la conexién en estrella a la conexién en tridngulo, puede
contribuir a un desgaste mecdnico. Las elevadas intensidades
transitorias durante la transicién estrella-tridngulo generan
un exceso de calor innecesario en el motor.

El mejor rendimiento se obtiene con un arranque por rampa
de tensién, que puede proporcionar un sencillo arrancador
progresivo electrénico. La tensién se incrementa linealmente
desde un valor inicial hasta la tensién de alimentacién
mdxima mediante un control de dngulo de fase. Las
caracteristicas de par e intensidad resultantes son las que se
muestran en la figura siguiente.

T/Th 25 - Par

2 4

I/, 81 Intensidad

n/ng

Fig. 106 Arranque progresivo: rampa de tension

Evidentemente, el arranque es mucho mds suave que en la
conexién estrella-tridngulo y la intensidad de arranque
disminuye.

A menudo se usa un arrancador progresivo para mantener la
intensidad de arranque por debajo del nivel deseado. En el
caso del ejemplo anterior, puede ser conveniente establecer
un limite de intensidad equivalente a tres veces la intensidad
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nominal. La figura siguiente muestra las caracteristicas de
par e intensidad resultantes.

/Th 55 Par

2 4

Vlh g - Intensidad

0 T 1 n/ns
0 0,5 1

Fig. 107 Arranque progresivo: rampa de tensidn con limite de
intensidad

Una vez mds, la figura muestra que el rendimiento resultante
depende de la combinacién de caracteristicas de motor y
carga. En el ejemplo anterior, el par del motor es similar al
par de carga a, aproximadamente, media velocidad. Esto
significa, en algunas otras aplicaciones con caracteristicas de
carga diferentes (por ejemplo, con correlacién par lineal-
velocidad), que este motor en concreto necesitarfa mds de
tres veces la intensidad nominal para arrancar.

Los arrancadores progresivos electrénicos mds sofisticados
utilizan el control del par, que produce una aceleracién casi
constante durante el arranque. Ademds, se consigue una
intensidad de arranque baja. No obstante, este método de
arranque también usa una tensidén de motor reducida, y la
correlacion cuadrdtica entre intensidad y par descrita en la
primera seccién de este capitulo sigue siendo vilida. Esto
significa que la intensidad de arranque mds baja posible estd
determinada por la combinacién de caracteristicas de motor
y carga.

/T, 25 - Par

I/l g - Intensidad

n/ng

o

Fig. 108 Arranque progresivo: control del par

Para que el rendimiento en arranque sea éptimo, es
importante configurar correctamente los pardmetros del
arrancador progresivo, como el par inicial y el par final en el
arranque o el tiempo de arranque. La eleccién de pardmetros
se explica en detalle en la seccién seccidn 8.3.3, pagina 105.
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10.3 Otros métodos de arranque

Al contrario que las secciones anteriores de este capitulo, que
se centraban en los motores de jaula de ardilla, las siguientes
se refieren a los motores de anillos rozantes. El motor de
anillos rozantes estd equipado con un rotor bobinado; un
extremo de cada devanado del rotor estd disponible para
conexién externa mediante anillos rozantes. Estos motores
suelen estar optimizados para el arranque por resistencia
rotérica, es decir, con los devanados del rotor
cortocircuitados, desarrollan un par muy bajo a una
intensidad extremadamente alta. Para el arranque, se
conectan resistencias externas a los devanados del rotor.
Durante el arranque, el valor de resistencia se reduce
escalonadamente hasta que los devanados del rotor se
cortocircuitan a la velocidad nominal. La figura siguiente
muestra las caracteristicas tipicas de par e intensidad de un
motor de anillos rozantes durante el arranque con un
arrancador con resistencia rotdrica externo.

/Ty 2,5+ Par

2 4

I/lh 8 - Intensidad

n/ng

Fig. 109 Arranque con resistencia rotdrica

Debido al bajo par de arranque, muchas veces no se pueden
cortocircuitar los devanados del rotor y sustituir el
arrancador con resistencia rotdrica por un arrancador
progresivo. Sin embargo, siempre se puede usar un variador
de frecuencia en su lugar. La figura siguiente muestra cémo

varfan las caracteristicas de par e intensidad cuando se
modifica la frecuencia del estator.

T/Th 25 - Par
2 -
154 f3<fy fa<fq fy
1 4
0,5 1
0 T 1 n/ns
0 0,5 1
I/, 8 A Intensidad

0 T 1 n/ng
0 0,5 1

Fig. 110 Regulacion de tension / frecuencia

Por tanto, un motor de este tipo se puede arrancar con un
variador de frecuencia bastante sencillo con regulacién de
tension / frecuencia. Esta solucién también es vélida para
cualquier otra aplicacién en la que, por el motivo que sea
(par de carga elevado respecto al par del motor, etc.), no se
pueda utilizar un arrancador progresivo.
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10.4 Uso de arrancadores
progresivos con control del
par

Para determinar si una aplicacién especifica puede sacar
provecho del uso de un arrancador progresivo, es preciso
evaluar la correlacién entre la caracteristica de par del motor
durante el arranque y los requisitos de carga. Como se puede
comprobar en los ejemplos anteriores, el uso de un
arrancador progresivo solamente beneficiard a la aplicacion si
el par de carga durante el arranque estd claramente por
debajo de la capacidad de arranque del motor. No obstante,
las cargas con un par de liberacién inicial elevado también
pueden aprovechar las ventajas de un arrancador progresivo.
En este caso, se puede emplear un intensificador de par
inicial; a partir de ahf, la rampa de arranque contintia
reduciendo considerablemente la intensidad de arranque.

Las ventajas pueden ser atin mayores si se utiliza un
arrancador progresivo con control del par. Para configurar
los pardmetros de control del par de modo que el
rendimiento sea dptimo, es necesario conocer las
caracteristicas de carga (carga lineal, cuadrética o constante,
necesidad de un par de liberacién inicial). En este caso, se
puede seleccionar un método de control del par adecuado
(lineal o cuadrdtico) y habilitar el intensificador de par si es
necesario.
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11. Localizacion de averias, diagnostico y mantenimiento

Si desea consultar una descripcién de los diferentes estados
de alarma, consulte «Indicaciones de alarma» en la

pdgina 64.

11.1 Condiciones de
desconexion, causas 'y
soluciones

La tabla que aparece més adelante en esta seccién se debe
considerar como una ayuda bdsica para encontrar la causa
del fallo del sistema y solucionar los problemas que puedan
surgir. Aunque el arrancador progresivo presente un mensaje
determinado de desconexién, no siempre es ficil determinar
la causa del fallo. Por este motivo, es necesario tener un buen
conocimiento de todo el sistema. Si tiene alguna duda,
pdéngase en contacto con su proveedor.

Los fallos que se producen durante la puesta en servicio o
inmediatamente después de esta tienen casi siempre su causa
en una configuracién incorrecta de los pardmetros o incluso
en conexiones mal efectuadas.

Los fallos o los problemas que se producen transcurrido un
periodo de funcionamiento razonable sin dificultades
pueden tener su causa en cambios efectuados en el sistema o
en su entorno (por ejemplo, desgaste).

Los fallos que se producen regularmente por razones que no
son obvias suelen deberse, por lo general, a interferencias
electromagnéticas. Asegirese de que la instalacién cumpla
las disposiciones de las Directivas CEM. Consulte el
capitulo seccién 1.5.1, pdgina 6.

A veces, el denominado método de «prueba y error es la
forma mds rdpida de determinar la causa de un fallo. Esto
puede realizarse a cualquier nivel, desde la modificacién de
ajustes y funciones hasta la desconexién de cables de control
individuales o la sustitucién de unidades completas.

La «Memoria Mensajes Desconexién» ([800] List.Alarmas)
puede ser util para determinar por qué ciertos tipos de
desconexidén vuelven a suceder en momentos concretos. En
ella queda registrado también el momento de la desconexién
en relacién con el contador de tiempo de funcionamiento.
En cada mensaje de desconexidn se guardan los valores de
varios pardmetros. Consulte el capitulo Tabla 40, pigina

153.

jADVERTENCIA!

Si es necesario abrir el arrancador

progresivo o cualquier componente del

sistema (caja de cables de motor, conductos,
paneles eléctricos, armarios, etc.) para inspeccionar o
realizar mediciones segun se sugiere en este manual, es
imprescindible leer las instrucciones de seguridad del
manual y respetarlas escrupulosamente.

11.1.1 Personal técnicamente
cualificado

Todas las tareas de instalacién, puesta en marcha,
desmontaje, realizacién de mediciones, etc., en el arrancador
progresivo deben ser realizadas exclusivamente por personal
técnico debidamente cualificado para estas tareas.

11.1.2 Apertura del arrancador
progresivo

jADVERTENCIA!

Si es necesario abrir el arrancador
progresivo, desconecte siempre la tension de
red y de alimentacion de control.

Las conexiones para las sefiales de control y los interruptores
estan aislados de la tensidn de red. Antes de abrir

el arrancador progresivo, adopte siempre las medidas de
precaucion necesarias.

11.2 Mantenimiento

El arrancador progresivo de Emotron TSA requiere un
mantenimiento minimo. Sin embargo, existen varios
elementos que es preciso comprobar periédicamente:

* Mantenga la unidad limpia y con una refrigeracién efi-
ciente (entradas de aire, perfil del disipador, piezas, com-
ponentes, etc. limpios).

* Los tamanos de modelo 2 en adelante incorporan un
ventilador interno que se deberia inspeccionar y limpiar
de polvo si es necesario.

*  Silos arrancadores progresivos estdn instalados en arma-
rios, también debe comprobar y limpiar periédicamente
los filtros de polvo del armario.

*  Compruebe el cableado externo, las conexiones y las
sefiales de control.

*  Compruebe regularmente el apriete de todos los tornillos
terminales, en especial los de las conexiones del cable del
motor y de los cables de alimentacién.

Bateria del reloj

Si fuera necesario sustituir la baterfa del reloj (consulte el
capitulo «Emotron TSA: conexiones e informacién» en la
pdgina 29), el tipo de baterifa necesaria es CR 2032,3 V.
Las marcas recomendadas son Varta y Renata (méx. 70 °C).

Para obtener mds informacién sobre el mantenimiento,
pdngase en contacto con su proveedor de mantenimiento de
CG Drives & Automation.

Precauciones que se deben tomar con un
motor conectado

Antes de realizar cualquier tarea en un motor conectado o en
la mdquina accionada, desconecte siempre

el arrancador progresivo de la red eléctrica.
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11.3 Lista de localizacidn deaverias

Tabla 43 Alarmas: posibles causas y soluciones.

Mensaje de
desconexion /

Accion de alarma

Causa posible

Solucién

advertencia / Menu
(e indicador)
. . Compruebe los cables y la conexion de la comunicacion
Sin accién .
L serie.
Desconexion . .
L L . Compruebe todos los ajustes relativos a la
Comunicacion | Forzada Error en la comunicacion serie / S
.| 2641 - comunicacion.
error Desconexion bus de campo (opcion). S L . .
Flexible Reinicie el equipo, incluido el arrancador progresivo.
) Para mas informacién, consulte el manual del bus de
Advertencia
campo.
PCL blo El panel de control esta Desbloquee el panel de control en el menu [218].
q bloqueado por ajustes. Introduzca el c6digo de desbloqueo «291».
Error en la alimentacion de la
tensioén de control.
ErrorCtriSu Desconexion Compruebe el nivel de tension de alimentacion de
P Forzada NOTA: Esta desconexion solo esta| control.
activa cuando el Emotron TSA
esta en modo de operacion.
Sin accién
Desconexion Es posible que los parametros de
o Forzada limite de intensidad no Aumente el tiempo de arranque (mend [336])y / o el
Limit.Intens. . | 236 o ) ) P
Desconexion correspondan con la carga y el limite de intensidad en el arranque (menu [335])
Flexible motor.
Advertencia
Fallo del motor, el bypass o el Se necesita mantenimiento. Pongase en contacto con
Curr Unbal -
tiristor su proveedor local de Emotron TSA.
Sin accién
Desconexion Desconexion externa conectada a . -
. . Compruebe el equipo que inicia la entrada externa.
Forzada entrada digital activa: - -
Ext Alarm 1 .| 4211 o . ) ) Compruebe la programacion de las entradas digitales,
Desconexion funcion activa nivel bajo en la i
. menu [520].
Flexible entrada.
Advertencia
Sin accién
Desconexion Desconexion externa conectada a . -
. . Compruebe el equipo que inicia la entrada externa.
Forzada entrada digital activa: > -
Ext Alarm 2 . | 4212 L . . . Compruebe la programacion de las entradas digitales,
Desconexion funcion activa nivel bajo en la ,
. menu [520].
Flexible entrada.
Advertencia
Alarma interna
Desconexion NTC (Coef. temp. negat.) en la Se necesita mantenimiento. Pongase en contacto con
Int error 1-NTC . L
Forzada tarjeta de potencia tiene un su proveedor local de Emotron TSA.
cortocircuito o un circuito abierto.
L Alarma interna . L B
Desconexion . P Se necesita mantenimiento. POngase en contacto con
Int error 2-AD (AD =convertidor analdgico-
Forzada - su proveedor local de Emotron TSA.
>digital)
Sin acmon . Compruebe si existe algin problema mecanico en el
Desconexion o .
Se ha alcanzado el limite de par | motor o en los equipos conectados al motor.
Rotor Forzada
.. | 422 | con el motor parado: Establezca la alarma de [4221] Rotor Bloqueado en
Blogueado Desconexion . . L ) .
Flexible Blogueo mecanico del rotor. «Sin accion». Ajuste el tiempo de rotor bloqueado
) 4222]ylai i | | 4223].
Advertencia [ ]y la intensidad del rotor bloqueado [ 3]
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Tabla 43 Alarmas: posibles causas y soluciones.

Mensaje de
desconexion /

Accion de alarma

Causa posible

Solucién

motor abierto)

Forzada

Contactos soldados del contactor
de bypass

advertencia / Menu
(e indicador)
Sin accién
D nexion )
esconexio Se ha alcanzado el nivel de
) Forzada ..
Lim AlarmMax L alarma maximo (sobrecarga)
Desconexion [4112]
Flexible ’
Advertencia
Sin accién
Desconexion Se ha alcanzado el nivel de
Forzada L
Mon PreAlMax . prealarma maximo (sobrecarga)
Desconexion [4122]
Flexible ’ o o
Advertencia Compruebe la cond'|0|on de carga} dg la maquina. 3
- — Compruebe la configuracion del limitador en la seccion
Sin accion 8.4, pagina 112.
Desconexion
Lim AlarmMin Forzada Se ha alcanzado el nivel de
Desconexion alarma minimo (subcarga) [4142].
Flexible
Advertencia
Sin accién
D nexion )
Fc?rsz(;?jae ° Se ha alcanzado el nivel de
Mon PreAlMin L prealarma minimo (subcarga)
Desconexion [4132]
Flexible ’
Advertencia
Sin accién Compruebe si hay sobrecarga mecanica en el motor o
Desconexion Se ha superado el valor 1%t igr:'(v)ezsqel:tf())s (rodamientos, engranajes, cadenas,
2 . , etc.).
Motor I*t 2 Forzada . 12311 El motor esta sobrecargago de Cambie el ajuste de Intensidad Motor 1%t en el men(
(Zona D: I91) Desconexion acuerdo con los valores |t (2312]
Flexibl rogram . ) ) p
exible . programados Compruebe el ajuste del mena [228] Vent. Motor, que
Advertencia : 2
afecta al comportamiento de It.
Contacto del motor, cable o Compruebe el cableado entre el arrancador progresivo
Mot termOpen L devanado del motor abierto. y el motor.
. Desconexion ) - . )
(terminal del Cortocirc. tiristor Inicie un rearranque. Si la alarma vuelve a aparecer,

pdéngase en contacto con su proveedor local de
Emotron TSA.

Pérdida de fase M

Pérdida de 2 0o 3fases en la
tension de red.

Compruebe los fusibles y la alimentacion de red.

SobreTemp.

Desconexion

La temperatura del disipador de
calor es demasiado elevada:
Temperaturaambiente demasiado
elevada para el arrancador
progresivo.

Compruebe la refrigeracion del armario del arrancador
progresivo.

Compruebe el funcionamiento de los ventiladores
integrados (el tamano 1 no tiene ventilador). Los
ventiladores deben encenderse automaticamente si la
temperatura del disipador es demasiado elevada. En el

Forzada Refrigeracion insuficiente. arranque, los ventiladores se encienden durante unos
Intensidad demasiado alta. instantes.
Ventiladores bloqueados u Compruebe las caracteristicas del arrancador
obstruidos. progresivo y del motor.
Limpiar los ventiladores.
Sin accion
Desconexion . e
. e Compruebe la tension de red trifasica.
. Forzada Tension de red trifasica - . ; . p
Sobretension . 14321 . Elimine la causa de la interferencia o utilice otras lineas
Desconexion demasiado elevada. . L
. de alimentacion de red.
Flexible
Advertencia
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Tabla 43 Alarmas: posibles causas y soluciones.

Mensaje de
desconexion /

Accion de alarma

Causa posible

Solucién

advertencia / Menu
(e indicador)
Sin accién
D nexion . .. ) . -
Fcfrsz(;c:jae ° Pérdida monofasica. Compruebe los fusibles y la alimentacion de red.
Pérdida de fase .. | 235 | Fusibles rotos. Compruebe que los tornillos terminales estan
Desconexion aoretados
Flexible P :
Advertencia
Sin accién
Desconexion . . Cambie las fases de entrada L2 y L3.
Forzada Secuencia de fases incorrecta en . P .
Rev. Fase .. | 4341 g e Compruebe el ajuste del menu [4342] Secuencia de
Desconexion el suministro trifasico de red. "
. fases permitidas.
Flexible
Advertencia

1%t predictiva

Advertencia

No es posible un nuevo arranque
porque la temperatura del motor
es muy alta.

Se impide el arranque hasta que se enfrie el motor.

Los elementos PT100 del motor

Compruebe si hay sobrecarga mecanica en el motor o
en los equipos (rodamientos, engranajes, cadenas,

Sin accién han excedido el nivel maximo.
L correas, etc.).
Desconexion ) . .
Forzada Motor autorrefrigerado a baja Compruebe el sistema de refrigeracion del motor.
PT100 . 12321 . ; ) Ponga la accién de la alarma en «Desactivado».
Desconexion velocidad, carga excesiva.
Flexible
Advertencia NOTA: Solo es valido si se utiliza
la tarjeta opcional PTC/PT100.
Sin accién Si el motor se sobrecalienta, espere a que se enfrie.
Desconexion El termistor del motor (PTC) ha Compruebe si hay sobrecarga mecanica en el motor o
excedido el nivel maximo. en los equipos (rodamientos, engranajes, cadenas,
Forzada
PTC .. |1 2331 correas, etc.).
Desconexion ) ) ) . .
Flexible Motor autorrefrigerado a baja Compruebe el sistema de refrigeracion del motor.
) velocidad, carga excesiva. Ponga la accién de la alarma en «Sin accién».
Advertencia
Sin accién Espere y vuelva a arrancar.
Desconexion Se ha excedido el nimero de Quizas pueda reducirse el nimero de arranques por
. Forzada arranques por hora; no se ha hora o pueda aumentarse el nimero de arranques
Lim. Arranques . 12341 ) ) . g P
Desconexion mantenido el tiempo minimo entre| permitidos por hora en el mend [2342] o pueda
Flexible arranques. aumentarse el tiempo minimo entre arranques (menu
Advertencia [2343]).
Durante el arranque, el paroy la
. funcion jog, no se pueden . . . . .
|
Parar primero! modificar determinados Ajuste los parametros mientras el equipo esté parado.
parametros.
) . . s Compruebe que las tres fases estén correctamente
Sin accién Tension de red trifasica ; . p
L ) ) conectadas y que los tornillos terminales estén apreta-
Desconexion demasiado baja. dos
. Forzada Caida de la tension de red debido ) . e p
SubTension .. | 4331 .. Compruebe que la tension de red trifasica esté dentro
Desconexion al arranque de otras maquinas . . P
. . . de los limites establecidos en el grupo de menus [433],
Flexible consumidoras de potencia en la . P . . P .
. } p Utilice otras lineas de suministro si la caida ha sido pro-
Advertencia misma linea. P
vocada por otra maquina.
Sin accién
Desconexion
Desequilibrio de| Forzada —_— L Compruebe el suministro trifasico.
.. | 4311 | Desequilibrio en la tension de red. . p
tens. Desconexion d Compruebe los ajustes de los menus [4312] y [4313].
Flexible
Advertencia
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1abla 44 Observaciones sin indicacion de error con posibles causas y soluciones.

Observaciones

Indicacion de error

Causa

Solucion

La pantalla no esta
iluminada.

Ninguna

Sin tension de alimentacion de
control.

Conecte la tension de alimentacion
de control. Si la pantalla sigue sin
iluminarse, compruebe el cable
entre el panel de control y la tarjeta
de control.

El arrancador
progresivo no
reacciona al
comando de
arranque.

Es posible que el comando de
arranque provenga de un origen
de control incorrecto (es decir,
arranque desde el panel de
control cuando esta seleccionado
el control remoto).

Realice el comando de arranque
desde el origen de control correcto
tal y como estéa configurado en los
mends [2151]y [2152].

Compruebe si alguna entrada digital
esta ajustada en la funcion «Enable».

El motor sufre
sacudidas, etc.

Durante el arranque, el motor
alcanza la velocidad maxima
pero sufre sacudidas o
vibraciones.

Si esta seleccionado «Control del
par», es necesario introducir los
datos del motor en el sistema.

Configure los datos nominales del
motor en el grupo de mends [220].
Seleccione la alternativa adecuada
al control del par en el men( [331]
(lineal o cuadratica) segln las
caracteristicas de carga.
Seleccione el par inicial y final en el
arranque en los mendus [332] y
[333].

Tiempo de arranque demasiado
corto.

Aumente el tiempo de arranque en el
menu [336].

Si el control de tensién se utiliza
como método de arranque, la
tension inicial en el arranque
puede ser demasiado baja.
Tension de arranque establecida
incorrectamente.

Ajuste la tension inicial en el
arranque [334].

Motor demasiado pequeno en
relacién con la intensidad nominal
del arrancador progresivo.

Utilice un modelo de arrancador
progresivo de menor tamano.

Motor demasiado grande en
relacién con la carga del
arrancador progresivo.

Utilice un modelo de arrancador
progresivo mayor.

La tension de arranque no se ha
establecido
correctamente.

Reajuste la rampa de arranque.

Seleccione la funcién de limite de
intensidad.

Tiempo de arranque o parada
demasiado largo.

Los tiempos de rampa no se han
establecido correctamente.

Reajuste los tiempo de rampa de
arranque y / o parada.

Motor demasiado grande o
pequeno en relacion a la carga.

Cambie a otro tamano de motor.

La funcién de
limitador no
funciona.

Alarma o prealarma
inexistente o falsa.

Es necesario introducir los datos
nominales del motor para esta
funcion. Niveles de alarma
establecidos no validos.

Introduzca los datos nominales del
motor en los mends [221]-[228].
Ajuste los niveles de alarmay los
retardos de respuesta.

La alarma no puede
reiniciarse.

Compruebe el control de reset en el
menu [216]. La alarma solo se
puede reiniciar si se elimina la
condicion de alarma.

Por ejemplo, las alarmas de PTC,
PT100 o exceso de temperatura solo
pueden reiniciarse después de que
se haya reducido la temperatura.
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1abla 44  Observaciones sin indicacion de error con posibles causas y soluciones.

Observaciones Indicacion de error Causa Solucién

Active el modo bypass externo en

Para el TSAG, el el mend 21D.

zi:et?ncczonrobzgac?zrra La funcion del bypass externo ?E;)Sn;)prUEbe también que el relé
non para el TSAG no se active. gue controla el contactor de

tras finalizar el bypass externo esté ajustado en la

tiempo de arranque. sefial «Modo bypass». Consulte

también el capitulo 3.1.3.
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12. Opciones

A continuacion se describen brevemente las opciones
estandar disponibles. Algunas tienen su propio manual de
instrucciones o de instalacién. Si desea mds informacién,
pdéngase en contacto con su proveedor.

NOTA: los arrancadores progresivos de Emotron TSA
disponen, de serie, de tarjetas de control revestidas y
tarjetas opcionales revestidas.

12.1 Panel de control externo

NUmero de L
. Descripcion
pieza
01-5406-00 Kit completo panel control

Esta opcidén puede resultar atil, por ejemplo, para montar el
panel de control en una puerta del armario eléctrico (Fig.
111). La distancia méxima entre el arrancador progresivo y
el panel de control externo es de 3 metros.

Arrancador
progresivo
armario

eléctrico

. .

Fig. 111 Panel de control externo en chasis de soporte.

12.2 EmoSoftCom

EmoSoftCom es un software opcional que se ejecuta desde
un ordenador personal. También se puede utilizar para
cargar la configuracién de pardmetros del arrancador
progresivo en el PC para realizar una copia de seguridad e
imprimir. El registro se puede realizar en modo de
osciloscopio. Para obtener mds informacidén, péngase en
contacto con el departamento de ventas de CG Drives &
Automation.

12.3 Tarjetade E/S

Numero de L
. Descripcion
pieza
01-3876-51 Tarjeta opcional de E/S 2.0

Cada tarjeta opcional de E/S 2.0 cuenta con tres salidas de
relé adicionales y tres entradas digitales aisladas adicionales
(24 V). Esta opcién se describe en su propio manual. Se
pueden montar un mdximo de dos tarjetas opcionales (de E/

S o de PTC/PT100)

12.4 PTC/PT100

Ndamero de L
. Descripcion
pieza
01-3876-58 Tarjeta opcional de PTC/PT100 2.0

La tarjeta opcional PTC/PT100 2.0, que permite conectar

termistores de motor y un méximo de seis elementos PT100
al arrancador progresivo, se describe en su propio manual. Se
pueden montar un mdximo de dos tarjetas opcionales (de E/

S 0 de PTC/PT100).
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12.5 Comunicacion serie y por
bus de campo

Desde TSA
NUmero de o Version del
. Descripcion software
pieza (Consulte el menu
[922])
01-5385-54 | Médulo RS485 aislado de TSA 1.0X
01-5385-55 | Médulo Profibus de TSA 1.0X
01-5385-56 | Mddulo DeviceNet de TSA 1.0X
01-5385-59 | Médulo Modbus/TCP de TSA 1.0X
01-5385-60 | Médulo EtherCAT de TSA 1.26
Médulo Profinet E/S de 1
01-5385-61 puerto de TSA 1.0X
Médulo Profinet E/S de 2
01-5385-62 puertos de TSA 1.0X
01-5385-63 | Médulo USB aislado de TSA 1.0X
Médulo EtherNet IP de 2
01-5385-64 puertos de TSA 1.25
01-5385-65 | Médulo CANopen de TSA 1.30

Para la comunicacién con el arrancador progresivo existen
varios mddulos opcionales. Hay varias opciones para la
comunicacién por bus de campo y dos opciones para la
comunicacién serie con aislamiento galvdnico, RS485 y la
opcién USB. Estas opciones se describen en su propio
manual.

12.6 Transformadores de
intensidad externos para
el TSA6

Hay disponible un kit opcional para los dos transformadores
de intensidad externos (CT) mds cables de prolongacién
para el TSAG con la referencia 01-7802-00.

El transformador de intensidad se adapta para montarse en
embarrados con unas dimens-iones mdximas de 40x10 mm.
Consulte también el capitulo 3.1.3.
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13. Datos técnicos

13.1 Emotron TSA52/69-016 al -056 (tamafio 1)

1abla 45 Datos técnicos para Emotron TSA52/69-016 a -030.

Emotron TSA tamafio 1 TSA52/69-016 TSA52/69-022 TSA52/69-030
Rendimiento? Normal Intensivo Normal Intensivo Normal Intensivo
Intensidad nominal I, sof: [Al 16 10 22 12 30 18
Potencia del motor Py, ot 400 V [KW] -
- TSABD-tk 7,5 4 11 5,5 15 7,5
Potencia del motor P, 1ot 460 V [cv] -
O oG- 10 5 15 7,5 20 10
Potencia del motor P, ot 525 V [kKW] -
- TSAB2-HH 11 5,5 15 7,5 18,5 11
Potencia del motor Py, 1,0t 575V [cv] -
= S AGO- 15 7,5 20 10 25 15
Potencia del motor Py, ot 690 V [KW] -
- TSABO-Hk 11 7,5 18,5 11 22 15
Fusibles de entrada recomendados [A]Z) 25 25 35 35 40 40
Pérdida de potencia total para unidad TSA
a potencia nominal del motor, en modo 16 15 17 15 19 16
bypass [W]
Pérdida de potencia media total para
unidad TSA con 35 34 39 37 45 43
10 arranques/hora [W]

Dimensiones Al. 1/Al. 2x An. x Prof. [mm
(in)]¥

246/340x 126 x 188 (9,7/13,4x5x 7,4)

Posicion de montaje

Vertical

Peso [kg]

5,5

Conexion del cable para barras
conductoras [mm (in)]

15 x 2 (0,59 x 0,08), conexién M6. Se pueden utilizar cables de Cu o Al.

Sistema de refrigeracion Conveccion
Clase de proteccion IP20
Clasificacion de cortocircuito UL 5 kA

1)  Rendimiento normal: Intensidad de arranque = 3 x I
Rendimiento intensivo: Intensidad de arranque = 5 x I

2)  Para obtener datos sobre los fusibles, consulte Tabla 53.
3) Al 1=Altura de la carcasa, Al. 2= Altura total.

n_so

n_soft,

f, Tiempo de arranque = 15 s, 10 arranques/hora.

Tiempo de arranque = 15 s, 10 arranques/hora.
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1abla 46 Datos técnicos para Emotron TSA52/69-036 a -056.

Emotron TSA tamafio 1 TSA52/69-036 TSA52/69-042 TSA52/69-056
Rendimiento?) Normal Intensivo Normal Intensivo Normal Intensivo
Intensidad nominal I, soft [A] 36 21 42 25 56 33
Potencia del motor P, ot 400 V [kW] -
- TSABD-#iH 18,5 7,5 22 11 30 15
Potencia del motor Pp, ot 460 V [cV] -
= IS AB Dtk 25 15 30 20 40 25
Potencia del motor Py, ot 525 V [KW] -
s TSABD-Ht 22 11 30 15 37 22
Potencia del motor Py, ot 575V [cV] -
= S AGO-Hk 30 20 40 25 50 30
Potencia del motor Pp, ot 690 V [kW] -
s TSABO-tHik: 30 18,5 37 22 45 30
Fusibles de entrada recomendados [A]?) 50 50 63 63 80 80
Pérdida de potencia total para unidad TSA
a potencia nominal del motor, en modo 20 17 21 18 25 19
bypass [W]
Pérdida de potencia media total para
unidad TSA con 49 46 51 48 61 56
10 arranques/hora [W]
(I:i);]rﬂg)nsmnes Al. 1/Al. 2 x An. x Prof. [mm 246/340 x 126 x 188 (9,7/13,4 x 5 x 7.4)
Posicion de montaje Vertical
Peso [kg (Ib)] 55 (12,1)
Conexion del cable_ para barras 15 x 2 (0,59 x 0,08), conexién M6. Se pueden utilizar cables de Cu o Al.
conductoras [mm (in)]
Sistema de refrigeracion Conveccion
Clase de proteccion IP20
Clasificacion de cortocircuito UL 5 kA

1) Rendimiento normal: Intensidad de arranque = 3 x I;, ;o5 Tiempo de arranque = 15 s, 10 arranques/hora.

Rendimiento intensivo: Intensidad de arranque = 5 x I, ;o Tiempo de arranque = 15 s, 10 arranques/hora.

2)  Para obtener datos sobre los fusibles, consulte Tabla 53.
3) Al 1=Altura de la carcasa, Al. 2= Altura total.
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13.2 Emotron TSA52/69-070 al -100 (tamafio 2)

Tabla 47  Datos técnicos para Emotron TSA52/69-070 a -100.

Emotron TSA tamafio 2 TSA52/69-070 TSA52/69-085 TSA52/69-100
Rendimiento?) Normal Intensivo Normal Intensivo Normal Intensivo
Intensidad nominal I, sof: [Al 70 42 85 51 100 60
Potencia del motor Py, ot 400 V [kKW] -
! TSABD-Hit 37 22 45 22 55 30
Potencia del motor Py, ot 460 V [cv] -
= S ABD- 50 30 60 40 75 40
Potencia del motor Py, ot 525 V [kW] -
- TSABD-Hik 45 22 55 30 75 37
Potencia del motor Py, ot 575V [cv] -
= TSAGO-HH 60 40 75 50 100 60
Potencia del motor Py, ot 690 V [kKW] -
- TSABO-Hik 55 37 75 45 90 55
Fusibles de entrada recomendados [A]?) 100 100 125 125 160 160
Pérdida de potencia total para unidad TSA
a potencia nominal del motor, en modo 28 21 33 23 38 26
bypass [W]
Pérdida de potencia media total para
unidad TSA con 102 95 114 105 133 122
10 arranques/hora [W]

Dimensiones Al. 1/Al. 2 x An. x Prof. [mm
(in)]®

246/340 x 126 x 188 (9,7/13,4x5x 7,4)

Posicién de montaje

Vertical/horizontal

Peso [kg (Ib)]

5,7 (12,6)

Conexién del cable para barras
conductoras [mm (in)]

15 x 2 (0,59 x 0,08), conexién M6. Se pueden utilizar cables de Cu o Al.

Sistema de refrigeracion Ventilador
Clase de proteccion IP20
Clasificacion de cortocircuito UL 10 kA

1)  Rendimiento normal: Intensidad de arranque = 3 x I;, o5

Tiempo de arranque = 30 s, 10 arranques/hora.

Rendimiento intensivo: Intensidad de arranque = 5 x I;; o5 Tiempo de arranque = 30 s, 10 arranques/hora.

b

)
3) Al 1=Altura de la carcasa, Al. 2= Altura total.

Para obtener datos sobre los fusibles, consulte Tabla 53.
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13.3 Emotron TSA52/69-140 al -200 (tamafio 3)

Tabla 48  Datos técnicos para Emotron TSA52/69-140 a -200.

Emotron TSA tamafio 3 TSA52/69-140 TSA52/69-170 TSA52/69-200
Rendimiento™® Normal Intensivo Normal Intensivo Normal Intensivo
Intensidad nominal I, sof: [Al 140 84 170 102 200 120
Potencia del motor Py, 0t 400 V [kW] -
= TSABD-#t 75 45 90 55 110 55
Potencia del motor Py, ot 460 V [cv] -
- TS A 100 60 125 75 150 100
Potencia del motor Py, ot 525 V [kW] -
- TSABD-tk 90 55 110 75 132 75
Potencia del motor Py, ot 575V [cv] -
O S AGO- 125 75 150 100 200 125
Potencia del motor Py, 0t 690 V [kW] -
8 TSABO-H 132 75 160 90 200 110
Fusibles de entrada recomendados [A]®) 200 200 224 224 250 250
Pérdida de potencia total para unidad TSA
a potencia nominal del motor, en modo 43 30 52 34 61 38
bypass [W]
Pérdida de potencia media total para
unidad TSA con 167 155 204 188 233 212
10 arranques/hora [W]
(Dir']rﬁg?s'ones Al-17A1. 2 x An. x Prof. [mm 285/380 x 196 x 235 (11,2/14,9x 7,7 x 9,3)
Posicién de montaje Vertical/horizontal
Peso [kg (Ib)] 13 (28,7)
Conexion del cable para barras 20 x 5 (0,8 x 0,20), conexién M10. Se pueden utilizar cables de Cu o Al.
conductoras [mm (in)]
Sistema de refrigeracion Ventilador
Clase de proteccion IP20
Clasificacion de cortocircuito UL 18 kA

1) Rendimiento normal: Intensidad de arranque = 3 x I;, o Tiempo de arranque = 30 s, 10 arranques/hora.
Rendimiento intensivo: Intensidad de arranque = 5 x I;, o5 Tiempo de arranque = 30 s, 10 arranques/hora.

2)  Para obtener datos sobre los fusibles, consulte Tabla 53.
3) Al 1=Altura de la carcasa, Al. 2= Altura total.
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13.4 Emotron TSA52/69-240 al -450 (tamafio 4)

Tabla 49  Datos técnicos para Emotron TSA52/69-240 a -450.

Emotron TSA tamafio 4: TSA52/69-240 TSA52/69-300 TSA52/69-360 TSA52/69-450
Rendimiento?) Normal |Intensivo| Normal |Intensivo| Normal |Intensivo| Normal |Intensivo
Intensidad nominal I, sof; [Al 240 144 300 180 360 216 450 270
Potencia del motor Py, ot 400 V [KW] -
= TSABD-#k 132 75 160 90 200 110 250 132
Potencia del motor P, ot 460 V [cv] -
O o AB D 200 100 250 125 300 150 350 200
Potencia del motor Py, ot 525 V [kW] -
s TSABD-#k 160 90 200 132 250 160 315 180
Potencia del motor Py, 0t 575V [cv] -
= TSAB 250 150 300 150 350 200 450 250
Potencia del motor Py, ot 690 V [KW] -
_ TSAGO-Hk: 250 132 315 160 355 200 450 250
Fusibles de entrada recomendados [A]?) 315 315 355 355 400 400 500 500
Pérdida de potencia total para unidad TSA
a potencia nominal del motor, en modo 55 37 69 43 84 50 109 62
bypass [W]
Pérdida de potencia media total para
unidad TSA con 269 251 350 327 377 346 474 431
10 arranques/hora [W]

Dimensiones Al. 1/Al. 2 x An. x Prof. [mm
(in)]®

373/512 x 254 x 260 (14,9/20,2 x 10 x 10,3)

Posicién de montaje

Vertical/horizontal

Peso [kg (Ib)]

23,5 (51,8)

Conexién del cable para barras
conductoras [mm (in)]

40 x 10 (1,6 x 0,39), conexion @ 13. Se pueden utilizar cables de Cu o Al.

Sistema de refrigeracion Ventilador
Clase de proteccion IP20
Clasificacion de cortocircuito UL 30 kA

1) Rendimiento normal: Intensidad de arranque = 3 x I;, o Tiempo de arranque = 30 s, 10 arranques/hora.

Rendimiento intensivo: Intensidad de arranque = 5 x I, ;o Tiempo de arranque = 30 s, 10 arranques/hora.

2)  Para obtener datos sobre los fusibles, consulte Tabla 53.
3) Al 1=Altura de la carcasa, Al. 2= Altura total.
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13.5 Emotron TSA52/69-470 al -820 (tamafio 5)

Tabla 50 Datos técnicos de Emotron TSA52/69-470 a -820.

Emotron TSA tamafio 5 TSA52/69-470 TSA52/69-580 TSA52/69-730 TSA52/69-820
Normal Normal Normal Normal
Rendimiento? con |Intensivo| con Intensivo| con |Intensivo| con |Intensivo
bypass bypass bypass bypass

Intensidad nominal I, sof: [Al 470 320 580 380 730 450 820 560
Potencia del motor Py, ot 400 V [kW] -

TSABD-H - 250 160 315 200 400 250 450 315

Potencia del motor P, ,o: 460 V [cV] -

TSABD-Hik = 350 250 500 300 600 350 700 450
Potencia del motor Py, ot 525 V [kKW] -

TSABD-H ! 315 200 400 250 500 315 560 400

Potencia del motor Py, 1,0t 575V [cV] -

TSAGO-f = 500 300 600 400 800 500 900 600
Potencia del motor Py, j,o: 690 V [kW] -

TSAGO ik - 450 315 560 355 710 450 800 560

Fusibles de entrada recomendados [A]z) 630 630 800 800 1000 1000 1250 1250

Pérdida de potencia total para unidad TSA

a potencia nominal del motor, en modo 320 170 250 140 370 170 450 240

bypass [W], RN/RI

Pérdida de potencia media total para

unidad TSA con 950 1050 1200 1300 1600 1600 1850 2100

4 arranques/hora [W], ND/HD

Dimensiones Al. x An. x Prof. [mm (in)]

750 x 549 x 340 (29,5 x 21,6 x 13,4)

Posicion de montaje

Vertical

Peso [kg (Ib)]

60 (133)

Conexion del cable para barras
conductoras [mm (in)]

Entrada: 50 x 10 (2 x 0,39) Salida: 60 x 10 (2,4 x 0,39), conexion M8.
Se pueden utilizar cables de Cu o Al.

Sistema de refrigeracion

Ventilador

Clase de proteccion

IP20

Clasificacion de cortocircuito UL (kA)

30

42

1)  Rendimiento normal: Intensidad de arranque = 3 x I
Rendimiento intensivo: Intensidad de arranque = 5 x I
2)  DPara obtener datos sobre los fusibles, consulte Tabla 53.

n_soft,

n_so

Tiempo de arranque = 30 s, 4 arranques/hora, utilizacién = 80 %.

f, Tiempo de arranque = 30 s, 4 arranques/hora, utilizacién = 80 %.
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13.6 Emotron TSA52/69-835y TSA52/69-960 (tamafio 6)

Tabla 51  Datos técnicos para Emotron TSA52/69-835 y -960.

Emotron TSA tamafio 6 TSA52/69-835 TSA52/69-960
ALY Normal | Pesado ALY Normal | Pesado
_ 1) con . . con . .
Rendimiento sin sin sin sin
RS bypass | bypass RS bypass | bypass
externo yp externo
Intensidad nominal I, sof: [Al 960 835 710 1125 960 835
Potencia del motor Py, j,q: 400 V [kW] -
TSABD- = 500 450 400 630 500 450
Potencia del motor Py, oy 460 V [cV] -
TSABD- - 800 700 600 900 800 700
Potencia del motor P, ot 525V [kW] -
TSABD it - 710 560 500 800 710 560
Potencia del motor Py, 0t 575V [cV] -
TSAGO-H = 1000 900 750 1200 1000 900
Potencia del motor Py, g 690 V [KW] -
TSAGO-H - 900 800 710 1000 900 800
Fusibles de entrada recomendados [A]Z) 1250 1250 1250 1250 1250 1250
Pérdida de potencia total para unidad TSA
a potenma_ nominal del motor, en modo 100% 2000 1700 1004 2400 2100
bypass o sin bypass [W],
ND/HD®)
Pérdida de potencia media total para
unidad TSA con 19004 | 2300 | 2850 | 2350% | 2750 | 3600
4 arranques/hora [W], ND/HD®
Dimensiones Al. x An. x Prof. [mm (in)] 900 x 642 x 359(35,4 x 25,3 x 14,1)
Posicion de montaje Vertical
Peso [kg (Ib)] 80 (177)
Conexion del cable para barras 40 x 10 (1,6 x 0,39), conexion M8.
conductoras [mm (in)] Se pueden utilizar cables de Cu o Al
Sistema de refrigeracion Ventilador
Clase de proteccion IP20
Clasificacion de cortocircuito UL (kA) 42

1)  Rendimiento normal: Intensidad de arranque = 3 x I, o5, Tiempo de arranque = 30 s, 4 arranques/hora, utilizacién = 70 %.

Rendimiento intensivo: Intensidad de arranque = 5 x I, ;o Tiempo de arranque = 30 s, 4 arranques/hora, utilizacién = 70 %.

2)  Para obtener datos sobre los fusibles, consulte Tabla 53.

3)  Las pérdidas son para el modo tiristor.

4)  Sin incluir las pérdidas del contactor de bypass externo.

NOTA: Sin contactor bypass integrado en el TSA de

tamanio 6.
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13.7 Especificaciones eléctricas generales

Tabla 52 Especificaciones eléctricas generales.

Parametro

Descripcion

Generalidades

Tension de red

200-525V, +10 %/-15 %
200-690V, +10 %/-15 %

Frecuencia de alimentaciéon principal y
control

50/60 Hz, +10 %

Namero de fases totalmente controladas

3

Tension de alimentacion del control

100-240 V +10 %/-15 %, monofasica

Consumo de energia para la tension de
alimentacion del control

20 VA para TSA52/69-16 a 52/69-56,

25 VA para TSA52/69-70 a 52/69-100
30 VA para TSA52/69-140 a 52/69-240
40 VA para TSA52/69-300 a 52/69-450
50 VA para TSA52/69-470 a 52/69-820
100 VA para TSA52/69-835 y 52/69-960

Fusible para la alimentacion del control

Max. 10 A

Senales de entrada del control

Tension de entrada digital

0-4V->0,8-27 V->1

Impedancia de entrada digital a GND (O V
CC)

<3,3VCC: 4,7 kQ
>3,3VCC: 3,6 kQ

Intensidad/tension de entrada analdgica

0-10V, 2-10V, 0-20 mA, 4-20 mA

Impedancia de entrada anal6gica a GND (0 V
CC)

Senal de tension 20 kQ, Sefial de intensidad 250Q

Senales de salida del control

Contacto de relés de salida

Carga resistiva de 8 A, 250 V CA 0 24 V CC; carga inductiva de 3 A, 250 V CA

Intensidad/tensién de salida analégica

0-10V, 2-10V, 0-20 mA, 4-20 mA

Impedancia de carga de la salida analogica

Carga min. de sefal de tensidon 700 Q, carga max. de sefhal de intensidad 700 Q

Senales de alimentacion del control

[F24V T

|+24 V CC +5 %. Intensidad max. 50 mA. Prueba de sobrecarga y cortocircuito. |

13.8 Fusibles semiconductores

Utilice siempre fusibles estdndar para proteccién para
cablear y prevenir cortocircuitos. Para proteger los tiristores
contra corrientes de cortocircuito, se pueden utilizar fusibles
ultrarrdpidos si se prefiere.

Utilice fusibles con valores I*t menores o similares a Tabla

13.9 Fusibles ultrarrapidos para
los TSA5/6

Utilice el siguiente tipo de fusible aR para proteger también
los tiristores.

Tabla 54 Fusibles ultrarrdpidos.

53. : :
Amperaje nominal .
1abla 53  Datos sobre tipos de fusibles. R T del fusible Tipo Bussman
. . 470 800 170M6812
Modelo TSA Tipo de fusible 580 1000 170M6814
A I"t (fusible) a 700 V 730 1250 170M6116
016 50 1500 820 1500 170M6118
022 70 2800 835 1500 170M6118
030 100 3600 960 1600 170M6119
036 125 6900
042 150 11000
056 175 14000
070 250 42000
085 300 55000
100 200 99000
140 500 160000
170 600 222000
200 700 332000
240 800 433000
300 1000 950000
360 1200 1470000
450 1400 1890000
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13.10Condiciones ambientales

Funcionamiento normal

De 0 °Ca40 °C(32 °F-104 °F)

consulte 13.10.1).

Temperatura ambiente |(max. 55 °C (131 °F) con un factor de reduccién del 2 %/°C (1,1 % /grado F) a partir de 40 °C (104 °F),

Presion atmosférica 86-106 kPa (12,5-15,4 PSI)

Humedad relativa Max. 95 %, sin condensacion

Max. 1000 m (3280 ft)

Altitud (max. 4000 m (13 123 ft) reduccion de la potencia al 1 %/100 m(328 ft) a partir de 1000 m (3280 ft);
con una tarjeta E/S, max. 2000 m (6562 ft), consulte 13.10.2).

Segln IEC 60721-3-3:
Vibraciones
(10 m/s?)

Condiciones mecanicas, clase 3M4 (2-9 Hz, 3,0 mm (0,00984 ft) y 9-20 Hz, acl. 1 g (0,035 0z)

Segun IEC 60721-3-3:

impreso son barnizadas)

Contaminacion
(m?*h))

etc.)

Sustancias quimicamente activas, clase 3C3 (barniz de conformidad: todas las tarjetas de circuito

Sustancias mecanicamente activas, clase 3S1 (sin arena, polvo <0,01 mg/m3, depositado <0,4 mg/

Condiciones bioldgicas, clase 3B1 (sin riesgo de ataques biolégicos daiinos: mohos, hongos, animales,

Almacenamiento

Temperatura ambiente [De -25 °Ca +70 °C (de-13 a +104 °F)

Presion atmosférica 86-106 kPa (12,5-15,4 PSI)

Humedad relativa Max. 95 %, sin condensacion

13.10.1 Reduccion de potencia en
altas temperaturas

El arrancador progresivo de Emotron TSA ha sido fabricado
para funcionar a una temperatura ambiente mdxima de

40 °C (104 °F) sin experimentar reduccién de potencia.

Por encima de esta temperatura, es necesario asegurarse de
que una insuficiente refrigeracién no afecte negativamente al
rendimiento del arrancador progresivo y, por tanto, que se
produzca una pérdida de potencia.

A temperaturas por encima de los 40 °C (104 °F), la
reduccién de potencia de la intensidad nominal es de un

2 % por grado centigrado (1,1 %/grado F). El arrancador
progresivo de Emotron TSA puede funcionar a una
temperatura ambiente de hasta 55 °C (131 °F), en cuyo caso
solo puede utilizarse al 70 % de la intensidad nominal.

Ejemplo:
Un motor con los siguientes datos va a utilizarse a una
temperatura ambiente de 50 °C (12 °F):

Tensién: 400 V

Intensidad: 70 A (rendimiento normal)

Potencia: 37 kW

Debido a la alta temperatura, el modelo 52-070 de TSA no
seguird siendo adecuado para este fin.

Reduccidén de potencia del 2 % por cada grado centigrado es
calculada para una temperatura de 10 °C por encima de la
nominal:

10°Cx2 % =20%

Por lo tanto, la intensidad nominal debe reducirse en un
20 %.

Para elegir un modelo que esté adaptado a las exigencias de
reduccién, se comprueba el siguiente modelo con mayor

clasificacién, el TSA52-085, clasificado para una intensidad
nominal de 85 A:

85 A — (20 % x 85 A) = 68 A, que es menor que la necesaria
de 70 A.

Se comprueba un modelo con una clasificacién que es
incluso superior, el TSA52-100, clasificado para una
intensidad nominal de 100 A:

100 A — (20 % x 100 A) = 80 A, que estd suficientemente
por encima de la necesaria de 70 Ay, por tanto, el TSA52-
100 es el modelo que deberia elegirse en este caso.
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13.10.2 Reduccién de potencia a
gran altitud

El arrancador progresivo de Emotron TSA puede funcionar
a una altitud de hasta 1000 m (3280 ft)sin experimentar
reduccién de potencia.

Por encima de los 1000 m (3280 ft), la menor densidad de
aire tendrd varios efectos negativos en el rendimiento del
arrancador progresivo y, por tanto, se produce reduccién de
potencia.

Para elevaciones superiores a 1000 m (3280 ft), la reduccién
de potencia para la intensidad nominal es del 1 % cada

100 m (328 ft). El arrancador progresivo de Emotron TSA
puede funcionar a una altitud de hasta 4000 m (13 123 ft,
en cuyo caso solo puede utilizarse al 70 % de la intensidad
nominal para el cual originalmente se construyd.

NOTA: si la unidad contiene una tarjeta E/S, la altitud
maxima con reduccion de potencia es de 2000 m.

Ejemplo:
Un motor con los siguientes datos va a utilizarse 2 2100 m

(6890 ft) de altitud:

Tensién: 400 V
Intensidad: 42 A (rendimiento normal)
Potencia: 22 kW

Debido a la gran altitud, el modelo 52-042 de TSA ya no
serd adecuado para este fin.

La reduccién de potencia del 1 %/100 m 2 %/°C (0,55 %/
grado F) se calcula para una altitud por encima de la
nominal:

2100-1000 (6890-3280 ft)= 1100 metros (3610 ft) por
encima de la alticud nominal, que da:

(1100 m/100 m)x 1% =11 %

Por lo tanto, la intensidad nominal debe reducirse en un
11 %.

El siguiente modelo con mayor clasificacién, el TSA52-056,
clasificado para una intensidad nominal de 56 A, se verd
reducido a:

56 A— (11 % x 56 A) = 49,8 A, que estd suficientemente
por encima de la necesaria de 42 Ay, por tanto, el TSA52-
056 es el modelo que podria elegirse en este caso.
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13.11Conectores para seial E/S de control y de potencia

Tabla 55 Conexiones en la tarjeta de potencia.

Terminal Funcién Caracteristicas eléctricas
PE Toma de tierra Proteccion a tierra
N
3 Tensién de alimentacién del control 100-240 VCA +10 %
21 NO Relé programable 1. Activacion al cierre del Contacto unipolar al cierre (NO), 250 VCA8 Ao 24V
2 c contacto, entre los terminales 21y 22. El ajuste CC 8 A resistivo, 250 V CA, 3 A inductivo. Min.
predeterminado de fabrica es «Operacion». 100 mA. Consulte la advertencia.
23 NO Relé programable 2. Activacion al cierre del contacto, | Contacto unipolar al cierre (NO), 250 VCA8 Ao 24 V
24 c entre los terminales 23 y 24. Ajuste predeterminado | CC 8 A resistivo, 250 V CA, 3 A inductivo. Min.
esta «Desactivado». 100 mA. Consulte la advertencia.
31 NO Relé programable 3. Indicacion de sefal activa al Contacto conmutado unipolar (NO/NC), 250 V CA
32 C cierre del contacto entre los terminales 31y 32,y al | g A ¢ 24 V CC 8 A resistivo, 250 V CA, 3 A inductivo.
33 NC abrir contacto en 32 y 33. El valor de fabrica Min. 100 mA. Consulte la advertencia.
69-70 Entrada sonda PTC Nivel de alarma 2,4 kQ. Nivel del conmutado
2,2 kQ.
Tabla 56  Conexiones de la tarjeta de control.
Terminal Funcidn Caracteristicas eléctricas
11 Entrada digital 1. El ajuste predeterminado es
«Marcha Avan.» 0-4V->0; 827 V-> 1. Max. 37 V durante 10 s
12 Entrada digital 2. El ajuste predeterminado es Impedancia: <3,3 VCC: 4,7 k. - >3,3 V CC: 3,6 kQ
«Paradan».
. . . . +10 V CC £5 %. Intensidad max. a partir de +10 V
13 Tension de alimentacion, para controlar la senal de CC: 10 mA
la entrada analdgica. ’ ) -
A prueba de cortocircuito y sobrecarga.
Entrada analégica, 0-10 V, 2-10 V, 0-20 mAy Impedancia del terminal 15 (0 V CC) senal de
14 4-20 mA/entrada digital. Puente S1 para tension:
seleccionar U/I. 20 kQ, senal de intensidad: 250 Q.
15 GND (comun) Senal de referencia a tierra O V CC
16 Entrada digital 3. Ajuste predeterminado es «Ajst
Ctrl 1» 0-4V->0; 827 V-> 1. Max. 37 V durante 10 s
17 Entrada digital 4. El ajuste predeterminado es Impedancia: <3,3 VCC: 4,7 kQ. - >3,3 V CC: 3.6 kQ2
«Reset»
. ) . N +24 V CC %5 %. Intensidad max. de +24 V CC =
18 Tension de alimentacion 1, para controlar la senal 50 mA
de la entrada digital. A prueba de cortocircuito y sobrecarga.
Contacto de la salida analégica:
19 Salida analégica. El ajuste predeterminado es 0-10V, 2-10 V; impedancia de carga min. 700 Q
«Corriente». 0-20 mA and 4-20 mA; impedancia de carga max.
700 Q
. . . _ +24 V CC +5 %. Intensidad max. de +24 V CC =
20 Tension de alimentacion 2, para controlar la senal 50 mA

de la entrada digital.

A prueba de cortocircuito y sobrecarga.

/N

iADVERTENCIA!

Debe utilizar el mismo nivel de tensién de
alimentacion externa (méx. 24 V CC o max
250V CA) en los tres relés de salida
(terminales 21-33).

No cruce el voltaje de CCy CA.

Compruebe que el voltaje sea el mismo en los
terminales; si no fuera igual, podria dafiar el
arrancador progresivo.
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I'n d | ce Comparadores digitales .................. 131  Entradas digitales
COMPIESOL evvinrevireniverenierenrenennenenne 42 adicionales .....ccoeeereineincncns 124
Condensador de compensacién de fases .1 Entrada Digital 1 (DigIn1) .... 123
A Condiciones ambientales ................ 183 Entrada Digital 2 (DigIn2) .... 124
Abreviaturas oo 7 Condiciones especiales .................... 45 Relé de tarjeta .......cocveennne. 130
Accién de alarma ... 64, 68, 88,92, 112,  Conectores para senal y potencia ....185  Especificaciones eléctricas .............. 175
118, 119 Conexién inaldmbrica .....ccccoveueneeee. 130  Especificaciones eléctricas generales ... 182
Advertencia oo 64, 149 CONEXIONES weveeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeees 17 Establecer / restablecer el tiempo
Ajustes de Paro weeeeeeeeeeessoceessssnee 108 Alimentacién de red ......c........... 47  deretardo ....ccoviiiiiiiiiiiie, 135
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AULOGUSEE crrereereerrrsssrceerreres 116 Tierra de seguridad ................... 47 de las funciones légicas ........... 151
AULOLESCE oo 69 Tierra del motor ...c.cceevvveeenncaene 47 de las salidas de relé ................ 150
AUCOSCE o 67 virtuales ....cooveenennienncnnens 130 de los comparadores ............... 150
de inversion de fases ... 120  Configuracién de entrada analégica ...121 de los contadores .....c.occeneene 151
dered 118  Configuracién de los Estado de las entradas analégicas ... 150
de sobretension .o 119 juegos de pardmetros ................. 60  Estado de las salidas
CXECINA oo 117  Configuracién de salida analégica ..125 analdgicas ......coveieciinnicncnne. 150
Indicacion o 64  Configuracién de taladros ................ 15 de circuito biestables .............. 151
AT oo 112, 115 Configuracién del reloj .................. 152 Estado de los temporizadores.......... 151
o 114, 116 Consumo de energfa ......cceeueueeee. 152 Estado E/S oo 150
Monitorizacién de par ........... 112 Control de la tensién .............. 105,108  EtherCAT ....cccoviiiine, 157, 174
MOtOr o gg Controlde par ............... 105,108, 166  Ethernet industrial ...........ccccco.c. 157
PT100 oo 99 Controllocal ..o 82  EXPresion .....ceevevenveneeenenenenn 136
PTC ot 91  Control por flanco .....covvvvvrcvscs. 71,83
RESEL covvessscssssssssssssssnnnnirrrnrinnn 69 gontro} R —— 728 Fecha ..c.cccoinieiiniecciccen 152
SUbLENSION oo 119 ontrol 1emMoto ......cccevveeviiniieiinennn. 71 Fl
Alimentacién de red o 47 Cos? del motor (factor de potencia) .87 ANCO teiiriereriicnrersisarersisasetsesasassesnes 71
Al COUNCELS oo 144  Freno 108
152dOra .evevereeieeecceee 43 DC o 110
Altc?rna'r ................ s 82 D de corriente inversa —............... 109
Aplicaciones y seleccion de funciones .39 paios del motor .ovveeeerene.ee. 58, 61, 86 vectorial dindmico ......c.evee..e. 109
Arranque ......... e e 105 Datos nominales .......oovveveeeeverreesrss 86  Freno DC ...ccoovvevcivinivccienenen 110
Arranque a tension reduc1c.ia """"" 163 Datos téenicos weeeeveveeeesoooccceeereerens 175  Freno de corriente inversa ...... 109, 110
Arra.nque con cargas que giran eh Declaracién de conformidad .............. 6 Frenode giro ...ccccvevrevccccnnrenccnennen 57
sentido antl.horarlo """""""""""""" 45 DefiniCIONes weeeereeeseeeereessesseeeeeeseese 8  Freno vectorial dindmico ....... 109, 110
Arranque directo, DOL ................ 105 Desbloquear ¢6digo .......cccovvvruereunce 82  Funci6n de la monitorizacién
AULOTESEL vvnnnnnvissssssssssnnnnins 95 DeSCONEXion woveeeeeevevessesesssesssen, 52, 65 AULOSEL .., 116
AULOSEL covvvrvsvnnnnniissssss 67, 115,116 Degconexién Flexible wonnnnnnenrrnrrennn, 65  Funcidn para arranque derecha/
B Descripcion ....coccevvevveeenveenneeennene. 161 izquierda ...ccocoeveveinicinciiecene 37
Baudrate oo 101 Desequilibrio de fases .......coevuuvecne. 118  Funcionamiento .....c.c....cccee..... 80, 147
Bus de campo .....eeverree 100, 157, 174 ~ Desmontajey desguace .......ccccoeennne. 7 Funcionamiento de motores en paralelo 45
Deteccién de velocidad cero ........... 129  Funcionamiento de motores unidos ....45
c DeviceNet ...coevveeveeineincerecenene. 174  Funcionamiento por encima de
Cable de motor apantallado ............. 45 Diasemana ......ccceveeeeenenrereneennn 152 1000 M eerveereeiierereeeereneenesneneeeens 45
Capacidad térmica ............. 90, 96, 148  Dimensiones .........ccceceeueeruevrueennnes 10  Fusibles semiconductores ............... 185
Caracteristicas del arrancador Directiva de baja tensién .................... 6 Fusibles y pérdidas de potencia ...... 182
PIOZIESIVO ..oovviiviiiiiniiiieiicicenie e 39  Directiva de mdquinas .......cccccoevveveneee. 6 G
Cargar valores de fbrica .................. 94  Distancias de las barras conductoras .25 , o
Centrifugadora ......ccoveveeeirnnennee. 43 DOL ..o 105 ~ Guia de configuracion ripida ......... >
Circuitos biestables ........c.coccvvvenne. 142 E H
gfcﬁzgi"fff{ﬁff_jjj;jjj;;jjj;j:j;j:jj;‘l';g E/S VIrtuales woevroerrorrsoersseesen 130 gébglmr ---------------------------- 52,71, 123
Codificacién de la referencia ... 5 Ejemplos de cableado wovveoei 35 ISTEIESIS tvinininiiiiiniiiiiineniens 131, 132
Emercencia 1 Holepattern oo 16
Comando Paro .....ccccccvevvereccnennen 123 BEMCIA ovrvrinnmnsmssssss Hora 152
Comparador ENGO204-1 1.vooevrvercrserserssensnerne 6 HOM
anal6giCo 132 ENGIB00-3 woocorercrvrenscnrcnnsnn 6 |
digital c.oooerirreiieen 135 EN61800-3-1 e D 111 T 80
tipo histéresis .......... 132,133,135  Entornos AGIESIVOS wovsremsremnrmneenseenaes 46 Indicaciones de estado ...eeevrerrsrree 51
(ipO Ventana ... 132,133,135  Entrada Logica o 138,139 Ynercia wovvovcoensersersnsnsnsene 108
Comparadores ......ccccevvvereeercrrenenn. 131 Entradaanalégica oo 120 Tnformacion de servicio ................. 154
Comparadores analdgicos ............... 131 Intensidad .....ccccovevvrreuecninnnee 147, 148
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Intensificador de par ....c.ccccceveunnee. 107
Inversién de fases .......ccceeveeveennenn. 120
J
Jog e 58, 81, 111
Tecla JOG FWD ....ccoeevverenne 53
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Digln oo 124
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Limite de intensidad ........c............. 106
Lista de comprobacién .................... 47
Lista de funciones de aplicacién ....... 41
Légica ..oovevveiiiiiiiiiiiiciee 131, 136
Légica de temporizadores ............... 140
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PTI00 oo 90
PTC i, 91
R
Rampa de par ....ccoecerreennenn 105, 106
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Refrigeracion ......c.cccocvvveveveccnnnnnes 9,10
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Tiempo en marcha .....cooceeerennnnee 151
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Transportador .......cccceeveeveveecreenennes 42
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Apéndice 1: Lista de menus

Esta es una lista de los pardmetros de menti de Emotron TSA y su configuracién de fibrica. También se afiaden los ajustes de comunicacién para los formatos de bus mds importantes.

Se pueden descargar las listas completas con los datos de comunicacién y la informacién de los juegos de pardmetros de www.cgglobal.com o de www.emotron.com.

Personalizado

Parametros de mend Ajustgs Inst. Mgdbus Formato de Formato Notas
predeterminados 5 c N.° DeviceNet | bus de campo Modbus
100 |[Ventana inicio 9999 pagina 79
110 ([1.2Linea Potencia Ele 43001 Ulnt Ulnt
120 | 2. Linea Intensidad 43002 Uint Ulint
200 |Ajuste Pral. pagina 80
210 |Operacion pagina 80
211 |Idioma English 43011 Uint Uint
212 |Selec. Motor M1 43012 Uint Ulint
215 | Control
2151 | Marcha/Paro Remoto 43015 Uint Uint
2152 [ Ctrl Jog Remoto 43008 Uint Uint
216 |Ctrl Reset Remoto+pnlct 43016 Uint Uint
217 |Func Teclas
2171 | Tel Funcién Alternar 43735 Ulint Ulint
2173 | CtrIMrchLoc PanelCtrl 43010 Uint Uint
2174 | Tcl Avance Avance 43736 Uint Ulint
2175 [ Tcl Retro. Desactivado 43737 Uint Uint
218 |Bloq.Cédigo? 0 43018 Ulnt, 1=1 Ulnt
219 |Rotacion Avance 43019 Ulnt Ulnt
21A | Nivel/Flanco Flanco 43020 Uint Uint
21C [Unidades Sl 43750 Ulnt Ulnt
21D |Bypass Ext. Desactivado 43745 Ulnt Ulint
220 | Datos Motor pagina 86
221 | Un Motor [Motor] V 43041 Largo, 1=0,1V | EInt
222 | Hz Motor 50 Hz 43042 Largo, 1=1 Hz [EInt
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Ajustes

Personalizado

Inst. Modbus

Formato de

Formato

PRIFIMEIES 6 (e predeterminados 5 c N.° DeviceNet | bus de campo Modbus poE
223 | Kw Motor [Motor] W 43043 Largo, 1=1 W |EInt
224 [ In Motor [Motor] A 43044 Largo, 1=0,1 A | EInt
225 | Rpm Motor [Motor] rpm 43045 Uint, 1=1 rpm | Uint
226 |Polos Motor [Motor] 43046 Largo, 1=1 Elnt
227 |[Cos¢p Motor [Motor] 43047 Largo,1=0,01 |EInt
228 |[Vent. Motor Propia 43048 Uint Uint
230 |Prot. Motor pagina 88
231 |Alrm It Mot
2311 |AcAl It M Dsc Suave 43061 Ulnt Ulnt
2312 | Int 12t Mot 100 % 43062 Largo, 1=1% |EInt
2313 | Clasel?tMot 10 43758 Uint Uint
2314 [ Nvl Térmico 31021 Largo, 1=0,1 % | EInt
232 | Alarma PT100
2321 | AcAl PT100 Inactiva 43064 Ulnt Ulnt
2322 | Clase Motor F 140 °C 43065 Uint Uint
2323 | Entra. PT100 PT100 1-3 43761 Ulint Ulnt
233 |Alarma PTC
2331 | AcAl PTC Inactiva 43762 Ulnt Ulnt
2332 | EntradasPTC PB-PTC 43763 Ulint Ulnt
234 |LimArranques
2341 | AcAl LimArr Inactiva 43751 Uint Uint
2342 | Arranques/H 10 43752 Uint, 1=1 Uint
2343 | T.entre Arr Desactivado 43753 Ulnt, 1=1 min | Uint
2344 | T.prox.Arr min 43754 Ulnt, 1=1 min |[Ulnt
235 | AcAl PérFase Dsc Normal 43755 Uint Ulint
236 |[AcAlLim.Int Dsc Normal 43756 Uint Uint
240 | Ctrl Bancos pagina 95
241 |Slc N° Banco A 43022 Ulint Ulint
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Ajustes

Personalizado

Inst. Modbus

Formato de

Formato

PRIFIMEIES 6 (e predeterminados 5 c N.° DeviceNet | bus de campo Modbus poE
242 | Copiar Banco A>B 43021 Uint Uint
243 |Val.>Fabrica A 43023 Uint Ulnt
244 | Copia a Pnl No copiar 43024 Uint Uint
245 |Cargad Pnl No copiar 43025 Uint Uint
250 |Autoreset pagina 95
251 |IntentosArst
2511 [ N° Intentos Desactivado 43071 Uint, 1=1 Ulint
2512 | Arst Actual 0 43069 Ulnt, 1=1 Uint
252 | Arst ProtMot
2521 | Motor 17t Desactivado 43073 Largo, 1=1s Eint
2522 | PT100 Desactivado 43078 Largo, 1=1s Elnt
2523 | PTC Desactivado 43084 Largo, 1=1s Eint
2524 | Rotor Blog. Desactivado 43086 Largo, 1=1s Eint
2525 [ Lim Intens. Desactivado 43772 Largo, 1=1s Elnt
253 |[Error Com Desactivado 43089 Largo, 1=1s Elnt
254 | ArstProtPrcs
2541 | Alarma Max. Desactivado 43093 Largo, 1=1s Eint
2542 [ PrAlrm Max. Desactivado 43099 Largo, 1=1s Eint
2543 | PrAlrm Min. Desactivado 43070 Largo, 1=1s Eint
2544 | Alarma Min. Desactivado 43091 Largo, 1=1s Eint
2549 [ Alarma Ext1 Desactivado 43080 Largo, 1=1s Elnt
254A [ Alarma Ext2 Desactivado 43097 Largo, 1=1s Eint
255 | Prot.Unidad
2551 [ SobreTemp. Desactivado 43072 Largo, 1=1s Eint
2552 | Lim Arrang. Desactivado 43771 Largo, 1=1s Eint
256 |Fallo Red
2561 | FaseEntrada Desactivado 43773 Largo, 1=1s |EInt
2562 [ Des.Tension Desactivado 43096 Largo, 1=1s Eint
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Ajustes

Personalizado

Inst. Modbus

Formato de

Formato

PRIFIMEIES 6 (e predeterminados 5 c N.° DeviceNet | bus de campo Modbus poE
2563 | SobreTen. Desactivado 43077 Largo, 1=1s Elnt
2564 | Sub Tension Desactivado 43088 Largo, 1=1s Eint
260 |Com. Serie pagina 100
261 |[Tipo Com. RS232 43031 Uint Uint
262 [Modbus RTU
2621 | Baudrate 9600 43032 Ulnt Ulnt
2622 | Direccion 1 43033 Ulnt, 1=1 Ulnt
263 | Fieldbus
2631 | Direccion 62 43034 Uint, 1=1 Ulnt
2632 | Modo ProcDa Basico 43035 Uint Uint
2633 | Leer/escri. Leer/escri. 43036 Uint Ulnt
2634 | ValAdicProc 0 43039 Ulnt, 1=1 Uint
264 | Error com pagina 101
2641 [ AcAl ErrCom Inactiva 43037 Uint Uint
2642 | TiempErrCom 0,5s 43038 Largo, 1=0,1s | EInt
265 |Ethernet pagina 102
2651 | IP Address 0.0.0.0 42701 Uint, 1=1 Ulnt
0.0.0.0 42702 Uint, 1=1 Uint
0.0.0.0 42703 Ulnt, 1=1 Ulnt
0.0.0.0 42704 Uint, 1=1 Ulnt
2652 | MAC Address 000000000000 42705 Uint, 1=1 Ulnt
000000000000 42706 Ulnt, 1=1 Ulnt
000000000000 42707 Ulnt, 1=1 Ulnt
000000000000 42708 Uint, 1=1 Ulnt
000000000000 42709 Ulnt, 1=1 Ulnt
000000000000 42710 Uint, 1=1 Uint
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Ajustes

Personalizado

Inst. Modbus

Formato de

Formato

PRIFIMEIES 6 (e predeterminados 5 c N.° DeviceNet | bus de campo Modbus poE
2653 | Subnet Mask 0.0.0.0 42711 Uint, 1=1 Ulnt
0.0.0.0 42712 Uint, 1=1 Uint
0.0.0.0 42713 Ulnt, 1=1 Ulnt
0.0.0.0 42714 Ulnt, 1=1 Ulnt
2654 | Gateway 0.0.0.0 42715 Uint, 1=1 Ulnt
0.0.0.0 42716 Uint, 1=1 Uint
0.0.0.0 42717 Uint, 1=1 Uint
0.0.0.0 42718 Ulnt, 1=1 Ulnt
2655 | DHCP Desactivado 42719 Uint Uint
266 | FB Signal pagina 102
2661 | FB Signal 1 0 42801 Ulnt, 1=1 Ulnt
2662 | FB Signal 2 0 42802 Ulnt, 1=1 Ulnt
2663 | FB Signal 3 0 42803 Ulnt, 1=1 Ulnt
2664 | FB Signal 4 0 42804 Uint, 1=1 Uint
2665 | FB Signal 5 0 42805 Ulnt, 1=1 Ulnt
2666 | FB Signal 6 0 42806 Ulnt, 1=1 Ulnt
2667 |FB Signal 7 0 42807 Uint, 1=1 Ulnt
2668 | FB Signal 8 0 42808 Ulnt, 1=1 Ulnt
2669 | FB Signal 9 0 42809 Uint, 1=1 Ulnt
266A | FB Signal10 0 42810 Ulnt, 1=1 Ulnt
2668B | FB Signalll 0 42811 Uint, 1=1 Ulnt
266C | FB Signal12 0 42812 Uint, 1=1 Uint
266D | FB Signal13 0 42813 Ulnt, 1=1 Ulnt
266E | FB Signall4 0 42814 Ulnt, 1=1 Ulnt
266F |FB Signallb 0 42815 Ulnt, 1=1 Ulnt
266G | FB Signal16 0 42816 Uint, 1=1 Uint
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Ajustes

Personalizado

Inst. Modbus

Formato de

Formato

PRIFIMEIES 6 (e predeterminados 5 c N.° DeviceNet | bus de campo Modbus poE
269 |Estado FB pagina 102
2691 | TipoTarjeta 31081 Uint, 1=1 Uint
2692 [ SUP-bit 31082 Ulnt, 1=1 Ulnt
2693 | Estado FB 31083 Ulnt, 1=1 Uint
2694 [ N°Serie FB 31084 Uint, 1=1 Ulnt
2695 | VerFirmware 31085 Uint, 1=1 Uint
2696 | Errores CRC 31086 Uint, 1=1 Ulint
2697 | Errores MSG 31087 Ulnt, 1=1 Uint
2698 [ TOUT ctr 31088 Ulnt, 1=1 Ulnt
2699 | FB Input 31089 Ulnt, 1=1 Ulnt
269A | FB Output 31090 Uint, 1=1 Uint
269B | UltimoN°Ins 31091 Ulnt, 1=1 Uint
300 |[Proceso pagina 103
310 | Aist/Vis Ref 31002 I(;(?LiouyltjézNotas Elnt é;)%g(;jé:gér:r;%’s%ecygel[;gé]
320 |Ajst Proceso
321 | Func Proceso Desactivado 43302 Uint Uint
322 | Unidad Prcs Desactivado 43303 Uint Uint
323 ([Unidad Usr 0 43304 Ulint Ulnt
43305 Uint Uint
43306 Uint Ulnt
43307 Ulnt Ulnt
43308 Ulnt Ulnt
43309 Uint Uint
324 | Vvalor Min. 0 43310 tzggsz,lt?Notas Elnt éj)%g(igﬁnr parj]:;s%e(ysj,ei[;gé]
325 |Valor Max. 10 43311 Largo, 1= Elnt 120,001, 1rpm, 1%, 1 °C,

consulte Notas

0,001 segun ajuste de [322]
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Ajustes

Personalizado

Inst. Modbus

Formato de

Formato

PRIFIMEIES 6 (e predeterminados 5 c N.° DeviceNet | bus de campo Modbus poE
330 |Arranque pagina 105
331 | ModoArranque | Ctrl par lin 43701 Uint, 1=1 Uint
332 [Parinicial 10 % 43702 Uint, 1=1 % Uint
333 | Par FinalArr 150 % 43703 Ulnt, 1=1 % Uint
334 (Ten.lnicial 30% 43704 Ulnt, 1=1 % Uint
335 |Lim Intens. Desactivado 43705 Uint, 1=1 % Uint
336 | Tiempo Atr. 10s 43706 Uint, 1=1s Uint
337 |Aumento Par
3371 | AP Lim.Int. Desactivado 43707 Uint, 1=1 % Uint
3372 | AP Tiempo 1s 43708 Uint, 1=0,1s |Uint
340 |Paro pagina 108
341 |Modo paro Eje Libre 43721 Uint, 1=1 Uint
342 | ParFinalParo 0% 43722 Uint, 1=1 % Uint
343 ([BajarNviTen. 100 % 43723 Ulnt, 1=1 % Ulnt
344 | Modo Freno Vect.Dinam 43724 Ulnt, 1=1 Uint
345 | Tiempo Paro 10s 43725 Uint, 1=1s Ulnt
346 |Rtrd Freno 0,5s 43726 Uint, 1=0,001 g Uint
347 | Fuerza Freno 50 % 43727 Uint, 1=1 % Uint
348 | Fuerza Fr.DC 30% 43728 Uint, 1=1 % Uint
349 [CmbaFr.DC 30% 43729 Ulnt, 1=1 % Ulnt
34A | TmpFrz Freno Desactivado 43730
350 |Jog pagina 111
351 |VelJogAvan. 10 % 43731 Uint, 1=1% Uint
352 | Vel.JogRetro 10 % 43732 Uint, 1=1 % Ulnt
353 |Rel.Rampalog |0,2s/% 43734 Uint, 1=0,1 s/ Uint
400 |[Lim.Par/Prot pagina 112
410 |[LimitadorPar
411 |Alarma Max
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4111 | Ac.Alrm Max Sin accion 43775 Uint Ulint
4112 [ NvlAIrmMax. 116 % 43776 Largo, 1=1% |EInt
4113 | RtrdAlrmMax 0,5s 43330 Largo, 1=0,1s | EInt
412 | PrAlrm Max. pagina 113
4121 | AcPrAlrmMax Sin accion 43777 Uint Ulint
4122 [ NvIPrAlrmMx 108 % 43778 Largo, 1=1% | EInt
4123 | RtrPrAlIrmMx 0,5s 43331 Largo, 1=0,1s | EInt
413 | PrAlrm Min.
4131 | AcPrAlrmMin Sin accion 43779 Uint Ulint
4132 [ NvIPrAlIrmMn 92 % 43742 Largo, 1=1% | EInt
4133 | RtrPrAlrmMn 0,5s 43332 Largo, 1=0,1s | EInt
414 | Alarma Min pagina 114
4141 | Ac.Alrm Min Sin accion 43743 Uint Ulint
4142 [ NvIAIrmMin. 84 % 43744 Largo, 1=1% | EInt
4143 [ RtrdAlrmMin 0,5s 43333 Largo, 1=0,1s | EInt
416 |Rtrd Arrang. 10s 43324 Largo, 1=1s Eint
417 | Autoset
4171 | MarAlrmMax. 16 % 43326 Largo, 1=1% [EInt
4172 | MarPrAlrmMx 8 % 43327 Largo, 1=1% |EInt
4173 [ MarPrAlrmMn 8% 43328 Largo, 1=1% |EInt
4174 [ MarAlrmMin. 16 % 43329 Largo, 1=1% |EInt
4175 | AutosetAlrm No 43334 Uint Uint
4176 | Par Normal Desactivado 43335 Uint, 1=1 Ulnt
420 | Prot Proceso pagina 117
421 |Alarma Ext.
4211 | AcAlrm Ext1 Desc. Forzada 43081 Uint Uint
4212 [AcAlrm Ext2 Desc. Forzada 43764 Ulint Ulint
422 | Rotor Blog.
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4221 | AcAl Rot BI Sin accion 43362 Uint Ulint
4222 | Tmp RotorBI 50s 43757 Uint, 1=0,1s |Uint
4223 | Int.RotorBI 480 % 43759 Uint, 1=1 % Uint
430 |Prot Red pagina 118
431 [Des.Tension
4311 | AcAl DesTen Sin accion 43765 Uint Uint
4312 | Nivel Deseq 10 % 43560 Uint, 1=1 % Uint
4313 | Rtrd DesTen 1s 43561 Uint, 1=1s Ulnt
432 |Sobre Ten.
4321 | AcAlSobreT. Sin accion 43766 Uint Uint
4322 | Nvl SobreT. 115 % 43562 Uint, 1=1 % Uint
4323 | RtrdSobreT. 1s 43563 Uint, 1=1s Uint
433 [Sub Tension
4331 | AcAl SubTen Sin accion 43767 Uint Ulint
4332 | Nvl SubTen. 85 % 43564 Uint, 1=1 % Uint
4333 | Rtrd SubTen 1s 43565 Uint, 1=1s Uint
434 |Invers.Fase
4341 | AcAl |.Fase Sin accion 43768 Uint Uint
4342 [ SecuenFases L123 43566 1=1
500 |[E/S pagina 120
510 |Entradas Ana pagina 120
511 ([Func. Anin Val Proceso 43201 Uint Uint
512 [Ajuste Anin 4-20 mA 43202 Uint Uint
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513 |Anin Avan.
5131 | Min. Anin 4mA 43203 Largo,1=0,01 |EInt
5132 | Max. Anin 20 mA 43204 Largo,1=0,01 |EInt
5134 | FcMin Anin Min 43206 Ulnt Ulnt
_ 1=0,001, 1 rpm, 1 %, 1 °C,
5135 |valMinAnin |0 43541 Largo, 1= Elnt 0,001
consulte Notas segln ajuste de [322]
5136 | FcMax Anlin Max 43207 Ulnt Uint
1=0,001, 1 rpm, 1 %, 1 °C,
5137 |valMaxAnin |0 43551 tz:altle:Notas Elnt 0,001
segln ajuste de [322]
5139 | FiltroAnin 01s 43209 éargo’ 120,002 g1y
513A | Activ.Anin On 43210 Ulint Ulint
520 |Entradas Dig pagina 123
521 |Digln 1 Marcha adelante 43241 Uint Uint
522 | Digln 2 Paro 43242 Uint Uint
523 |[Digln 3 Ajst Ctrl 1 43243 Uint Uint
524 |Digln 4 Reset 43244 Ulnt Ulint
529 ([B1Digln1 Desactivado 43501 Uint Uint
52A |T1 Digln 2 Desactivado 43502 Ulint Ulnt
52B |T1 Digin 3 Desactivado 43503 Uint Uint
52C |T2Digin 1 Desactivado 43504 Uint Uint
52D |[T2 Digln 2 Desactivado 43505 Uint Uint
52E |T2Digln 3 Desactivado 43506 Ulint Ulnt
530 |Salidas Ana pagina 125
531 |Func AnOut Intensidad 43251 Ulint Uint
532 [AjusteAnOut 4-20 mA 43252 Ulnt Ulnt
533 |AnOut Avan.




€1¥70-086S5-T0 uoiiewaoiny 7 seAld DO

10C

Ajustes

Personalizado

Inst. Modbus

Formato de

Formato

FETETETES EL2 e predeterminados 5 c N.° DeviceNet | bus de campo Modbus Notas
5331 | Min. AnOut 4mA 43253 Largo,1=0,01 |EInt
5332 [ Max. AnOut 20 mA 43254 Largo,1=0,01 |EInt
5334 | FcMinAnOut Min 43256 Uint Ulnt
5335 | Vainanout_ |0 49545 | o ienotes |B™ |50 0,001 sckin iuste de 1352
5336 | FcMaxAnQut Max 43257 Ulint Ulnt
5337 | ValaxknOut |0 49555 | o ienotes |B™ |50 0,001 sekim luste de 1352
550 |Relés pagina 127
551 |Relé 1 Funcionamiento 43273 Ulint Uint
552 |Relé 2 Desactivado 43274 Ulnt Ulnt
553 |[Relé 3 Desconexion 43275 Ulnt Ulnt
554 |T1Relel Desactivado 43511 Ulint Ulint
555 |T1Relé 2 Desactivado 43512 Uint Uint
556 [T1Relé3 Desactivado 43513 Ulint Uint
557 [T2Relé 1 Desactivado 43514 Ulnt Ulnt
558 |T2Relé 2 Desactivado 43515 Ulint Ulint
559 |T2Relé 3 Desactivado 43516 Uint Uint
55D |Relé Avan.
55D1 [ Modo Relé 1 N.O 43276 Ulnt Ulnt
55D2 | Modo Relé 2 N.O 43277 Ulnt Uint
55D3 [ Modo Relé 3 N.O 43278 Ulnt Ulnt
55D4 | Modo T1R1 N.O 43521 Uint Uint
55D5 | Modo T1R2 N.O 43522 Uint Uint
55D6 | Modo T1R3 N.O 43523 Ulnt Uint
55D7 [ Modo T2R1 N.O 43524 Ulnt Ulnt
55D8 [ Modo T2R2 N.O 43525 Uint Uint
55D9 [ Modo T2R3 N.O 43526 Ulnt Ulnt
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560 | Virtual E/S pagina 130
561 |[Destino VES1 Desactivado 43281 Uint Uint
562 |Fuente VES1 Desactivado 43282 Ulint Ulnt
563 [Destino VES2 Desactivado 43283 Uint Uint
564 |Fuente VES2 Desactivado 43284 Uint Ulint
565 | Destino VES3 Desactivado 43285 Uint Uint
566 |Fuente VES3 Desactivado 43286 Ulint Ulnt
567 |Destino VES4 Desactivado 43287 Uint Uint
568 |Fuente VES4 Desactivado 43288 Uint Ulint
569 | Destino VES5 Desactivado 43289 Uint Uint
56A |Fuente VES5 Desactivado 43290 Uint Ulnt
56B | Destino VES6 Desactivado 43291 Ulnt Uint
56C | Fuente VES6 Desactivado 43292 Ulint Ulint
56D [ Destino VES7 Desactivado 43293 Uint Uint
B56E |Fuente VES7 Desactivado 43294 Ulint Ulnt
56F |[Destino VES8 Desactivado 43295 Uint Uint
56G | Fuente VES8 Desactivado 43296 Uint Ulint
600 |Légica/Timer pagina 131
610 |[Comparadores
611 [Ajuste CA1
6111 | Valor CA1 Intensidad 43400 Uint Uint
. Largo, 1= 1W, O,:l.Hz, 0,1A,0,1V,1rpm, 1
6112 | Nivel H CA1 30 43401 consulte Notas Elnt %, 0’,1 .C, 1 kWh, 1 h 0 0,001
segun ajuste de [322]
. Largo, 1= 1w, O,%Hz, 0,1A,0,12V,1rpm, 1
6113 | Nivel L CA1 20 43402 consulte Notas Elnt %, Q,l .C, 1 kWh, 1 h 0 0,001
segln ajuste de [322]
6114 [ Tipo CA1 Histéresis 43403 Uint Uint




€1¥70-086S5-T0 uoiiewaoiny 7 seAld DO

€0¢

Ajustes

Personalizado

Inst. Modbus

Formato de

Formato

PRIFIMEIES 6 (e predeterminados 5 c N.° DeviceNet | bus de campo Modbus poE
6116 | Rtrd SetCA1 00:00:00 43405 Ulnt, 1=1h Ulnt
43406 Uint, 1=1m Uint
43407 Uint, 1=0,1s |Uint
6117 | Rtrd RstCA1 00:00:00 43408 Ulnt, 1=1h Ulnt
43409 Ulnt, 1=1m Ulnt
43410 Uint, 1=0,1s |Uint
6118 | Val.Tmr CA1 00:00:00 42600 Ulnt, 1=1h Ulnt
42601 Ulnt, 1=1m Ulnt
42602 Uint, 1=0,1s |Uint
612 |Ajuste CA2 pagina 135
6121 | Valor CA2 Intensidad 43411 Uint Uint
. Largo, 1= 1w, O,% Hz,0,1A,0,1V,1rpm, 1
6122 | Nivel H CA2 30 43412 consulte Notas Elnt %, Q,l .C, 1 kWh, 1 h 0 0,001
segln ajuste de [322]
. Largo, 1= 1W, O,:l. Hz,0,1A,0,1V,1rpm, 1
6123 [ Nivel L CA2 20 43413 consulte Notas Elnt %, 0’,1 .C, 1 kWh, 1 h 00,001
segun ajuste de [322]
6124 | Tipo CA2 Histéresis 43414 Uint Uint
6126 | Rtrd SetCA2 00:00:00 43416 Ulnt, 1=1h Ulnt
43417 Uint, 1=1m Uint
43418 Ulnt, 1=0,1s |Uint
6127 | Rtrd RstCA2 00:00:00 43419 Ulnt, 1=1h Ulnt
43420 Ulnt, 1=1m Ulnt
43421 Uint, 1=0,1s |Uint
6128 | Val.Tmr CA2 00:00:00 42603 Ulnt, 1=1h Ulnt
42604 Ulnt, 1=1m Ulnt
42605 Uint, 1=0,1s |Uint
613 |Ajuste CA3 pagina 135
6131 | Valor CA3 Intensidad 43422 Ulnt Ulnt
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B ©
Largo. 1= 1W,0,1Hz,0,1A,0,1V,1rpm, 1
6132 | Nivel H CA3 30 43423 go, EInt %, 0,1 °C, 1 kWh, 1 h 0 0,001
consulte Notas S
segun ajuste de [322]
Largo. 1= 1W,0,1Hz 0,1A,0,1V,1rpm, 1
6133 | Nivel L CA3 20 43424 go, Elnt %, 0,1 °C, 1 kWh, 1 h 0 0,001
consulte Notas P
segln ajuste de [322]
6134 [ Tipo CA3 Histéresis 43425 Uint Uint
6136 | Rtrd SetCA3 00:00:00 43427 Ulnt, 1=1h Ulint
43428 Uint, 1=1 m Ulnt
43429 Uint, 1=0,1s |Uint
6137 | Rtrd RstCA3 00:00:00 43430 Uint, 1=1h Uint
43431 Ulnt, 1=1m Ulint
43432 Uint, 1=0,1s |Uint
6138 | Val.Tmr CA3 00:00:00 42606 Uint, 1=1h Uint
42607 Uint, 1=1m Uint
42608 Uint, 1=0,1s |Uint
614 |Ajuste CA4 pagina 135
6141 | Valor CA4 Intensidad 43433 Uint Ulnt
Largo. 1= 1W,0,1Hz,0,1A,0,1V,1rpm, 1
6142 | Nivel H CA4 30 43434 g0, EInt %, 0,1 °C, 1 kWh, 1 h 0 0,001
consulte Notas L
segun ajuste de [322]
Largo. 1= 1W,0,1Hz 0,1A,0,1V,1rpm, 1
6143 | Nivel L CA4 20 43435 go, Elnt %, 0,1 °C, 1 kWh, 1 h 0 0,001
consulte Notas B
segun ajuste de [322]
6144 | Tipo CA4 Histéresis 43436 Uint Uint
6146 | Rtrd SetCA4 00:00:00 43438 Uint, 1=1h Uint
43439 Uint, 1=1m Ulnt
43440 Uint, 1=0,1s |Uint
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6147 | Rtrd RstCA4 00:00:00 43441 Ulnt, 1=1h Ulnt
43442 Uint, 1=1'm Uint
43443 Uint, 1=0,1s |Uint
6148 [ Val.Tmr CA4 00:00:00 42609 Ulnt, 1=1h Ulnt
42610 Ulnt, 1=1m Ulnt
42611 Uint, 1=0,1s |Uint
615 |Ajuste CD1 pagina 135
6151 (CD1 Funcionamiento 43444 Uint Uint
6152 | Rtrd SetCD1 00:00:00 43445 Ulnt, 1=1h Uint
43446 Uint, 1=1m Uint
43447 Ulnt, 1=0,1s [UInt
6153 | Rtrd RstCD1 00:00:00 43448 Ulnt, 1=1h Ulnt
43449 Ulnt, 1=1m Ulnt
43450 Uint, 1=0,1s |Uint
6154 |Val.Tmr CD1 00:00:00 42612 Ulnt, 1=1h Ulnt
42613 Ulnt, 1=1m Ulnt
42614 Uint, 1=0,1s |Uint
616 |Ajuste CD2 pagina 136
6161 [CD2 Digln 1 43451 Ulnt Ulnt
6162 | Rtrd SetCD2 00:00:00 43452 Ulnt, 1=1h Ulnt
43453 Ulnt, 1=1m Ulnt
43454 Uint, 1=0,1s |Uint
6163 | Rtrd RstCD2 00:00:00 43455 Ulnt, 1=1h Ulnt
43456 Ulnt, 1=1m Ulnt
43457 Uint, 1=0,1s |Uint
6164 | Val.Tmr CD2 00:00:00 42615 Uint, 1=1h Uint
42616 Ulnt, 1=1m Uint
42617 Ulnt, 1=0,1s [UInt
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617 |[Ajuste CD3 pagina 136
6171 |CD3 Desconexion 43458 Ulnt Ulnt
6172 | Rtrd SetCD3 00:00:00 43459 Ulnt, 1=1h Ulnt

43460 Ulnt, 1=1m Uint
43461 Uint, 1=0,1s |Uint
6173 | Rtrd RstCD3 00:00:00 43462 Ulnt, 1=1h Ulnt
43463 Ulnt, 1=1m Ulint
43464 Uint, 1=0,1s |Uint
6174 |Val.Tmr CD3 00:00:00 42618 Ulnt, 1=1h Ulnt
42619 Uint, 1=1m Uint
42620 Uint, 1=0,1s |Uint
618 |Ajuste CD4 pagina 136
6181 |CD4 Preparado 43465 Uint Uint
6182 | Rtrd SetCD4 00:00:00 43466 Ulnt, 1=1h Ulnt
43467 Uint, 1=1m Ulnt
43468 Uint, 1=0,1s |Uint
6183 | Rtrd RstCD4 00:00:00 43469 Ulnt, 1=1h Ulnt
43470 Uint, 1=1m Uint
43471 Ulnt, 1=0,1s [UInt
6184 | Val.Tmr CD4 00:00:00 42621 Ulnt, 1=1h Ulnt
42622 Ulnt, 1=1m Ulnt
42623 Uint, 1=0,1s |Uint
620 |Logica pagina 136
621 |Loégica 1
6211 | ExpresionLl ((1.2).3).4 43472 Uint Ulnt
6212 |Entradal L1 CAl 43473 Uint Uint
6213 | Oper.1 L1 & 43474 Uint Uint
6214 |Entrada2 L1 1A2 43475 Uint Uint
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6215 |Oper.2 L1 & 43476 Ulnt Ulint
6216 | Entrada3 L1 CA3 43477 Ulint Ulnt
6217 [Oper.3 L1 & 43478 Uint Uint
6218 | Entrada4 L1 CA4 43479 Uint Ulint
6219 | Rtrd Set L1 00:00:00 43480 Ulnt, 1=1h Ulint

00:00:00 43481 Uint, 1=1m Uint
00:00:00 43482 Uint, 1=0,1s |Uint
621A | Rtrd Rst L1 43483 Ulnt, 1=1h Ulnt
43484 Ulnt, 1=1m Ulint
43485 Ulnt, 1=0,1s [UInt
621B | Val.Tmr L1 42624 Ulnt, 1=1h Uint
42625 Ulnt, 1=1m Uint
42626 Ulnt, 1=0,1s [UInt

622 |Lobgica 2 pagina 140
6221 | ExpresionL2 ((1.2).3).4 43486 Uint Uint
6222 | Entradal L2 CA1 43487 Uint Ulint
6223 | Oper.1 L2 & 43488 Ulnt Ulint
6224 | Entrada2 L2 1A2 43489 Uint Ulint
6225 | Oper.2 L2 & 43490 Ulnt Uint
6226 | Entrada3 L2 CA1 43491 Uint Uint
6227 | Oper.3 L2 & 43492 Ulnt Ulint
6228 | Entrada4 L2 1A2 43493 Uint Ulint
6229 | Rtrd Set L2 00:00:00 43494 Ulnt, 1=1h Ulint
43495 Ulnt, 1=1m Ulnt
43496 Ulnt, 1=0,1s [UInt
622A | Rtrd Rst L2 00:00:00 43497 Ulnt, 1=1h Ulint
43498 Ulnt, 1=1m Ulint
43499 Ulnt, 1=0,1s [UInt
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622B | Val.Tmr L2 00:00:00 42627 Ulnt, 1=1h Ulint
42628 Ulnt, 1=1m Ulint
42629 Uint, 1=0,1s [UInt
623 |Logica 3 pagina 140
6231 | ExpresionlL3 ((1.2).3).4 43780 Ulnt Ulnt
6232 | Entradal L3 CA1 43781 Ulint Ulnt
6233 | Oper.1 L3 & 43782 Ulnt Ulint
6234 | Entrada2 L3 1A2 43783 Uint Uint
6235 | Oper.2 L3 & 43784 Ulnt Ulint
6236 | Entrada3 L3 CA3 43785 Uint Ulint
6237 | Oper.3 L3 & 43786 Ulnt Uint
6238 | Entrada4 L3 CA4 43787 Uint Ulint
6239 | Rtrd Set L3 00:00:00 43788 Ulnt, 1=1h Ulint
43789 Uint, 1=1m Uint
43790 Uint, 1=0,1s [UInt
623A | Rtrd Rst L3 00:00:00 43791 Ulnt, 1=1h Ulnt
43792 Ulnt, 1=1m Ulint
43793 Ulnt, 1=0,1s [UInt
623B | Val.Tmr L3 00:00:00 42630 Uint, 1=1h Uint
42631 Ulnt, 1=1m Ulnt
42632 Ulnt, 1=0,1s [UInt
624 |Logica 4 pagina 140
6241 | ExpresionL4 ((1.2).3).4 43794 Uint Uint
6242 | Entradal L4 CA1 43795 Uint Ulint
6243 | Oper.1 L4 & 43796 Ulnt Ulint
6244 | Entrada2 L4 1A2 43797 Uint Ulnt
6245 | Oper.2 L4 & 43798 Ulnt Uint
6246 | Entrada3 L4 CA1 43799 Uint Uint
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6247 |Oper.3 L4 & 43800 Ulnt Ulnt
6248 | Entrada4 L4 1A2 43801 Uint Uint
6249 [Rtrd Set L4 00:00:00 43802 Ulnt, 1=1h Ulnt

43803 Ulnt, 1=1m Uint
43804 Uint, 1=0,1s |Uint
624A Rtrd Rst L4 00:00:00 43805 Ulnt, 1=1h Ulnt
43806 Ulnt, 1=1m Ulint
43807 Uint, 1=0,1s [UInt
624B | Val.Tmr L4 00:00:00 42633 Uint, 1=1h Ulnt
42634 Uint, 1=1m Uint
42635 Uint, 1=0,1s |Uint
630 |Timers pagina 140
631 |Timerl
6311 | Dspr Timerl Desactivado 43808 Uint Uint
6312 | Modo Timerl Retardo 43809 Ulint Ulint
6313 | Rtrd Timerl 00:00:00 43810 Uint, 1=1h Uint
43811 Ulnt, 1=1m Ulnt
43812 Uint, 1=0,1s |Uint
6314 | T1 Timerl 00:00:00 43813 Ulnt, 1=1h Ulnt
43814 Ulnt, 1=1m Uint
43815 Uint, 1=0,1s |Uint
6315 [ T2 Timerl 00:00:00 43816 Uint, 1=1h Uint
43817 Uint, 1=1 m Ulnt
43818 Uint, 1=0,1s |Uint
6316 | ValorTimerl 00:00:00 42636 Uint, 1=1h Ulnt
42637 Uint, 1=1m Uint
42638 Ulnt, 1=0,1s |Uint
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632 |Timer2 pagina 142
6321 | Dspr Timer2 Desactivado 43819 Uint Uint
6322 | Modo Timer2 Retardo 43820 Ulint Ulint
6323 | Rtrd Timer2 00:00:00 43821 Uint, 1=1h Uint

43822 Ulnt, 1=1m Ulint
43823 Uint, 1=0,1s |Uint
6324 | T1 Timer2 00:00:00 43824 Ulnt, 1=1h Ulnt
43825 Ulnt, 1=1m Ulnt
43826 Ulnt, 1=0,1s [UInt
6325 [ T2 Timer2 00:00:00 43827 Uint, 1=1h Uint
43828 Ulnt, 1=1m Ulint
43829 Ulnt, 1=0,1s [UInt
6326 | ValorTimer2 00:00:00 42639 Ulnt, 1=1h Ulint
42640 Uint, 1=1m Uint
42641 Ulnt, 1=0,1s [UInt
633 |Timer3 pagina 142
6331 [ Dspr Timer3 Desactivado 43830 Uint Uint
6332 | Modo Timer3 Retardo 43831 Uint Uint
6333 | Rtrd Timer3 00:00:00 43832 Ulnt, 1=1h Ulint
43833 Ulnt, 1=1m Ulnt
43834 Ulnt, 1=0,1s [UInt
6334 [T1 Timer3 00:00:00 43835 Ulnt, 1=1h Ulnt
43836 Ulnt, 1=1m Ulint
43837 Uint, 1=0,1s [UInt
6335 T2 Timer3 00:00:00 43838 Ulnt, 1=1h Ulnt
43839 Uint, 1=1m Uint
43840 Ulnt, 1=0,1s |Uint
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6336 | ValorTimer3 00:00:00 42642 Uint, 1=1h Ulnt
42643 Uint, 1=1m Uint
42644 Ulnt, 1=0,1s [UInt
634 |Timer4 pagina 142
6341 | Dspr Timer4d Desactivado 43841 Uint Uint
6342 | Modo Timer4 Retardo 43842 Uint Uint
6343 | Rtrd Timer4 00:00:00 43843 Ulnt, 1=1h Ulint
43844 Ulnt, 1=1m Ulnt
43845 Uint, 1=0,1s |Uint
6344 [ T1 Timer4 00:00:00 43846 Uint, 1=1h Uint
43847 Uint, 1=1m Ulnt
43848 Uint, 1=0,1s |Uint
6345 (T2 Timer4 00:00:00 43849 Uint, 1=1h Ulnt
43850 Uint, 1=1m Uint
43851 Ulnt, 1=0,1s |Uint
6346 | ValorTimer4 00:00:00 42645 Uint, 1=1h Uint
42646 Ulnt, 1=1m Ulnt
42647 Uint, 1=0,1s |Uint
640 |Basculas pagina 142
641 |Basculal
6411 | Modo Bscl1 Reset 43852 Uint Ulint
6412 | Set Bscl1 Desactivado 43853 Uint Uint
6413 | Rst Bscll Desactivado 43854 Ulint Ulint
6414 | Rtrd Set B1 00:00:00 43855 Ulnt, 1=1h Ulnt
43856 Ulnt, 1=1m Ulnt
43857 Uint, 1=0,1s |Uint
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6415 | Rtrd Rst B1 00:00:00 43858 Ulnt, 1=1h Ulnt
43859 Uint, 1=1m Uint
43860 Uint, 1=0,1s |Uint
6416 | Val.Tmr B1 00:00:00 42648 Uint, 1=1h Ulnt
42649 Ulnt, 1=1m Ulnt
42650 Uint, 1=0,1s |Uint
642 |Bascula 2 pagina 144
6421 | Modo Bscl2 Reset 43861 Uint Uint
6422 | Set Bscl2 Desactivado 43862 Ulint Uint
6423 [ Rst Bscl2 Desactivado 43863 Uint Uint
6424 Rtrd Set B2 00:00:00 43864 Ulnt, 1=1h Ulnt
43865 Ulnt, 1=1m Uint
43866 Uint, 1=0,1s |Uint
6425 [ Rtrd Rst B2 00:00:00 43867 Ulnt, 1=1h Ulnt
43868 Ulnt, 1=1m Uint
43869 Uint, 1=0,1s |Uint
6426 | Val.Tmr B2 00:00:00 42651 Ulnt, 1=1h Ulnt
42652 Uint, 1=1m Uint
42653 Uint, 1=0,1s |Uint
643 |Bascula 3 pagina 144
6431 [ Modo Bscl3 Set 43870 Ulnt Ulnt
6432 | Set Bscl3 Desactivado 43871 Uint Uint
6433 | Rst Bscl3 Desactivado 43872 Ulint Ulint
6434 | Rtrd Set B3 00:00:00 43873 Ulnt, 1=1h Ulnt
43874 Ulnt, 1=1m Ulnt
43875 Uint, 1=0,1s |Uint
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6435 | Rtrd Rst B3 00:00:00 43876 Ulnt, 1=1h Ulnt
43877 Uint, 1=1m Uint
43878 Uint, 1=0,1s |Uint
6436 | Val.Tmr B3 00:00:00 42654 Ulnt, 1=1h Uint
42655 Ulnt, 1=1m Ulint
42656 Uint, 1=0,1s |Uint
644 |Bascula 4 pagina 144
6441 | Modo Bscl4 Flanco 43879 Uint Ulint
6442 | Set Bscl4 Desactivado 43880 Ulint Uint
6443 | Rst Bscl4 Desactivado 43881 Uint Uint
6444 Rtrd Set B4 00:00:00 43882 Ulnt, 1=1h Ulnt
43883 Ulnt, 1=1m Uint
43884 Ulnt, 1=0,1s [UInt
6445 | Rtrd Rst B4 00:00:00 43885 Ulnt, 1=1h Ulnt
43886 Ulnt, 1=1m Uint
43887 Ulnt, 1=0,1s [UInt
6446 | Val.Tmr B4 00:00:00 42657 Ulnt, 1=1h Ulnt
42658 Uint, 1=1m Uint
42659 Uint, 1=0,1s |Uint
650 |Contadores pagina 144
651 |Contador 1
6511 [ Dspr CNT1 Desactivado 43888 Uint Uint
6512 | Rst CNT1 Desactivado 43889 Ulnt Ulint
6513 | V.Dspr CNT1 0 43890 Ulnt, 1=1 Ulint
6514 |Valor CNT1 0 31070 Ulnt, 1=1 Ulint
652 | Contador 2
6521 | Dspr CNT2 Desactivado 43891 Ulnt Uint
6522 | Rst CNT2 Desactivado 43892 Ulint Ulint
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6523 | V.Dspr CNT2 0 43893 Ulnt, 1=1 Ulint
6524 | Valor CNT2 0 31071 Ulnt, 1=1 Ulnt
660 |Logica Reloj pagina 145
661 |[Reloj1
6611 | ActHoraRlj1 00:00:00 43600 Largo, 1=1h |EInt
43601 Largo, 1=1m [EInt
43602 Largo, 1=1s Elnt
6612 | DesHoraRlj1 00:00:00 43603 Largo, 1=1h Eint
43604 Largo, 1=1m |EInt
43605 Largo, 1=1s Elnt
6613 | ActFechaRI1 2013-01-01 43606 Largo, 1=1 Eint
6614 | DesFechaRI1 2013-01-01 43609 Largo, 1=1 Elnt
6615 | Diasem.Rlj1 0 43612 Ulnt, 1=1 Ulint
662 |Reloj 2 pagina 146
6621 | ActHoraRlj2 00:00:00 43615 Largo, 1=1h Elnt
43616 Largo, 1=1m |EInt
43617 Largo, 1=1s Eint
6622 | DesHoraRlj2 00:00:00 43618 Largo, 1=1h |EInt
43619 Largo, 1=1m |EInt
43620 Largo, 1=1s Eint
6623 | ActFechaRI2 2013-01-01 43621 Largo, 1=1 Eint
6624 | DesFechaRI2 2013-01-01 43624 Largo, 1=1 Eint
6625 [ Diasem.Rlj2 0 43627 Largo, 1=1 Elnt
700 [Oper/Estado pagina 147
710 |Operacion
711 |Val.Proceso 31002 I(;srrwiouyltj:Notas Eint ;’J.LZE’ dle"/Eéi.z"]C, 0,001 segun
713 |Par 31003 hi:go’ 1201 gy
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714 |Par 31004 Largo, 1=1% |EInt
715 |PotenciaEje 31005 Largo, 1=1 W |EInt
716 |PotenciaEje 31006 Ulnt, 1=1% Ulnt
717 |PotenciaEle 31007 Largo, 1=1W |EInt
718 |Intens.RMS 31008 Largo, 1=0,1 A | EInt
719 |Tension Red 31009 Largo, 1=0,1V | EInt
71A | Temperatura 31010 ';"(";go’ =01 gt
71B |PT100B1 123 31011 Largo, 1=1 °C | EInt

31012 Largo, 1=1 °C | EInt
31013 Largo, 1=1 °C |EInt
71C |PT100B2 123 31014 Largo, 1=1 °C | EInt
31015 Largo, 1=1 °C | EInt
31016 Largo, 1=1 °C |[EInt
71D |[Intens.l1 31017 Largo, 1=0,1 A | EInt
71E |Intens.|2 31018 Largo, 1=0,1 A | EInt
71F |Intens.I3 31019 Largo, 1=0,1 A | EInt
71G |Tens.L12 31020 Largo, 1=0,1V | EInt
71H (Tens.L13 31021 Largo, 1=0,1V | EInt
71l Tens.L23 31022 Largo, 1=0,1V | EInt
71) |SecuenFases 31023 Ulint Ulint
71K | Nvl Térmico 31024 Largo, 1=0,1 % | EInt
720 |Estado pagina 148
721 |Estado TSA 31025 Ulint Ulint
722 |Aviso 31026 Ulnt Ulint
723 |Est DigIn 31027 Ulnt, 1=1 Ulnt
724 |EstReles 31028 Uint, 1=1 Uint
725 |In Analog 31029 Largo, 1=1% |EInt
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726 [ Out Analog 31030 Largo, 1=1% |EInt
727 |EstE/ST1 31031 Ulnt, 1=1 Ulnt
728 |EstE/ST2 31032 Ulnt, 1=1 Ulnt
72A |CA14 31050 Ulnt, 1=1 Ulint
72B |CD 14 31051 Ulnt, 1=1 Ulint
72C |Légica 1-4 31052 Ulnt, 1=1 Ulnt
72D |Timer 1-4 31053 Ulnt, 1=1 Ulnt
72E |Bascula 1-4 31072 Uint, 1=1 Ulnt
72F |Contadorl-2 31073 Ulnt, 1=1 Ulnt
72G | T.prox.Arrt 31036 Uint, 1=1 min | Uint
730 |Val.AlImacen pagina 151
731 |Tiempo Mrch 00:00:00 31074 Largo, 1=1h Eint
31075 Largo, 1=1m |EInt
31076 Largo, 1=1s Eint
7311 | RstTiempMrch [ No 7 Uint Uint
732 |T.Conexion 00:00:00 31077 Largo, 1=1h |EInt
31078 Largo, 1=1m |EInt
31079 Largo, 1=1s Eint
733 |[Energia ...kWh 31080 Largo, 1=1 Wh | EInt
7331 | Rst Energia No 6 Ulnt Ulint
740 |Reloj pagina 152
741 |Hora 00:00:00 42920 Largo, 1=1h |EInt
42921 Largo, 1=1m |EInt
42922 Largo, 1=1s Eint
742 |Fecha 0 42923 Largo, 1=1 Elnt
743 |[Diasemana Lunes 42926 Largo Elnt
800 |Reg.Desconex pagina 153
810 | (Trip log list 1)
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810 [Mensaje de 31101 Ulnt, 1=1 Ulint
811 |Funcionamiento
8111 | Val Proceso 31102 tz;ii’ltt=Notas Elnt :JLE::Z dle(yijé;23c’ 0,001 segun
8113 | Par 31104 hi:go’ 1201 gy
8114 | Par 31105 Largo, 1=1% |EInt
8115 | PotenciaEje 31106 Largo, 1=1W |EInt pagina 153
8116 | PotenciaEje 31107 Ulnt, 1=1% Uint
8117 | Potencia Ele 31108 Largo, 1=1W |EInt
8118 | Intens.RMS 31109 Largo, 1=0,1 A | EInt
8119 [ Tension Red 31110 Largo, 1=0,1V | EInt
811A | Temperatura 31111 I;%rgo, =01 Eint
811B [ PT100B1 123 31112 Largo, 1=1 °C | EInt
31113 Largo, 1=1 °C |EInt
31114 Largo, 1=1 °C |EInt
811C [ PT100B2 123 31115 Largo, 1=1 °C | EInt
31116 Largo, 1=1 °C | EInt
31117 Largo, 1=1 °C |EInt
811D | Intens.l1 31118 Largo, 1=0,1 A | EInt
811E |Intens.12 31119 Largo, 1=0,1 A | EInt
811F | Intens.I3 31120 Largo, 1=0,1 A | EInt
811G | Tens.L12 31121 Largo, 1=0,1V | EInt
811H |Tens.L13 31122 Largo, 1=0,1V | EInt
8111 [Tens.L23 31123 Largo, 1=0,1V | EInt
811J |SecuenFases 31124 Uint Uint
811K | Nvl Térmico 31125 Largo, 1=0,1 % | EInt
812 |Estado pagina 153
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8121 [ Estado TSA 31126 Ulnt Ulnt
8122 [ Est Digln 31127 Ulnt, 1=1 Ulnt
8123 | Est Reles 31128 Uint, 1=1 Ulint
8124 | In Analog 31129 Largo, 1=1% |EInt
8125 [ Out Analog 31130 Largo, 1=1% | EInt
8126 [EstE/ST1 31131 Ulnt, 1=1 Ulnt
8127 [EstE/S T2 31132 Ulnt, 1=1 Ulnt
8129 (CA 14 31134 Ulnt, 1=1 Ulint
812A (CD 1-4 31135 Ulnt, 1=1 Ulnt
812B | Légica 1-4 31136 Ulnt, 1=1 Ulnt
812C | Timer 1-4 31137 Uint, 1=1 Uint
812D | Bascula 1-4 31138 Uint, 1=1 Ulnt
812E [ Contador1-2 31139 Ulnt, 1=1 Ulint
812F [ T.prox.Arrt 31140 Ulnt, 1=1 min | Ulnt
812G | Hora 00:00:00 31141 Largo, 1=1h |EInt

31142 Largo, 1=1m |EInt
31143 Largo, 1=1s Elnt
812H | Fecha 31144 Largo, 1=1 Elnt
813 | Val Aimacen. pagina 153
8131 | Tiempo Mrch 00:00:00 31147 Largo, 1=1h Elnt
31148 Largo, 1=1m |EInt
31149 Largo, 1=1s Eint
8132 | T.Conexion 00:00:00 31150 Largo, 1=1h |EInt
31151 Largo, 1=1m |EInt
31152 Largo, 1=1s Eint
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Notas

B ©
820 | (Trip log list 2) pagina 154
830 |(Trip log list 3)
840 | (Trip log list 4)
850 | (Trip log list 5) Mismog parémetros que para el grupo de menu
- - 810 (Trip log list 1)

860 |(Trip log list 6) Datos de comunicacion en apéndice 2.
870 |(Trip log list 7)
880 | (Trip log list 8)
890 | (Trip log list 9)
8AO |Rst Reg.Dsc No 8 Uint Uint pagina 154
900 | DatosSistema pagina 154
920 (Datos TSA
921 [EMOTRONTSA |- 42300 Ulnt, 1=1 Ulint
922 |Software 31038 Uint Uint

31039 Ulnt Ulnt
9221 [ Informacién 31040 Ulint Ulint

31041 Ulint Ulint

31042 Ulnt Ulnt

31043 Ulnt Ulnt

31044 Uint Uint

31045 Uint Ulint
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923 |NombreUnidad |O 42301 Uint Ulint
42302 Uint Uint
42303 Ulint Ulint
42304 Uint Uint
42305 Uint Ulnt
42306 Uint Uint
42307 Uint Uint
42308 Uint Uint
42309 Uint Ulnt
42310 Uint Uint
42311 Uint Uint
42312 Uint Uint
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Apéndice 2: datos de comunicacion de los mensajes de desconexion

N.° instancia Modbus/
N.° DeviceNet

31101-31154
31201-31254
31301-31354
31401-31454
31501-31554
31601-31654
31701-31754
31801-31854
31901-31954

Lista de memoria de desconexion
810
820
830
840
850
860
870
880
890

Ranura/indice
Profibus

121/245-122/43
122/90-122/143
122/190-122/243
123/35-123/88
123/135-123/188
123/235-124/33
124/80-124/133
124/180-124,/233
125/25-125/78

Lista de memoria de desconexion
810
820
830
840
850
860
870
880
890

indice Profinet E/S

1101-1154
1201-1254
1301-1354
1401-1454
1501-1554
1601-1654
1701-1754
1801-1854
1901-1954

Lista de memoria de desconexion
810
820
830
840
850
860
870
880
890

Formato de bus de
campo

Formato Modbus

Consulte el parametro correspondiente.
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