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NOTA. Estas instrucciones no pretenden abarcar todos los detalles o variaciones en los equipos, o
proporcionar todas las posibles contingencias a cumplir en relacion con la instalaciéon, operacién, o
mantenimiento. En el caso de que se desee mas informacion o surjan problemas particulares que no estén
suficientemente abarcados para los fines del comprador, debera dirigirse a la oficina comercial del
suministrador local. El contenido de este manual de instrucciones no debe convertirse en parte o
modificacion de cualquier contrato, compromiso o relacién previa. El contrato de venta contiene la
totalidad de las obligaciones de Eurotherm Ltd. La garantia contenida en el contrato entre las partes es la
garantia de venta de Eurotherm Ltd. Ninguna declaracion contenida en el presente manual creard nuevas
garantias o modificara la garantia existente.

MENSAJE IMPORTANTE: Esta es la version 5.14 del manual. El software de la version 5.14 y superiores
contiene la descripcion de todas las funciones. Véase 4.1.7 Busqueda del nimero de version de software
de la unidad.

¢(NECESITA AYUDA? Véase 13.13 Qué hacer ante un problema.

Hay otros 3 manuales ER-PL / ER-PLX: BLOQUES DE APLICACION (Bloques de aplicacién), SERIAL COMMS
(Comunicaciones serie) y STACK DRIVER (Accionamiento apilable).

Las ultimas versiones de todos los manuales se encuentran también disponibles para descarga desde Internet
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1 Advertencias

1.1 Advertencias generales

ANTES DE APLICAR ENERGIA A LAS UNIDADES DE ACCIONAMIENTO ER-PL / ER-PLX DEBE LEER Y ENTENDER
ESTE MANUAL

El controlador de accionamiento de motores ER-PL / ER-PLX es un componente de chasis abierto para uso en
una carcasa adecuada

Los accionamientos y sistemas de control de proceso son una parte muy importante para la creacion de una
mejor calidad y valor en los productos para nuestra sociedad, pero deben ser disefiados, instalados y usados
con gran cuidado para asegurar la SEGURIDAD de todos.

Recuerde que el equipo que va a usar incorpora...
Componentes eléctricos de alta tension

Potente maquinaria rotativa con gran almacenamiento de energia PELIGRO
Componentes pesados RIESGO DE DESCARGA
ELECTRICA

Su proceso puede implicar...

Materiales peligrosos
Equipos e instalaciones costosas
Componentes interactivos

Utilice siempre personal cualificado para disefiar, construir y operar sus sistemas y haga de la SEGURIDAD su
preocupacion principal.

La formacion exhaustiva del personal es una ayuda importante para la SEGURIDAD y la productividad.

El conocimiento sobre la SEGURIDAD no solo reduce el riesgo de accidentes y lesiones en su planta, sino que
también tiene un impacto directo sobre la calidad y los costes del producto.

Si tiene alguna duda sobre la SEGURIDAD de su sistema o proceso, consulte de inmediato con un experto. No
prosiga sin hacerlo.

SEGURIDAD E HIGIENE EN EL TRABAJO

Los dispositivos eléctricos pueden constituir un riesgo para la seguridad. Es responsabilidad del usuario
asegurar la conformidad de la instalacion con todas las leyes o reglamentos en vigor. Solo el personal
experimentado debe instalar y mantener este equipo después de leer y comprender este manual de
instrucciones. En caso de duda consulte con el suministrador.

Nota. Se entiende que el contenido de este manual es preciso en el momento de la impresién. Sin embargo,
el fabricante se reserva el derecho de cambiar el contenido y especificaciones del producto sin previo aviso.
No se acepta ninguna responsabilidad por las omisiones o errores. No se acepta ninguna responsabilidad por
la instalacion o adecuacion para los fines o aplicaciones de la unidad de accionamiento de motores ER-PL /
ER-PLX.
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1.2 Advertencias e instrucciones

Solo el personal cualificado que entienda completamente la operacion de este
equipo y cualquier maquinaria asociada puede instalar, arrancar o realizar el
mantenimiento de este equipo. El incumplimiento de esta advertencia puede dar
lugar a lesiones y/o dafios a los equipos. No trabaje nunca en un equipo de
control sin aislar primero todas las alimentaciones eléctricas del mismo. El
accionamiento y el motor deben ser conectados a una tierra (masa) de seguridad
apropiada. Este incumplimiento presenta riesgo de descarga eléctrica.

ADVERTENCIA

PRECAUCION
Este equipo fue probado antes de salir de nuestra fabrica. Sin embargo, antes
de la instalacion y arranque, inspeccione todos los componentes para verificar
la existencia de dafios debidos al transporte, pérdida de componentes,
materiales de embalaje, etc. Este equipo cumple la proteccion IPOO. Para
una operacién fiable y segura debe prestarse la debida atenciéon a las
condiciones ambientales de instalacién. No realice nunca pruebas de
resistencia de alta tensiébn en el cableado sin haber desconectado
previamente el producto del circuito a probar.

/"‘ﬂdﬂﬁ T . SENSIBILIDAD ESTATICA
Este equipo contiene componentes sensibles a descargas
electrostaticas (ESD). Observe las precauciones de control
estatico cuando manipule, instale y mantenga este producto.

ESTAS ADVERTENCIAS E INSTRUCCIONES SE INCLUYEN PARA PERMITIR QUE EL USUARIO OBTENGA LA
MAXIMA EFICACIA Y PARA ALERTAR AL USUARIO SOBRE LA SEGURIDAD

AREA DE APLICACION: Industrial (no consumidor) "Control de velocidad de motores que usa motores de CC .

MANUAL DEL PRODUCTO: Este manual esta previsto para proporcionar una descripcion acerca del
funcionamiento del producto. No esta previsto para describir el aparato en el que se instala el producto

Este manual debe estar a disposicion de todas las personas a las que se les solicita disefiar una aplicacién,
instalar, mantener o entrar en contacto directo con el producto.

NOTA SOBRE APLICACIONES: Las notas sobre aplicaciones y formacion estan disponibles en Eurotherm.
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1.3 Riesgos generales

INSTALACION: ESTE PRODUCTO ESTA CLASIFICADO COMO COMPONENTE Y DEBE SER USADO EN
UNA CARCASA ADECUADA
Asegurese de que las fijaciones mecanicas de seguridad se usan de acuerdo con lo
recomendado.
Asegurese de que el flujo de aire de refrigeracion alrededor del producto es segun lo
recomendado.

Asegurese de que las terminaciones de cables y conductores son conformes con lo
recomendado y estan fijados con el par requerido.
AsegUrese de que una persona competente realiza la instalacion y puesta en marcha
de este producto.

Aseglrese de que no se exceden los valores nominales del producto.

RIESGO DE APLICACION: LA SEGURIDAD ELECTROMECANICA ES RESPONSABILIDAD DEL USUARIO

La integracién de este producto en otro aparato o sistema no es responsabilidad del
fabricante o distribuidor del producto.

La aplicabilidad, efectividad o seguridad de la operacién de este equipo, o la de
otros aparatos o sistemas no es responsabilidad del fabricante o distribuidor del
producto.

Donde proceda, el usuario debe contemplar algunos aspectos de las siguientes
valoraciones de riesgos.

VALORACION DE RIESGO: En condiciones de fallo o no previstas.

1. La velocidad del motor puede ser incorrecta. 2. La velocidad del motor puede ser excesiva.
3. El sentido de rotacion puede ser incorrecto. 4. El motor puede estar excitado.

En todas las situaciones, el usuario debe proporcionar suficientes protecciones y/o sistemas de seguridad y
supervisién redundante adicional para prevenir el riesgo de lesiones. NOTA: En situaciones de pérdida de
potencia el producto iniciara un procedimiento de parada secuencial y el diseflador del sistema debe
proporcionar la proteccion adecuada para este caso.

MANTENIMIENTO: El mantenimiento y reparacion solo deben ser ejecutados por personas competentes
que usen Unicamente repuestos recomendados (o0 ser devuelto a fabrica para reparacion). El uso de
piezas inadecuadas puede crear peligro y riesgo de lesiones.

AL SUSTITUIR UN PRODUCTO ES ESENCIAL QUE TODOS LOS PARAMETROS
DEFINIDOS QUE EXPLICAN LA OPERACION DEL MISMO SEAN CORRECTAMENTE
INSTALADOS ANTES DE RETORNARLO A SU USO. EL INCUMPLIMIENTO DE ESTO
PUEDE CREAR PELIGRO Y RIESGO DE LESIONES.

EMBALAJE: El embalaje es combustible y si se desecha incorrectamente
puede producir humos téxicos de caracter letal.

PESO: Al manipular el producto debe prestarse atencién al peso del mismo.

REPARACIONES: Los informes de reparacion solo pueden facilitarse si el usuario aporta informacion precisa y
suficiente de los defectos.

Recuerde que el producto sin las precauciones requeridas puede representar un peligro eléctrico y riesgo de
lesiones, y que la maquinaria rotativa es un peligro mecanico.
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AISLAMIENTO DE PROTECCION:

1. Todo el aislamiento metalico expuesto esta protegido por aislamiento béasico y conexion del usuario a
tierra, a saber: Clase 1.

2. La conexién a tierra es responsabilidad del instalador.

3. Todos los terminales de sefial estan protegidos mediante aislamiento béasico, asi como la conexién a tierra
del usuario (Clase 1). La finalidad de esta proteccion es permitir una conexién segura a otros equipos de
baja tension y no esta disefiada para permitir que estos terminales se conecten a un potencial no aislado.

Es esencial la lectura y compresién de todas estas advertencias.

1.4 Resumen de advertencias adicionales

Este resumen se facilita solo por motivos de conveniencia. Lea completamente este manual antes de usar el
producto por primera vez.

Para una conexidn de puesta a tierra de proteccién limpia deben usarse 0V en T13.
Los terminales T30 y T36 deben estar conectados si no se usan sensores externos de sobretemperatura.
Véase 2.5 Funciones predeterminadas del terminal de control.

ADVERTENCIA. No confie en ninguna funcion del accionamiento para impedir que el motor funcione
cuando el personal esté realizando mantenimiento, o cuando las protecciones de la maquina estén
abiertas. El control electrénico no es aceptado por los cédigos de seguridad como el Unico medio de
inhibicion del controlador. Aisle siempre la fuente de alimentacion antes de trabajar en el
accionamiento, en el motor o en la carga. Véase 2.5 Funciones predeterminadas del terminal de control.

El CSTOP (Deceleracion hasta velocidad cero) debe ser de valor alto durante un minimo de 50ms antes
de que el ARRANQUE pase a valor alto.
Véase 2.5 Funciones predeterminadas del terminal de control.

Las bobinas del contactor tienen una inductancia normalmente elevada. Cuando el contactor se
desexcita puede producir un arco de elevada energia en el relé de control interno del ER-PL / ER-PLX.
Esto puede degradar la vida util del relé y/o producir un exceso de emisiones CEM. Aseglrese de que la
bobina del contactor esta amortiguada. Para los detalles consulte al suministrador del contactor.

Véase 3.2 Operacion del contactor principal.

Los elementos esenciales de control del contactor son los siguientes.

1) Debe ser posible liberar el contactor sin basarse en la electrénica.

2) El contactor no debe interrumpir la corriente. Para cumplir esta regla aplica lo siguiente:

a) El ER-PL / ER-PLX no debe intentar suministrar corriente del inducido hasta que el contactor se haya
cerrado.

b) La corriente del inducido debe ser llevada a cero antes de que se abra el contactor.

3) El circuito de control del contactor debe ser compatible con todos los requisitos de aplicacion
probables.

Siga las instrucciones y que todos los requisitos anteriores estén bajo control del ER-PL / ER-PLX
automéaticamente

Véase 3.2 Operacion del contactor principal.

Puede resultar necesario que las instalaciones tengan sistemas independientes de puenteo externo para
desexcitar el contactor principal. En este caso se recomienda que el terminal CSTOP se abra con 100ms
de adelanto sobre la apertura de los contactos principales. No hacer esto puede dafiar la unidad.

Nota. Si los usuarios del contactor principal tienen un retardo de tiempo de cierre mayor de 75ms,
entonces es esencial que se adopten pasos para retrasar la liberacidon de la corriente del inducido hasta
que el contacto principal se haya cerrado.
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1) Inserte un contacto auxiliar normalmente abierto en el contactor principal, en serie con la entrada
MARCHA (Run), en T31.
2) Alternativamente use el método de cableado del contactor mostrado en 4.3.2. Véase 3.2 Operacion
del contactor principal.

Es peligroso usar un contactor de CC cuando se utiliza debilitamiento del campo sin también conectar
T41 y T43 al inducido del motor. Esto asegura que el ER-PL / ER-PLX puede medir la tensidon del
inducido incluso cuando el contactor estd abierto. Véase 3.3.3 Contactor principal de aislamiento del
inducido CC.

Este es un resumen de los parametros esenciales que deben comprobarse antes de permitir la
alimentacion de corriente al motor.

Para cada seccion debera ser capaz de poner una marca (visé). El incumplimiento de estos requisitos
puede producir un funcionamiento incorrecto o dafios en el accionamiento y/o instalacion e invalidaran
todas las garantias.

Véase 3.4 Comprobaciones ESENCIALES previas al arranque.

Todos los fusibles externos deben ser del valor nominal y tipo correcto. El valor nominal Izt debe ser
menor del especificado en las tablas de valores nhominales. Esto incluye a los fusibles principales y a los
auxiliares.

Véase 3.4 Comprobaciones ESENCIALES previas al arranque.

Compruebe que las fases de la alimentacién trifasica auxiliar de ELI /2/3 equivalen a las fases de la
alimentacion del apilado principal en LI/2/3, y que la alimentacion de control de una fase en T52/53 es
correcta. Véase 3.4 Comprobaciones ESENCIALES previas al arranque.

Desconecte el accionamiento para las pruebas de cableado usando un megger.

Véase 3.4 Comprobaciones ESENCIALES previas al arranque.

Si la carga se regenera o emplea frenado regenerativo, entonces se recomienda un fusible para el
inducido del valor nominal CC con el valor nominal correcto de Izt en serie con el inducido del motor.
Véase 3.4 Comprobaciones ESENCIALES previas al arranque.

Debe realizarse una conexién de puesta a tierra de proteccion limpia para el control OV en T13 para
asegurar que la instalacion cumple los requisitos de la clase de proteccién. Véase 3.4 Comprobaciones
ESENCIALES previas al arranque.

El procedimiento de seguridad y parada de emergencia, que incluye a los actuadores locales y remotos, debe
ser comprobado antes de aplicar fuerza al motor. Véase 3.4 Comprobaciones ESENCIALES previas al
arranque.

Si desea cancelar los cambios realizados desde la Gltima vez que fueron guardados, simplemente corte
la alimentacién de control SIN haber guardado los parametros. Véase 4.1.2 GUARDAR PARAMETROS.

Algunas veces es (til retornar una unidad a sus condiciones de ajuste predeterminadas. Por ejemplo, una
CONFIGURACION de prueba puede mostrarse fallida y resulta mas facil arrancar de nuevo. Si las 4 teclas se
mantienen pulsadas durante la aplicacién de la alimentacion de control, entonces el accionamiento mostrara
automéaticamente los parametros y conexiones predeterminadas. (EXCEPTO las del men( CALIBRACION,
100)% SALIDA TENSION CAMPO para el MOTOR 1y el MOTOR 2, y 680)OHMIOS DE CARGA liq).

Sin embargo, los valores predeterminados solo se conservardn permanentemente si a continuacion se
guardan usando el ment de GUARDAR PARAMETROS.

Para cambiar al uUltimo juego guardado, basta con apagar la alimentacién de control, sin GUARDAR
PARAMETROS y encenderla de nuevo.
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La CONTRASENA también se rearma a 0000. Véase 10.2 FUNCIONES DEL DISPLAY / CONTROL DE
CONTRASENA.

Véase también 12.13.2 FUNCIONALIDAD DEL ACCIONAMIENTO / Pagina de recetas PIN 677, para los detalles
de la operacion de rearme de 2 y 3 teclas y de los mensajes de encendido, véase 4.1.3 Restablecimiento de
los parametros de accionamiento a la condicién predeterminada.

Si sus RPM MAXIMAS DESEADAS son mayores de las RPM BASE NOMINALES entonces necesitara implementar el
debilitamiento del campo en el menti PARAMETROS DE CAMBIO / CONTROL DE CAMBIO. Sin embargo debe
verificar que su motor y carga tienen el valor nominal para rotar a una velocidad por encima de la base.
No hacerlo puede dar lugar a fallos mecanicos con consecuencias desastrosas. Sin embargo, si sus rpm
maximas deseadas son bajas con respecto a las rpm base entonces necesita conocer la disipacion de calor en
el motor al par maximo. En caso necesario use ventilacion forzada del motor.

Véase 5.1.6 CALIBRACION / Rpm maximas deseadas PIN 6 ARRANQUE RAPIDO.

ADVERTENCIA. No use el modo de realimentacion AVF (realimentacién de tension del inducido) con
sistemas de debilitamiento del campo. Véase 5.9.6 CONTROL DEL CAMPO / MENU DE DEBILITAMIENTO DEL
CAMPO para una nota sobre AVF / Disparo por debilitamiento del campo.

La realimentacién AVF contiene més rizado que la realimentacién de tacogenerador. Para una operacion
suave puede que sea necesario reducir la ganancia del circuito de CONTROL DE VELOCIDAD con AVF. Véase
5.7.4 CONTROL DE VELOCIDAD / Ganancia proporcional de velocidad PIN 71.

Véase 5.1.9 CALIBRACION / Tipo de realimentacion de velocidad PIN 9 ARRANQUE RAPIDO.

Cuando el accionamiento esta siendo puesto en marcha la primera vez se recomienda usar inicialmente el
modo AVF. Esto permite que cualquier otro transductor de realimentacién de velocidad sea examinado para
verificar las salidas correctas antes de confiar en ellas como seguridad de control. Para los sistemas que
emplean un contactor CC debe usar T41 y T43 para AVF remoto.

Véase 5.1.9 CALIBRACION / Tipo de realimentacion de velocidad pin 9 ARRANQUE RAPIDO.

Términos de control del circuito de corriente. Si cambia la tensién de alimentacion, la calibracion de la
corriente o el tipo de motor, los 3 valores de los PINS 93/94/95 deben ajustarse en consecuencia. (Bien
manualmente o usando la funcion AUTOAJUSTE).

Véase 5.8.9 CONTROL DE CORRIENTE / Habilitar autoajuste PIN 92

Véase 5.8.12.1 Ajuste manual de los términos de control del circuito.

Advertencia. Inversion de campo o desconexion.

Debido a la elevada inductancia de los campos del motor pueden requerirse varios segundos para que la
corriente de campo decaiga hasta cero después de que la salida de campo haya sido inhibida por el ER-PL /
ER-PLX. No abra el circuito del campo a menos que la corriente de campo haya alcanzado el cero.

Véase 5.9 CAMBIO DE PARAMETROS / CONTROL DEL CAMPO.

ADVERTENCIA. Al usar el debilitamiento del campo y un contactor de fuerza en el lado CC, el inducido
del motor debe estar conectado a los terminales de deteccion AV REMOTOS T41 y T43. No conectarlo
producira descarga disruptiva del conmutador porque la realimentacién AVF se pierde cuando el
contactor se abre.

Véase 5.9.6 CONTROL DEL CAMPO / MENU DE DEBILITAMIENTO DEL CAMPO.

ADVERTENCIA. Todas estas alarmas se generan por electrénica semiconductora. Los cdOdigos de
seguridad locales pueden exigir sistemas de alarma electromecanicos. Todas las alarmas deben probarse
en la aplicacion final antes de su uso. Los suministradores y fabricantes del ER-PL / ER-PLX no son
responsables de la seguridad del sistema.

Véase 7.1 Menu de ALARMAS DEL ACCIONAMIENTO DEL MOTOR.

ADVERTENCIA. La proteccion de pérdida de realimentacion permitida en el modo de debilitamiento del
campo se limita solo a la perdida de realimentacion total. Esto se debe a que la relacion velocidad / AVF
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no se mantiene en el modo de debilitamiento del campo. Si se produce una pérdida parcial de
realimentacion el motor puede operar a velocidad excesiva. Cuando el campo ha sido completamente
debilitado y esta en su nivel minimo, entrara en funcionamiento el disparo por sobretensién del
inducido. Esto solo puede producirse a una velocidad peligrosa. Por tanto se recomienda la utilizacién
de un dispositivo mecéanico o sistema de respaldo para protegerlo de esta posibilidad. Véase 5.9.6.8
MENU DE DEBILITAMIENTO DEL CAMPO / % de corriente de campo minima PIN 110,

Y 7.1.1 ALARMAS DE ACCIONAMIENTO DE MOTOR / Habilitar disparo por desajuste de la realimentacion de
velocidad PIN 171.

ADVERTENCIA. Para las corrientes de campo nominales que sean menores del 25% del valor nominal del
modelo el umbral de alarma para disparo puede ser demasiado bajo. La alarma debe probarse. Para
superar este problema, 4)AMPERIOS NOMINALES DE CAMPO puede ajustarse en un nivel méas alto y
114)REFERENCIA DE CAMPO ajustarse mas baja. Esto tiene el efecto de elevar el umbral.

Por ejemplo: Ajuste 4)AMPERIOS NOMINALES DE CAMPO en dos veces el valor nominal del motor y
114)REFERENCIA DE CAMPO en el 50,00%.

Véase 7.1.3 ALARMAS DE ACCIONAMIENTO DE MOTOR / Habilitar disparo por pérdida de campo PIN 173

ADVERTENCIA. Al usar la realimentacion de tensidn del inducido la caida de IR puede ser suficiente para
proporcionar una sefial de exceso de 117)% VELOCIDAD ENCLAVAMIENTO CERO y por tanto la alarma por
detencion no funcionara. Ajuste 14)COMPENSACION de IR de la forma tan precisa como sea posible, y a
continuacion pruebe la alarma con un motor detenido. (Deshabilitar el campo) Aumentar
progresivamente el limite de corriente por encima de 179)NIVEL DE CORRIENTE DE DETENCION, para
comprobar que la realimentacién de la velocidad AV permanece por debajo de 117)% VELOCIDAD
ENCLAVAMIENTO CERO. Puede que sea necesario aumentar 117)% VELOCIDAD ENCLAVAMIENTO CERO
para asegurar el disparo.

Véase 7.1.8.1 MENU DE DISPARO POR DETENCION / Habilitar disparo por detencion PIN 178.

Después de un mensaje de ALTERACION DE DATOS. Compruebe que los pardmetros de calibracion y los
valores de carga de alarma de personalidad del accionamiento son correctos. Véase 8.1.1 MENSAJE DE
AUTO COMPROBACION / Alteracion de datos.

Advertencia: La alimentacion de 24V en el PIN 2 puede dafiar su ordenador u otro instrumento. En caso
de duda no lo conecte. El transmisor debe conectarse en cada puerto al receptor. Véase 9.1.1 PUERTO 1
RS232 / Salidas del pin de conexion.

Advertencia general de cambio de parametro. Compruebe los parametros CALIBRACION vy corrijalos
después de cada proceso de CAMBIO DE PARAMETRO. Véase 9.2 PUERTO 1 RS232 / CAMBIO DE PARAMETRO.
y 9.2.2.4. CAMBIO DE PARAMETRO / Transferencia de Eeprom entre unidades.

ADVERTENCIA sobre cambio de OHMIOS DE CARGA. Es importante que 680)OHMIOS DE CARGA de ling, se
ajuste tan cerca como sea posible a la resistencia real usada en la placa de alimentaciéon. NO PERMITA
QUE EL VALOR NOMINAL DEL MODELO EXCEDA LOS VALORES DE LA TABLA DE VALORES NOMINALES Y DE
LA ETIQUETA DE VALORES NOMINALES QUE SE ENCUENTRA EN LA TAPA DEL EXTREMO SUPERIOR. EL
INCUMPLIMIENTO DE ESTA ADVERTENCIA INVALIDARA TODA GARANTIA, Y AFECTARA A LAS NORMAS DE
APROBACION. NO SE ACEPTA NINGUNA RESPONSABILIDAD POR PARTE DEL FABRICANTE Y/O DISTRIBUIDOR
POR LOS FALLOS CAUSADOS POR LA MODIFICACION DE LOS VALORES NOMINALES DEL PRODUCTO. Véase
12.13.4.2 ADVERTENCIA sobre el cambio de OHMIOS DE CARGA.

ADVERTENCIA. Todas las unidades deben protegerse mediante fusibles semiconductores del valor
nominal correcto. No hacerlo invalidara la garantia. Véase 13.3 Valor nominal de los fusibles
semiconductores.

INSTRUCCIONES DE CABLEADO. MUY IMPORTANTE. Lea todas las advertencias de la secciéon 13.9
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ADVERTENCIA La puesta a tierra de seguridad tiene siempre preferencia sobre la puesta a tierra CEM.
Véase 13.11.2 Directrices de puesta a tierra y apantallado.

ADVERTENCIAS IMPORTANTES DE SEGURIDAD

PELIGRO
RIESGO DE DESCARGA
ELECTRICA

Los filtros de alimentaciéon CA no
deben usarse en alimentaciones
que estén desequilibradas o
floten con respecto a tierra

El accionamiento y el filtro de CA
solo deben usarse con una
correccion de tierra permanente.
No se permiten enchufes /
clavijas en la alimentacion de CA

El filtro de alimentacion CA
contiene condensadores de alta
tensiéon y no deben tocarse antes
de que transcurran 20 segundos
desde el corte de la alimentacion
de CA

Véase 13.11.4 Directrices para cuando se usen filtros.
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2.1 Introduccién

El controlador de motor CC ER-PL / ER-PLX usa control de circuito cerrado de la corriente del inducido y
tension de realimentacion para proporcionar un control preciso de la velocidad y del par motor. La unidad
también controla el campo de excitacién del motor. Los pardmetros del circuito cerrado son programables
por el usuario y se facilita el estado de la salud de las entradas y salidas para poder obtener procesos de
control de movimiento muy complejos. La serie comprende 3 variantes de chasis cada una con modelos de 2
y 4 cuadrantes. Los modelos de 2 cuadrantes seleccionados ofrecen también una instalacion de parada
regenerativa exclusiva.

Estas unidades son muy compactas. Los ahorros hechos posibles en el espacio del panel y en los costos de la
carcasa pueden ser significativos.

La programacion de la unidad esta disefiada para ser sencilla. Un gran display alfanumérico retroiluminado
guia al usuario a través de una estructura de men( facil de usar para seleccionar opciones y cambios de
parametro. Los bloques de software de aplicacion incorporados se facilitan para conectarse seguin lo
deseado. La supervision exhaustiva de fallos y comunicaciones serie permiten la programacion fuera de obra
y el diagnéstico remoto. Todos los modelos, fusibles, filtros y reactancias de linea son articulos de stock.

2.2 ;Como funcionan?

Speed Speed error
reference amplifiar
from user

Current Firing circuit and
error * 3-phase bridge.
amplifier AC in, DC out.

Speed Current
foedback . foedback
scalin The signal here scalin
- g represents armature g
Qutear }
current demand.

speed loop

::_ﬁ Tacho

Inner current loop

Speed reference from user= Referencia de velocidad del usuario
Current error amplifier= Amplificador de error de corriente

Speed error amplifier= Amplificador de error de velocidad

Current feedback scaling= Escalado de la realimentacién de corriente
Speed feedback scaling= Escalado de la realimentacion de velocidad
Firing circuit and 3-phase bridge.= Circuito de disparo y puente trifasico
AC in, DC out.= Entrada CA, salida CC

Tacho= Tacogenerador

The signal here represents armature current demand= La sefial representa aqui la demanda de
corriente del inducido

Outer speed loop= Circuito de velocidad de salida

Inner current loop= Circuito de corriente interno

Aqui se muestra la CONFIGURACION bésica de los circuitos de control de accionamiento. El puente de
tiristores trifasico es un rectificador de fase controlada, que suministra alimentacion al inducido del motor.
La corriente del inducido (y por tanto el par motor) se detecta para proporcionar realimentacion al circuito
de corriente interno. Después de adaptarse a escala, se compara con la demanda de corriente. El
amplificador de error de corriente es capaz de detectar cualquier diferencia, y a continuacién actuar de
forma que la realimentacion de corriente permanezca idéntica a la demanda de corriente durante una
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operacién normal. Este circuito interior monitoriza la corriente del inducido y suministra mas o menos
corriente segun lo requerido.

El circuito de velocidad exterior funciona de la misma forma que el circuito de corriente interior pero usa
parametros diferentes. En el ejemplo anterior, la demanda es suministrada por el usuario en la forma de
referencia de velocidad, y la realimentacion de velocidad se deriva de un tacogenerador montado en el eje.
Cualquier diferencia se detecta y se traduce como un nuevo nivel de demanda de corriente. Este nivel
proporciona la cantidad correcta de corriente (y por tanto el par) reduciendo el error de velocidad a cero.
Este nuevo nivel de demanda se presenta al circuito de corriente interno, que responde tan rapidamente
como es posible.

El proceso completo se ejecuta con caracter continuo dando un rendimiento dinamico y una precision de
velocidad superiores. En los sistemas tipicos, hay numerosas tareas de mantenimiento internas y requisitos
de interfaz. Para estos, la serie the ER-PL / ER-PLX tiene caracteristicas estandar del estado de salud para
beneficiar al usuario.

Se incluye una gama de bloques de aplicacion estandar, con medios de CONFIGURACION féaciles de usar que
permiten visualizar una descripcion de los puntos de conexién seleccionados. EI menl de programacion esta
disefiado para un desplazamiento rdpido hasta el pardmetro deseado usando 4 teclas y un gran display
alfanumérico retroiluminado. Para poder visualizar todos los puntos del diagrama de bloques hay disponible
un gran nimero de medios de supervision.

La unidad esta dotada de ER-ER-PL PILOT, una excelente herramienta de supervision y CONFIGURACION
basada en Windows para ordenador.

(Nota. También esta disponible el PLA, con bloques de aplicaciones, médulos de E/S y medios de
comunicacién solamente)

2.2.1 Cosas utiles que hay que saber sobre ER-PL / ER-PLX

1) La unidad viene de fabrica con una personalidad predeterminada que sera adecuada para la mayoria de
las aplicaciones, pero puede ser reprogramada por el usuario. Pueden almacenarse hasta un total de 3
recetas de instrumento.

2) La personalidad predeterminada puede restablecerse manteniendo pulsadas las 4 teclas y aplicando la
alimentacion de control, no viéndose afectados por este procedimiento los valores de calibracién relevantes
para el motor. Véase 4.1.3y 12.13.2

3) Hay mas de 700 parametros programables disponibles, pero solo unos pocos necesitaran ser ajustados por
la mayoria de los usuarios.

4) Las conexiones internas entre bloques y parametros pueden modificarse facilmente para adaptarlas a
aplicaciones especiales.

5) Todos los pardmetros tienen un nimero de identificacion exclusivo llamado PIN (Parameter Identification
Number, Namero de identificacién del parametro)

6) Cuando los parametros son modificados por el usuario entran en vigor inmediatamente. Sin embargo las
modificaciones se perderan si la alimentacién de control se corta antes de ejecutar la operacion de guardar
parametro.

7) La mayoria de los parametros puede ajustarse mientras el accionamiento estd en marcha para ayudar
durante la puesta en marcha. Si esto no es aconsejable, la unidad solicita una condicién de parada.
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8) Hay un “medidor” incorporado que permite monitorizar todas las entradas y salidas relevantes incluyendo
las conexiones de alimentacion, en unidades de ingenieria y porcentajes. También hay ventanas resumen de
diagnéstico de % predeterminadas.

9) Hay una gran seleccién de entradas y salidas robustas para interconexion con sistemas tipicos.

10) La personalidad de accionamiento se almacena en un dispositivo de memoria que esta disefiado para ser
transportable a otra unidad en el caso de rotura. Véase 9.2.2.4 CAMBIO DE PARAMETRO / Transferencia de
Eeprom entre unidades.

11) Todos los valores de parametros de accionamiento pueden listarse en una impresora. En la lista se
identifican los parametros que han sido modificados respecto a los predeterminados. También pueden
enviarse, o recibirse en otra unidad u ordenador.

12) La unidad contiene bloques de aplicaciones especiales estdndar que normalmente estan apagadas a
menos que el usuario las active. Incluyen procesadores de sefial, PIDs, etc. Estos no forman parte del control
primario del motor, pero pueden usarse para construir sistemas mas complejos sin coste extra.

13) Hay medios para proporcionar una respuesta de corriente super rapida para aplicaciones de alto
rendimiento.
Véase 12.13.3 PERSONALIDAD DE ACCIONAMIENTO / Respuesta de corriente maxima PIN 678.

2.2.2 Consejos para usar el manual
Esta es la version 5.14 del manual. El software de la versidn 5.14 y superiores describe todas las funciones.
Véase 4.1.7 Localizacion del nimero de versién de software de la unidad. 10.5 Unidad de display montada

remotamente.

1) No se intimide con el tamafio de este manual. Los hechos importantes se mencionan frecuentemente para
evitar un exceso de referencias cruzadas.

2) El manual parece voluminoso porque contiene muchos graficos. Por ejemplo, cada parametro se describe
mostrando una foto del display real tal como lo vera el usuario.

3) La secuencia de los capitulos se presenta de una forma similar al diagrama de bloques del accionamiento.
4) Cada parametro tiene su propio parrafo, lo que hace facil su localizacion.

5) En la parte trasera hay un conjunto de tablas de nimeros PIN, que cruza la referencia con el nimero de
parrafo de cada parametro.

6) En la primera parte del manual hay un indice completo que facilita los nimeros de parrafo y pagina. Cada
capitulo tiene también su propio indice. También hay un indice en la seccién 16 en la parte trasera del
manual.

7) En un documento complejo siempre pueden existir errores técnicos y mecanograficos. Por ello, le
rogamos informe a su suministrador de cualquier error que encuentre. Los autores agradecen cualquier
informacién que permita realizar mejoras.
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2.3 Datos técnicos generales

Tabla de valores nominales Valores nominales maximos del eje continuo

Modelo kw HP HP 100% 100% Dimensiones mm
ER-PL 2 cuadrantes a 460V a 460V a 500v Corriente | Amperios
ER-PLX 4 cuadrantes cC de (ventilacién forzada =
inducido | campo fv)

An x Al x Fondo
*ER-PL / ER-PLX | 5 5 6,6 7,5 12 8 216 x 289 x 174
*ER-PL / ER-PLX | 10 | 10 13,3 15 24 8 216 x 289 x 174
*ER-PL / ER-PLX | 15 |15 20 20 36 8 216 x 289 x 174
*ER-PL / ER-PLX | 20 | 20 26,6 30 51 8 216 x 289 x 174
*ER-PL / ER-PLX | 30 | 30 40 40 72 8 216 x 289 x 174  fv
*ER-PL / ER-PLX | 40 | 40 53,3 60 99 8 216 x 289 x 174  fv
*ER-PL / ER-PLX | 50 | 50 66,6 75 123 8 216 x 289 x 174  fv
*ER-PL / ER-PLX | 65 | 65 90 100 155 16 216 x 378 x 218  fv
*ER-PL / ER-PLX | 85 |85 115 125 205 16 216 x 378 x 218  fv
*ER-PL / ER-PLX | 115 | 115 155 160 270 16 216 x 378 x 218  fv
*ER-PL / ER-PLX | 145 | 145 190 200 330 16 216 x 378 x 218  fv
*ER-PL / ER-PLX | 185 | 185 250 270 430 32050 216 x 378 x 294  fv
*ER-PL / ER-PLX | 225 | 225 300 330 530 32 050 216 x 378 x 294  fv
ER-PL solo 265 | 265 350 400 630 32050 216 x 378 x 294  fv

2.3.1 Parada regenerativa con modelos ER-PL

* Modelos con asterisco: (*ER-PL) Los modelos de 2 Cuadrantes tienen parada regenerativa.
Véase 5.5.2 RAMPA DE MODO DE PARADA / Tiempo de rampa de parada PIN 56.

2.3.2 Tensiones de alimentacién requeridas para todos los modelos

Las alimentaciones suministradas deben ser adecuadas para el motor
empleado:

Principal 3 fases 50 - 60Hz
Cualquier alimentacion de 12 a 480V CA +/- 10% para alimentacion del
inducido.

Auxiliar 3 fases 50 - 60Hz
Cualquier alimentacion de 100 a 480V CA +/- 10% para alimentacion del
campo.

Control 1 fase 50 - 60Hz
Cualquier alimentacién de 110 a 240V CA+/- 10% 50VA. Esta se requiere
para alimentar los circuitos electrénicos del ER-PL / ER-PLX.

Nota. Las alimentaciones de
campo e inducido trifasicas son
entradas a través de terminales
separados y pueden ser a
niveles diferentes si se desea.
Véase 13.9.1 Diagrama de
cableado para alimentacion CA
para L1/2/3 diferente de
EL1/2/3.

(Por ejemplo: campo de baja
tension)

Sin embargo, deben estar en
fase entre si
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Los modelos ER-PL / ER-PLX 185/225/265 también necesitan una alimentacion de 50VA 110V CA 50/60Hz
para ventilador

RANGO DE TENSION DE SALIDA
Inducido Alimentacion CA ER-PL 0 a +1,2 veces. Alimentacién CA ER-PLX 0 a +/- 1,2 veces.
Nota. Se recomienda una alimentacion CA 1,1 veces si las variaciones de la alimentacion
exceden -6%.
Campo Alimentacion CA de 0 a 0,9 veces en terminales auxiliares. (EL1, EL2, EL3)
RANGO DE CORRIENTE DE SALIDA
Inducido 0 a 100% continua. 150% durante 25 segundos +/- para ER-PLX
Campo minimo hasta 100% continuo con alarma de fallo.
Nota. Hay una opcion de fabrica para permitir que cargas de alta inductancia sean accionadas por la salida

del inducido.

Circuitos de
control:
Accion de
control:

Control de
velocidad:

Precision estado
estable:

Proteccion:

Diagnostico:

Temperatura:

Totalmente aislado del circuito de potencia.

Totalmente digital.

Pl avanzado con circuitos de corriente totalmente adaptativos para un funcionamiento
dinamico 6ptimo.

Circuito de autoajuste de corriente que utiliza algoritmo de "Autoajuste”.

Pl de velocidad ajustable con anulacién integral.

Mediante realimentacion de tension del inducido con compensacion IR.

Mediante realimentacion de codificador o tacogenerador analdgico.

Mediante una combinacion de realimentacion de codificador y tacogenerador analdgico o
AVF.

Rango de velocidad de 100 a 1 tipica con realimentacién de tacogenerador.

0,1 % de realimentacién de tacogenerador analégico. (sujeto a tacogenerador)

2 % Realimentacidon de tension del inducido

0,01% Solo codificador, Codificador + taco, codificador + AVF - (con referencia digital)
Frecuencia de codificador méxima 100KHz

Redes de dispositivos interlinea.
Sobrecorriente (instantanea).
Fallo de campo.
Sobretemperatura de motor.
Fallo “disparador” tiristores.
Logica de reposo.

MOV’s (valvulas motorizadas) de alta energia.
Sobrecorriente 150% durante 25s.

Fallo de taco, (con opcion de respaldo de auto AVF).
Sobretemperatura de pila tiristores.

Deteccién de velocidad cero.

Proteccion ante detencion (stall).

Con enclavamiento de primer fallo, display automatico y memoria de apagado de
alimentacion.

Monitorizacion de diagnéstico de todos los parametros en unidades de ingenieria y/o %.
Informacién de diagndstico completa disponible en RS232 usando la herramienta gréafica
ER-ER-PL PILOT.

Estado ldgico de E/S digitales y ventanas resumen de diagndstico de % predeterminado
automatico

Temperatura ambiente de operacion interna de la carcasa 0-50°C

Almacenamiento -25°C - +55°C

Proteger de la luz solar directa.

Asegurar un entorno libre de corrosién y seco.
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Humedad:

Atmoésfera:

Capacidad de
cortocircuito:

Modos de salida
de campo:

Caracteristicas
especiales:

Bloques de
aplicacion:

Comunicaciones
serie:

Humedad relativa méxima 85%.
Nota: - La humedad relativa depende de la temperatura, no permita la condensacion.

No inflamable, no condensable. Nivel de contaminacion: 2, categoria de instalacion: 3

Adecuado para uso en un circuito capaz de suministrar no mas de

5000A ER-PL / ER-PLX5-30, 10.000A ER-PL / ER-PLX40-145, 18.000A ER-PL y ER- PLX185-
265

amperios simétricos RMS, 480 Voltios CA maximo, cuando esta protegido por fusibles de
clase Ar. (Véase tabla de fusibles)

Corriente constante, tension constante, debilitamiento automatico

Enfriamiento rapido retardado después de la orden de parada para permitir el frenado
dinamico

Modo de economia para dejar el campo excitado a nivel bajo para prevenir el
enfriamiento del motor.

El campo suministra entradas independientes de las entradas de alimentacion del inducido
Debilitamiento del Simulador de Comprobador de conflicto de

campo potenciometro motorizado  conexion

Intercambio dual de Orientacion de eje 3 péaginas de recetas de instrumento
motor completas

Configuracion de ordenador y herramienta de Familia de unidades de interfaz
monitorizacién remota.

Bobinado central, 2 sumadores-codificadores, contador de lotes, lote, 8 multifunciones,
velocidad preajustada, 2 PIDs, Perfilador de parametro, 4 comparadores, 2 conmutadores,
temporizador de retardo, filtros.

Puerto RS232, ANSI-X3.28-2.5-B | multi-
terminal

Opciones Fieldbus. Profibus, Devicenet.

2.3.3 Especificacion eléctrica de terminales de control

Se describe la especificacion eléctrica de los terminales de control. La funcion que cada terminal tiene
puede depender de la eleccion programada por el usuario. Las unidades se envian con un conjunto de
funciones de terminal predeterminadas, que se describen mas adelante. Aunque la funcién del terminal
puede cambiar, su especificacion eléctrica no.

ENTRADAS 8 entradas analdgicas con hasta 5mV +resolucién signo (+/- 0,4%) ov 1
UNIVERSALES
4 rangos de tension de entrada +/-5/10/20/30V en cada entrada uiP2 2
UIP2 - UIP9 8 entradas digitales con umbrales ajustables. Buena inmunidad al uIP3 3
ruido.
Proteccion de sobretension hasta +/-50V UIP4 4
Impedancia de entrada 100K para adaptacion de escala de la uIP5 5
entrada en rango de 5y 10V
Impedancia de entrada de 50K para adaptacion de escala de la UIP6 6
entrada por encima del rango de 10V
UIpP7 7
SALIDAS . -~
ANALOGICAS 4 salidas analdgicas (+/- 0.4%) uUIP8 8
3 programables, 1 comprometida para sefial de salida de corriente uUIP9 9
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del inducido

AOP1 AOP2 AOP3 2,5mV mas resolucion de signo AOP1 10

Y linducido €N T29 Proteccion de cortocircuito para OV. Corriente de salida +/-5mA AOP2 11
maximo
Rango de salida 0 a +/-11V. AOP3 12

ENTRADAS DIGITALES 4 entradas digitales

Ldgica de valor bajo por debajo de 2V, Légica de valor alto por encima de 14
4V. Baja inmunidad al ruido. DIP1
DIP1 - DIP4 Proteccion de sobretension hasta +50V. Impedancia de entrada 10K Ohms 15
DIP2
DIP3 y DIP4 también pueden ser usadas para sefiales de cuadratura de 16
codificador DIP3
Frecuencia de entrada de codificador hsata 100Khz en DIP3 y DIP4 DIP4 17
SALIDAS/ENTRADAS 4 entradas digitales. También programables como salidas (véase salidas 18
DIGITALES digitales) DIO1
Ldgica baja por debajo de 6V. Légica alta por encima de 16V. DIO2 19
DIO1 - DIO4 Proteccion contra sobretension hasta +50V. Impedancia de entrada 10K 20
Ohms DIO3
Cuando se usan como salidas digitales la especificacion es la misma que 21
DOP1-3 DIO4
SALIDAS DIGITALES 3 salidas (para 4 salidas mas con esta especificacion use DIO1/2/3/4) DOP1 22
Protegida contra cortocircuito. (Rango 22 a 32 Voltios para SALIDA alta) 23
DOP2
DOP1 - DOP3 Protegida contra sobretemperatura y sobretension hasta +50V DOP3 24
Cada salida puede suministrar hasta 350mA. Total para todas las salidas de
350mA,
Esta especificacién también aplica a DIO1/2/3/4 cuando son programadas como
salidas
Este conector esta dedicado a controles de funciones basicamente fijas ov 25
ENTRADA TACO Rango +/- 200V impedancia de entrada 150K Ohms TACH 26
+10 27
SALIDAS +/-10.00V, 0.5%, 10mA max. Proteccion contra cortocircuitos -10 o8
REFERENCIA para OV.
Iinducido 29
FN%RUR(EQJE Salida lineal +/-5V para corriente nominal modelo +/-100%. THM 30
Capacidad de corriente de salida 10mA max. Proteccion de RUN 31
cortocircuito para 0V.
linducido Modo de salida programable unipolar o bipolar (tolerancia+/- IMPULSOS 32
5%).
ARRANQUE 33
ENTRADA Termistor de temperatura de motor. Si no se usa, entonces CSTOP 34
TERMISTOR conectar a 0V.
THM OK<200 Ohms, Sobretemperatura >2K Ohms. Conectar de THM a +24V 35
ov
ov 36
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Control de Entradas l6gicas 24V. Logica baja por debajo de 6V, Idgica alta por encima de 16V
CONTACTOR
Impedancia de entrada. 10K Ohms. Proteccidn contra sobretension hasta +50V
RUN Activa accionamiento. Habilitacion electrénica para circuito de corriente y retardos de
desactivacion de contactor
IMPULSOS Entrada de impulsos (Impulsos) con retardo de desactivacion de contactor programable
START Arranque/parada. Desactivacion de contactor a velocidad cero.

El accionamiento no arrancara a menos que todas las alarmas se hayan eliminado. EL
accionamiento no rearrancara después de desactivar el contactor inducido por alarma,
a menos que se elimine el ARRANQUE durante 50ms y vuelva a aplicarse.
CSTOP Coast stop (Deceleracién hasta velocidad cero). Desactiva el contactor inmediatamente
+24V (100ms). Impedancia de entrada 10K Ohms.
+24V salida para l6gica externa (Rango 22 a 32 Voltios). Proteccién contra
cortocircuito.
Proteccion contra sobretension hasta +50V. Comparte la capacidad total de corriente
de “Salidas digitales’
(350mA), mas 50mA extra propios. Maximo total disponible 400mA.

Terminales de control en los nimeros de placa de menor potencia 41 a 53 (NC significa RA+ 41
que no hay conexion) NC 42
AVF REMOTA RA+ RA- usada para deteccion remota de voltios del inducido RA- 43
(Nota, cuando usan AVF remota, la sefial de voltios del inducido se lee 3,3% alta) NC 44
CON1y CON2 Contacto sin tension para bobina de contactor principal hasta 240V~ CON1 45
500VA. CON2 46
Operada mediante funcion ARRANQUE/IMPULSOS, cuando CSTOP es
alta
ENCLAVAMIENTO 1 Contacto sin tension opera al mismo tiempo que CON1/2 240V LAT1 47

Y ENCLAVAMIENTO  500VA.
2 (LATCH1 y LATCH)

LAT2 48

EARTH (Tierra) en 51 se usa para conexion de tierra sucia de la alimentacion TIERRA 51
de control

N 52

L y N son para alimentacion de control 100-240V, 50 - 60Hz +/-10%, 50VA L 53

Nota. La alimentacién de control es necesaria para alimentar la electrénica deL ER-PL / ER-PLX y debe ser
aplicada antes de ponerse en marcha.

2.4 Resumen de terminales de control.
2.4.1 Requisitos generales

Los requisitos generales de los equipos de proceso industrial son ejecutar su funcion intrinseca, y actuar
como interfaz con sistemas externos. Los requisitos mas comunes son para 4 tipos de interfaz.

Entradas anal6gicas, capaces de aceptar sefiales de realimentacion o referencia bipolar lineal.
Salida analégicas capaces de proporcionar sefiales bipolares lineales.
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Entradas digitales capaces de reconocer niveles ldgicos usando ldgica de 24V.
Entradas digitales para sefiales de codificadores para varias amplitudes y tipo.
Salidas digitales capaces de accionar relés de 24V, lamparas, sensores, etc.

Los requisitos del sistema son variables. Algunos requieren muchas interfaces de un tipo, otros una seleccion
de todos los tipos.

Los disefiadores de la serie de accionamientos ER-PL / ER-PLX han intentado suministrar suficientes de todos
los tipos para que cumplan todos los requisitos concebibles. Esto se ha conseguido haciendo que muchos de
los terminales sean de doble funcién. Los limites posibles son los siguientes.

Hasta 17 entradas digitales, 8 entradas analdgicas 7 salidas digitales 4 salidas analdgicas.

Esto se logra permitiendo que 8 entradas analdgicas también se usen como entradas digitales, y que 4 salidas
digitales que pueden programarse independientemente como entradas.

Normalmente, las salidas analdgicas no necesitan ser tan numerosas, ya que las conexiones de software
pueden ser hechas por el usuario.

Incluso asi hay disponibles 4 salidas anal6gicas de las cuales 3 son programables. Las salidas analdgicas estan
protegidas individualmente contra cortocircuito hasta 0V. Sin embargo, no estan protegidas para cortos
simulténeos.

2.4.2 Entradas y salidas digitales

Una consideracion importante es la capacidad que tiene el equipo de sobrevivir en entornos dificiles. Los
tipos mas frecuentes de problemas son los cortocircuitos y tensiones excesivas aplicadas a las entradas y
salidas digitales. Todas las entradas y salidas digitales pueden soportar hasta +50V aplicados de forma
continua. Todas las salidas digitales, incluyendo la alimentacion del cliente de 24V han sido disefiadas para
soportar un cortocircuito directo a 0V. Si se produce un cortocircuito o sobrecarga en una o mas de las
salidas digitales, se desactivan todas las salidas digitales y se sefializa la condicién de cortocircuito (con
bandera). En este caso es posible activar o desactivar un disparo del accionamiento. Siempre que el fallo no
haya hecho que la légica del rele del usuario externo interrumpa la marcha normal, el accionamiento
continuara en marcha si el disparo esta desactivado. La condicion de cortocircuito puede ser sefializada por
una de las salidas mediante estado de valor l6gico bajo si se desea. Si se elimina el cortocircuito, las salidas
digitales recuperaran su estado original. Véase 7.1.4 ALARMAS DE ACCIONAMIENTO DE MOTOR / Activar
disparo por cortocircuito SALIDA digital PIN 174 y 7.1.11.14 MENSAJE DE DISPARO DE ACCIONAMIENTO /
Salidas digitales de cortocircuito y 6.5 DIAGNOSTICO / MONITOR ES DIGITALES.

Nota. Las entradas digitales DIP en T14-17 estan también caracterizadas para uso como entradas de
codificador (de ahi la inmunidad a ruido baja). Las entradas/salidas digitales DIO en T18-21 estédn
caracterizadas por ldgica de 24V (inmunidad a ruido estandar).

Las entradas anal6gicas UIP en T2-9 también pueden usarse como entradas digitales. (inmunidad a ruido
Optima).

2.4.2.1 Entradas de codificador

Nota. DIP3 (T16, sefial o tren B) y DIP4 (T17, tren A) estan disefladas para aceptar trenes de pulsos de
codificador bidireccionales. DIP2 (T15) esta disefiada para aceptar un MARCADOR para orientacion de eje.
Las salidas de codificador deben poder ser capaces de proporcionar una logica baja por debajo de 2V, una
I6gica alta por encima de 4V, y el rango puede ir hasta 50V max. y hasta 100KHz. Estas 2 entradas son de
final simple y no aislado. Para otros tipos de salida de codificador, el usuario debe proporcionar algin
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circuito de acondicionamiento externo. El formato de salida puede ser pulso solo para direccion simple,
pulso con sefial, o cuadratura de fase. Véase 5.1.10 CALIBRACION / ESCALADO CODIFICADOR.
Nota. Las UIPs ofrecen una inmunidad al ruido mucho mayor para sefiales légicas de 24V.

2.4.2.2 Salidas digitales

Cuando las salidas digitales son cortocircuitadas, la salida de 24V continuara funcionando con una capacidad
de corriente de 50mA.

Esto es asi de forma que la linea CSTOP no pasa a valor bajo y detiene el accionamiento. Es importante que
el accionamiento continde en marcha con una salida digital cortocircuitada y a continuacién un conjunto de
salida digital permanentemente alta pueda ser usado como salida de alimentacion auxiliar de 24V para otras
tareas, permitiendo que la salida principal de 24V se dedique completamente a la funcién CSTOP.

La capacidad actual de las salidas digitales es también un asunto importante. Normalmente 50mA es una
especificacion suficiente. Sin embargo, ocasionalmente se requiere una salida de corriente mas alta. La
serie ER-PL / ER-PLX trata esto permitiendo que se ponga un limite de corriente total a disposicion de todas
las salidas digitales, permitiendo que el usuario las explote como desee. Para las 7 salidas conjuntas hay un
limite admisible maximo de 350mA. Cualquier salida puede ser de hasta 350mA. Cualquier capacidad de
reserva dentro de este limite también esta disponible para la salida de 24V, que también tiene su propia
capacidad de 50mA, dando un total maximo de salida +24V de 400mA si no se usa una salida digital.

all digital outputs =

share this rail e 7 Internal current limited (350mA) +24V
( |
\ _____] Output terminal
s e
Flywheel >|_|j _2
diode AN < "‘*—_J External load.
")\ E.g. relay coil
[
e

_-"“] oV terminal
Flywheel diode= Diodo de volante

Internal current limited (350mA) +24V= Corriente interna limitada (350mA) +24V
Output terminal= Terminal de salida

0V terminal = Terminal de 0V

External load.= Carga externa

E.g. relay coil= Por ejemplo, bobina de relé

All digital outputs share this rail= Todas las salidas digitales comparten este rail

Esta muestra la CONFIGURACION de salida para cada salida digital DOP1 a DOP3 y DIO1 a DIO4

Las salidas digitales también estan disefiadas para ser de légica O (OR,d) conjuntamente, o con salidas de
otros accionamientos si se desea. Esto es (til algunas veces si un evento externo debe esperar varias salidas
para pasar a valor bajo. Cada salida esta dotada de un diodo de volante para permitir el accionamiento
seguro de cargas inductivas, y debido a la limitacion de corriente es posible accionar lamparas que pueden
tener una resistencia fria baja.
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2.4.3 Entradas analdgicas
UIP2 a UIP9

Las entradas analdgicas son necesarias para medir de forma precisa sefiales de +/-10V. La resolucion (pasos
minimos reconocibles) debe ser tan pequefia como sea posible y la conversién a un nimero debe ser tan
rapida como sea posible para proporcionar buenos tiempos de respuesta. La serie ER-PL / ER-PLX no solo
posee 8 entradas analdgicas, sino que también mide todas estas hasta 5mV mas resolucién del signo y con un
tiempo de respuesta excelente. Ademas, es posible programar el rango de tension de cada entrada para +/-
5, 10, 20 o 30V. Esto permite usar sefales distintas de la escala completa de 10V, y permite que la entrada
sea use como una entrada digital sofisticada. Esto puede lograrse programando la entrada hasta el rango de
30V y ajustando el detector de umbral programable en 15V para reconocer un 0 o un 1. Todas las tensiones
de entrada analdgica pueden ser monitorizadas usando los menus incorporados, que visualizaran los rangos
seleccionados de +/- 5.120V, +/-10.240V, +/-20.480V y +/-30.720 Voltios.

Véase 5.7.7.7 ADAPTACION PI VELOCIDAD / Usando entradas de velocidad pequefas. Los valores
predeterminados dan una ganancia baja para entradas pequenias.

Nota. Cuando se usen las UIPs como entradas digitales proporcionan una inmunidad al ruido excelente y un
umbral ajustable.

Cuando se usen sefiales de circuito de 4-20mA todo lo que se requiere es

uip instalar una resistencia de carga externa de 220 Ohms entre la entrada y 0V.
A continuacién ajuste la UIP relevante para leer la sefial de tensién
resultante generada por el paso de la corriente de sefial a través de la carga.
El diagrama muestra una sefial de 4-20mA que fluye a través de una
resistencia de carga externa.

2
2
o
[

oy
Véase 12.3.1.2.1 AJUSTE de entrada de circuito 4-20mA

2.4.4 Entrada de tacogenerador analégico

Esta entrada esta provista solamente para la conexion de un tacogenerador CC bipolar analégico. También
puede usarse un tacogenerador CA con salida rectificada con accionamiento de 2 cuadrantes de la serie PL.
Los terminales T25 OV y T26 TACOGENERADOR deben usarse para dos conexiones al tacogenerador. Una
tensién CC de hasta +/-200V CC méximo puede aplicarse directamente a T26 con respecto a T25.

Véase 5.1.9 CALIBRACION / tipo de realimentacion de velocidad PIN 9 ARRANQUE RAPIDO, para seleccionar
la realimentacion de tacogenerador, y 5.1.8 CALIBRACION / voltios maximos tacogenerador PIN 8, para
igualar el signo y la tension de realimentacion del 100% en T26.

Para la rotacién en sentido de avance del motor correspondiente a una sefial de referencia positiva, el signo
de la tensién de realimentacién del tacogenerador en el terminal T26 con respecto a T25 (OV) debe
corresponder a la sefial seleccionada en el menu calibracion.

La instalacién de programacion permite la seleccién de las tensiones de realimentacion hasta 0V, sin
embargo, no es aconsejable en interés de la precisién y de una operacion suave usar tacogeneradores con
una tension menor de 10V a velocidad maxima.
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2.4.5 PINs de prueba de sefial

Justo detras de terminal de control central hay una fila de PINs de prueba usados para monitorizar ciertas
sefiales de realimentacion.

La sefial de alarma es una version inversa no filtrada y atenuada del 29, y puede usarse para observar la
respuesta de la corriente de ER-PL / ER-PLX. Véase 12.13.3 PERSONALIDAD DEL ACCIONAMIENTO / Respuesta
maxima de corriente PIN 678.

Véase 12.4.1 SALIDAS ANALOGICAS / Habilitar rectificar salida lingucidzo AOP4 PIN 250.

El signo de la sefial y la amplitud es una salida lineal de 0 a -/+2V para la corriente nominal del modelo de 0
a +/-100% (invertida) para el modo no rectificado, o salida lineal de 0 a -2V para la corriente nominal del
modelo de 0 a +/-100% para el modo rectificado.

Las otras sefiales estan previstas para uso de fabrica solamente.

2.5 Funciones predeterminadas del terminal de control

Cuando se envia el accionamiento, los terminales de control tienen asignadas unas funciones
predeterminadas. En general, estas se eligen para ser tan Gtiles como sea posible en la mayoria de las
aplicaciones. Todos los terminales programables estan disponibles para reasignarse a una funcién alternativa
por el usuario, si lo desea.

Esta es una lista de las funciones predeterminadas. Si después de programarlas desea retornar el
accionamiento a este ajuste de funciones predeterminadas, pulse las 4 teclas de men( simultaneamente
durante la aplicacién de la alimentacion de control. Véase 4.1.3 Restablecimiento de los pardmetros de
accionamiento a la condicidn predeterminada, y véase 12.13.2 PERSONALIDAD DEL ACCIONAMIENTO / Pagina
de recetas PIN 677.

Terminal OV ov T1

Referencia de velocidad auxiliar Entrada analdgica ulpP2 T2
Entrada lineal de 0 a +/-10V para velocidad 0 a +/-100%. Proteccion de sobretension hasta +/-50V.
Impedancia de entrada 100K.

Referencia de velocidad/demanda de corriente Entrada analégica UiP3 T3
Entrada lineal de 0 a +/-10V para velocidad 0 a +/-100%. Proteccién de sobretensién hasta +/-50V.
Impedancia de entrada 100K.

(Nota, esta entrada analdgica es muestreada mas rapida que otras para aplicaciones de respuesta muy
rapidas. Por ejemplo: como referencia de corriente. Véase 5.7.1 CONTROL DE VELOCIDAD / diagrama de
bloques).

Véase 5.7.7.7 ADAPTACION PI VELOCIDAD / Uso de entradas de velocidad pequefias. El valor predeterminado
da una ganancia baja para entradas pequefias.

Referencia de velocidad en rampa Entrada anal6gica UiP4 T4
Entrada lineal de 0 a +/-10V para velocidad 0 a +/-100%. Proteccién de sobretensién hasta +/-50V.
Impedancia de entrada 100K.

Esta entrada es dirigida a través de una rampa ascendente/descendente programable.

Véase 5.7.7.7 ADAPTACION PI VELOCIDAD / Uso de entradas de velocidad pequefias. El valor predeterminado
da una ganancia baja para entradas pequefias.
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Fijador de corriente inferior (-ve) Entrada analdgica UIP5 T5

Entrada lineal de 0 a -10V para nivel de fijador de corriente del inducido de 0 a -100% . Proteccion de
sobretension hasta +/-50V. Impedancia de entrada 100K. Nota. Cuando es negativa opera como fijador en la
demanda de corriente generada por el circuito de velocidad. Cuando es positiva acciona la demanda e ignora
el circuito de velocidad. Observe que un nivel de demanda no puede puentear un nivel de fijador. Véase
también T21.

Limite de corriente principal / Fijador de corriente Entrada analégica UlP6 T6
superior (+ve)

Entrada lineal de 0 a +10V para nivel de fijador de corriente del inducido de 0 a +100%. Proteccién contra
sobretension hasta +/-50V. Impedancia de entrada 100K. Nota. Cuando es positiva, actia como un fijador en
la demanda de corriente generada por el circuito de velocidad. Cuando es negativa, acciona la demanda e
ignora el circuito de velocidad. Observe que un nivel de demanda no puede puentear a un nivel de fijador.
Véase también T21.

Simulador de potenciémetro motorizado, activar valor Entrada digital uip7 17
preajustado

Mientras este terminal se mantiene en valor alto el simulador de potenciémetro motorizado se mueve
inmediatamente a 0.00%. (valor preajustado predeterminado). Cuando pasa a valor bajo la salida del
simulador de potenciometro motorizado se mueve se acuerdo con el aumento/disminucion de las entradas
en los terminales T8/T9.

Simulador de potenciémetro motorizado, aumenta Entrada digital uiP8 T8

Simulador de potenciémetro motorizado,

. Entrada digital uIP9 T9
disminuye

Realimentacion de velocidad Salida analégica AOP1  T10
Salida lineal de 0 a +/-10V para realimentacién de velocidad de 0 a +/-100%. Capacidad de corriente de
salida 5mA méximo. Proteccion de cortocircuito para OV. (AOP1 o 2 o 3, no debe ser cortocircuitada
simultaneamente a 0V). Modo de salida bipolar o unipolar programable.

Referencia de velocidad total Salida analdgica AOP2 TI11
Salida lineal de 0 a +/-10V para referencia de velocidad total de 0 a+/-100%. Capacidad de corriente de
salida +/-5mA max. Proteccién de cortocircuito para 0V. (AOP1 o 2 o 3 no deben ser cortocircuitados
simultaneamente a 0V).

Demanda de corriente total Salida analégica AOP3 T12
Salida lineal de 0 a +/-10V para demanda de corriente de 0 a +/-100%. Capacidad de corriente de salida +/-
5mA max. Proteccién contra cortocircuito para 0V. (AOP1 o 2 o 3 no deben ser cortocircuitados
simultaneamente a 0V). Modo de salida unipolar o bipolar programable.

0V en T13 debe ser usado para conexién de tierra de proteccion ov Ti13

limpia

Ldgica baja por debajo de 2\{, alta por Entrada digital DIPL  T14
encima de 4V

Entrada de marcador Logica baja por debajo de 2V, alta por Entrada digital DIP2 T15

Entrada de repuesto
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encima de 4V

Codificador (sefial o tren Ldgica baja por debajo de 2V, alta por Entrada digital DIP3 T16

B) encima de 4V

Codificador (tren A) Ldgica baja por debajo de 2V, alta por Entrada digital DIP4  T17

encima de 4V
Enclavamiento referencia
cero Entrada digital DIO1 T18
Esta entrada selecciona un enclavamiento que impedira que el contactor principal se excite si la referencia
de velocidad no retorna primero a menos del ajuste de 117)% VELOCIDAD ENCLAVAMIENTO CERO.

Seleccién del modo Impulsos Entrada digital DIO2 T19
Cuando es baja, se selecciona la velocidad 1 de impulsos/irregular. Cuando es alta, se selecciona la
velocidad 2 de impulsos/irregular.

Mantenimiento de rampa Entrada digital DIO3 T20

Si la entrada es alta, la salida de RAMPA DEL MODO MARCHA se mantiene hasta el ultimo valor con
independencia de la Entrada de referencia de rampa. Cuando es baja, la salida sigue la entrada de
referencia de rampa con un tiempo de rampa determinado por los parametros de tiempo de rampa de
AVANCE ascendente/descendente e INVERSO ascendente/descendente.

Activar fijador de corriente dual Entrada digital DI04 T21

Esta entrada altera la CONFIGURACION de los fijadores de corriente. Cuando la entrada es baja, la Entrada
analdgica T6 proporciona un limite de corriente bipolar simétrico. Cuando es alta, la entrada analdgica T6 es
el fijador de corriente positiva y la entrada analdgica T5 es el fijador de corriente negativa.

Velocidad cero Salida digital DOP1 T22
El nivel de operacion de esta salida puede ser modificado por 117) % VELOCIDAD ENCLAVAMIENTO CERO para
dar el umbral de velocidad de operacién deseado. Una salida alta de +24V indica Velocidad cero.

Bandera de rampa Salida digital DOP2 T23
Esta pasa a valor alto cuando la Rampa del modo de marcha esta en rampa. (Usada para prevenir la
integracioén del circuito de velocidad durante la rampa).

Accionamiento en buen estado Salida digital DOP3 T24
Esta salida es alta cuando el controlador esta en buen estado. Esto significa que ninguna alarma se ha
disparado y que el accionamiento esté preparado para funcionar.

Terminal OV ov T25

Entrada de tacogenerador CC TACH T26

Rango de ajuste de velocidad maxima +/-10V a +/-200V. Impedancia de entrada 150K Ohms. Rango de sefial
de OV a +/-200V.

Usuario +10V Referencia +10V T27
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Usuario -10V Referencia -10V T28
+/-10.00V, 0.5%, 10mA max. Proteccion contra cortocircuito hasta 0V

Salida de corriente del inducido [INDUCIDO T29
Salida lineal de 0 a +/-5V corriente de modelo de 0 a +/-100%. Capacidad corriente de salida +/-10mA max.
Proteccidn contra cortocircuito hasta OV. Modo de salida bipolar o unipolar programable.

Entrada termistor motor THM T30

Es una buena practica proteger los motores CC contra sobrecargas térmicas sostenidas instalando
resistencias sensibles a la temperatura o conmutadores en el campo y devanados entre polos de la maquina.
Estos dispositivos tienen una baja resistencia (normalmente 200 Ohm) hasta una temperatura de referencia
de 125 C. Por encima de esta temperatura, su resistencia se eleva rapidamente hasta mas de 2000 Ohms.
Los sensores de sobretemperatura del motor deben ser conectados en serie entre los terminales T30 y T36.
Se visualizara una alarma de sobretemperatura del motor si la resistencia externa entre T30 y T36 excede
1800 Ohms + 200 Ohms. Véase 7.1.11.6 MENSAJE DE DISPARO DE ACCONAMIENTO / Termistor en T30.

Los terminales T30 y T36 (OV COM) deben estar conectados si no se usan sensores de sobretemperatura
externos.

2.5.1 Marcha, impulsos, arranque, Cstop (deceleracion hasta velocidad cero)
Marcha Entrada digital RUN T31

La entrada MARCHA proporciona un medio de inhibir electronicamente la
operaciéon del controlador. Si la entrada MARCHA es baja, todos los
circuitos de control seran inhibidos y el motor se parard. MARCHA también
controla el campo. Véase 5.9 CAMBIO DE PARAMETROS / CONTROL DEL
CAMPO. Si el contactor estd siendo mantenido por a) El detector de
velocidad cero mientras el motor esta decelerando o b) El retardo de
desactivacion del contactor, entonces esto terminard por el paso de
MARCHA a valor bajo y dara lugar a una desactivacion inmediata del
contactor. (El terminal de entrada MARCHA también puede usarse como
entrada digital programable si no se requiere como una funcién MARCHA)

ADVERTENCIA. Para prevenir que el motor se ponga en marcha cuando el personal esta realizando
mantenimiento o cuando las protecciones de la maquina estén abiertas, no se base en ninguna funcion
de accionamiento. El control electrénico no es aceptable por los cédigos de seguridad como el Unico
medio de inhibicién del controlador. Aisle siempre la fuente de potencia antes de trabajar en el
accionamiento, motor o carga.

Si la entrada MARCHA pasa a valor bajo en cualquier punto durante el proceso de parada, sea
dirigiéndose a la velocidad cero o durante el periodo de retardo, entonces el contactor se desactiva
directamente.

Impulsos Entrada digital IMPULSOS T32

Cuando la entrada impulsos (jog) se mantiene alta el accionamiento actla (gira lentamente mientras se
requiere), siempre que la entrada T33 Arranque sea baja. Cuando la entrada Impulsos se elimina el
accionamiento ejecutara la rampa hasta cero cumpliendo el tiempo de rampa de Impulsos/Irregular. Las
velocidades de Impulsos pueden ser seleccionadas por la entrada T19. Véase la descripcion de la entrada
arranque debajo para mas informacién sobre el control de Impulsos. Véase 5.3.5 IMPULSOS MUY LENTA
IRREGULAR 7/ Seleccidn del modo Impulsos PIN 42.

Control de contactor principal de Entrada digital START T33
arranque/parada
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Cuando se aplica una entrada alta a este terminal, el controlador operara siempre que no haya alarmas, la
entrada de deceleracion hasta velocidad cero (T34) ya es alta, la entrada de marcha del controlador (T31)
es alta y la entrada Impulso es baja. Cuando la entrada es eliminada, el controlador ejecutard una parada en
rampa hasta velocidad cero. El gradiente de deceleracién se especificara de acuerdo con el tiempo de
rampa de parada programada. Los modelos ER-PLX se regeneraran en caso necesario para mantener el
gradiente de la rampa. Igualmente, la tendran los modelos ER-PL que tienen medios de parada electronica.
Los modelos ER-PL que no tienen estos medios no podran decelerar mas rapido que la deceleracion natural
hasta velocidad cero. Para todos los modelos, cuando el motor ha alcanzado la velocidad cero, el contactor
principal se desexcitara.

Véase 5.3.5 IMPULSOS MUY LENTA IRREGULAR / Seleccion del modo Impulsos PIN 42 Nota. El contactor de
entrada de control del usuario debe ser mantenido usando ldgica de relé de enclavamiento externo, o
LAT1/2 en los terminales 47 y 48. Véase 3.3.4 Uso de pulsadores para ARRANQUE / PARADA simple.

Véase 3.3.5 Uso de pulsadores de ARRANQUE / PARADA (Con rampa hasta toma de parada, impulsos e
irregular).

Las entradas de Arranque e Impulsos proporcionan las siguientes caracteristicas de operacion

a) Marcha normal

b) Marcha por Impulsos con 2 velocidades seleccionables de impulsos y relé programable de desactivacion
del contactor

¢) Marcha Irregular. La velocidad muy lenta es un pardmetro programable

d) Toma Irregular con 2 velocidades de toma seleccionables

Con arranque de valor alto e impulsos de valor bajo, entonces al ir Impulsos a valor alto actia como toma
Irregular. Con arranque bajo la entrada impulsos es un control de impulsos. La entrada de seleccién de
velocidad 2 de impulsos/irregular esta en T19 (Seleccion del modo impulsos).

Con impulsos bajo y selecciéon de modo alto, entonces al pasar arranque a valor alto actia como control de
velocidad Muy lenta. Véase 5.3.5 IMPULSOS MUY LENTA IRREGULAR /Seleccién del modo Impulsos PIN 42

Muy lenta usa los tiempos de rampa del modo marcha para acelerar, y los tiempos de rampa del modo parar
para parar.

Control del contactor principal de Entrada digital CSTOP T34
deceleracidn hasta velocidad cero

Con una entrada alta, el controlador opera normalmente. Cuando la deceleracion hasta velocidad cero esta
en cero voltios o circuito abierto, el contactor principal esta abierto y el accionamiento ya no opera. Si esta
entrada cae a valor bajo durante la marcha entonces el contactor principal se desexcitara en 100ms y el
motor decelerard hasta la velocidad de reposo bajo la influencia de factores externos, p.ej. rozamiento e
inercia, o usando una resistencia de frenado dinamico externa para disipar la energia rotacional. Nota. La
Deceleracion hasta velocidad cero (CSTOP) debe ser alta durante un minimo de 50ms antes de que el
ARRANQUE pase a valor alto.

Nota. Cuando las salidas digitales estan cortocircuitadas la salida de 24V continuard funcionando con una
capacidad de corriente de 50mA. Esto es asi de forma que la linea CSTOP no pase a valor bajo y pare el
accionamiento. Si es importante que el accionamiento continle en marcha con una salida digital
cortocircuitada entonces puede usarse un ajuste de salida digital permanentemente alto como salida de
potencia auxiliar de 24V para otras tareas, permitiendo que la salida principal de 24V sea dedicada
enteramente a la funcién CSTOP.

Salida de +24V (22V a 32V) Salida +24V T35

Salida de +24V para ldgica externa. Proteccion contra cortocircuitos con anuncio de fallo. Proteccion contra
sobretensién hasta +50V.

Véase 2.4.2 Entradas y salidas digitales.

Terminal OV ov T36
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Terminales de control en los nimeros de placa de potencia inferior 41 a 53. No programable.

Entrada positiva AVF remota desde inducido de RA+ T41

motor

RA+ RA- usada para deteccion remota de voltios del inducido. (Desconexién interna automatica) Si se usa un
contactor CC con debilitamiento del campo, permite que el circuito de control del campo continle
detectando la fuerza contra electromotriz del motor después de que el contactor se haya abierto y por tanto
previene un fortalecimiento brusco peligroso de la corriente de campo.

(Nota, el AVF aumenta el 3,3% cuando se usa deteccion remota, esto causa un cambo de escala de velocidad

de -3.3%).
Terminal desconectado. Deje este terminal libre de conexiones NC T42
Entrada negativa AVF remota del inducido de motor Véase T41 RA- T43
Terminal desconectado. Deje este terminal libre de conexiones NC T44
Contacto sin tensién para bobina contactor Valor nominal hasta 240V CON1 T45
principal. 500VA.

CON2 T46
Contacto sin tension para pulsador contactor Valor nominal hasta 240V LAT1 T47
enclavamiento. 500VA.

Véase 3.3.4 Uso de pulsadores para PARADA / ARRANQUE simple (Deceleracion hasta velocidad cero) LAT2
T48
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La TIERRA en 51 es una conexién de tierra sucia para la TIERRA T51
alimentacion de control

L y N es para alimentacién de control 100-240V 50/60Hz +/-10% N T52

50VA

L T53

Si la tensién cae por debajo de 80V CA la unidad comenzara una oportuna secuencia de parada.
Véase 2.6 Parada por pérdida de alimentacion.

2.5.2 Resumen de funciones de terminales predeterminadas

Terminal de OV ov T1

Referencia de velocidad auxiliar Entrada analdgica uIP2 T2

Referencia de velocidad/Demanda de corriente Entrada analdgica UIP3 T3

Referencia de velocidad con rampa Entrada analdgica UIP4 T4

Fijador de corriente inferior (-ve) Entrada analdgica UIP5 T5

I(_lr\g;[e corriente principal/Fijador corriente superior Entrada analégica UIP6 T6

2LTi3:;dor potenciémetro motorizado, preajustar Entrada digital UIP7 T7

Simulador potenciometro motorizado, aumentar Entrada digital uiP8 T8

Simulador potenciometro motorizado, disminuir Entrada digital uIP9 T9

Realimentacion de velocidad Salida analégica AOP1 T10
Referencia de velocidad total Salida analdgica AOP2 T11
Demanda de corriente total Salida analégica AOP3 T12
Terminal OV. Tierra limpia de proteccién conectada aqui. ov T13
Entrada de repuesto Entrada digital DIP1 T14
Entrada de marcador Entrada digital DIP2 T15
Codificador (sefial o tren B) Entrada digital DIP3 T16
Codificador (tren A) Entrada digital DIP4 T17
Enclavamiento de referencia cero Entrada digital DIO1 T18
Seleccion de modo de impulsos Entrada digital DIO2 T19
Mantener rampa Entrada digital DIO3 T20
Activar fijador de corriente doble Entrada digital DIO4 T21
Velocidad cero Salida digital DOP1 T22
Rampa de bandera Salida digital DOP2 T23
Estado saludable accionamiento Salida digital DOP3 T24
Terminal de OV. ov T25
Entrada de tacogenerador CC TACH T26
Referencia usuario +10V +10V T27
Referencia usuario -10V -10v T28
Salida de corriente del inducido linducido T29
Entrada termistor motor THM T30
Marcha Entrada digital RUN T31
Impulso Entrada digital IMPULSOS T32
Control contactor arranque/parada Entrada digital START T33
Control contactor deceleracién hasta velocidad cero Entrada digital CSTOP T34
Alimentacién +24V Salida +24V T35
Terminal de OV ov T36
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2.6 Parada por pérdida de alimentacion
En la unidad hay 3 puertos de alimentacién.

Puerto 1) Alimentacion de control. 1 fase. Proporciona alimentacién para la electronica de
control interna.

Puerto 2) Alimentacién auxiliar EL1/2/3 trifasica. Proporciona alimentacion para el campo y se usa para
sincronizacién.

Puerto 3) Alimentacién principal L1/2/3 trifasica. Proporciona alimentacion para el puente del
inducido.

Una pérdida de cualquier linea en el puerto 3, sera reconocida por la falta de detector de pulso.

Una pérdida de cualquier linea en el puerto 2, sera reconocida por cualquier pérdida de campo (EL3),
pérdida de fase (EL1/2), o detectores de pérdida de sincronizacion (EL1/2). (Nota. Los Puertos 2 y 3 se
alimentan finalmente desde la misma alimentacion, aunque a través de fusibles diferentes, o de
transformadores elevadores/reductores).

Por tanto, una perdida de alimentacién puede ser reconocida por los puertos 2 y 3.
Una perdida de alimentacion total para la instalacién se producira en los 3 puertos simultdneamente.
Véase 7.1.11 ALARMAS DE ACCIONAMIENTO DE MOTOR / MENSAJE DE DISPARO DEL ACCIONAMIENTO.

Una peérdida en el puerto 1 sera reconocida por debajo de unos 80V CA.
Véase también 8.1.10 MENSAJE DE AUTOCOMPROBACION / Cdédigo de error interno, para los detalles de
caidas en el puerto 1.

Efectos de la pérdida de alimentacién o caidas.

La corriente de campo e inducido estaran en retroceso de fase hasta cero, el control de contactor se
desexcitara. Cualquier mensaje de disparo valido se guardard permanentemente. Véase también 4.1.2
GUARDAR PARAMETRO.

En el caso de una caida de la alimentacion, aparecera el mensaje CODIGO DE ERROR INTERNO / PERDIDA DE
FASE DE ALIMENTACION en el display para indicar que se ha producido una CAIDA de la alimentacién. Pulse la
tecla izquierda para rearmar. Este mensaje puede ser visible brevemente al apagar la alimentacién de
control normal.

Véase 7.1.11.11 MENSAJE DE DISPARO DE ACCIONAMIENTO / Pérdida de fase de alimentacion, para los
detalles sobre el recorrido a lo largo del tiempo.
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3 Aplicacion bésica

3.1 Control de par 0 VeloCIdad DASICA - ... cuueeie ittt et i et et ettt e et e e e eaa e aa e aas 40
3.2 Operacion del contactor PrinCiPal.........eee e ettt et e ae et ee e e eaa e aaaeenaaaeenan 41
3.3 Opciones de cableado del contactor PrinCipal. . .......cee.ieee i aaaaenas 44
3.3.1 Alimentacién de pila de CA de aislamiento del contactor principal .........cccooiiiiiiiiiiiiiiiinnn.. 44
3.3.2 Pila de CA de aislamiento del contactor principal y alimentaciones auxiliares .........c..ccovviiiennn.. 45
3.3.3 Contactor principal de aislamiento del iNducido CC ... ..o eaaeeaes 46
3.3.4 Uso de pulsadores para ARRANQUE / PARADA simple (Velocidad cero hasta parada).................... 47
3.3.5 Uso de pulsadores PARAR / ARRANCAR (Con rampa para toma de parar, impulsos e irregular) ......... 48
3.4 Comprobaciones ESENCIALES previas al arranQUE . ... ...c..eeeeeoeeeieeaa e aeeeaaeeaaeaaeeaaeeaaenaaeanns 49
3.4.1 INGENIERIA DE POTENCIA ... ettt ittt ettt e et ettt e ettt e e et e e e e e et et e e e e eneeeaeennnn 49
3.4.2 INGENIERIA MECANICA . . .ottt ettt e e e e e e e e e e e e e e e e e aeenss 50
3.5 PROCEDIMIENTOS DE PUESTA EN MARCHA DE INGENIERIA DE CONTROL ...uuuenueineeeeeeeeeeeeeanannes 50
3.5.1 Calibracion de arranqUe FAPIAO ... ..ou.eeeie ettt e ettt e et et e e et ae e e e e e e e e aaa e enaaaeenaaaeennn 51
3.5.2 Calibracién de arranque rapido PASO @ PASO - ..t emnun e e eeeeteaaaaaa s e e e ee e naaaaaae e e e e eanaaaaaaareaaes 52
3.5.3 AUTOAJUSTE del circuito de corriente de arranque rapido. ......c.eeeieeeieeie e ae e iaeeaeeaaeaaaeannns 53
3.5.4 Valores predeterminados de MOTOR PASIVO / Uso del menlt de motor pasivo para motores de prueba

1T 01T 0T 54
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Resumen del procedimiento de puesta en marcha inicial
Compruebe siempre los sistemas de seguridad de forma exhaustiva y observe los cédigos de seguridad local.

La estrategia sugerida es comenzar en el modo de operacion mas seguro posible y practicar progresivamente
con cada elemento del sistema hasta que se haya logrado la funcionalidad completa.

Este capitulo es una aproximacion paso a paso hasta 4 de esta lista.

1) Compruebe la instalacion y alimentaciones. (L1/2/3, EL1/2/3 y alimentacién de control) y todos los
sistemas de seguridad.

2) Calibre ER-PL / ER-PLX para ajustar el motor. (Use la realimentacion de tension del inducido por debajo
de la velocidad base para la primera marcha). (Guarde los parametros de calibracién)

3) Inserte el calefactor (elemento de calentamiento eléctrico, resistencia de alta potencia, p.ej., 4 Ohms
1Kw) en serie con el inducido y compruebe el funcionamiento del contactor y campo.

4) Extraiga el calefactor, ejecute AUTOAJUSTE (Autotune) y ponga en marcha el motor hasta la velocidad
base.
Compruebe la operacion de los transductores de alimentacion y componentes mecanicos.

5) Introduzca la realimentacion del tacogenerador o codificador y proceda al debilitamiento del campo si se
requiere.

6) Comience ejecutando los bloques de aplicaciones méas complejas.

7) Compruebe los sistemas de seguridad extensamente y observe los codigos de seguridad.

EL CONTROL INCORRECTO DEL CONTACTOR PRINCIPAL
ES EL TIPO DE PROBLEMA MAS COMUN. VEANSE LAS
SECCIONES 4.2 y 4.2.1 PARA AYUDA ADICIONAL.
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3.1 Control de par o velocidad basica

Esta seccion muestra los requisitos esenciales para una aplicaciéon de control de par o de velocidad muy

basica.

Observe que la CONFIGURACION del contactor mostrado aqui permite la deteccion continua de fases en

EL1/2/3.

MUY IMPORTANTE véase 3.2 Operacion del contactor principal

principal, 13 Instalacién.

, 3.3 Opciones de cableado del contactor
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De izda. a dcha. y de arriba abajo:
Isolator Aislador
Circuit breaker Interruptor

main semi-conductor fuses

Fusibles de semiconductor principal

WARNING The phase order of EL1/2/3 must be the same as
L1/2/3

ADVERTENCIA: El orden de fases de EL1/2/3 debe ser el mismo
que el de L1/2/3

WARNING. Do not allow coil supply to be externally interrupted.
Retro- fit relay logic is often the main culprit.

ADVERTENCIA: No permita que la alimentacion de la bobina sea
interrumpida externamente. La actualizacion de la légica de relés
es a menudo la culpable principal

3 phase motor blower

Ventilador de motor trifasico

Main contactor coil

Bobina de contactor principal

Main contactor

Contactor principal
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auxiliary semi-conductor fuses Fusibles de semiconductor auxiliar

Control supply dirty earth Tierra sucia de alimentacion de control

contactor coil supply Alimentacién de bobina de contactor

Use DC semiconductor fuse for regen applications Use fusible semiconductor CC para aplicaciones de regeneracion

line reactor Reactancia de linea

AC Control Supply Inputs Entradas de alimentacién de control CA

Armature Inducido

Field Campo

Terminals shown on the top edge are located on the lower level Los terminales mostrados en el borde superior estan situados en la

power board. (B1 /B2 on top edge of 185/225/265 models) placa de potencia de nivel inferior (B1/B2 en el borde superior de
los modelos 185/225/265)

Symbolic connection block. Bloque de conexiones simbdlicas

TERMINALS 13-24 FUNCTION FUNCIONES DE LOS TERMINALES 13-24

Terminals 1 - 3 6 are located on the bottom edge of the upper Los terminales 1-36 estan situados en el borde inferior de la placa

control board arranged as 3 blocks of 12. de control superior dispuesta como 3 bloques de 12

Terminals 2-12, 14-24, and 31 are programmable. Los terminales 2-12, 14-24, y 31 son programables

Their default function is shown here. Agui se muestra su funcién predeterminada

speed pot Potenciémetro de velocidad

For Torque control enter Torque ref into T6. (0 - 10V). For speed Para el control de par introduzca la referencia de Par en T6 (0-

control link T6 to +10V on T27. 10V). Para enlace de control de velocidad T6 para +10V en T27

Protective clean earth. Tierra de proteccion limpia

Run Marcha

Substantial chassis earth Tierra de chasis basico

Jog start Arranque por impulsos

emergency stop relay Relé de parada de emergencia

Thermistor Termistor

3.2 Operacion del contactor principal

El control del contactor principal es muy importante. La ejecucion incorrecta es la causa principal de fallos.
Véase también 5.5 CAMBIO DE PARAMETROS / RAMPA DEL MODO DE PARADA y 5.5.1.1 Diagrama de bloques
de control del contactor.

Los elementos esenciales de control del contactor son los siguientes.

1) Debe ser posible liberar el contactor sin basarse en la electrénica.

2) El contactor no debe interrumpir la corriente. Para cumplir esta regla aplica lo siguiente:

a) El ER-PL / ER-PLX no debe intentar suministrar corriente del inducido hasta después de que se haya
cerrado el contactor.

b) La corriente del inducido debe ser llevada a cero antes de que el contactor se haya abierto.

3) El circuito de control del contactor debe ser compatible con todos los requisitos de aplicacion
probables.

El ER-PL / ER-PLX ha sido disefiado para controlar todos los requisitos anteriores en el uso del contactor
principal.

La finalidad del contactor principal es proporcionar aislamiento mecénico del inducido del motor de la
alimentacion de fuerza. En el caso de una emergencia debe ser posible la interrupcion de la alimentacion
electromecénicamente (sin la ayuda de la electronica de semiconductor). Este requisito es normalmente
obligado por los codigos de seguridad.

En condiciones normales de operacion el contactor se controla por el ER-PL / ER-PLX de acuerdo con los
requisitos programados del usuario. Véase 5.5 CAMBIO DE PARAMETROS / RAMPA DEL MODO DE PARADA. El
terminal de CSTOP (coast stop/deceleracién hasta velocidad cero) T34 va directamente a la bobina de 24V
del relé de control del contactor interno. (El contacto de relé esta en T45 y T46). Si este relé se alimenta
con 24V entonces el relé (y por tanto el contactor principal) esta preparado para ser controlado por el ERPL
AND ER-PLX. SI se abre el terminal CSTOP entonces el relé no se excitard o desexcitara y liberara al
contactor principal. Hay un condensador a través de la bobina del relé que hace que tenga un tiempo de
desactivacion definido de unos 100ms. Esto asegura que el ER-PL / ER-PLX tiene tiempo de conmutar la
corriente del inducido a cero antes de que el contracto se abra.
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Puede ser necesario que las instalaciones tengan sistemas independientes
externos de puenteo para desexcitar el contactor principal. En este caso se
recomienda que el terminal CSTOP se abra con 100ms de adelanto sobre la
apertura de los contactos principales. No lograr esto puede resultar en
dafios a la unidad.
Nota. Si el contactor principal de los usuarios tiene un retardo de tiempo de
cierre mayor de 75ms, es esencial que se adopten pasos para retrasar la
liberacién de la corriente del inducido hasta que el contacto principal se
haya cerrado.

1) Inserte un contacto auxiliar normalmente abierto en el contactor principal en serie con la entrada

MARCHA en T31.

2) Alternativamente use el método de cableado del contactor mostrado en 4.3.2.

Las bobinas de contactor normalmente tienen una elevada inductancia. Cuando el contactor se desexcita
puede producir un arco de alta energia en el relé de control interno del ER-PL / ER-PLX. Esto puede
degradar la vida del relé y/o producir emisiones CEM excesivas. Asegurese de que la bobina del contactor
esta atenuada.

3.2.1 Preguntas y respuestas sobre el control del contactor

Pregunta. ;Por qué es tan importante prevenir 1) la corriente de ruptura del contactor o 2) que este genere
corriente?

Respuesta. 1) Corriente de ruptura. El inducido del motor es una carga inductiva. Esto ayuda a suavizar la
corriente almacenando energia eléctrica durante un periodo de carga y liberandola durante un periodo de
descarga. Sin embargo, si el circuito se interrumpe bruscamente, entonces la energia almacenada no tiene
donde ir. Esto da lugar a un aumento rapido de la tensién ya que el inductor (inducido del motor) busca una
trayectoria de descarga. Este rapido transitorio puede hacer que los tiristores del inducido puenteen hasta
una situacion de avalancha y se conviertan en conductivos. Si esto le sucede a un par de tiristores se
formarda un cortocircuito efectivo a través del inducido. Entonces se produce un segundo efecto. Si el motor
esta girando y es cortocircuitado bruscamente, entonces la energia mecéanica almacenada en la rotacién del
motor y de la carga es a continuacion generada en el cortocircuito. Puede tratarse de una cantidad de
energia destructiva. Los tiristores entonces se cortocircuitan permanentemente, y la préxima vez que el
contactor se cierre, los fusibles de la alimentacion se fundiran.

Solucion.

Deje siempre que el ER-PL / ER-PLX controle el contactor. Ha sido disefiado para mantener el contactor
cerrado mientras disipa de forma segura la corriente del inducido. Use CSTOP para la apertura de
emergencia del contactor a través de ER-PL / ER-PLX. Este terminal es electromecanico pero también deja
que el ER-PL / ER-PLX disipe la corriente a tiempo. Sl los cédigos de seguridad previenen que el ER-PL / ER-
PLX sea usado en la secuencia de la parada de emergencia, asegurese de que CSTOP se abre 100ms antes de
la apertura del contactor principal.

Respuesta. 2) Generando corriente. Si el ER-PL / ER-PLX ha recibido la orden de comenzar a generar
corriente, pero el contractor principal todavia no se ha cerrado, el motor no podra rotar. Esto hara que el
ER-PL / ER-PLX avance en fase en un intento de producir la velocidad deseada. Si , a continuacién, el
contactor se cierra presentara un inducido de motor estacionario en apilado de avance totalmente en fase,
directa sobre el suministro, produciendo corriente destructiva. Todo esto ocurrird en unos pocos ciclos de
corriente que es demasiado rapida para que operen las alarmas de pérdida de velocidad.

Solucion.
1) Inserte un contacto auxiliar normalmente abierto en el contactor principal en serie con la entrada
MARCHA en T31.
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2) Alternativamente, use el método de cableado del contactor mostrado en 4.3.2.

Pregunta. Muchos de los sistemas no parecen sufrir fallos debidos a la apertura incorrecta del contactor,
(por qué es tan importante?

Respuesta. Si la corriente del inducido es discontinua, lo que es muy comuin, entonces hay mucha menos
energia inductiva almacenada y la corriente también va a cero cada ciclo de corriente. Esto hace muy
improbable que se produzca una situacién destructiva. Las situaciones de alto riesgo son aplicaciones
regenerativas y modos de corriente continua. Incluso en estos casos no siempre da lugar a una secuencia
destructiva.

Pregunta. Incluso si el contactor opera de acuerdo con las recomendaciones, ;como puede aplicarse la
proteccion si se pierde la alimentacion de la bobina del contactor?.

Respuesta. Este es un problema dificil de resolver usando la electrénica. La Unica seguridad es insertar un
fusible semiconductor CC en el circuito del inducido. Este fusible debe ser abierto antes de que falle la
conexion de tiristores.

Pregunta. ;Qué sucede si falla completamente el sistema de la red?

Respuesta. Esto no es tan malo como perder la alimentacién de la bobina del contactor. Naturalmente, la
mayoria de las instalaciones tienen otras cargas que proporcionan una trayectoria de descarga segura antes
de que el contactor se abra.

Pregunta. ;Qué sucede si el sistema de la red falla durante unos pocos ciclos? (Apagon parcial)

Respuesta. El ER-PL / ER-PLX esta disefiado para afrontar todos estos tipos de hundimientos de la
alimentacion. Tan pronto como pierde la sincronizacion la corriente del inducido es disipada. La tensién del
inducido es, a continuacién, monitorizada de forma que cuando la alimentacion retorna, el ER-PL / ER-PLX
capta la carga rotativa a la velocidad correcta.

Pregunta. ;Qué otros tipos de problemas se producen?

Respuesta. La mayoria de los problemas se producen cuando los usuarios instalan el ER-PL / ER-PLX como
actualizacion en un sistema existente. Algunas veces estos sistemas han controlado previamente el contactor
a través de un PLC o un relé de estado saludable del accionamiento. Estos sistemas de control pueden no ser
interconectados correctamente en el ER-PL / ER-PLX y se producen situaciones que desactivan el contactor
demasiado rapidamente, o entran demasiado tarde.

Otro problema comin es que el contactor sea controlado correctamente para marcha normal pero
incorrectamente durante impulsos o parada de emergencia.

Otro ejemplo es una instalacién correctamente disefiada pero el ingeniero de puesta en marcha usa una
estacion de operacion local, para el funcionamiento de cada ER-PL / ER-PLX, que tiene un problema de
control interno.

Resumen. Use el ER-PL / ER-PLX para controlar el contactor principal para PARAR, ARRANCAR, impulsos y
parada de emergencia. Todo el secuenciamiento se produce automaticamente. Instale los fusibles de
semiconductor en la alimentacion de CA y circuitos del inducido.

El costo de un fusible es marginal comparado con el costo de reparar un accionamiento dafiado y el tiempo
de parada de la maquina afectada y los costes de llamada a un ingeniero.
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3.3 Opciones de cableado del contactor principal

Hay varias formas de ejecutar el control del contactor. Cada método tiene ventajas e inconvenientes.
Estudie el resto de esta seccion atentamente antes de elegir el método de control.

Véase también 13.9.1 Esquema de cableado para la alimentacion CA para L1/2/3 diferente de EL1/2/3.
(p.ej. campo de baja tensién)

3.3.1 Alimentacién de pila de CA de aislamiento del contactor principal

EL1F2rY e wirad
S e Lo afwone S

Shiria loei Tunclich wadki I &
mais o Bown

B Sernloordetlor Tuss dar

i v appicatiass

De izda. adcha. y de arriba abajo:

Main contactor Contactor principal

Main Fuses Fusibles principales

EL1/2/3 are wired after the main fuses to ensure the phase loss EL1/2/3 son cableados después de los fusibles principales para

function works if a main fuse blows asegurar que la funcién de pérdida de fase funciona si se funde
un fusible

Auxiliary Fuses Fusibles auxiliares

Motor Arm Inducido del motor

Motor Field Campo del motor

DC Semiconductor fuse for regenerative applications Fusible semiconductor CC para aplicaciones regenerativas

Line reactor Reactancia de linea

Ventajas Las alimentaciones auxiliares estan permanentemente excitadas. Esto permite que los

circuitos de sincronizacion se bloqueen sobre la alimentacion antes de la aplicacién de alimentacion al
motor. Esto da lugar a una liberacion rapida de la corriente al inducido debido a que evita el retardo de
sincronizaciéon. También el campo puede permanecer excitado después de desactivar el contactor,
permitiendo el frenado dinamico y/o previniendo la condensacién en el modo de campo de reserva.

Desventajas Los devanados de campo no estan aislados electromecénicamente por el contactor principal, lo
que puede contravenir los cddigos de seguridad sin medidas adicionales. El nivel de reserva del campo puede
no ser ajustado en un nivel suficientemente bajo por el usuario y podria causar sobrecalentamiento del
devanado de campo. Puede producirse el avance de fase antes de que el contactor se haya cerrado causando
la corriente de fallo. (El retardo de tiempo desde la orden de ARRANQUE hasta el adelanto de fase es de
75ms.)
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3.3.2 Pila de CA de aislamiento del contactor principal y alimentaciones auxiliares

Ly
Fladd

BE Serrdcondictes fus for
ettt e applicatiars

De izda. adcha. y de arriba abajo:

Main Contactor Contactor principal

Main Fuses Fusibles principales

Motor Field Campo del motor

Motor Arm Inducido del motor

Auxiliary Fuses Fusibles auxiliares

DC Semiconductor fuse for regenerative applications Fusible semiconductor CC para aplicaciones regenerativas

Line reactor Reactancia de linea

Ventajas El devanado de campo esta aislado electromecanicamente por el contactor principal.

Algunas instalaciones de actualizacion solo son capaces de proporcionar las 3 fases principales debido a que
el contactor principal esta situado remotamente en el panel de accionamiento, en cuyo caso este método de
cableado puede ser preferido.

El ER-PL / ER-PLX no puede adelantar la fase hasta que el contactor se ha cerrado debido al tiempo
requerido por EL1/2/3 para sincronizarse.

Desventajas  Las alimentaciones auxiliares son desexcitadas por el contactor principal. Esto produce un
retardo de giro de aproximadamente 0,75 segundos mientras los circuitos de sincronizacion establecen un
bloqueo en la alimentacion antes de la aplicacion de energia al motor. Asimismo, el campo no puede
permanecer excitado después de desactivar el contactor que prohibe el frenado dinamico y/o previene la
condensacion en el modo de campo de reserva.
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3.3.3 Contactor principal de aislamiento del inducido CC
{3 G Qe Fin|
W

A7)

2
Sloo

Wire U dssd llary RO conlixt in sarlis
with Us (T3} and «30v [T

De izda. a dcha. y de arriba abajo:

Motor Arm Inducido del motor

Main Contactor With aux contact Contactor principal con contacto auxiliar
Main Fuses Fusibles principales

Motor Field Campo de motor

Line reactor Reactancia de linea

Auxiliary Fuses Fusibles auxiliares

T41+ T43 - AV sensing inputs only used with DC side contactors | Entradas de deteccién T41 +  T43 - AV usado solo con
contactores en el lado CC

DC Semiconductor fuse for regenerative applications Fusible semiconductor CC para aplicaciones regenerativas

Wire the auxiliary N/O contact in series with RUN (T31) and +24V Cablear el contacto NA auxiliar en serie con MARCHA (T31) y +24V
(T35) (T35)

Ventajas Las alimentaciones auxiliares estdn permanentemente excitadas. Esto permite que los

circuitos de sincronizacién se blogueen sobre la alimentacion antes de la aplicacion de potencia al motor.
Esto da lugar a una liberacion rapida de la corriente al inducido debido a que evita el retardo de
sincronizacién. También el campo puede permanecer excitado después de la desactivacion del generador
permitiendo el frenado mecéanico y/o prevencién de la condensacion en el modo de campo de reserva.

Desventajas  El devanado de campo no esta aislado electromecanicamente por el contactor principal, lo
que puede contravenir los codigos de seguridad sin medidas adicionales. El nivel de reserva de campo puede
no ser ajustado en un nivel suficientemente bajo por el usuario y podria causar sobrecalentamiento en el
devanado de campo.

La alimentacién de CA estd permanentemente conectada al ER-PL / ER-PLX a menos que se disponga de
medios para aislar las alimentaciones.

Nota. El inducido debe estar conectado a los terminales de deteccion remota T41
y T43. Esto asegura que el ER-PL / ER-PLX puede medir la tensién del inducido
incluso cuando el contactor esta abierto. Es peligroso usar un contactor CC
cuando se emplea debilitamiento del campo sin también conectar T41 y T43 al
inducido del motor.

Véase también 5.5 CAMBIO DE PARAMETROS / RAMPA DEL MODO DE PARADA y 5.5.1.1 Diagrama de bloques
de control del contactor.

- 46 -




INVENSys

A EUROTHERM

Manual de Producto

ER-PL / ER-PLX Accionamiento digital de CC

3.3.4 Uso de pulsadores para ARRANQUE / PARADA simple (Deceleracion hasta velocidad cero)

Istrrud comicts «34% ool ermeghisd by
JATART £ JOO) ANDCETOR

[iecp mode
iy didiey.

T lid
iy i
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Y :

CONTACTOR
COIL SUPPLY

RLC SHUBBER across
contactor codl..
Typical values are
100 Db 1 and
0.9uF Both rated Tor
the coil supply volls.

COAST
STOF.
Masst be

high prior
o START.

Bl RN
[®]

auxiliary contact on main
contactor in series with
RUN for contactars with
OH delay = 75m5.

De izda. a dcha. y de arriba abajo:

Internal contacts +24V coil energised by (START or JOG) AND
CSTOP

Contactos internos de bobina de +24V excitada o (ARRANQUE o
IMPULSOS) Y CSTOP (DECELERACION HASTA VELOCIDAD CERO)

INTERNAL CONTACTS

CONTACTOS INTERNOS

Stop mode ramp delay. Terminated by RUN going LOW

Retardo de la rampa del modo de parada. Terminada por MARCHA
en situacion BAJA

CONTACTOR COIL SUPPLY

ALIMENTACION DE BOBINA DE CONTACTOR

COAST STOP. Must be high prior to START.

DECELERACION HASTA VELOCIDAD CERO. Debe ser alta antes del
ARRANQUE.

RC SNUBBER across contactor coil.. Typical values are 100 Ohms
1W and 0.1uF both rated for the coil supply volts.

ATENUADOR RC a través de bobina de contactor. Los valores
tipicos son 100 Ohms 1W y 0,.1uF ambos capacitados para voltios
de alimentacion de bobina.

START

ARRANQUE

STOP

PARADA

MAIN CONTACTOR

CONTACTOR PRINCIPAL

Auxiliary contact on main contactor in series with RUN for
contactors with ON delay > 75mS.

Contacto auxiliar en el contactor principal en serie con MARCHA
para contactores con retardo de ENCENDIDO > 75mS.

Nota. Este circuito hara que el contactor se desactive tan pronto como se abra el contacto del botéon PARAR
debido a que la entrada ARRANCAR esté abierta junto con la entrada MARCHA, lo que puentea la funcién de
RAMPA DEL MODO DE PARADA.

Cuando el boton PARAR se abre durante marcha, el contactor principal se desexcitara en 100ms, y el motor
decelerara hasta velocidad cero o reposo bajo la influencia de factores externos, p.ej. rozamiento e inercia,
0 usando una resistencia externa de frenado dindmico para disipar la energia rotacional.

Nota. La CSTOP debe ser alta durante un minimo de 50ms antes de que ARRANCAR pase a valor alto.

Con el fin de permitir la regeneracion durante la secuencia de parada deberd emplearse un circuito de
enclavamiento externo para controlar los contactos de PARAR / ARRANCAR (T47 / 48 no pueden ser usados),
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y la entrada MARCHA no es controlada desde el terminal ARRANCAR. Véase 3.3.5 Usando los pulsadores de
PARAR / ARRANCAR (Con rampa para toma de parar, impulsos e irregular).

Véase 5.5 CAMBIO DE PARAMETROS / RAMPA DEL MODO DE PARADA.

3.3.5 Uso de pulsadores PARAR / ARRANCAR (Con rampa para toma de parar, impulsos e

irregular)

INTERMAL CONTACTS

.,
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COAST

contactor coil..
Typical values are
100 Churss 1W and
1 bath rated fai
the cail supply velts.

Contactor
coi
SUPPLY

MAIN
CONTACTOR

e QIQ

Auxiliary contact on main
cantactor in series with
RUN for contactars with
OH delay » 75mS.

(RUN rmust be at +24V to
enable current)

STOP.
tst be

igh priet
o START.

Relay
coi

De izda. adcha. y de arriba abajo:

INTERNAL CONTACTS

CONTACTOS INTERNOS

Internal contacts +24V coil energised by (START or JOG) AND
CSTOP

Bobina de +24V de contactos internos excitados por (ARRANCAR o
IMPULSOS) Y CSTOP

Stop mode ramp delay.

Retardo de la rampa del modo de parada.

Terminated by RUN going BAJO

Terminada por MARCHA yendo BAJA

Contactor COIL SUPPLY

ALIMENTACION BOBINA contactor

RC SNUBBER across contactor coil.. Typical values are 100 Ohms
1W and 0.1uF both rated for the coil supply voltios.

ATENUADOR RC a través de la bobina de contactor. Los valores
tipicos son 100 Ohms 1W y 0,1uF ambos nominales para los voltios
de alimentacion de bobina.

COAST STOP. Must be high prior to START.

DECELERACION HASTA VELOCIDAD CERO (COAST STOP). Debe ser
alta antes de ARRANCAR.

MAIN CONTACTOR

CONTACTOR PRINCIPAL

JOG or Slack IMPULSOS o Irregular
STOP PARAR

24V relay Relé de 24V

Relay COIL BOBINA de relé

Auxiliary contact on main contactor in series with RUN for
contactors with ON delay > 75mS. (RUN must be at +24V to enable
current)

Contacto auxiliar en el contactor principal en serie con MARCHA
para contactores con retardo de ENCENDIDO > 75ms. (MARCHA
debe ser +24V para permitir corriente)

START

ARRANCAR
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Nota. Este circuito hard que la RAMPA DEL MODO DE PARADA funcione cuando el boton PARAR abra durante
la marcha. A continuacién, la velocidad ira en rampa descendente bajo control de la RAMPA DEL MODO DE
PARADA. El contactor principal se desexcitara después de que los parametros de la RAMPA DEL MODO DE
PARADA se hayan satisfecho.

Véase 5.5.1.3 Desactivacion del contactor.

Nota. CSTOP debe tener valor alto durante al menos 50ms antes de que ARRANCAR tenga valor alto.
Los modelos ER-PLX, o ER-PL que tienen medios de parada regenerativa, se regeneraran para mantener la
rampa nominal.

El boton IMPULSOS opera como funcion IMPULSOS cuando el accionamiento se para (se abre ARRANCAR), y
como funcidn de toma IRREGULAR 1 cuando el accionamiento estd en marcha (ARRANCAR cerrado).

Con el bot6n PARAR mantenido abierto, ningin botén de marcha esta operativo. (IMPULSOS / IRREGULAR o
ARRANCAR)

3.4 Comprobaciones ESENCIALES previas al arranque

Este es un resumen de los parametros esenciales que deben ser comprobados antes de permitir alimentar el
motor. Debe poder poner una marca en cada seccion. El incumplimiento de estos requisitos puede producir
un funcionamiento incorrecto o dafar el accionamiento y/o instalacién e invalidara todas las garantias.

3.4.1 INGENIERIA DE POTENCIA
Debe poder poner una marca contra cada seccién.
1) Todos los fusibles externos deben ser del valor nominal y tipo correctos. El valor nominal de Izt debe
ser menor que el valor nominal especificado en las tablas de valores nominales. Esto incluye a los
fusibles principal y auxiliar.

Véase 13.3 Valores nominales de los fusibles semiconductores.

2) Compruebe que la resistencia del inducido del motor es de unos 2 Ohms +/-1 a lo largo de una rotacion de
360 grados. Compruebe la resistencia de campo en Ohms = (voltios de la placa de datos de campo) /
(corriente de la placa de datos de campo). Mire dentro de la caja de terminales del motor para verificar el
correcto cableado.

3) Compruebe que las fases de la alimentacién auxiliar trifasica en ELI /2/3 iguala a las fases de la
alimentacion de apilado principal en LI/2/3, y la alimentaciéon de control monofasica en T52/53 es
correcta.

4) El accionamiento y la corriente de alimentacion trifasica y la tension nominal, deben ser compatibles con
el motor y los requisitos de carga. (Tanto inducido como campo, corriente y tension).

5) Los cables y terminaciones deben ser del valor nominal adecuado para portar la corriente nominal con no
mas de una elevacion de temperatura de 25° C, y todas las terminaciones deben ser apretadas con el par
correcto.

Véase 13.10 Pares de apriete de los terminales.

6) El contactor principal debe ser operado por los contactos CON1/2 en los terminales 45y 46

7) El cableado debe ser comprobado frente a fallos de cortocircuito, alimentacion CA a tierra, sefal y
control, alimentacion CC a tierra, sefial y control, sefial para control y tierra.

Desconecte el accionamiento para las pruebas de cableado usando un megger. (Terminales de control
son del tipo enchufable).
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8) Las normas de ingenieria empleadas deben cumplir todos los codigos locales, nacionales o internacionales
en vigor. Los requisitos de seguridad tienen prioridad.

9) Si la carga regenera o se emplea frenado regenerativo, entonces se recomienda altamente usar un
fusible del valor nominal del inducido CC con el valor nominal de Izt correcto en serie con el inducido
del motor.

Véase 13.3.3 Fusibles semiconductores de CC.

10) Una conexién de masa del chasis de proteccién basica de conformidad con cédigos relevantes a realizar
hasta la barra de terminales provista en el borde inferior de la unidad.

11) Debe hacerse una conexion de tierra de protecciéon limpia para el control de OV en T13 para
asegurarse de que la instalaciéon cumple los requisitos de la clase 1 de proteccion.

3.4.2 INGENIERIA MECANICA

1) El motor, y la carga si esta instalada, debe poder girar libremente sin causar dafios o lesiones, incluso en
el caso de sentido de rotacion incorrecto, o de pérdida de control.

2) Sople sobre el conmutador usando aire seco para liberarlo de materias extrafias. Compruebe que las
escobillas estan correctamente asentadas y que el tensado de las escobillas es correcto.

3) Compruebe que el soplante de ventilacion del motor puede girar libremente, y recuerde volver a
comprobar el flujo de aire cuando el soplante este en operacion.

4) La parada de emergencia y procedimiento de seguridad, incluyendo los actuadores locales y remotos
deben ser comprobados antes de aplicar fuerza al motor.

5) La instalacion debe ser limpia y carecer de escombros, virutas metalicas, rebabas, herramientas etc. La
carcasa debe ser adecuadamente ventilada con aire filtrado frio y seco. Cuando el motor esta en marcha,
compruebe que estan funcionando los ventiladores del disipador térmico de ER-PL / ER-PLX, y que el flujo
de aire del disipador térmico no esta obstruido. Véase 13.1 Tabla de valores del producto, para datos de
flujo de aire de refrigeracion.

comprobado

3.5 PROCEDIMIENTOS DE PUESTA EN MARCHA DE INGENIERIA DE CONTROL

Antes de aplicar alimentacién a los terminales L1/2/3 por primera vez, se recomienda la insercion de una
resistencia de alta potencia entre 4 y 40 Ohms (p.ej.. un elemento calefactor de 1 Kw) en serie con el
inducido.

Esto limitard cualquier corriente potencialmente destructiva y prevendra posibles dafios de tiristores.

(Un ejemplo tipico de causa de corriente de fallo son las fases incorrectas de los terminales EL/1/2/3 con
respecto a L1/2/3. Sin los fusibles semiconductores correctos esto puede dar lugar a dafios de tiristores al
aplicar la orden de arranque).
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(Nota. El elemento calefactor debe ser extraido antes de ejecutar el procedimiento AUTOAJUSTE como se
describirda mas adelante).

1) Para los sistemas que usen debilitamiento del campo, comenzar con la unidad calibrada para
realimentacién de la tension del inducido primero con el fin de verificar la operacién normal hasta la
velocidad base. A continuacion, introduzca el debilitamiento del campo solo después de una calibracion
cuidadosa, y conmutacion al tacogenerador o realimentacion de codificador.

2) Para los sistemas que emplean control de par se recomienda ajustar primero el modo de velocidad bésica
para establecer el funcionamiento y calibracion del circuito de velocidad correcta.

3.5.1 Calibracién de arranque rapido

Asumiendo que la unidad de accionamiento esti correctamente instalada y que el motor y carga estan
seguros y preparados para girar, entonces la siguiente tarea es calibrar el accionamiento para adaptar la
alimentacion y el motor.

La serie ER-PL / ER-PLX tiene un método de calibracién que evita la necesidad de soldar resistencias y
ajustar interruptores. Todos los pardmetros de escalado de accionamiento fundamentales pueden ser
programados a través del display de la placa y teclas de mena.

Una vez el menu de calibracion inicial estd completado, los limites elegidos pueden ser guardados y
permaneceran inalterados a menos que desee recalibrarlos. También existe la posibilidad de usar una
contrasefia para prevenir recalibraciones no autorizadas.

La unidad conoce automaticamente los valores de la corriente del inducido del modelo y prevendra
especificar una corriente del inducido que exceda el valor nominal del modelo.
Véase 12.13.4 PERSONALIDAD DEL ACCIONAMIENTO / Resistencia de carga de corriente del inducido PIN 680.

Los parametros que se selgccionarén para calibrgcién de arranque rapido son como sigue
Véase 5.1 CAMBIO DE PARAMETROS / CALIBRACION para una explicacion completa de estos parametros

Parametro Rango Valores predeterminados de | Unidades introducidas
fébrica
2)AMPERIOS INDUCIDO | 33 -100% del valor nominal de | 33% Amperios
NOMINALES la unidad
3)%LIMITE DE CORRIENTE 0 -150% del valor nominal de la | 150% %
unidad
4)AMPERIOS CAMPO NOMINALES | 0.1A - 100% del valor nominal | 25% Amperios
de la unidad
5)RPM NOMINALES BASE 0 - 6000 1500 Revoluciones por minuto del
motor a la tensién méaxima del
inducido
6)RPM MAXIMAS DESEADAS 0 - 6000 1500 Revoluciones  maximas  por

minuto del motor a su
velocidad méxima deseada

9)TIPO DE REALIMENTACION DE | Tensién del inducido | Tension del inducido Tension del inducido
VELOCIDAD (seleccionar esta) mas otras 4
elecciones
18)VOLTIOS INDUCIDO | 0 -600.0 VOLTIOS CC 460 Voltios
NOMINALES
19)CA NOMINAL EL1/2/3 0 a 600.0 415V Voltios CA

Seleccionando la tension del inducido se logra mas facilmente un arranque réapido.
1) La realimentacion de velocidad esta siempre presente, y con la polaridad correcta.
2) Puede verse que el motor y/o carga giran correctamente y aproximadamente a la velocidad correcta.
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3) Si estd instalado un tacogenerador o codificador, entonces puede ser comprobado con respecto a su
correcta polaridad y niveles de salida antes de incluirlo en el circuito de realimentacion.

4) Otros parametros tales como los valores de rampa y modos de parada pueden ser comprobados y/o
ajustados antes de proceder a la calibracion precisa final.

5) El sistema puede necesitar una prueba previa antes del envio y no hay disponible tacogenerador. Para
este procedimiento de arranque rapido solo es necesario especificar los parametros anteriores.

3.5.2 Calibracién de arranque rapido paso a paso

PRESS RIGHT KEY FOR ENTRY MENU LEVEL 1 PULSAR LA TECLA DERECHA PARA ACCESO AL MENU
DEL NIVEL 1

ENTRY MENU LEVEL 1 CHANGE PARAMETERS 2 ACCESO AL MENU DEL NIVEL 1 CAMBIAR PARAMETRO 2

CHANGE PARAMETERS 2 RUN MODE RAMPS 3 CAMBIAR PARAMETRO 2 RAMPAS DE MODO DE MARCHA
3

CHANGE PARAMETERS 2 CALIBRATION 3 CAMBIAR PARAMETRO 2 CALIBRACION 3

1) Encender la alimentacion de control y pulsar la tecla derecha para salir de diagnostico para el ACCESO AL
MENU.

2) Pulse la tecla derecha para entrar en la ventana de MENU DE INTRODUCCIONES. Pulse la tecla derecha de
nuevo para entrar en el meni CAMBIO DE PARAMETROS / RAMPAS DEL MODO DE MARCHA. A continuacion
pulse la tecla para el meni CAMBIO DE PARAMETROS / CALIBRACION. Entre en el ment CALIBRACION
pulsando la tecla derecha. Una vez ahi, use la tecla de subir y bajar para el desplazamiento alrededor del
mendu circular.)

3) Solo 8 de los parametros disponibles necesitan ser ajustados para el ARRANQUE RAPIDO, (los PINs 2, 3, 4,
5, 6, 9, 18, 19). Salte las otras ventanas.

4) Seleccione los parametros de arranque rapido usando las teclas de subir/bajar. Pulse la tecla derecha
Para entrar en la ventana de ajuste de parametro de una en una. Modifique cada una para adaptar su
sistema usando las teclas de subir/bajar. Use la tecla de la izquierda para retroceder de cada ventana de
ajuste de parametro y retorne al mend circular CALIBRACION.

Cuando haya terminado de modificar los 8 pardmetros de ajuste rapido, puede guardar los cambios que ha
realizado. Use la tecla de la izquierda para retroceder al meni ACCESO AL MENU / CAMBIO DE PARAMETROS.
Use la tecla de subir para llegar al MENU DE INTRUCCION / GUARDAR PARAMETROS. Use la tecla derecha
para entrar en la ventana GUARDAR PARAMETRO. Use la tecla de subir para guardar los parametros. Mientras
tiene lugar la operacién de guardar, la linea roja de la parte inferior indicara GUARDANDO. Cuando ha
terminado de guardarse la linea inferior indicarda ACABADO. A continuacion puede retornar manteniendo
pulsada la tecla izquierda. Esto le llevara al diagnostico predeterminado, y a continuacion pulse la tecla
derecha para ACCESO AL MENU.

Nota. Para una descripcion de los diagndsticos de fallo véase 4.1.6 Ventanas del resumen de DIAGNOSTICO
de % de fallo.

Ahora, que el ER-PL / ER-PLX estd calibrado para ajustarse a su motor es el momento de aplicar
alimentacion trifasica por primera vez para establecer el funcionamiento correcto del contactor principal y
que la corriente de campo es correcta. Recuerde que deberd estar insertado un elemento calefactor en el
circuito del inducido para protegerlo frente a corrientes de fallo. Véase 3.2 Operacion del contactor
principal y 6.3 DIAGNOSTICO / MONITOR DE CIRCUITO DE CORRIENTE DE CAMPO.
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Una vez ha establecido el funcionamiento correcto del contactor principal y que inducido y campo estan
recibiendo alimentacidn segun lo previsto, entonces debe extraer el elemento calefactor con prontitud para
prepararlo para el procedimiento de arranque rapido.

3.5.3 AUTOAJUSTE del circuito de corriente de arranque rapido
5) El siguiente paso es ajustar la respuesta del circuito de corriente del inducido. La unidad esta provista de
medios de autoajuste que ejecutaran esta funcion automaticamente. Usando las teclas vaya a CAMBIO DE
PARAMETROS / CONTROL DE CORRIENTE, y a continuacion a CONTROL DE CORRIENTE / ACTIVAR
AUTOAJUSTE.

CURRENT CONTROL 3 CONTROL DE CORRIENTE 3

92)AUTOTUNE ENABLE 92)ACTIVAR AUTOAJUSTE

Activa la funcion de | PARAMETRO RANGO PREDETERMINADO | PIN
autoajuste para | ACTIVAR AUTOAJUSTE ACTIVADO O | 92 ACTIVADO

arrancar. Se apaga DESACTIVADO

por si sola.

Nota. La funcién autoajuste realiza ajustes en los términos PID del amplificador de error del circuito de
corriente para lograr el rendimiento 6ptimo. Cuando esté HABILITADA esperarda hasta que se excite el
contactor principal, y accionar la marcha, antes de comenzar su propia rutina de autoajuste. Puede requerir
desde unos pocos segundos hasta 1 minuto normalmente. Cuando ha terminado desactiva el contactor
principal, ajusta los parametros requeridos y a continuacién se DESHABILITA automaticamente el mismo.
Puede comprobar que ha terminado mirando en la ventana del display y esperando a que reaparezca el
comentario DESHABILITADO en la linea inferior. Esta es una prueba estacionaria. No hay necesidad de
extraer la carga.

Si se interrumpe la rutina por una pérdida de alimentaciéon o alarma, entonces la rutina se aborta y los
valores de los antiguos parametros permanecen intactos. Esto también se produce después de unos 2
minutos, lo que indica que la relacién inductancia de carga / alimentacién estaba fuera de su rango de
operacion segura. En este caso debe introducir manualmente los terminus del circuito de corriente. Véase
5.8.9 CONTROL DE CORRIENTE / Habilitar autoajuste PIN 92.

6) Con el terminal MARCHA T31 en valor bajo, active el control Arranque y compruebe el funcionamiento del
contactor principal. Si hay algun problema de accionamiento que sea detectable por las alarmas de abordo
sera anunciado. Cualquier condicién de alarma debe ser resuelta antes del funcionamiento. A continuacién
lleve el terminal MARCHA a valor alto para comenzar el AUTOAJUSTE. Observe que si se produce la
desactivacion de un contactor, entonces AUTOAJUSTE tendr& que ser reactivado antes de comenzar.

7) Cuando ha ejecutado satisfactoriamente el autoajuste del circuito de corriente es el momento de guardar
estos cambios.

8) Siempre que haya ajustado correctamente los parametros CALIBRACION, la unidad estara calibrada para
operar en el modo de tensién del inducido con los valores nominales de motor que ha introducido y con el
circuito de corriente ajustado.

9) Active los controles Arranque. Aumente lentamente el potenciometro de control de velocidad mientras
observa la rotacién del eje. Si hay algun problema de accionamiento que sea detectable por las alarmas de
abordo serd anunciado. Todas las condiciones de alarma deben resolverse antes de la operacion. Observe
gue puede ser necesario reducir la ganancia del circuito de velocidad para una marcha suave. Véase 5.7.4
CONTROL DE VELOCIDAD / Ganancia proporcional de la velocidad PIN 71.

10) Utilice este modo de arranque rapido para comprobar tanto como sea posible el sistema antes de una
CONFIGURACION adicional.
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3.5.4 Valores predeterminados de MOTOR PASIVO / Uso del menu de motor pasivo para motores
de prueba pequefios

El ER-PL / ER-PLX tiene la posibilidad de ser usado con 2 motores diferentes. Véase 5.1.17 CALIBRACION /
Seleccién de motor 1 o 2 PIN 20. Los valores predeterminados para el motor pasivo (este es el motor 2 de
fabrica) se establecen a un nivel para adecuarlo a motores muy pequefios. Haciendo que estos valores sean
el conjunto activo durante una prueba de sistema con un motor pequefio, ahorrara tiempo alternado y a
continuacién reajustando los términos de control en el motor 1.

El rendimiento dindmico del motor de prueba, (haciendo que los ajustes del motor pasivo predeterminado
sean el conjunto activo), no serd tan bueno como el de un motor correctamente calibrado, pero debe ser
suficiente para la mayoria de los fines.

Los parametros que han sido ajustados a un nivel predeterminado diferente para el motor pasivo son los
siguientes.

Parrafo PARAMETRO Rango Motor 1 Motor 2 PIN

6.1.4 CALIBRACION / Amperios nominales de campo PIN 4 | 0,1-100%A | 25% A 1 amp 4
ARRANQUE RAPIDO

6.7.4 CONTROL DE VELOCIDAD / Ganancia proporcional de | 0-200,00 15,00 5,00 71
velocidad PIN 71

6.8.2 CORRIENTE DE CONTROL / Escala de fijacién del nivel de la | 0 - 150,00% 150,00% 10,00% 81
corriente PIN 81

6.8.10 CORRIENTE DE CONTROL / Ganancia proporcional de | 0-200,00 30,00 5,00 93
amperios de corriente PIN 93

6.8.11 CORRIENTE DE CONTROL / Ganancia integral de amperios de | 0 - 200,00 3,00 1,00 94
corriente PIN 94

6.8.12 CORRIENTE DE CONTROL / Punto de corriente discontinuo | 0 - 200,00% 13,00% 0,00% 95
PIN 95

Nota. Al usar motores descargados muy pequefios en unidades ER-PL / ER-PLX de valores nominales
elevados, la alarma de falta de pulso puede ser activada. Esto se debe a que la corriente del inducido esta
por debajo del umbral de deteccion de falta de pulso. Para impedir que la alarma dispare, ajuste 7.1.5
ALARMAS DE ACCIONAMIENTO DE MOTOR / Habilitar disparo por falta de pulso PIN 175 en DESHABILITADO.

Véase también 12.13.4.1 Seleccion de valores nominales 50% / 100%, para los detalles sobre el puente de
carga, que permite la seleccion de una resistencia de carga de valor elevado para un método alternativo de
probar el ER-PL / ER-PLX en motores pequefios.
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4.1 Funciones de las teclas

El display de usuario ha sido disefiado para que la programacion sea lo méas simple posible. Para recorrer la
estructura de arbol en su direccién designada se usan 4 teclas dispuestas en forma de arriba/abajo e

izquierda/derecha.

UP {increase)

PRESS RIGHT KEY FOR
ENTRY MEHU LEVEL 1

=

LEFT {exit to previous
meru level)

DOWH [decrease)

RIGHT {enter next

menu level)

Observe que al pulsar la tecla izquierda
puede salir de cualquier lugar retornando
al punto de inicio en el nivel de meni
anterior. El menu seleccionado se visualiza
en la linea superior de caracteres. Si
mantiene pulsada la tecla de bajar llegara
rapidamente a las ventanas de diagndstico
de % de fallo. EI namero de nivel se
visualiza en el extremo derecho de la linea
superior.

De izda. adcha. y de arriba abajo:

UP (increase)

ARRIBA (aumenta)

PRESS RIGHT KEY FOR ENTRY MENU LEVEL1

PULSE LA TECLA DERECHA PARA ACCESO AL NIVEL DE MENU 1

LEFT (exit to previous menu level)

1IZQUIERDA (sale al nivel de menu previo)

DOWN (decrease)

BAJA (disminuye)

RIGHT (enter next menu level)

DERECHA (entra en el nivel de menu siguiente)

Boeysiroies
il needed

Autamatic
default &
disgrestic g
Stmiary

winidies

Parameters
are sited at
ends of

branches

Parameters may
be changed with

upfdown keys

De izda. adcha. y de arriba abajo:

Keystrokes not needed

No se necesitan pulsaciones de teclas

Level

Nivel

Parameters are sited at ends of branches

Los pardmetros estan situados en los extremos de las ramas

Parameters may be changed with up/down keys

Los parametros pueden cambiarse con las teclas de subir/bajar

Automatic default % diagnostic summary windows

Ventanas resumen de diagnostico % de fallo
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Ademas de desplazarse a través de la estructura de arbol las teclas ejecutan estas otras funciones:

4.1.1 Aumento y disminucién de los valores de parametro.

Esto se logra usando las teclas de subir / bajar. Todos los parametros que pueden necesitar cambio han sido
situados al final de una ramificacion donde las teclas de subir / bajar cambian el valor del parametro en
lugar de desplazarse. Una vez el valor ha sido cambiado se conservara retrocediendo simplemente desde ese
lugar del menl usando la tecla izquierda. Nota. Los valores que son muy grandes pueden cambiarse
rapidamente manteniendo pulsada la tecla de bajar, que introducira una velocidad de cambio acelerada. Al
soltar la tecla retorna al modo de una pulsacion. Cuando estd en marcha, la mayoria de las ventanas
permitirdn que se produzca un cambio de parametro conforme cambia el valor, como si se ajustara un
potenciémetro. Algunas ventanas requeriran PARAR ACCIONAMIENTO PARA AJUSTAR si se prefiere un cambio
inmediato en posicion de parado.

4.1.2 GUARDAR PARAMETRO

Almacenar los valores alterados en el accionamiento para que puedan ser conservados cuando se elimina la
alimentacion de control. Esto se logra llevandolos al lugar GUARDAR PARAMETRO en el menu principal. Pulse
la tecla derecha para acceder a la ventana GUARDAR PARAMETRO. Una vez ahi, usando la tecla SUBIR se
guardaran todos los valores de parametros actualmente prevalecientes. La linea inferior del display indicara
GUARDANDO y a continuacion TERMINADO.

Si desea abandonar los cambios realizados desde la ultima vez que los guardd, apague simplemente la
alimentacion de control SIN haber guardado los parametros. Véase 12.13.2 PERSONALIDAD DEL
ACCIONAMIENTO / Pagina de recetas PIN 677.

Nota. Si la alimentacion de control cae por debajo de 80V CA sin perderse por completo, entonces se
produce un guardado automatico del ultimo MENSAJE DE DISPARO DEL ACCIONAMIENTO. Todos los otros
parametros con medios de memoria de pérdida de alimentacion también se guardan. (P.ej. Salida de
POTENCIOMETRO MOTORIZADO). Hay un PIN 681 Alimentacion. MONITOR UNA VEZ GUARDADA., que esta
ajustado para indicar que esto se ha producido. Esta bandera se rearma a cero si las alimentaciones internas
de ponen totalmente a cero y encienden de nuevo.

Véase también 7.1.11.11 MENSAJE DISPARO ACCIONAMIENTO / Pérdida de fase de alimentacién.

4.1.3 Restablecimiento de los parametros de ajuste a las condiciones predeterminadas

Algunas veces es Util retornar la unidad a sus condiciones de ajuste predeterminadas. P.ej. una
CONFIGURACION de prueba puede demostrarse impracticable y es mas facil comenzar de nuevo. Si se
mantienen pulsadas las 4 teclas durante la aplicacion de la alimentacion de control, entonces el
accionamiento visualizara automaticamente las conexiones y parametros predeterminados. (EXCEPTO los del
men( CALIBRACION, y 100)% SALIDA VOLTIOS CAMPO para MOTOR 1 y MOTOR 2, y 680)OHMIOS DE CARGA de
linducido- EStOS parametros permanecen como previamente calibrados para prevenir la descalibracion
accidental cuando se restauran los predeterminados). Sin embargo, los valores predeterminados solo se
conservaran permanentemente si se guardan usando el ment GUARDAR PARAMETRO. Para retornar al ultimo
juego guardado, apague la alimentacion de control, sin realizar GUARDAR PARAMETRO. También la
CONTRASENA se rearma a 0000. Véase 10.2 FUNCIONES DE DISPLAY / CONTROL DE CONTRASENA. Véase
también 12.13.2 PERSONALIDAD DEL ACCIONAMIENTO / Pagina de recetas PIN 677, para los detalles de
mensajes de encendido y operacién de rearme de las teclas 2 y 3.
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4.1.4 Apilado de ramificaciones entre las ventanas de monitor

Un tipo de menu grande es el de DIAGNOSTICO. Este proporciona medios de supervisién muy extensos de las
sefiales de entrada lineal analdgica, niveles de l6gica de control, alarmas y parametros internos. Todos los
parametros a supervisor son visualizaos al final de una ramificacion. Aqui las teclas de subir/bajar permiten
el apilado en la ramificacion adyacente. Esto elimina la necesidad de retroceder al nivel anterior y permite
una rapida observacion de multiples parametros. El apilado de ramificaciones también se produce en
cualquier lugar donde hay dos o mas ventanas de supervisién adyacentes.

4.1.5 Ventanas de encendido

Unos pocos segundos después de aplicar la alimentacion de control, se muestra la ventana ACCESO AL MENU,
tras una breve pausa adicional sin pulsar teclas, se activan dos ventanas Resumen DIAGNOSTICO %
predeterminado. Véase 4.1.6. La tarjeta de control interroga al chasis de alimentacién durante el encendido
para averiguar el tipo de modelo. Esto permite la transferencia de la tarjeta de control a un chasis de
alimentacion diferente. Véase 12.13.4 PERSONALIDAD DEL ACCIONAMIENTO / Resistencia de carga de
corriente del inducido PIN 680. Véase también 12.13.2 PERSONALIDAD DEL ACCIONAMIENTO / P4gina de
recetas PIN 677. Al teclear la tecla derecha entrara en el primero de los niveles de menu del arbol de mena.

PULSE LA TECLA CORRECTA
PARA ACCESO AL NIVEL DE
MENU 1

ACCESO AL NIVEL DE MENU 1
CAMBIO DE PARAMETROS 2

Este nUmero muestra en que
nivel de menu se encuentra

Este nGmero muestra el
siguiente nivel de menu al que

Pulse la tecla para proceder al
siguiente nivel de menu

Pulse la tecla izquierda para
retornar al nivel de menu

pasara previo

4.1.6 Ventanas resumen de DIAGNOSTICO de % predeterminado

SPD% larm Ifld RJSC = % VELOCIDAD lcampo RJISC
Sref llim -llim mode = Velocidad,es  liimite  -liimite Modo )
PRESS RIGHT KEY FOR ENTRY MENU LEVEL 1 = PULSE LA TECLA DERECHA PARA ACCESO AL NIVEL DE MENU 1

Iinducido

Las dos ventanas de DIAGNOSTICO de % predeterminado alternan cada 5 segundos. Los parametros lineales
son % de entero.

Si se para la alternancia y el modo = CONF, entonces HABILITAR IR A OBTENER DE debe ser DESHABILITADO.
Véase 12.2.7.

Nemonico visualizado %VEL linducido lcampo RJSC Velet liim =liim Modo
Ndmero de PIN de origen 131 134 144 164 123 138 139 167 (PARADA/MARCHA)
Seccion manual 6.1.10 | 6.2.2 6.3.2 6.5.3 6.1.1 6.2.6 6.2.6 6.5.6

Nota. Estas ventanas no estan en la unidad PLA (La unidad PLA contiene bloques de aplicaciones, E/S y medios de comunicacion, solo,
Véase el sitio web)

4.1.7 Localizaciéon del nimero de version de software de la unidad.

Para averiguar el nimero de version del software cargado en el accionamiento, véase 10.4 FUNCIONES DE
DISPLAY / Version de software. Esta es una version 5.14 manual. El software de la versién 5.14 y superior
tiene todas las funciones descritas. El software de la version superior a 4.05 es compatible con la version
4.05 de ER-ER-PL PILOT. Sin embargo, el ER-ER-PL PILOT (Véase 12.1.1 ) no podra usar o configurar
parametros FIELDBUS. Véase también 15.1 Registro de modificaciones.
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4.2 ACCESO AL MENU

Cuando accede al primer nivel de mena vertical (nivel 1) vera 8 titulos conforme se desplace hacia arriba y
abajo.

Después de pulsar la tecla derecha para proceder al siguiente nivel, puede realizar el desplazamiento hacia
arriba y abajo usando las teclas de subir y bajar. Los menus son circulares de forma que puede realizar el
desplazamiento hacia arriba o abajo para llegar al destino deseado. Los menus estan disefiados de forma que
las ventanas usadas mas frecuentemente estan mas cerca de los puntos de acceso.

Hay 2 tipos de menu que pueden ser seleccionados usando FUNCIONES DEL DISPLAY:
REDUCIDO y COMPLETO

El menl reducido muestra solo las selecciones usadas cominmente y le permite un desplazamiento mas
rapido por la estructura de arbol

=
Si el display se muestra en este manual con una 9 a continuacion del mismo, entonces esto indica que
esté tanto en el mend reducido COMO en el completo.

Nota. Hay en torno a unos 50 parametros ajustables en el menl reducido. También hay medios para
almacenar un Segundo juego de parametros del menu reducido que pueden ser llamados para uso empleando
una entrada digital. Véase 5.1.17 CALIBRACION / Seleccién motor 1 o 2 PIN 20 Véase también 10.5 Unidad de
display montada remotamente.

PRESS RIGHT KEY FOR ENTRY MENU LEVEL 1 PULSE LA TECLA DERECHA PARA ACCESO AL NIVEL DE
MENU 1

ENTRY MENU LEVEL 1 PARAMETER SAVE 2 ACCESO AL NIVEL DE MENU 1 GUARDAR PARAMETRO
2

ENTRY MENU LEVEL 1 CHANGE PARAMETERS 2 ACCSO AL NIVEL DE MENU 1 CAMBIO DE PARAMETROS
2

ENTRY MENU LEVEL 1 DIAGNOSTICS 2 ACCESO AL NIVEL DE MENU 1 DIAGNOSTICO 2

ENTRY MENU LEVEL 1 MOTOR DRIVE ALARMS 2 ACCESO AL NIVEL DE MENU 1 ALARMAS
ACCIONAMIENTO MOTOR 2

ENTRY MENU LEVEL 1 SERIAL LINKS 2 ACCESO AL NIVEL DE MENU 1 ENLACES SERIE 2

ENTRY MENU LEVEL 1 DISPLAY FUNCTIONS 2 ACCESO AL NIVEL DE MENU 1 FUNCIONES DE DISPLAY
2

ENTRY MENU LEVEL 1 APPLICATION BLOCKS 2 ACCESO AL NIVEL DE MENU 1 BLOQUES DE
APLICACION 2

ENTRY MENU LEVEL 1 CONFIGURATION 2 ACCESO AL NIVEL DE MENU 1 CONFIGURACION 2

4.2.1 Diagrama del menu completo (Cambio de parametros)

IACCESO AL MENU
Seccion 5 ICAMBIO DE PARAMETROS
Cambio de parametros Seccion 6
Rampas del modo de marcha RAMPAS DEL MODO DE MARCHA
Monitor de salida de rampa
Tiempo de subida
Tiempo de bajada
[Tiempo de inversion de subida
Tiempo de inversion de bajada
Entrada de la rampa

elocidad minima de avance
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elocidad minima de inversion
Preajuste automatico de la
rampa
Preajuste externo de la rampa
alor de preajuste de la rampa
Perfil de la rampa en %
Retencion de la rampa
Umbral de la rampa
Bandera de la rampa

Impulsos muy lenta irregular IMPULSOS MUY LENTA
IRREGULAR
elocidad impulsos 1
elocidad impulsos 2
elocidad irregular 1
elocidad irregular 2
elocidad muy lenta
Seleccién del modo impulsos

Rampa de potenciémetro RAMPA DE POTENCIOMETRO
motorizado MOTORIZADO
Salida monitor
Tiempo en marcha
Tiempo parado
IComando de subir
IComando de bajar
Fijacion nivel maximo
Fijacion nivel minimo
Preajuste

alor preajustado
Reinicio de la memoria

Rampa del modo de parada RAMPA DEL MODO DE PARADA
Parar el tiempo de rampa
Parar el limite de tiempo
Modo de retardo en vivo
elocidad de desactivacion

Referencia de velocidad REFERENCIA DE VELOCIDAD

sumador-codificador ISUMADOR-CODIFICADOR
Referencia de velocidad interna
1

Referencia de velocidad 2

Supervision de referencia de

\velocidad/corriente 3

Referencia de velocidad en

rampa 4

Sefial de referencia de velocidad
corriente 3

Relacion de referencia de

\velocidad/corriente 3

Control de velocidad ICONTROL DE VELOCIDAD
Referencia de velocidad positiva
maxima

Referencia de velocidad
negativa maxima

Ganancia proporcional de

- 60 -



INVENSys

A EUROTHERM

Manual de Producto ER-PL / ER-PLX Accionamiento digital de CC
\velocidad
Constante de tiempo integral de
\velocidad

Rearme integral de la velocidad
IAdaptacion Pl velocidad

IADAPTACION PI VELOCIDAD

Punto de ruptura bajo

Punto de ruptura alto

Ganancia proporcional del punto de
ruptura bajo

Constante de tiempo integral del
punto de ruptura bajo

% integral durante la rampa

Habilitar adaptacion de velocidad

Continda en la pagina siguiente ...
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4.2.2 Diagrama del menu completo (continuacion del cambio de parametros)

Continuacién de la pagina anterior .....

Corriente de control

ICORRIENTE DE CONTROL
Escala del fijador de nivel de la

corriente

Sobrecarga de corriente ISOBRECARGA DE CORRIENTE
% de sobrecarga objetivo
Tiempo de rampa de
sobrecarga

Perfil dinamico de | PERFIL DINAMICO de |

Habilitar perfil de |

Punto de ruptura velocidad en
Alto 1

Punto de ruptura velocidad en
Bajo 1

Limite de corriente en Bajo 1

Habilitar fijador de nivel de
corriente dual

Fijador de nivel de corriente
superior

Fijador de nivel de corriente
inferior

Referencia de corriente extra
Habilitar autoajuste

Ganancia proporcional de
corriente

Ganancia integral de corriente
Discontinuidad de la corriente
Modo de 4 cuadrantes
Habilitar corriente bypass
\velocidad

Control del campo

ICONTROL DEL CAMPO

Habilitar campo

% voltios salida campo
Ganancia proporcional campo
Ganancia integral campo

Menu debilitamiento del campo

MENU DEBILITAMIENTO CAMPO
Habilitar debilitamiento del
campo

Ganancia proporcional
debilitamiento campo
Constante de tiempo integral
debilitamiento campo
Constante tiempo derivativo
debilitamiento campo
Derivada realimentacion
debilitamiento campo
Constante de tiempo integral
realimentacién campo

% voltios derrame inducido
Corriente de campo minima

Habilitar campo de reserva
Corriente de campo de reserva
Retardo extincién campo
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Referencia de campo |

Enclavamientos del cero

ENCLAVAMIENTOS DEL CERO
Habilitar En espera

IArranque referencia cero

% velocidad enclavamiento cero
% corriente enclavamiento cero
Bandera de referencia en cero
Bandera de velocidad en cero

En espera

Orientar eje ORIENTAR EJE
Bloqueo de velocidad cero
Habilitar marcador
Desviacion del marcador

Calibracion Referencia de posicion

CALIBRACION Monitor de frecuencia de
marcador

IAmperios inducido nominales Bandera en posicion

% de limite de corriente

IAmperios de campo nominales

RPM nominales base

RPM méaximos deseados

Desviacion velocidad cero
oltios tacogenerador maximos

Tipo de realimentacion de

\velocidad

Escalado codificador ESCALADO CODIFICADOR
Habilitar cuadratura
[Tiempos codificador
Relacion de velocidad motor /
codificador

ICompensacion IR Sefales codificador

IAjuste realimentacion corriente

campo

IAjuste voltios inducido

IAjuste tacogenerador inducido
oltios nominales inducido

ICA nominal EL1/2/3

Seleccionar motor 1,2

Continua en la pagina siguiente .....
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4.2.3 Diagrama del menu completo (Diagndstico)

Continua de la pagina anterior .....

Diagnostico

DIAGNOSTICO
Seccién 7

Monitor del circuito de velocidad

MONITOR CIRCUITO VELOCIDAD

Monitor de referencia de
\velocidad total

Monitor de demanda de
\velocidad

Monitor de error de velocidad

Monitor de voltios del inducido

Monitor de % de voltios del
inducido

Monitor de % de fuerza
contraelectromotriz

Monitor de voltios de
tacogenerador

Monitor de RPM de motor

Monitor RPM codificador

Monitor realimentacion
\velocidad

Monitor del circuito de corriente
del inducido

MONITOR CIRCUITO CORRIENTE
INDUCIDO

Monitor demanda corriente
inducido

Monitor % corriente inducido

Monitor amperios corriente
inducido

Monitor de limite de corriente
superior

Monitor de limite de corriente
inferior

Limite superior real

Limite inferior real

Monitor de limite de sobrecarga

Bandera En limite de corriente

Monitor de circuito de corriente
de campo

MONITOR DE CIRCUITO DE
ICORRIENTE DE CAMPO

Monitor de demanda de campo

Monitor de % de corriente de
campo

Monitor de amperios de
corriente de campo

lAngulo de adelanto de campo

Monitor activo de campo

Monitor ES analdgicas

MONITOR ES ANALOGICAS

Monitor analégico UIP2

Monitor analégico UIP3

Monitor analégico UIP4

Monitor analégico UIP5

Monitor anal6gico UIP6

Monitor analégico UIP7

Monitor analégico UIP8

Monitor anal6gico UIP9

Monitor analégico AOP1

Monitor analégico AOP2
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Monitor analégico AOP3 |

Monitor ES digitales MONITOR ES DIGITALES

UIP 23456789

DIP 1234 1234 DIO

DOP 123TRJSC CIP

Bandera puente inducido +
Bandera arranque
laccionamiento

Bandera marcha accionamiento
Monitor de modo de marcha

Monitor SALIDA bloque MONITOR SALIDA BLOQUE
Monitor salida rampa

Monitor salida potenciometro
motorizado

Monitor salida cambio referencial
Monitor salida Sumador-
codificador 1

Monitor salida Sumador-
codificador 2

Monitor salida PID 1

Monitor RMS EL1/2/3 Monitor salida PID 2

Monitor KILOVATIOS CC

Continua en la pagina siguiente.....
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4.2.4 Diagrama del mena completo (Alarmas accionamiento motor, enlaces serie y funciones de

display)

Continuacién de la pagina anterior.....

lAlarmas de accionamiento de
motor

IALARMAS ACCIONAMIENTO DE
MOTOR

Seccion 8

Habilitar disparo velocidad

[Tolerancia disparo velocidad

Habilitar disparo pérdida campo

IActivar disparo cortocircuito
DOP

Habilitar falta de pulso

Habilitar disparo cambio
referencia

Retardo de sobrevelocidad

Menu de disparo por detencién

MENU DE DISPARO DE BLOQUEO

Habilitar disparo de blogqueo

Nivel de corriente de blogueo

Tiempo de retardo de bloqueo

Monitor de disparo activo

Monitor de disparo almacenado

Rearme de disparo externo

Mensaje de disparo de
laccionamiento

Enlaces serie

ENLACES SERIE
Seccion 10

Puerto 1 rs232

PUERTO 1 RS232

elocidad baudios Puerto 1

Funcion del puerto 1

Cambio de parametro

CAMBIO DE PARAMETRO

[Transmitir acccionamiento

Recibir accionamiento

Lista de menU para servidor

ICambio de referencia

Enlace comunicaciones puerto 1

CAMBIO DE REFERENCIA

Relacion esclavo cambio
referencia

Sefial esclavo cambio
referencia

Monitor esclavo cambio
referencia

Monitor maestro cambio
referencia

Obtener de

ENLACE COMUNICACIONES
PUERTO 1

Funciones del display

FUNCIONES DE DISPLAY

Seccion 11

Habilitar menu reducido

ID unidad puerto 1

ID grupo puerto 1

Display codigo error puerto 1

Modo RTS DOP3 puerto 1

Control de contrasefia

ICONTROL DE CONTRASENA

Introducir contrasefia
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Modificar contrasefia |

Seleccionar idioma
ersion de software

Continua en la pagina siguiente.....
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4.2.5 Diagrama del mena completo (Bloques de aplicacion y CONFIGURACION)

Continuacién de la pagina anterior.....

Bloques de aplicacion BLOQUES DE APLICACION
Seccion 12
Sumador-codificador 1
Sumador-codificador 2
PID 1
PID 2
Perfil de parametro
Calculador diametro carrete
Calculador tension de toma
ICompensador de par

elocidad de preajuste
Multi-funcion 1
Multi-funcién 2
Multi-funcion 3
Multi-funcién 4
Multi-funcion 5
Multi-funcion 6
Multi-funcion 7
Multi-funcion 8
Enclavamiento
Filtro 1
Filtro 2
Contador de lote
[Temporizador de intervalo
Comparador 1
Comparador 2
Comparador 3
Comparador 4
Conmutador 1
Conmutador 2
Conmutador 3
Conmutador 4
Nota. Puede haber bloques de
laplicacion adicionales. Consulte
el MANUAL DE BLOQUES DE
IAPLICACION separado para los
detalles sobre la especificacion y
uso de los bloques de

aplicaciones
CONFIGURACION ICONFIGURACION

Seccién 13

Habilitar Ir a, Obtener de

Entradas universales ENTRADAS UNIVERSALES
IAjuste de UIP2 IAJUSTE DE UIP (2 - 9)
Ajuste de UIP3 Rango entrada UIP
Ajuste de UIP4 Desviacion entrada UIP
Ajuste de UIP5 Relacién de calibracion UIP
Ajuste de UIP6 Fijador nivel maximo UIP
IAjuste de UIP7 Fijador nivel maximo UIP
Ajuste de UIP8 Ir a analdgica UIP
Ajuste de UIP9 Ir a salida digital 1 UIP

Ir a salida digital 2 UIP
Salida 1 valor alto UIP
Salida 1 valor bajo UIP
Salida 2 valor alto UIP
Salida 2 valor bajo UIP
Umbral UIP

Continua en la pagina siguiente.....
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4.2.6 Diagrama del mena completo (Continuacién de la CONFIGURACION)

Continuacién de la pagina anterior.....

Salidas analdgicas

SALIDA ANALOGICAS

Rectificar salida corriente
inducido

Ajuste AOP1 JAJUSTE AOP (1 - 3)
IAjuste AOP2 Divisor AOP
IAjuste AOP3 Desviacion AOP

Habilitar rectificar AOP

Obtener de

Seleccionar alcance salida

Entradas digitales

ENTRADAS DIGITALES

AJUSTE DIP (1 - 4)

Ajuste DIP1 alor alto entrada DIP
IAjuste DIP2 alor bajo entrada DIP
IAjuste DIP3 Ir a

IAjuste DIP4

IAjuste entrada marcha

IAJUSTE ENTRADA MARCHA

alor alto entrada marcha

alor bajo entrada marcha

Ir a

Entradas / salidas digitales

ENTRADAS/SALIDAS DIGITALES

DIO SETUP (1 - 4)

IAjuste DIO1 Modo salida DIO
Ajuste DIO2 Habilitar rectificar DIO
Ajuste DIO3 Umbral DIO

IAjuste DIO4 Modo de inversion DIO

Obtener de

Ir a

alor alto entrada DIO

alor bajo entrada DIO

Salidas digitales

ISALIDAS DIGITALES

[AJUSTE DOP (1 - 3)

IAjuste DOP1

Habilitar rectificar DOP

IAjuste DOP2 Umbral DOP
IAjuste DOP3 Modo invertir DOP
Obtener de

Indicadores de etapa (Staging
posts)

INDICADORES DE ETAPA

Indicador digital 1

Indicador digital 2

Indicador digital 2

Indicador digital 3

Indicador digital 4

Indicador anal6gico 1

Indicador anal6gico 2

Indicador anal6gico 3

Indicador anal6gico 4

[Terminales de software

[TERMINALES DE SOFTWARE

Marcha en légica Y

Impulsos en légica Y

Arranque en ldgica Y

Entrada de marcha interna
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Conexiones de puentes ICONEXIONES DE PUENTES PUENTE (1 - 16)
Puente 1 Obtener de
Puente Ir a

Puente
Puente
Puente
Puente
Puente
Puente
Puente 16

Continua en la pagina siguiente...
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Continuacién de la pagina anterior.....

4.2.7 Diagrama del menu completo (OP bloque y configuraciones de Fieldbus, personalidad del

accionamiento y ayuda ante conflictos)

CONFIGURACION

ICONFIGURACION salida bloque

ICONFIGURACION OP BLOQUE

Ir a rampas de modo de marcha

Ir a potenciémetro motorizado

Ir a esclavo cambio referencia

Conexiones IR A bloque de
aplicaciones.

ICONFIGURACION de Fieldbus

ICONFIGURACION FIELDBUS

OBTENER DE puentes 1 a 8

IOBTENER DE Bit-empaquetados

IOBTENER DE Bit-empaquetados

IR A puentes 9 a 16

IOBTENER DE puentes 1 a 8

IR A Bit-empaquetados

IR A Bit-empaquetados

Control de datos en Fieldbus

IR Apuentes1as

Personalidad del accionamiento

PERSONALIDAD DEL
IACCIONAMIENTO

IAJUSTE DE MOTOR PASIVO

IAjuste de motor pasivo

IAmperios nominales inducido

% limite de corriente

IAmperios campo nominales

RPM nominales base

RPM maximos deseados

Desviacion de velocidad cero

oltios maximos tacogenerador

Tipo de realimentacion de
\velocidad

Habilitar cuadratura

Lineas codificador

Relacion de velocidad motor /
codificador

Sefial codificador

Compensacion IR

IAjuste alimentaci6n corriente
de campo

IAjuste voltios inducido

IAjuste tacogenerador analégico

oltios nominales inducido

[Tiempo de avance ascendente

Tiempo de avance descendente

Tiempo de inversion
ascendente

Tiempo de inversion
descendente

elocidad impulsos 1

elocidad impulsos 2

elocidad irregular 1

elocidad irregular 2

elocidad muy lenta

Pagina de receta

Seleccionar modo impulsos

Respuesta corriente maxima

Rampa de Impulsos/irregular

Monitor ID (Identidad unidad)

[Tiempo de rampa de parada

Ohmios de carga corriente
inducido

elocidad de desactivacion

Referencia velocidad interna 1

Referencia velocidad 2

MenU de ayuda ante conflicto

MENU DE AYUDA ANTE

Monitor 3 referencia
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Guardar parametro

ICONFLICTOS

\velocidad/corriente

NUmero de conflictos

Referencia velocidad en rampa
4

Multiple IR A en PIN

Sefial referencia velocidad /
corriente 3

Relacion referencia velocidad /
corriente 3

Referencia maxima velocidad
positiva

Referencia maxima velocidad
negativa

Ganancia proporcional de
\velocidad

Constante de tiempo integral
de velocidad

Escala del fijador de nivel de la
corriente

Ganancia proporcional de la
corriente

Ganancia integral de corriente

Discontinuidad de la corriente

Modo de 4 cuadrantes

Habilitar campo

Salida voltios campo

Habilitar En espera

% velocidad enclavamiento cero

% corriente enclavamiento cero
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4.3 Archivado de recetas de ER-PL / ER-PLX

Después de crear un conjunto de trabajo de parametros y conexiones de CONFIGURACION, se recomienda
realizar un archivado de la receta para fines de seguridad. Para la creacion de un archivo hay 2 herramientas
disponibles.

1) Hiperterminal en accesorios de ventanas. Véase 9.2.1 CAMBIO DE PARAMETRO / Transmision de
accionamiento.

Hiperterminal carga o guarda un archivo directamente en / desde la memoria NO volatil de ER-PL / ER-PLX
de forma binaria

Este un archivo no editable es un conjunto completo de pardmetros GUARDADOS, ideal para correo
electrénico y archivado.

Ventajas. Archivo muy compacto. Registro completo de cada parametro incluyendo los valores nominales del
motor y modelo. Facil de archivar e identificar archivos.

Desventajas. No editable. Sobrescribira 680)OHMIOS DE CARGA de linducido» 2)AMPERIOS NOMINALES DEL
INDUCIDO y 4)AMPERIOS NOMINALES DE CAMPO que necesitaran reintroduccion a continuacion para los
modelos y/o motores de diferentes valores nominales para el archivo origen.

2) Marcha de ER-ER-PL PILOT en ventanas.
Véase 9.2.4 Cambio de parametros usando el protocolo de comunicacién ASCIl y 12.1.1 Herramienta de
CONFIGURACION ER-PL PILOT.

ER-ER-PL PILOT carga o guarda directamente un archivo en / desde la memoria volatil del ER-PL / ER-PLX
en forma editable.

Este archivo editable son los parametros visualizados y las conexiones configurables, pero no incluye la
corriente del inducido o corriente de campo o parametros de fabrica especiales. Es ideal para archivado
local de pardmetros de trabajo. Es posible archivar el fichero en otros ordenadores (detalles en el botén
AYUDA de PILOT) o enviar el archivo por correo electrénico, sin embargo la herramienta Hiperterminal esta
mejor adaptada para la transferencia de archivos entre directorios o via correo electronico.

Ventajas. Muy facil de usar y permite la edicién de recetas. Pueden guardarse secciones de recetas. Incluida
monitorizacion y diagndstico versatiles. Herramienta de puesta en marcha muy Gtil cuando se usa con un
ordenador portatil.

Desventajas. No sobrescribird 680)OHMIOS DE CARGA de lingucido, 2)AMPERIOS NOMINALES DEL INDUCIDO y
4)AMPERIOS NOMINALES DE CAMPO que tendran que ser introducidos a mano usando las teclas del
accionamiento. Incémodo para transferir archivos de un archivo a otro ordenador.

Véase también 12.13.2 PERSONALIDAD DEL ACCIONAMIENTO / Péagina de recetas PIN 677.
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PL running ER-PL PILOT
Contains recipes.

Fy
| |
]
| DRIVE BLOCK DIAGRAM AND POWER CONTROL I R5232 PORT1
I ASCH COMMS to ER-PL PILOT
| VOLATILE MEMORY. This holds the working set of drive parameters and internal connections I
SAVE | SAVE | SAVE
3
Recipe Page Recipe Page Recipe Page Recipe Page
HORMAL RESET 2-KEY RESET J-KEY RESET 4-KEY ROM RESET
Hon-volatle memaory Hon-volatile memary Hen-volatile memory Factory defaults
WWith LOCK facility {+USER CALIBRATICH|
I RS5232 FORT1 / PARAMETER EXCHAMGE to/from host computer
1 1 1
i i i 1
Reatipe file in PC Reacipe fite in PC Racipe fte in PC
Hyper terrminal. Hyperterminal. Hyper terminal.
Comtains soures Comtaing soures Contains sourcs
Page. Page. Page + lock mode

De izda. A dcha., y de arriba a abajo:

PC running ER-PL PILOT Contains recipes.
DRIVE BLOCK DIAGRAM AND POWER CONTROL

RS232 PORT1 ASCII COMMS to ER-PL PILOT

VOLATILE MEMORY. This holds the working set of drive parameters and
internal connections

SAVE

Recipe Page NORMAL RESET Non-volatile memory

Recipe Page 2-KEY RESET Non-volatile memory

Recipe Page 3-KEY RESET Non-volatile memory With LOCK facility

Recipe Page 4-KEY ROM RESET Factory defaults (+USER CALIBRATION)

RS232 PORT1 / PARAMETER EXCHANGE to/from host computer
Recipe file in PC Hyperterminal. Contains source Page.

ER-PL PILOT marcha ordenador. Contiene recetas.
DIAGRAMA DE BLOQUES DE ACCIONAMIENTO Y CONTROL DE
ALIMENTACION

PROTOCOLO COMUNICACIONES ASCII PUERTO1 RS232 a ER-PL
PILOT

MEMORIA VOLATIL. Mantiene los ajustes de trabajo de los
parametros de accionamiento y conexiones internas

GUARDAR

Pagina de receta REARME NORMAL memoria no volatil

Pagina de receta REARME DE 2 TECLAS memoria no volatil
Pé&gina de recetas REARME DE TRES TECLAS memoria no volatil
con facilidad de BLQUEO

Pagina de recetas REARME ROM DE 4 TECLAS Valores
predeterminados de fabrica (+CALIBRACION DE USUARIO)
PUERTO 1 RS232 / CAMBIO DE PARAMETRO a/desde servidor
Fichero de receta en Hiperterminal de ordenador. Contiene la
Pé&gina origen.
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Menl de CAMBIO DE PARAMETROS

Hay una gran cantidad de parametros que pueden ser modificados por el usuario. Todos los parametros
modificables tienen un ajuste predeterminado de fabrica que en la mayoria de los casos proporcionara una
solucion perfectamente operativa que no necesitard modificacion.

Sin embargo, una clase de parametros que necesitara ajuste es la de valores de CALIBRACION. Estos son
especiales porque se usan para ajustar los valores nominales maximos del motor y accionamiento.

La corriente del inducido disponible maxima absoluta de cualquier modelo particular no excedera
normalmente el ajuste del men( CALIBRACION. Si la tarjeta de control se transfiere a un chasis de
alimentacion diferente, interrogara automaticamente al chasis para determinar el tamafio de bastidor. El
usuario debe asegurarse de que si el valor de la resistencia de carga del inducido es diferente, debera
introducirse el nuevo valor en la unidad. Véase 12.13.4 PERSONALIDAD DEL ACCIONAMIENTO / Resistencia de
carga de corriente del inducido PIN 680.

Esto permite que los propietarios de nimeros elevados de accionamientos mantengan repuestos minimos.

Algunas veces es Util retornar la unidad a su condicion de parametros predeterminados. Por ejemplo, una
CONFIGURACION de prueba puede demostrarse impracticable, y es méas facil comenzar de nuevo. Si las 4
teclas se mantienen pulsadas durante la aplicacion de la alimentacidn de control, entonces el accionamiento
se referira automaticamente a las conexiones internas y parametros predeterminados.

Sin embargo los parametros que son usados para ajustar el motor con el accionamiento no son afectados al
restablecer los parametros predeterminados. Esto incluye todos aquellos del meni CALIBRACION y 100)%
SALIDA VOLTIOS CAMPO, (para MOTOR 1y MOTOR 2) y 680)OHMIOS DE CARGA de lingucigo- EStOs parametros se
mantienen como previamente calibrados para prevenir una descalibracién accidental al restablecer los
valores predeterminados. Véase 4.1.3 Restablecimiento de los parametros de accionamiento a la condicion
predeterminada.

Véase también 12.13.2 PERSONALIDAD DEL ACCIONAMIENTO / Pagina de recetas PIN 677, para los detalles de
la operacion de rearme de las teclas 2 y 3. Esta caracteristica permite el almacenamiento y recuperacion de
un total de 3 recetas de instrumentos. ADVERTENCIA. Cada pagina de recetas 2 y 3 tiene su propio conjunto
de parametros de calibracion, por ello tenga cuidado de comprobarlos todos ellos antes de la marcha.

ENTRY MENU LEVEL 1 ACCESO AL NIVEL DE MENU 1

CHANGE PARAMETERS 2 CAMBIO DE PARAMETROS 2

CHANGE PARAMETERS 2 CAMBIO DE PARAMETROS 2

CALIBRATION 3 CALIBRACION 3

CHANGE PARAMETERS 2 CAMBIO DE PARAMETROS 2

RUN MODE RAMPS 3 RAMPAS DE MODO DE MARCHA 3

CHANGE PARAMETERS 2 CAMBIO DE PARAMETROS 2

JOG CRAWL SLACK 3 IMPULSOS MUY LENTA IRREGULAR 3

CHANGE PARAMETERS 2 CAMBIO DE PARAMETROS 2

MOTORISED POT RAMP 3 RAMPA DE POTENCIOMETRO MOTORIZADO 3

CHANGE PARAMETERS 2 CAMBIO DE PARAMETROS 2

STOP MODE RAMPS 3 RAMPA DEL MODO DE PARADAS 3

CHANGE PARAMETERS 2 CAMBIO DE PARAMETROS 2

SPEED REF SUMMER 3 SUMADOR-CODIFICADOR DE REFERENCIA DE
VELOCIDAD 3

CHANGE PARAMETERS 2 CAMBIO DE PARAMETROS 2

SPEED CONTROL 3 CONTROL DE VELOCIDAD 3

CHANGE PARAMETERS 2 CAMBIO DE PARAMETROS 2
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CURRENT CONTROL 3 CORRIENTE DE QONTROL 3

CHANGE PARAMETERS 2 CAMBIO DE PARAMETROS 2

FIELD CONTROL 3 CONTROL DEL CAMPO 3

CHANGE PARAMETERS 2 CAMBIO DE PARAMETROS 2

ZERO INTERLOCKS 3 ENCLAVAMIENTOS DE CERO 3

5.1 CAMBIO DE PARAMETROS / CALIBRACION

Calibracion
Rango de nimeros de PIN de 2 a 20

(Las ventanas en negrita se usan para ARRANQUE RAPIDO)
Nota. El Parametro en la linea inferior es precedido por un nimero y un paréntesis, por ejemplo:
3)LIMITE DE CORRIENTE (%)

Este nimero es importante. Se denomina PIN (NUmero de identificacidon de parametro)

Cada parametro tiene un PIN exclusivo que se usa en el proceso de CONFIGURACION. Hay hasta 720 nimeros
de PIN dentro del sistema. Se usan para identificar puntos de conexi6n cuando se configura un esquema y
también pueden conservar el resultado de una operacion o salida légica.

CONEXIONES. Es posible construir bloques funcionales complejos realizando conexiones entre PINs de
parametros.

Cuando a un parametro se le asigna un valor por el procedimiento de programacién, o usa su valor
predeterminado, es importante entender como es afectado por una conexion a otra fuente. En este caso, el
valor es exclusivamente determinado por la fuente, y examinando el parametro puede usarlo como monitor
de diagnéstico de esa fuente. El valor del parametro solo puede ser reintroducido si la conexién de la fuente
se retira primero.

Nota. Las ventanas en negrita se usan para ARRANQUE RAPIDO.

PIN =3 PIN = 3
CHANGE PARAMETERS 2 CAMBIO DE PARAMETROS 2

CALIBRATION CALIBRACION

14)IR COMPENSATION 14)COMPENSACION IR

15)FIELD CUR FB TRIM 15)AJUSTE REALIMENTACION CORRIENTE CAMPO
16)ARM VOLTS TRIM 16)AJUSTE VOLTIOS INDUCIDO

20)MOTOR 1,2 SELECT 20)SELECCION MOTOR 1,2

2)RATED ARM AMPS 2)AMPERIOS NOMINALES INDUCIDO

3)CURRENT LIMIT (%) 3)LIMITE DE CORRIENTE (%)

4)RATED FIELD AMPS 4)AMPERIOS NOMINALES CAMPO

5)BASE RATED RPM 5)RPM NOMINALES BASE

6)DESIRED MAX RPM 6)RPM MAXIMAS DESEADAS

7)ZERO SPEED OFFSET 7)DESVIACION VELOCIDAD CERO

8)MAX TACHO VOLTS 8)VOLTIOS MAXIMOS TACOGENERADOR

9)SPEED FBK TYPE 9)TIPO REALIMENTACION VELOCIDAD

ENCODER SCALING 4 ESCALADO CODIFICADOR 4

19)EL1/2/3 RATED AC 19)CA NOMINALES EL1/2/3

18)RATED ARM M VOLTS 18)VOLTIOS M NOMINALES INDUCIDO
17)ANALOG TACHO TRIM 17)AJUSTE TACOGENERADOR ANALOGICO
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5.1.1 CALIBRACION / Diagrama de bloques
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De izda. A dcha. Y de arriba a abajo:

Encoder pulses

Tachogenerator And/or encoder
DC shunt wound motor

Data Plate

Internal isolated sensors for field current
Rated field Amps PIN 4

PIN 182

Field Amps % Feedback

Tacho voltage

TACHO DATAPLATE

Volts / 1000 RPM
Type:Bipolar/Rectified/AC/DC
ENCODER DATAPLATE

Lines per revolution

MOTOR DATAPLATE

Max rated arm amps

Max rated arm volts

Max rated field amps

Max rated field volts

Base rated RPM

Isolated sensors for arm current and ER-PL AND ERPLX A+ / A- terminal V

PIN 126 AV mon PIN 127 AV % mon PIN 128 Bemf %

CALIBRATION
T41 T43 AV sensing inputs only used with DC side contactors

IR comp PIN 14

Rated Armature Amps PIN 2

Arm Cur fb mon AMPS PIN 135 % PIN 134 Unfiltered % PIN 719 DC Kwatts
PIN 170

Max Tacho Volts PIN 8

PIN 129 Tacho Volts. Unfiltered % Tacho mon PIN 716

Input pulse sign detector and freq measurement
PIN 131 Speed Fb Monitor. Unfiltered PIN 715 (RPM Pins 130/717)

Quadrature enable PIN 10

Pulsos codificador

Tacogenerador y/o codificador

Motor CC arrollado en derivacion

Placa de caracteristicas

Sensores internos aislados para corriente de campo
Amperios nominales campo PIN 4

PIN 182

Realimentacion % amperios campo

Tensién tacogenerador

PLACA DE CARACTERISTICAS TACOGENERADOR

Voltios / 1000 RPM

Tipo: Bipolar/Rectificado/CA/CC

PLACA CARACTERISTICAS CODIFICADOR

Lineas por resolucion

PLACA DE CARACTERISTICAS MOTOR

Amperios maximos nominales inducido

Voltios méaximos nominales inducido

Amperios maximos nominales campo

Voltios maximos nominales campo

RPM base nominales

Sensores aislados para corriente inducido y Terminal V
ER-PL AND ERPLX A+ / A-

PIN 126 Monitor AV PIN 127 Monitor % AV PIN 128 % fuerza
contra electromotriz

CALIBRACION

Entradas de deteccién AV T41 T43 usadas solo con
contactores CC

Comp IR PIN 14

Amperios nominales inducido PIN 2

AMPERIOS Monitor realimentacion corriente inducido PIN
135 % PIN 134 % no filtrado PIN 719 KW CC PIN 170
Voltios méaximos tacogenerador PIN 8

Voltios tacogenerador PIN 129. Monitor tacogenerador %
no filtrado PIN 716

Detector de sefial de pulso de entrada y medicion de
frecuencia

Monitor realimentacion velocidad PIN 131. No filtrado PIN
715 (RPM PINs 130/717)

Habilitar cuadratura PIN 10
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Encoder lines Lineas codificador

Mot/Enc Speed Ratio Relacion velocidad motor / codificador
Speed Fb Type Tipo de realimentacién de velocidad
Encoder sign Sefial de codificador

Base rated Base nominal

Desired Deseada

Zero speed offset Desviacion velocidad cero

Encoder Rpm Monitor. Unfiltered Monitor rpm codificador. No filtrado

5.1.2 CALIBRACION / Amperios nominales inducido PIN 2 ARRANQUE RAPIDO

Observe la presencia de un numero de PIN en la linea inferior que muestra que un paso mas recto nos lleva
al final de una ramificacién.

A continuacién alcanzamos el final de una ramificacion de un arbol y esto ha dado lugar a un valor de
parametro en la linea inferior que puede ser modificado usando las teclas de subir /bajar.

CALIBRATION 3 CALIBRACION 3

2)RATED ARM AMPS 2)AMPERIOS NOMINALES DEL INDUCIDO
Corriente continua nominal PARAMETRO RANGO PREDETERMINADO PIN
de motor 100% deseada en AMPERIOS NOMINALES | 33-100% de ER-PL

amperios INDUCIDO AND

Esta corriente puede ser menor que el valor en la placa de caracteristicas del motor, pero normalmente no
debe ser mas elevada. (Sin embargo, véase también 5.8.3.1.2 Como obtener sobrecargas mayores del 150%
usando 82)% de SOBRECARGA OBJETIVO).

Véase 12.13.4 PERSONALIDAD DEL ACCIONAMIENTO / Resistencia de carga de corriente del inducido PIN 680

5.1.3 CALIBRACION / Limite de corriente (%) PIN 3 ARRANQUE RAPIDO

CALIBRATION CALIBRACION

3)CURRENT LIMIT (%) 3)LIMITE DE CORRIENTE (%)

Este es el % de limite de PARAMETRO RANGO PREDETERMINADO PIN
corriente deseado de LIMITE DE CORRIENTE | 0 a 150% de los

2)AMPERIOS NOMINALES (%) amperios nominales

INDUCIDO de motor

Este parametro puede ser ajustado mientras el ER-PL / ER-PLX esta en marcha.

SI un limite de sobrecarga de 150% es demasiado bajo para su aplicacion, entonces es posible atender
porcentajes de sobrecarga mas grandes en motores mas pequefios que el valor nominal de la corriente del
inducido del modelo ER-PL / ER-PLX.

Véase 5.8.3.1 SOBRECARGA DE CORRIENTE / Objetivo % sobrecarga PIN 82.

Si la corriente excede el nivel especificado por el objetivo de sobrecarga entonces, después de un tiempo
muerto adecuado, se reduce progresivamente hasta el nivel de sobrecarga objetivo.
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La tabla muestra las sobrecargas maximas para: Corriente de motor completamente cargado, en % de
2)AMPERIOS NOMINALES DE INDUCIDO.

Corriente de motor con carga Maximos disponibles % de sobrecarga maxima disponible.

completa

(82)OBJETIVO % SOBRECARGA) como (Con respecto a la corriente de motor con carga
completa)

% de 2)AMPERIOS NOMINALES DE

INDUCIDO

100% 150% 150 / 100 = 150%

90% 150% 150 /7 90 = 166%

80% 150% 150 / 80 =187%

75% 150% 150 / 75 = 200%

60% 150% 150 / 60 = 250%

50% 150% 150 7/ 50 = 300%

37.5% 150% 150 / 37.5 = 400%

30% 150% 150 7 30 = 500%

Si 3)LIMITE DE CORRIENTE (%) o si 82)Nivel OBJETIVO % SOBRECARGA se ajusta en 0% entonces no circulara
corriente permanente.
Véase 5.8.3.1 SOBRECARGA DE CORRIENTE / Objetivo % sobrecarga PIN 82.

5.1.4 CALIBRACION / Amperios nominales de campo PIN 4 ARRANQUE RAPIDO

CALIBRATION CALIBRACION

4)RATED FIELD AMPS 4)AMPERIOS NOMINALES DE CAMPO

Esta es la corriente de PARAMETRO RANGO PREDETERMINADO PIN
campo de salida CC 100% AMPERIOS NOMINALES | 0,1A -100% del valor 25% A

deseada en amperios DE CAMPO nominal del modelo

Si los amperios de campo no se indican en la placa de caracteristicas del motor, puede deducirlos midiendo
la resistencia del campo después de permitir que alcance la temperatura de trabajo completa, y usando a
continuacién la siguiente ecuacién

Corriente de campo = Voltios de campo de la placa de caracteristicas / Resistencia en Ohmios

Alternativamente, si desea conocer la tension nominal de campo, puede ir al menti CAMBIO DE PARAMETROS
/ CONTROL DEL CAMPO, y seleccionar el parametro del fijador 100)% SALIDA VOLTIOS CAMPO. Ajuste la
tensién de salida de campo de acuerdo con el valor de la placa de caracteristicas, como % de la alimentacion
CA aplicada. Asegurese de que 4)AMPERIOS NOMINALES DE CAMPO es suficientemente alto para forzar el
fijador 100)% SALIDA VOLTIOS CAMPO en operacién a la tension deseada en todas las condiciones.

4)AMPERIOS NOMINALES DE CAMPO ajustados a escala por 114)REFERENCIA DE CAMPO especifica la demanda
de corriente de campo del circuito de control y 100)% SALIDA VOLTIOS CAMPO opera como un fijador de nivel
en el angulo de disparo del puente de campo.

El primero que resulta de la salida menor, tiene prioridad.

Por tanto, es posible operar con la corriente de control del campo prevaleciente y el % de tensién como
fijador de nivel de seguridad maés alta, o con el fijador del % prevaleciente y la corriente de control del
campo como nivel de seguridad mas alto.
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5.1.5 CALIBRACION / RPM de motor nominales base PIN 5 ARRANQUE RAPIDO

CALIBRATION CALIBRACION
5)BASE RATED RPM 5)RPM NOMINALES BASE
Revoluciones por minuto del | PARAMETRO RANGO PREDETERMINADO PIN
motor a voltios de campo e RPM NOMINALES BASE
inducido totales.
Este valor se encuentra normalmente en la placa de caracteristicas del motor.
5.1.6 CALIBRACION / Rpm méaximas deseadas PIN 6 ARRANQUE RAPIDO
CALIBRATION CALIBRA(}ION
6)DESIRED MAX RPM 6)RPM MAXIMAS DESEADAS
Revoluciones por minuto del | PARAMETRO RANGO PREDETERMINADO PIN
motor a su velocidad RPM MAXIMAS
maxima deseada DESEADAS

Esto representa la velocidad 100%.

Si sus RPM MAXIMAS DESEADAS son mayores de las RPM NOMINALES BASE entonces necesitara ejecutar un
debilitamiento del campo en el meni CAMBIO DE PARAMETROS / CONTROL DEL CAMPO. Sin embargo, debe
verificar que su motor y carga son nominales para la velocidad de rotacién por encima de la base. No hacerlo

puede dar lugar a fallo mecanico de consecuencias desastrosas.

Sin embargo, si sus rpm méaximas deseadas son bajas comparadas con las rpm base, entonces necesitara
conocer la disipacion de calor en el motor con el par méximo. Use ventilacion forzada del motor en caso

necesario.

5.1.7 CALIBRACION / Desviacion de velocidad cero PIN 7

CALIBRATION CALIBRACION

7)ZERO SPEED OFFSET 7)DESVIACION DE VELOCIDAD CERO

Usado para corregir PARAMETRO RANGO PREDETERMINADO PIN
cualquier desviacién de la DESVIACION DE

fuente de realimentacion de | VELOCIDAD CERO

velocidad.

Esto es (til si su realimentacion de velocidad se deriva de un amplificador externo que puede tener una

pequefia desviacion.
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5.1.8 CALIBRACION / Voltios maximos tacogenerador PIN 8

CALIBRATION CALIBRACION

8)MAX TACHO VOLTS 8)VOLTIOS MAXIMOS TACOGENERADOR
Adapta la escala a la PARAMETRO RANGO PREDETERMINADO PIN
entrada de tacogenerador VOLTIOS MAXIMOS | +/-200.00 voltios

para voltios maximos TACOGENERADOR

realimentacién a velocidad

100%.

Multiplica los voltios de salida por valor de revolucion para el tacogenerador mediante las rpm de velocidad
maxima del tacogenerador

p. €j. 1 valor nominal tacogenerador = 0,06 V por revolucion, velocidad 100% del tacogenerador = 500 rpm,
entonces el escalado del tacogenerador = 30,00V

p. ej. 2 valor nominal del tacogenerador = 0,09 V por revolucion, velocidad 100% del tacogenerador = 2000
rpm, entonces el escalado del tacogenerador = 180,00V

Alternativamente, para sistemas que NO emplean debilitamiento del campo, operar el sistema en AVF a la
velocidad maxima deseada y monitorizar los voltios de tacogenerador. Véase 6.1.7 MONITOR DE CIRCUITO DE
VELOCIDAD / Monitor de voltios de tacogenerador PIN 129, a continuacion, después de introducir los voltios
de tacogenerador de velocidad base completa, convertir a realimentacién de tacogenerador. Véase 2.4.4
Entrada analdgica de tacogenerador, también 5.1.9 CALIBRACION / Tipo de realimentacién de velocidad PIN
9 ARRANQUE RAPIDO.

La sefial del parametro debe corresponder a la sefial de los voltios de tacogenerador para demanda de
velocidad positiva.

Para los voltios de tacogenerador que excedan la escala completa de 200V, es necesario proporcionar una
red secundaria (dropper) de resistencia externa como sigue:

Tacho
signal

Terminal 26
TACHO

Terminal 25
oV

Tacho signal = Sefial de tacogenerador
Resistor = Resistencia
Terminal 26 TACHO = TACOGENERADOR terminal 26

La red mostrada permitira tensiones de escala completa de hasta 400 Voltios. EI nimero desplazado en la
ventana debe ser ajustado a la mitad de la escala completa del tacogenerador. Deben tomarse medidas
apropiadas para disipar el calor de las resistencias de la red secundaria (dropper). La potencia total en
vatios disipada sera (Voltios de sefal de tacogenerador)?/ 20.000.

Hay un sistema de deteccion de fallo de tacogenerador que puede ser configurado para disparar el
accionamiento o conmutarlo automéaticamente a AVF. Véase 7.1.1 ALARMAS DE ACCIONAMIENTO DEL MOTOR
/ Activar disparo desajuste realimentacion velocidad PIN 171.
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Véase también 2.4.4 Entrada analdgica tacogenerador.

5.1.9 CALIBRACION / Tipo de realimentacion de velocidad PIN 9 ARRANQUE RAPIDO

CALIBRATION CALIBRACION
9)SPEED FBK TYPE 9)TIPO DE REALIMENTACION DE VELOCIDAD
Selecciona el origen de la PARAMETRO RANGO PREDETERMINADO PIN
realimentacion de velocidad | TIPO 1 de 5 tipos (0 a 4) (AVF)
de 1 a5 tipos. REALIMENTACION

VELOCIDAD

La realimentacion de velocidad puede derivarse de 1 de 3 fuentes fundamentales o de una combinacién de
ellas.

Las 3 fuentes pueden ser monitorizadas independientemente. Véase 6.1 DIAGNOSTICO / MONITOR DEL
CIRCUITO DE VELOCIDAD.

0) VOLTIOS DE INDUCIDO (AVF). Sefial interna aislada siempre disponible. Los voltios de realimentacion
de velocidad 100% deben ser calculados e introducidos en PIN 18 VOLTIOS NOMINALES DE INDUCIDO. Nota.
130)MONITOR RPM MOTOR solo sera preciso cuando 18)VOLTIOS NOMINALES DE INDUCIDO correspondan a
6)RPM MAXIMAS DESEADAS, para velocidad 100%.

ADVERTENCIA. No use este modo de realimentacion con sistemas de debilitamiento del campo.

Véase 5.9.6 CONTROL DEL CAMPO / MENU DE DEBILITAMIENTO DEL CAMPO para una observacion sobre AVF /
Disparo por debilitamiento del campo. La realimentacion AVF contiene mas rizado que la realimentacion de
tacogenerador. Puede ser necesario para una operacién suave reducir la ganancia del circuito de CONTROL
DE VELOCIDAD con AVF. Véase 5.7.4 CONTROL DE VELOCIDAD / Ganancia proporcional de velocidad PIN 71.

La precision de AVF es de un 2% de la velocidad total, y puede ser mejorada de 2 formas.

a) Aplicando una compensacion IR a la realimentacion. Esta caida de IR es un elemento dentro de AVF que es
creada por la corriente del inducido que circula a través de la resistencia de inducido. Este elemento no
forma parte de la fuerza contra electromotriz del motor y por tanto si es eliminada de la sefial AVF, la
realimentacion serd mas precisa.

Véase 5.1.11 CALIBRACION / Compensacion IR PIN 14.

b) Operando el control del campo en el modo CORRIENTE. Esto fuerza a que la corriente de campo (y por
tanto el flujo) permanezca constante, lo que a su vez hace que la relaciéon entre velocidad y AVF sea mas
precisa.

Véase también 7.1.1 ALARMAS DE ACCIONAMIENTO DEL MOTOR / Activar disparo por desajuste
realimentacion velocidad PIN 171.

Cuando el accionamiento es puesto en marcha por primera vez, se recomienda usar inicialmente el modo
AVF. Esto permite que todos los otros transductores de velocidad sean examinados para verificar la
correccién de las salidas antes de confiar en ellas para la seguridad de control. Para los sistemas que
emplean un contactor CC debe usar T41 y T43 para AVF remoto.

1) TACOGENERADOR ANALOGICO. Este transductor proporciona una tension CC proporcional a la
velocidad.

Los voltios de realimentacion de velocidad 100% deben ser calculados e introducidos en 8)VOLTIOS MAXIMOS
TACOGENERADOR.

Nota. 130)MONITOR RPM MOTOR solo sera preciso cuando 8)VOLTIOS MAXIMOS TACOGENERADOR corresponda
a 6)RPM MAXIMAS DESEADAS, para velocidad 100%. Véase también 2.4.4 Entrada anal6gica tacogenerador.
Nota. Con un codificador adicional montado en eje bidireccional es posible bloquear y/o orientar el eje en
velocidad cero. Véase 5.10.9 ENCLAVAMIENTOS DEL CERO 7/ ORIENTAR EJE.
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Hay un sistema de deteccion de fallo de tacogenerador que puede ser configurado para disparar el
accionamiento, o conmutar automaticamente a AVF. Véase 7.1.1 ALARMAS DE ACCIONAMIENTO DEL MOTOR /
Activar disparo desajuste realimentacion velocidad PIN 171.

2) CODIFICADOR. Este transductor montado en eje proporciona una corriente de pulsos de una
frecuencia proporcional a la velocidad. Los pulsos pueden ser una corriente simple con una salida l6gica de
direccién separada. (Baja para inversion, alta para directa), o una corriente dual de pulsos en cuadratura de
fase. La informacion de cuadratura es descodificada por el ER-PL / ER-PLX para determinar el sentido de
rotacion. Cualquier tipo puede ser seleccionado para uso en el submend CODIFICADOR. Nota. Las bajas
frecuencias dan un pobre rendimiento. El limite inferior para un rendimiento razonable es una frecuencia de
entrada 100% (es decir, a velocidad total del codificador) de 15Khz (450 lineas a 2000 rpm de tren de pulso
simple 0 225 lineas a 2000 rpm para el tipo cuadratura). Con maés lineas mejora el rendimiento, con menos,
se degrada la estabilidad dinamica. Las RPM de realimentacién de velocidad 100% son determinadas a partir
de 6)RPM MAXIMAS DESEADAS. Para las frecuencias de escala completa menores véanse debajo los modos de
realimentacion del tipo 3 o0 4.

Nota. Con la realimentacion bidireccional del codificador es posible bloquear y/o orientar el eje en la
velocidad cero. Véase 5.10.9 ENCLAVAMIENTOS DEL CERO 7/ ORIENTAR EJE.

Nota. DIP3 (T16) y DIP4 (T17) estén disefiadas para aceptar trenes de pulsos de codificador bidireccional. Las
salidas de codificador deben ser capaces de proporcionar una légica baja por debajo de 2V, una logica alta
por encima de 4V, puede ir hasta 50V max. y hasta 100KHz. Estas 2 entradas son de terminacién simple y no
aislada. Para otros tipos de salida eléctrica de codificador, el usuario debe proporcionar algunos circuitos de
acondicionamiento externo. El formato de salida puede ser pulso solo para una direccién simple, pulso con
sefial, o cuadratura de fase. Véase 5.1.10 CALIBRACION / ESCALADO DE CODIFICADOR.

Hay un sistema de deteccion de fallo de codificador que puede ser configurado para disparar el
accionamiento, o conmutar automaticamente a AVF. Véase 7.1.1 ALARMAS DE ACCIONAMIENTO DEL MOTOR /
Activar disparo desajuste realimentacion velocidad PIN 171.

3) CODIFICADOR + VOLTIOS INDUCIDO. En este modo, el AVF proporciona la realimentacién dinamica
principal, y la realimentacidn del codificador se usa para ajustar la precision hasta un nivel extremadamente
alto.

Nota. Las bajas frecuencias dan un pobre rendimiento. El limite de frecuencia mas baja de rendimiento
razonable con codificador + realimentacion AV es una frecuencia de entrada del 100% de 2Khz (por ejemplo:
60 lineas a 2000 rpm de tren de pulsos simple o 30 lineas a 2000 rpm para un codificador de cuadratura).
Con mas lineas el rendimiento mejora, con menos se degrada la estabilidad dinamica, especialmente a bajas
velocidades.

De esta forma, cuando se usa un codificador de linea simple sin cuadratura, la sefial de alimentacion es
automaticamente proporcionada por AVF y la entrada digital T16 queda libre para otros usos. (A menos que
se requiera bloqueo de velocidad cero). Véase 5.10.9 ENCLAVAMIENTOS DEL CERO / ORIENTAR EJE. En este
caso T16 todavia se requiere para la direccién del codificador).

Las RPM de realimentacion de velocidad 100% de estado estable final son determinadas a partir de 6)RPM
MAXIMAS DESEADAS. El escalado dindmico se deriva de 18)VOLTIOS NOMINALES DE INDUCIDO. Estos 2 ajustes
de escala completa deben corresponder entre si para un rendimiento éptimo.

La realimentacion AVF contiene normalmente rizado, de ahi que sea aconsejable reducir las ganancias del
circuito de CONTROL DE VELOCIDAD con realimentacion AVF seleccionada. Véase 5.7.4 CONTROL DE
VELOCIDAD / Ganancia proporcional de velocidad PIN 71.

Hay un sistema de deteccion de fallo de codificador que puede ser configurado para disparar el
accionamiento, o conmutar automaticamente a AVF. Véase 7.1.1 ALARMAS DE ACCIONAMIENTO DEL MOTOR /
Activar disparo desajuste realimentacion velocidad PIN 171.

4) CODIFICADOR + TACOGENERADOR. En este modo, el tacogenerador proporciona la realimentacion
dinamica principal, y el codificador ajusta la precision hasta un nivel extremadamente elevado.
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Nota. Las frecuencias bajas dan un pobre rendimiento. El limite de rendimiento razonable con codificador +
realimentacién de tacogenerador es proporcionado con una frecuencia de entrada de velocidad total de
2Khz (60 lineas a 2000 rpm de tren de pulso simple o 30 lineas a 2000 rpm para codificador de cuadratura).
Con mas lineas mejora el rendimiento, con menos se degrada la estabilidad dindmica, especialmente a bajas
velocidades.

De este modo, cuando se usa un codificador de linea simple sin cuadratura, la sefial de
realimentacién es automaticamente proporcionada por el tacogenerador y la entrada digital T16 queda libre
para otros usos. (A menos que se requiera el bloqueo de velocidad cero). Véase 5.10.9 ENCLAVAMIENTOS DEL
CERO / ORIENTAR EJE En este caso T16 todavia se requiere para la direccion.)

Un codificador y/o sistema de deteccion de fallo de tacogenerador puede ser configurado para disparar el
accionamiento, o para conmutar automaticamente a AVF. Véase 7.1.1 ALARMAS DE ACCIONAMIENTO DEL
MOTOR / Activar disparo desajuste realimentacién velocidad PIN 171.

Las RPM de realimentacion de velocidad 100% de estado estable final se determinan a partir de 6)RPM
MAXIMAS DESEADAS. El escalado dindmico se deriva de 8)VOLTIOS MAXIMOS TACOGENERADOR. Estos 2 ajustes
de escala completa deben corresponder.

5.1.10 CALIBRACION / ESCALADO DEL CODIFICADOR
La pantalla ESCALADO DEL CODIFICADOR es el punto de acceso a un submen( adicional que ejecuta el
proceso de ajuste de los pardmetros del codificador.

CALIBRATION CALIBRACION

ENCODER SCALING ESCALADO DEL CODIFICADOR

ENCODER SIGN SIGNO DEL CODIFICADOR

QUADRATURE ENABLE HABILITAR CUADRATURA

ENCODER LINES LINEAS DE CODIFICADOR

MOT/ENC SPD RATIO RELACION VELOCIDAD MOTOR /CODIFICADOR

Nota. Véase 6.1.9 MONITOR DEL CIRCUITO DE VELOCIDAD / Rpm codificador monitor PIN 132 que muestra las
RPM del codificador con independencia de si el codificador esta siendo usado para realimentacién o no.
Nota. Si codificador instalado puede ignorar este submenu.

5.1.10.1 ESCALADO DEL CODIFICADOR / Habilitar cuadratura PIN 10

ENCODER SCALING ESCALADO DEL CODIFICADOR
10)QUADRATURE ENABLE 10)HABILITAR CUADRATURA
Programa las entradas de PARAMETRO RANGO PREDETERMINADO PIN
codificador T16 y T17. HABILITAR HABILITADA / HABILITADA

CUADRATURA DESHABILITADA

Las entradas de codificador en T16 y T17 pueden ser programadas para aceptar 2 tipos de trenes de pulsos
de codificador.

0) Pulso con signo. CUADRATURA (DESHABILITADA). Un tren de pulsos simple en T17 con sefial l6gica de
sentido de rotacién en T16 (baja para inversa, alta para directa). El nivel légico puede ser invertido usando
el parametro 13)SIGNO DE CODIFICADOR. Nota. Cuando se usa este tipo de codificador conjuntamente con
AVF o tacogenerador, el signo de realimentacion es automéaticamente suministrado por la realimentacion
analdgica y la entrada digital T16 queda libre para otros usos. (A menos que se requiera bloqueo de
velocidad cero. Véase 5.10.9 ENCLAVAMIENTOS DEL CERO / ORIENTAR EJE. En este caso T16 todavia es
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requerido por el sentido del codificador). Véase 5.1.9 CALIBRACION / Tipo de realimentacion de velocidad
PIN 9 ARRANQUE RAPIDO.

1) 2 trenes de pulsos en cuadratura de fase. CUADRATURA (HABILITADA). El codificador proporciona 2
trenes de pulsos con desviacién de fase de 90 grados. Son designados tren A (en T17) y tren B (en T16). El
tren A debe conducir al tren B para rotacion hacia delante, (demanda positiva) y B conduce a A para
inversion. El accionamiento descodifica automaticamente la informacién de cuadratura para producir una
sefial del signo de rotacién. Esto puede ser invertido usando el parametro 13)SIGNO DE CODIFICADOR.

Nota. Cuando se usan codificadores con salidas de cuadratura es muy importante que la diferencia de fase
entre 2 trenes de pulsos permanezca tan cerca de 90 grados como sea posible. Si el codificador no se monta
y centra con precision en el eje, puede causar desvio de la 6ptica interna conforme gira el eje. Esto produce
una severa degradacion de la relacion de fase con carécter ciclico. Si parece que el codificador gira
conforme lo hace el eje, debe corregir el problema antes de intentar continuar con la puesta en marcha. La
mejor forma de comprobar la salida es usar un osciloscopio de alta calidad y observar tanto los trenes de
pulsos para una buena conservacion de fases y sin interferencias. Haga esto con el accionamiento rotando
hasta la velocidad +/- 100% usando AVF como la fuente de realimentacién.

La realimentacion de baja frecuencia puede producir resultados pobres a baja velocidad. Por tanto, para los
codificadores y otros tipos de captadores que proporcionen menos de 15KHz a velocidad total se recomienda
la utilizacion del tipo de realimentacién combinada del modo 3 0 modo 4. Véase 5.1.9 CALIBRACION / Tipo
de realimentacion de velocidad PIN 9 ARRANQUE RAPIDO.

Las entradas de codificador tienen que poder tratar y reconocer pulsos muy cortos. Esto significa que no es
posible proporcionar filtrado de ruido pesado en estas entradas. Por tanto, es muy importante que las
entradas de sefiales en los terminales 16 y 17 sean limpias y carezcan de ruido.

Una de las causas principales de ruido no deseado en sefiales de codificador son los circuitos de puesta a
tierra. Si la electronica del codificador se pone a tierra en el extremo del motor esto puede entonces causar
problemas.

Aseglrese de que la electrénica de codificador OV esta cableada separada hasta DOV en el terminal 13, sin
otras conexiones de puesta a tierra en el extremo del motor.

La carcasa del codificador probablemente serd puesta a tierra mediante su conexién mecéanica al motor o
maquina. Esto es normalmente aceptable siempre que la electrénica interna OV tenga una conexion
separada. Algunos fabricantes de codificador proporcionan un condensador de by-pass dentro del codificador
entre la electrénica 0V y la carcasa. Desafortunadamente, el condensador crea un circuito de puesta a tierra
de alta frecuencia muy eficaz y puede tener que ser eliminado para prevenir ruido del circuito de puesta a
tierra en las sefiales del codificador. (Consulte al suministrador del codificador).

Por altimo puede ser necesario instalar una conexion de aislamiento en el circuito del codificador.
Aseglrese de que los cables del codificador son tendidos alejados de cualquier corriente elevada u otros
cables que generen ruido. Use los cables apantallados aislados con un filtro separado para cada sefial de

codificador en el terminal T13 del accionamiento. El codificador 0V y +24V debe también ser apantallado
dentro del cable.

5.1.10.2 ESCALADO DEL CODIFICADOR / Lineas de codificador PIN 11

ENCODER SCALING ESCALADO DEL CODIFICADOR

11) ENCODER LINES 11) LINEAS DE CODIFICADOR

Introduce la resolucion del PARAMETRO RANGO PREDETERMINADO PIN
codificador en pulsos por LINEAS DE | 1 a 6000

revolucién. CODIFICADOR
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Debe introducirse el nimero de lineas de la placa de caracteristicas del codificador. Alternativamente,
introducir el nimero de ciclos de alto/bajo para un pulso durante una revolucién. Por ejemplo, para una
rueda dentada de 60 dientes con captador magnético magnético, introduzca el nimero 60. Observe que hay
un limite de frecuencia superior de 100 kHz.

5.1.10.3 ESCALADO DEL CODIFICADOR / Relacién de velocidad de motor / codificador PIN 12

ENCODER SCALING ESCALADO DEL CODIFICADOR

12)MOT/ENC SPD RATIO 12)RELACION DE VELOCIDAD DE MOTOR/
CODIFICADOR

Especifica las revoluciones PARAMETRO RANGO PREDETERMINADO PIN

de motor en forma de RELACION VELOCIDAD | 0,0000 a 3,0000

relacion de revoluciones del | MOTOR /

codificador. CODIFICADOR

Nota. Algunas veces, el codificador no esta fijado al eje del motor, y puede girar a unas RPM que no son una
relacién unitaria de las RPM del motor. Algunos sistemas tienen el codificador multiplicado para obtener una
frecuencia de realimentacién més elevada.

RELACION VELOCIDAD MOTOR/CODIFICADOR = RPM motor / RPM codificador (verdadera para todas las
velocidades)

Cuando se usan codificadores es aconsejable operar inicialmente el sistema en el modo AVF para verificar la
integridad de las sefales de realimentacion del codificador usando un osciloscopio. A continuacion, después
de ajustar los parametros ACTIVAR CUADRATURA y LINEAS DE CODIFICADOR, opere el sistema en el modo de
realimentacion AVF, y monitorice 132)RPM CODIFICADOR en el menu DIAGNOSTICO. Esto verificara que el
codificador opera como lo esperado antes de usarlo como fuente de realimentacion.

Nota. Un codificador puede recibir entradas y ser usado para otras tareas en lugar de realimentacién.

En PIN 709)%RPM MOTOR oculto, es el % de realimentacion del codificador, escalado hasta 100% = 6)RPM
MAXIMAS DESEADAS.

También es escalado por 12)RELACION VELOCIDAD MOTOR/CODIFICADOR que actGa como un factor de
multiplicacion puro.

Tanto 132)RPM CODIFICADOR como PIN 709)% RPM MOTOR, son puramente sefiales de codificador, que

funcionan independientemente del tipo de realimentacion seleccionada. Ambos leen cero sin pulsos en las
entradas del codificador.

5.1.10.4 ESCALADO DEL CODIFICADOR / Signo de codificador PIN 13

ENCODER SCALING ESCALADO DEL CODIFICADOR

13)ENCODER SIGN 13)SIGNO DE CODIFICADOR

Modifica el signo de rotaciéon | PARAMETRO RANGO PREDETERMINADO PIN

del codificador. SIGNO DE NO INVERSION o NO INVERSION
CODIFICADOR INVERSION

Use este para invertir el signo de realimentacién del codificador en caso necesario. Nota, en los tipos 3y 4
de modos de realimentacion combinada, con codificadores de linea simple, la sefial de realimentacion es
automaticamente tomada del AVF o tacogenerador si no se emplea ORIENTAR EJE. (la entrada T16 queda
libre para otros usos).
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5.1.11 CALIBRACION / Compensacion IR PIN 14

CALIBRATION CALIBRACION ]

14)IR COMPENSATION 14)COMPENSACION IR

Especifica el % de PARAMETRO RANGO PREDETERMINADO PIN
compensacion de la sefial COMPENSACION IR 0,00 a 100,00%

AVF debida a caida de IR

Este parametro se usa cuando se selecciona el tipo de realimentacién de tensidn velocidad del inducido o se
esté en el modo de debilitamiento del campo.

Nota. La velocidad es proporcional a la fuerza contra electromotriz del motor. Fuerza contra electromotriz =
AVF - caida IR.

Por tanto, cuando la corriente del inducido es alta, la caida de IR es alta. A cero corriente del inducido, la
caida de IR es cero.

Para ajustar este pardmetro con realimentacion AVF, configlrelo si es posible para aplicar un cambio de
carga significativo al sistema.

Aumente lentamente el pardmetro hasta que el cambio de carga tenga un efecto minimo sobre la retencion
de la velocidad. Alternativamente, calcule el parametro usando la férmula inferior e inicialmente introduzca
este valor.

COMPENSACION IR (%) = AMPERIOS NOMINALES MOTOR X Resistencia del inducido X 100 / VOLTIOS NOMINALES
DE INDUCIDO. Nota. Una compensacion excesiva puede conducir a inestabilidad.

Véase también 5.9.6 CONTROL DEL CAMPO / MENU DE DEBILITAMIENTO DEL CAMPO para sistemas de
debilitamiento del campo.

5.1.12 CALIBRACION / Ajuste de realimentacion de corriente de campo PIN 15

CALIBRATION CALIBRACION

15)FIELD CUR FB TRIM 15)AJUSTE REALIMENTACION CORRIENTE DE
CAMPO

Especifica un factor de PARAMETRO RANGO PREDETERMINADO PIN

ajuste positivo para la AJUSTE ) 1,0000 a 1,1000

realimentacion de corriente | REALIMENTACION DE

de campo CORRIENTE DE CAMPO

Este factor de ajuste puede ser aplicado durante marcha. El factor es siempre mayor que la unidad, de ahi
que solo pueda aumentar fuerza de la realimentacion. El sistema de circuito cerrado recibe a continuacién
una realimentacion que es demasiado elevada y causa una reduccion de la corriente de campo controlada.
(Este ajuste es util si no se conoce exactamente el parametro de calibracion 4)AMPERIOS NOMINALES DE
CAMPO preciso y debe ser descubierto durante marcha arrancando con un valor mayor del esperado. Una vez
se ha determinado el nivel correcto de realimentacion usando este ajuste (el ment DIAGNOSTICO puede ser
usado para monitorizar niveles de realimentacién reales), a continuacién puede ser introducido en el
parametro de calibracién 4)AMPERIOS NOMINALES DE CAMPO. Este ajuste puede retornarse a 1.000).
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5.1.13 CALIBRACION / Ajuste de voltios de inducido PIN 16

CALIBRATION CALIBRACION

16)ARM VOLTS TRIM 16)AJUSTE DE VOLTIOS DE INDUCIDO
Especifica un factor de PARAMETRO RANGO PREDETERMINADO PIN
ajuste positivo para la AJUSTE DE VOLTIOS 1.0000 a 1.1000

realimentacién de voltios de | DE INDUCIDO

inducido

Este factor puede ser aplicado durante la marcha de accionamiento. El factor es siempre mayor que la
unidad y por tanto solo puede aumentar la fuerza de la realimentacién. El sistema de circuito cerrado recibe
a continuacion realimentacion que es demasiado alta y causa una reduccién de la realimentacion de la
tension del inducido y por tanto una reduccion de la velocidad.

(Este ajuste es Util si no se conoce exactamente el pardmetro de calibracion 18)VOLTIOS NOMINALES DE
INDUCIDO preciso y debe ser descubierto durante la marcha arrancando con un valor més alto del esperado.
Una vez se ha determinado el nivel correcto de realimentacion usando este ajuste, (puede usarse el menu
DIAGNOSTICO para monitorizar los niveles reales de realimentacion), a continuacién puede introducirse en el
parametro de calibracion 18)VOLTIOS NOMINALES DE INDUCIDO. Después, este ajuste puede retornarse a
1.000).

5.1.14 CALIBRACION / Ajuste analdgico de tacogenerador PIN 17

CALIBRATION CALIBRACION

17)ANALOG TACHO TRIM 17)AJUSTE ANALOGICO DE TACOGENERADOR
Especifica un factor de PARAMETRO RANGO PREDETERMINADO PIN
ajuste positivo para la AJUSTE ANALOGICO 1.0000 a 1.1000

realimentacién de voltios de | TACOGENERADOR

inducido

Este factor de ajuste puede ser aplicado durante la marcha de accionamiento. El factor es siempre mayor
que la unidad y por tanto solo puede aumentar la fuerza de la realimentacién. El sistema de circuito cerrado
recibe a continuacion realimentacion que es demasiado alta y causa una reduccion de la realimentacién de
tension de tacogenerador y por tanto una reduccion de la velocidad. (Este ajuste es util si no se conoce
exactamente el parametro de calibracion 8)VOLTIOS MAXIMOS TACOGENERADOR precisos y deben
descubrirse durante la marcha arrancando con un valor mas alto del esperado. Una vez se ha determinado el
nivel correcto de realimentacion usando este ajuste, (monitorizar los niveles reales de realimentacién en el
ment DIAGNOSTICO) puede introducirse en el parametro de calibracion 8)VOLTIOS MAXIMOS
TACOGENERADOR y este ajuste retornarse a 1.000).

5.1.15 CALIBRACION / Voltios nominales de inducido PIN 18 ARRANQUE RAPIDO

CALIBRATION CALIBRACION

18)RATED ARM VOLTS 18)VOLTIOS NOMINALES DEL INDUCIDO
Ajusta la tension del PARAMETRO RANGO PREDETERMINADO PIN
inducido méaxima deseada en | VOLTIOS NOMINALES 0,0 a 1000,0 460,0V CC

velocidad 100% DE INDUCIDO VOLTIOS
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Nota. Esta no debe exceder los voltios nominales méaximos de inducido definidos en la placa de
caracteristicas del motor.

Los voltios de inducido son aproximadamente proporcionales a la velocidad del motor.

Ejemplo. Se requiere un motor a 400 voltios, 2000 rpm, para operar a una velocidad maxima de 1000 rpm.
Por tanto, 200 voltios seran los voltios nominales de inducido a 1000 rpm. Esto representa la velocidad 100%.
Nota. A velocidades bajas sea consciente de la disipacion térmica en el motor con el par total. En caso
necesario, use ventilacién forzada.

Si las rpm méaximas deseadas son mayores que las rpm base, entonces aplique debilitamiento del campo en
el ment CAMBIO DE PARAMETROS / CONTROL DEL CAMPO. Sin embargo, debe verificar que su motor y carga
son nominales para rotacion por encima de la velocidad base. No hacerlo puede dar lugar a un fallo
mecénico con consecuencias desastrosas. En este modo, los voltios nominales del inducido son normalmente
ajustados segun el valor de la placa de caracteristicas con el fin de explotar totalmente los valores
nominales del motor. Se suministra aumento adicional de la velocidad mediante debilitamiento del campo y
por tanto la tension del inducido permanece fijada en el valor nominal maximo. Esto se conoce en el men
Debilitamiento del campo como tension de rebose.

5.1.16 CALIBRACION / Voltios CA nominales EL1/2/3 PIN 19 ARRANQUE RAPIDO

CALIBRATION CALIBRACION

19)EL1/2/3 RATED AC 19)CA NOMINAL EL1/2/3

Introduzca los voltios de PARAMETRO RANGO PREDETERMINADO PIN
alimentacion CA trifasica CA NOMINAL EL1/2/3 | 0 a 1000,0 VOLTIOS

conectados a EL1/2/3.

Observe que los voltios CA reales pueden ser monitorizados. Véase 6.7 DIAGNOSTICO / MONITORIZACION RMS
EL1/2/3 PIN 169.

La alarma de PERDIDA DE FASE DE ALIMENTACION usa este parametro para determinar el umbral de alarma.
El umbral de deteccion de pérdida se ajusta aproximadamente en el 75% de la tension introducida aqui. Es
posible la introduccion de una tensién mas alta o baja que la tensién nominal para acomodar sistemas que
requieren deteccion en umbrales mas altos o bajos.

P.ej.
Con 19)CA NOMINAL EL1/2/3 ajustada en 415V la alarma se activara a 311 voltios en EL1/2/3. (75% de 415 =
311)
Con 19)CA NOMINAL EL1/2/3 ajustada en 500V la alarma se activard a 375 voltios en EL1/2/3. (75% de 500 =
375)

Véase 7.1.11.11 MENSAJE DISPARO ACCIONAMIENTO / Pérdida de fase de alimentacion, también véase 2.6
Parada por pérdida de alimentacién.

5.1.17 CALIBRACION / Seleccionar motor 1 o 2 PIN 20

CALIBRATION CALIBRACION

20)MOTOR 1,2 SELECT 20)SELECCIONAR MOTOR 1,2

Selecciona como activo el PARAMETRO RANGO PREDETERMINADO PIN
menu reducido de motor 1 0 | SELECCION MOTOR 1, | MOTOR 1 o MOTOR 2

motor 2. 2
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Todos los parametros alterables contenidos en el menu reducido de CAMBIO DE PARAMETROS pueden tener 2
ajustes de valor.

(MOTOR 1 y MOTOR 2). Esta ventana selecciona el conjunto activo. El conjunto activo es siempre el
disponible en el display de ment de CAMBIO DE PARAMETROS. El ajuste pasivo puede verse y modificarse en
el meni de CONFIGURACION. Véase 12.13.1 PERSONALIDAD DEL ACCIONAMIENTO / AJUSTE DE MOTOR
PASIVO.

Este PIN puede desde luego ser configurado para ser ajustado por una entrada digital para seleccién de
ajuste externo. También puede ser usado como diagnostico para mostrar que conjunto esta activo, y puede
ser conectado a una salida digital si se desea.

Reglas de operacion.

1) Los pardmetros de calibracion de motor 1 y 2 NO se sobreescriben si se restablecen los parametros
predeterminados de fabrica.

2) El pardmetro SELECCIONAR MOTOR 1, NO se sobreescribe si se restablecen los pardmetros
predeterminados de fabrica.

Esto significa que la alimentacion predeterminada de ER-PL / ER-PLX (REARME DE 4 TECLAS) no afectara a
los pardmetros de calibracion prevalecientes. PINs 2 - 20, 100)% OP VOLTIOS CAMPO y 680)OHMIOS DE CARGA
del lingucido, tanto en el conjunto activo como en el pasivo. Todos los otros parametros son restablecidos
segun los predeterminados de fabrica.

Véase 4.1.3 Restablecimiento de los parametros de accionamiento a la condicion predeterminada.

Véase 3.5.4 Predeterminados de MOTOR PASIVO / Uso del mend de motor pasivo para motores de prueba
pequefios.

Véase 12.13.2 PERSONALIDAD DEL ACCIONAMIENTO / Pagina de recetas PIN 677.

Existe una clase de parametros cuya alteracién se previene mediante teclas durante la marcha del motor.
Estos son indicados en las tablas de nimeros PIN en la parte trasera del manual por una letra S (PARAR
ACCIONAMIENTO PARA AJUSTAR) en la columna ‘Propiedad’. Véase 14 Tablas de nimeros PIN.

Si se altera 20)SELECCIONAR MOTOR MOTOR 1,2 durante marcha, entonces cualquier clase de parametros ‘S’
de PERSONALIDAD DEL ACCIONAMIENTO /7 CONJUNTO DE MOTOR PASIVO que difiera de sus contrapartes en el
conjunto ACTIVO no seran activos hasta la siguiente secuencia de PARADA.

Esta funcionalidad da un nivel de seguridad extra pero todavia permite la alteracién dindmica de la mayoria
de los pardmetros importantes, durante marcha, mediante una entrada digital.

5.2 CAMBIO DE PARAMETROS / RAMPAS DEL MODO MARCHA

Rango de numeros PIN 21 a 35.
Para los modos de parada es ajustable un tiempo de rampa descendente diferente. Véase 5.5.2 RAMPA DEL
MODO DE PARADA / Tiempo de rampa de parada PIN 56.

Para el control por IMPULSOS es ajustable un tiempo de rampa ascendente/descendente diferente. Véase
5.3.6 IMPULSOS MUY LENTA IRREGULAR / Rampa de Impulsos/Irregular PIN 43.

Resumen de funciones disponibles. Este bloque especifica la velocidad de aceleracién y deceleracién del
motor con independencia de la referencia entrante. Hay 4 tiempos de rampa de avance/retroceso
subida/bajada, y una salida indica que la rampa esta teniendo lugar. La salida puede mantenerse, o
preajustarse en cualquier valor con comando preajustados de diferentes origenes para un amplio nimero de
aplicaciones. La forma de la rampa puede ser perfilada de acuerdo con la forma S clasica para un control
suave. Véase 5.2.13 RAMPAS DEL MODO MARCHA / % perfil S rampa PIN 32.
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Véase 5.3 CAMBIO DE PARAMETROS / IMPULSOS MUY LENTA IRREGULAR y 5.5 CAMBIO DE PARAMETROS /
RAMPA DEL MODO DE PARADA. Estas tienen sus propios tiempos de velocidad de rampa que puentea a las
rampas del modo marcha. La referencia entrante puede tener una velocidad minima impuesta en cualquier

direccién. La function de preajuste de rampa esta momentaneamente en el modo impulsos.

Observe que la RAMPA DE MODO MARCHA puede ser programada para estar activa cuando la unidad esta en
el modo parada. Véase 5.2.1 RAMPAS DEL MODO MARCHA / Diagrama de bloques que incluyen la funcién

IMPULSOS. Esta funcién es Gtil en sistemas en cascada.

CHANGE PARAMETERS
RUN MODE RAMPS
35)RAMPING FLAG
21)RAMP OP MONITOR
22)FORWARD UP TIME
23)FORWARD DOWN TIME
24)REVERSE UP TIME
25)REVERSE DOWN TIME
26)RAMP INPUT
28)REVERSE MIN SPEED
29)RAMP AUTO PRESET
30)RAMP EXT PRESET
31)RAMP PRESET VALUE
32)RAMP S-PROFILE %
27)FORWARD MIN SPEED
34)RAMPING THRESHOLD
33)RAMP HOLD

CAMBIO DE PARAMETROS

RAMPAS DEL MODO MARCHA
35)BANDERA DE RAMPA

21)MONITOR DE OPERACION DE RAMPA
22)TIEMPO DE AVANCE ASCENDENTE
23)TIEMPO DE AVANCE DESCENDENTE
24)TIEMPO DE INVERSION ASCENDENTE
25)TIEMPO DE INVERSION DESCENDENTE
26)ENTRADA DE RAMPA

28)VELOCIDAD MINIMA INVERSION
29)PREAJUSTE AUTOMATICO RAMPA
30)PREAJUSTE EXT RAMPA

31)VALOR PREAJUSTE RAMPA
32)%PERFIL S RAMPA

27)VELOCIDAD MINIMA DE AVANCE
34)UMBRAL DE RAMPA

33)RETENCION DE RAMPA

5.2.1 RAMPAS DEL MODO MARCHA / Diagrama de bloques que incluye IMPULSOS
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POR COLUMNAS: DE IZDA. A DCHA. Y DE ARRIBA A ABAJO:
Fwd min speed

Rev min speed

JOG speed 1

SLACK speedl

Crawl speed

T 32 J0G

T 33 START

T19 Default

Jog Mode Select

T4 Default Ramp

Input

Run / slack

Crawl

RUM MODE RAMP AND JOG CRAWL SLACK
Fwd up

Fwd down

Rev up

Rev down

Ramp hold

S shape ramp

Ramp Preset

Value gate

Sytem Reset Pulse PIN 720

Run mode ramp

GO TO

Run mode ramp OP Monitor

Ramp

Preset

Value input

Ramping

Flag output

Ramping

Flag

Threshold

PIN 30 Ramp Ext Preset. Permanent action in run mode, momentary
action at commencement of Jog.

System Reset Pulse PIN 720

PIN 43 Jog/Slack Ramp PIN 689 In Jog flag PIN 714 In Slack flag

Stop Ramp Time (Also in Speed Control) PIN 65

Funcion de operacion SELECC. MODO  Nivel ENTRADA Nivel

IMPULSO T19

S IMPULSOS
Parada bajo bajo Bajo
Parada alto bajo Bajo
Marcha bajo alto Bajo
Toma Irregular 1 bajo alto Alto
Toma Irregular 2 alto alto Alto
Velocidad Impulsos 1  bajo bajo Alto
Velocidad Impulsos 2 alto bajo Alto
Muy lenta alto alto Bajo

T33 ARRANQUE ENTRADA T32Valor total

Velocidad minima avance
Velocidad minima inversién
Velocidad 1 IMPULSOS
Velocidad 1 IRREGULAR
Velocidad Muy lenta

T 32 IMPULSOS

T 33 ARRANQUE

T19 Predeterminado
Seleccionar modo Impulsos
T4 Rampa predeterminada
Entrada

Marcha 7/ irregular

Muy lenta

RAMPA MODO MARCHA y IMPULSOS MUY LENTA IRREGULAR
Avance ascendente

Avance descendente
Inversion ascendente
Inversién descendente
Retencion de rampa
Rampa en forma S
Preajuste de rampa

Puerta de valor

Pulso de rearme de sistema PIN 720
Rampa de modo marcha
IRA

Monitor SALIDA rampa de modo marcha
Rampa

Preajuste

Entrada valor

En rampa

Salida bandera

En rampa

Bandera

Umbral

Preajuste externo rampa PIN 30. Accién permanente en modo

marcha, accién momentanea al comienzo de Impulsos.
Pulso de rearme de sistema PIN 720

PIN 43 Rampa Impulsos/Irregular PIN 689 Bandera en Impulsos

PIN 714 Bandera en Irregular
Tiempo de rampa de parada (También en Control de
velocidad) PIN 65

Entrada rampa Tiempo rampa Estado contactor

aplicada

Referencia Tiempo de rampa ABIERTO
de parada

Referencia Tiempo de rampa ABIERTO
de parada

Referencia Rampa de modo ON
marcha

ref +irregularl Rampa ON
Impulsos/irregular

ref + irregular2 Rampa ON
Impulsos/irregular

Velocidad Rampa ON

Impulsos 1 Impulsos/irregular

Velocidad Rampa ON

Impulsos 2 Impulsos/irregular

Velocidad Muy Rampa de modo ON
lenta marcha
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Modo | PREAJUSTE PREAJUSTE EXTERNO | Accién RAMPA DE MODO MARCHA Accién RAMPA MODO IMPULSOS
AUTOMATICO RAMPA RAMPA
1 DESHABILITADO DESHABILITADO Mantiene en cero cuando se para. Mantiene en cero cuando se para.
Arranca desde cero. Arranca desde cero.
2 DESHABILITADO HABILITADO Mantiene permanentemente en Mantiene en VALOR
VALOR PREAJUSTADO. PREAJUSTADO cuando separa.
Arranca desde VALOR
PREAJUSTADO
3 HABILITADO DESHABILITADO Rampa continua para seguir entrada Rampa continua para seguir
rampa continua para seguir entrada entrada rampa continua para
referencia cuando para. seguir entrada referencia cuando
Arranca desde VALOR para.
PREAJUSTADO Arranca desde VALOR
PREAJUSTADO
4 HABILITADO HABILITADO Mantiene permanentemente en Mantiene en VALOR
VALOR PREAJUSTADO. PREAJUSTADO cuando separa.
Arranca desde VALOR
PREAJUSTADO

El modo 1 asegura que la salida de rampa se reajusta en 0,00% durante todos los modos de parada.

Los modos 2/3/4 tienen una salida de rampa activa durante todos los modos de parada, lo que es Gtil en
sistemas en cascada. La accién de arranque, reajusta momentaneamente las rampas. (Valor predeterminado
0,00%).

Nota. 30)PRAJUSTE EXTERNO RAMPA tiene accion permanente sobre la RAMPA DE MODO MARCHA vy, si ya es
alta, tiene una accion momentanea al comienzo de una peticion de IMPULSOS. La entrada 29)PREAJUSTE
AUTOMATICO DE RAMPA es en légica Y con el pulso 720)REARME DE SISTEMA, que es simultaneo con la
liberacién del circuito de corriente.

5.2.2 RAMPAS DEL MODO MARCHA / Monitor salida rampa PIN 21

RUN MODE RAMPS
21)RAMP OP MONITOR

RAMPAS DEL MODO MARCHA
21)MONITOR OPERACION RAMPA

Permite la monitorizaciéon PARAMETRO RANGO PIN
del nivel de salida del MONITOR OPERACION
blogue de rampa. RAMPA

Esta ventana de monitorizacién es capaz de saltar ramificaciones hasta 5.2.16 RAMPAS DEL MODO MARCHA /
Bandera de rampa PIN 35.

Obsérvese que la RAMPA DE MODO MARCHA puede estar activa cuando la unidad esta en el modo parada.
Véase 5.2.1 RAMPAS DEL MODO MARCHA / Diagrama de bloques que incluye IMPULSOS.

5.2.3 RAMPAS DEL MODO MARCHA / Tiempo de avance PIN 22

RUN MODE RAMPS
22)FORWARD UP TIME

RAMPAS DEL MODO MARCHA
22)TIEMPO DE AVANCE

Especifica el tiempo de PARAMETRO RANGO PREDETERMINADO PIN
rampa para 0-100% de TIEMPO DE AVANCE 0,1 a 600,0 10,0 segundos

referencia positiva de segundos

avance.
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5.2.4 RAMPAS DEL MODO MARCHA / Tiempo de avance descendente PIN 23

RUN MODE RAMPS RAMPAS DEL MODO MARCHA

23)FORWARD DOWN TIME 23)TIEMPO DE AVANCE DESCENDENTE
Especifica el tiempo de PARAMETRO RANGO PREDETERMINADO PIN
rampa para 100-0% de TIEMPO DE AVANCE 0,1 a 600,0 10,0 segundos

referencia negativa de DESCENDENTE segundos

avance.

5.2.5 RAMPAS DEL MODO MARCHA / Tiempo de inversion ascendente PIN 24

RUN MODE RAMPS RAMPAS DEL MODO MARCHA

24)REVERSE UP TIME 24)TIEMPO DE INVERSION ASCENDENTE
Especifica el tiempo de PARAMETRO RANGO PREDETERMINADO PIN
rampa para 0-100% de TIEMPO DE INVERSION | 0,1 a 600,0 10,0 segundos

referencia negativa de ASCENDENTE segundos

inversion.

5.2.6 RAMPAS DEL MODO MARCHA / Tiempo de inversién descendente PIN 25

RUN MODE RAMPS RAMPAS DEL MODO MARCHA

25)REVERSE DOWN TIME 25)TIEMPO DE INVERSION DESCENDENTE
Especifica el tiempo de PARAMETRO RANGO PREDETERMINADO PIN
rampa para 100-0% de TIEMPO DE INVERSION | 0,1 a 600,0 10,0 segundos

referencia negativa de DESCENDENTE segundos

inversion.

5.2.7 RAMPAS DEL MODO MARCHA / Entrada de rampa PIN 26

RUN MODE RAMPS RAMPAS DEL MODO MARCHA

26)RAMP INPUT 26)ENTRADA DE RAMPA

Especifica el valor de PARAMETRO RANGO PREDETERMINADO PIN
entrada de la rampa de Entrada de rampa

modo marcha.

Los valores predeterminados de fabrica conectan T4 al PIN 26. Esto permite que la referencia analdgica
externa introduzca el valor de entrada de rampa, y a continuacién este pardmetro se comporta como un
monitor del valor de entrada de rampa.
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5.2.8 RAMPAS DEL MODO MARCHA / Velocidad minima de avance PIN 27

RUN MODE RAMPS
27)FORWARD MIN SPEED

RAMPAS DEL MODO MARCHA
27)VELOCIDAD MINIMA DE AVANCE

Soporta la salida de rampa PARAMETRO RANGO PREDETERMINADO PIN
negativa de avance a un VELOCIDAD MINIMA 0,00 a +105,0%
nivel minimo DE AVANCE

Obsérvese que cuando este parametro se ajusta entre 0 y +0,5%, entonces la salida de rampa sigue a la
entrada a las velocidades de rampa deseadas pasando por cero, es decir, no hay velocidades minimas de
operacién y no hay histéresis alrededor de cero.

Obsérvese que también existe otro modo de operacion cuando la 27)VELOCIDAD MINIMA DE AVANCE es mayor
de 0,5%, Y, 28)VELOCIDAD MINIMA INVERSION esta entre 0 y -0,5%. (Véase debajo). En este caso
27)VELOCIDAD MINIMA DE AVANCE estéa operativa y la salida de rampa no pasara a ser negativa. Esta facilitad
puede ser usada para prevenir rotacidén negativa accidental.

Con 27)VELOCIDAD MINIMA DE AVANCE y 28)VELOCIDAD MINIMA INVERSION fuera de la banda de +/-0,5%,
entonces ambas velocidades minimas estaran activas con 0,5% de histéresis alrededor de cero.
5.2.9 RAMPAS DEL MODO MARCHA / Velocidad minima inversion PIN 28

RUN MODE RAMPS
28)REVERSE MIN SPEED

RAMPAS DEL MODO MARCHA
28)VELOCIDAD MINIMA INVERSION

Soporta la salida de rampa PARAMETRO RANGO PREDETERMINADO PIN
negativa inversa a un nivel VELOCIDAD MINIMA 0 a -105,00%
minimo. INVERSION

Obsérvese que cuando el parametro VELOCIDAD MINIMA DE AVANCE (véase arriba) se ajusta entre 0y +0.5%,
entonces la salida de rampa sigue a la entrada a las velocidades de rampa deseadas pasando por cero, es
decir, no hay velocidades minimas operando y no hay histéresis alrededor de cero.

Obsérvese que también existe otro modo de operacion cuando 28)VELOCIDAD MINIMA INVERSION esta entre 0
y -0,5%, Y, 27)VELOCIDAD MINIMA DE AVANCE es mayor de 0,5%. En este caso 27)VELOCIDAD MINIMA DE
AVANCE esté operativa y la salida de rampa no sera negativa. Esta facilidad puede usarse para prevenir una
rotacion negativa accidental.

Con 27)VELOCIDAD MINIMA DE AVANCE y 28)VELOCIDAD MINIMA INVERSION fuera de una banda de +/-0,5%,
entonces las velocidades minimas seran activas con 0,5% de histéresis alrededor de cero.
5.2.10 RAMPAS DEL MODO MARCHA / Preajuste automatico de rampa PIN 29

RUN MODE RAMPS
29)RAMP AUTO PRESET

RAMPAS DEL MODO MARCHA
29)PREAJUSTE AUTOMATICO DE RAMPA

Cuando esta activada, el
rearme del sistema también
preajusta la rampa.

PARAMETRO

RANGO

PREDETERMINADO

PIN

PREAJUSTE
AUTOMATICO DE
RAMPA

HABILITADA o
DESHABILITADA

HABILITADA
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El REARME DEL SISTEMA produce un pulso l6gico (5ms) cada vez que el CONTACTOR PRINCIPAL se excita.
Véase 5.2.1 RAMPAS DEL MODO MARCHA / Diagrama de bloques que incluye IMPULSOS.

5.2.11 RAMPAS DEL MODO MARCHA / Preajuste externo de rampa PIN 30

RUN MODE RAMPS
30)RAMP EXT PRESET

RAMPAS DEL MODO MARCHA
30)PREAJUSTE EXTERNO DE RAMPA

Cuando la rampa esta
habilitada se mantiene en el
modo de preajuste.

PARAMETRO

RANGO PREDETERMINADO

PIN

PREAJUSTE EXTERNO
DE RAMPA

HABILITADA o DESHABILITADA

DESHABILITADA

Una ldgica permite el preajuste. También esta en O (OR’d) con 29)PREAJUSTE AUTOMATICO DE RAMPA si

esta esta habilitada.

Véase 5.2.1 RAMPAS DEL MODO MARCHA / Diagrama de bloques que incluye IMPULSOS.

5.2.12 RAMPAS DEL MODO MARCHA / Valor de preajuste rampa PIN 31

RUN MODE RAMPS
31)RAMP PRESET VALUE

RAMPAS DEL MODO MARCHA
31)VALOR DE PREAJUSTE RAMPA

Cuando la rampa esta PARAMETRO RANGO PREDETERMINADO PIN
preajustada este es el valor | VALOR DE PREAJUSTE
al que va. RAMPA
5.2.13 RAMPAS DEL MODO MARCHA / % perfil S de la rampa PIN 32
RUN MODE RAMPS RAMPAS DEL MODO MARCHA
32)RAMP S-PROFILE % 32)% PERFIL S DE RAMPA
Este valor especifica el % de | PARAMETRO RANGO PREDETERMINADO PIN

forma de rampa S en cada
extremo

% PERFIL S DE RAMPA

0,00 a 100,00%

Nota. Un valor de 0,00% producird una rampa lineal. El tiempo de rampa sera mas largo cuando se aumente

el % de forma S. Esto se debe a que se mantiene la velocidad de cambio en la parte lineal remanente.

5.2.14 RAMPAS DEL MODO MARCHA / Habilitar retencién de rampa PIN 33

RUN MODE RAMPS
33)RAMP HOLD

RAMPAS DEL MODO MARCHA
33)RETENCION DE RAMPA

Cuando esta HABILITADA la
rampa se mantiene en el
valor presente

PARAMETRO

RANGO PREDETERMINADO

PIN

RETENCION DE RAMPA

HABILITADA o
DESHABILITADA

DESHABILITADA

Observe que la funcion 30)PREAJUSTE EXTERNO RAMPA puenteara la funcion 33)RETENCION DE RAMPA.
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5.2.15 RAMPAS DEL MODO MARCHA / Umbral de rampa PIN 34

RUN MODE RAMPS RAMPAS DEL MODO MARCHA

34)RAMPING THRESHOLD 34)UMBRAL DE RAMPA

Especifica el umbral de PARAMETRO RANGO PREDETERMINADO PIN
operacién para la salida UMBRAL DE RAMPA 0,00 a 100,00%

35)BANDERA DE RAMPA.

Hasta que la salida de la rampa esté dentro de este % de tolerancia de su valor objetivo entonces
35)BANDERA DE RAMPA es alta. Esto también es cierto si la rampa se mantiene en un valor que difiere de la
entrada més del umbral. Véase 5.2.16 RAMPAS DEL MODO MARCHA / Bandera de rampa PIN 35.

5.2.16 RAMPAS DEL MODO MARCHA / Bandera de rampa PIN 35

RUN MODE RAMPS RAMPAS DEL MODO MARCHA
35)RAMPING FLAG 35)BANDERA DE RAMPA
Permite el estado de salida PARAMETRO RANGO PIN

de la bandera de rampa para | BANDERA DE RAMPA ALTO o BAJO
ser monitorizado. (ALTO =
RAMPA)

La bandera de rampa puede ser usada para modificar la velocidad del integrador del circuito de velocidad
durante la rampa.

Véase 5.7.7.5 ADAPTACION Pl VELOCIDAD / % integral durante la rampa PIN 78.

Nota. 78)RAMPA DURANTE % INT no rearma el integrador, simplemente altera el % de integracién.

Para un funcionamiento muy preciso en los puntos finales de rampa, por ejemplo, al parar, es util poder
REARMAR el integrador del CIRCUITO DE VELOCIDAD durante el proceso de rampa. Reteniéndolo en REARME
durante el proceso de rampa no hay un historial integral indeseado que interfiera con el circuito en el
extremo de la rampa.

Este REARME puede lograrse conectando un PUENTE desde 35)BANDERA DE RAMPA a 73)REARME INT.
VELOCIDAD.

Véase 12.2.4 Conexiones de PUENTE.

Esta ventana de monitorizacion puede saltar ramificaciones hasta 5.2.2 RAMPAS DEL MODO MARCHA /
Monitor de salida de rampa PIN 21.

La salida digital DOP2 en el terminal 23 esta conectada de forma predeterminada a la 35)BANDERA DE
RAMPA.

5.3 CAMBIO DE PARAMETROS / IMPULSOS MUY LENTA IRREGULAR
Los ndmeros de PIN de IMPULSOS /7 MUY LENTA 7/ IRREGULAR van de 37 a 43.
Este menu proporciona ajuste para los pardmetros asociados con impulsos, toma irregular y muy lenta.

Véase 5.3.5 IMPULSOS MUY LENTA IRREGULAR / Seleccion del modo impulsos PIN 42. Esto da una tabla que
muestra los 8 modos de operacion disponibles.
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Hay 2 PINs ocultos que proporcionan banderas de salida como sigue

689)BANDERA EN IMPULSOS.
Esta es alta durante el proceso de impulsos, pasa a baja una vez la rampa ha retornado al nivel de marcha

prevaleciente.

714)BANDERA EN IRREGULAR.
Esta es alta durante el proceso de toma irregular, pasa a baja una vez la rampa a retornado al nivel de

marcha prevaleciente.
Esta bandera es util en las aplicaciones de bobinado central controlando la habilitacion de tensién. Véase

MANUAL DE APLICACIONES.

CHANGE PARAMETERS CAMBIO DE PARAMETROS

JOG CRAWL SLACK 3 IMPULSOS MUY LENTA IRREGULAR 3
43)JOG/SLACK RAMP 43)RAMPA IMPULSOS/IRREGULAR
37)JOG SPEED 1 37)VELOCIDAD IMPULSOS 1

42)JOG MODE SELECT 42)SELECCION MODO IMPULSOS
39)SLACK SPEED 1 39)VELOCIDAD IRREGULAR 1
41)CRAWL SPEED 41)VELOCIDAD MUY LENTA

5.3.1 IMPULSOS MUY LENTA IRREGULAR / Diagrama de bloques incluidas RAMPAS DEL MODO
MARCHA

RUH MODE RAMP
And
O CRAWL SLACK

mr o T
15 5

@ » E=——

D » [F—t—=
POR COLUMNAS: DE IZDA. A DCHA Y DE ARRIBA A ABAJO:
Fwd min speed Velocidad minima avance
Rev min speed Velocidad minima inversion
JOG speed 1 Velocidad IMPULSOS 1
SLACK speed1 Velocidad IRREGULAR 1
Crawl speed Velocidad Muy lenta
T 32 J0OG T 32 IMPULSOS
T 33 START T 33 ARRANQUE
T19 Default T19 Predeterminado
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Jog Mode Select

T4 Default Ramp

Input

Run / slack

Crawl

RUM MODE RAMP AND JOG CRAWL SLACK
Fwd up

Fwd down

Rev up

Rev down

Ramp hold

S shape ramp

Ramp Preset

Value gate

Sytem Reset Pulse PIN 720

Run mode ramp

GO TO

Run mode ramp OP Monitor

Ramp

Preset

Value input

Ramping

Flag output

Ramping

Flag

Threshold

PIN 30 Ramp Ext Preset. Permanent action in run mode, momentary
action at commencement of Jog.

System Reset Pulse PIN 720

PIN 43 Jog/Slack Ramp PIN 689 In Jog flag PIN 714 In Slack flag

Stop Ramp Time (Also in Speed Control) PIN 65

Funcién de operacion SELECC. MODO  ARRANQUE T33 IMPULSOS

T32
IMPULSO T19 Nivel IP Nivel IP

Parada Zajo bajo bajo
Parada alto bajo bajo
Marcha bajo alto bajo
Toma Irregular 1 bajo alto alto
Toma Irregular 2 alto alto alto
Velocidad Impulsos 1  bajo bajo alto
Velocidad Impulsos 2  alto bajo alto
Muy lenta alto alto bajo

Seleccion modo impulsos
T4 Rampa predeterminada

Entrada

Marcha 7/ irregular

Muy lenta

RAMPA MODO DE MARCHA Y IMPULSOS MUY LENTA IRREGULAR

Avance ascendente

Avance descendente

Inversion ascendente

Inversion descendente

Retencion de rampa

Rampa de forma S

Preajuste de rampa

Puerta de valor

Pulso de rearme del sistema PIN 720
Rampa de modo marcha

IRA

Monitor OP rampa de modo marcha

Rampa
Preajuste

Entrada valor

En rampa

Salida bandera

En rampa
Bandera
Umbral

Preajuste ext rampa PIN 30. Accion permanente en modo
marcha, accion momentéanea al comienzo de Impulsos.

Pulso de REARME DEL SISTEMA PIN 720

Rampa de impulsos/irregular PIN 43 Bandera en impulsos PIN

689 PIN 714 bandera en Irregular

Tiempo de rampa de parada (También en Control de

velocidad) PIN 65

Entrada rampa
Valor total
Referencia
Referencia
Referencia

ref + irregularl
ref + irregular2
Velocidad
Impulsos 1
Velocidad
impulsos 2

Velocidad Muy
lenta

Tiempo rampa Estado

Aplicado contactor
Tiempo de rampa ABIERTO
de parada

Tiempo de rampa ABIERTO
de parada

Rampa de modo CERRADO
marcha

Rampa CERRADO
Impulsos/irregular

Rampa CERRADO
Impulsos/irregular

Rampa CERRADO
Impulsos/irregular

Rampa CERRADO
Impulsos/irregular

Rampa de modo CERRADO

marcha
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Modo | PREAJUSTE PREARME EXT | Accion de RAMPA DE MODO MARCHA Accion de RAMPA MODO IMPULSOS
AUTOMATICO DE | RAMPA
RAMPA
1 DESHABILITADO DESHABILITADO Mantiene en cero cuando se para. | Mantiene en cero cuando se para.
Arranca desde cero. Arranca desde cero.
2 DESHABILITADO HABILITADO Mantiene en VALOR PREAJUSTADO | Mantiene en VALOR PREAJUSTADO
permanentemente. cuando se para. Arranca desde
VALOR PREAJUSTADO
3 HABILITADO DESHABILITADO ContinGa la rampa para seguir la | Continla la rampa para seguir la
referencia de entrada cuando se para. | referencia de entrada cuando se para.
Arranca desde VALOR | Arranca desde VALOR
PREAJUSTADO VALUE PREAJUSTADO VALUE
4 HABILITADO HABILITADO Mantiene en VALOR PREAJUSTADO | Mantiene en VALOR PREAJUSTADO
permanentemente. cuando se para. Arranca desde
VALOR PREAJUSTADO

El modo 1 asegura que la salida de rampa se rearma al 0,00% durante todos los modos de parada.

Los modos 2/3/4 tienen una salida de rampa activa durante todos los modos de parada que es util en
sistemas en cascada. La accidn de arrancar preajusta momentaneamente las rampas. (Valor predeterminado
0.00%).

Nota. 30)PREAJUSTE EXT RAMPA tiene accién permanente sobre la RAMPA DE MODO MARCHA, si ya es alta,
tiene una accibn momentanea al comienzo de una peticion IMPULSOS. La entrada 29)PREAJUSTE
AUTOMATICO DE RAMPA esté& en Y (ANDED) con el pulso 720)REARME DEL SISTEMA, que es simultaneo con la
liberacién del circuito de corriente.

5.3.2 IMPULSOS MUY LENTA IRREGULAR / Velocidad impulsos 1 / 2 PINs 37 / 38

JOG CRAWL SLACK
37)JOG SPEED 1

IMPULSOS MUY LENTA IRREGULAR
37)VELOCIDAD IMPULSOS 1

Especifica el valor de la PARAMETRO RANGO PREDETERMINADO PIN
velocidad Impulsos 1. VELOCIDAD IMPULSOS

Normalmente usado para el 1

avance mediante Impulsos.

JOG CRAWL SLACK IMPULSOS MUY LENTA IRREGULAR

37)JOG SPEED 2 37)VELOCIDAD IMPULSOS 2

Especifica el valor de la PARAMETRO RANGO PREDETERMINADO PIN

velocidad Impulsos 2. VELOCIDAD IMPULSOS
Normalmente usado parael | 2
avance mediante Impulsos.
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5.3.3 IMPULSOS MUY LENTA IRREGULAR / Velocidad Irregular 1 / 2 PINs 39 / 40

JOG CRAWL SLACK
39)SLACK SPEED 1

IMPULSOS MUY LENTA IRREGULAR
39)VELOCIDAD IRREGULAR 1

Especifica el valor de la PARAMETRO RANGO PREDETERMINADO PIN
velocidad Irregular 1. VELOCIDAD
Normalmente usado para IRREGULAR 1
avance irregular.
JOG CRAWL SLACK IMPULSOS MUY LENTA IRREGULAR
39)SLACK SPEED 2 39)VELOCIDAD IRREGULAR 2
Especifica el valor de la PARAMETRO RANGO PREDETERMINADO PIN
velocidad irregular 2. VELOCIDAD
Normalmente usado para IRREGULAR 2
avance irregular.

5.3.4 IMPULSOS MUY LENTA IRREGULAR / Velocidad Muy lenta PIN 41
JOG CRAWL SLACK IMPULSOS MUY LENTA IRREGULAR
41)CRAWL SPEED 41)VELOCIDAD MUY LENTA
Especifica el valor de la PARAMETRO RANGO PREDETERMINADO PIN
velocidad muy lenta. VELOCIDAD MUY

LENTA

5.3.5 IMPULSOS MUY LENTA IRREGULAR / Seleccion del modo impulsos PIN 42
JOG CRAWL SLACK IMPULSOS MUY LENTA IRREGULAR
42)JOG MODE SELECT 42)SELECCION DEL MODO IMPULSOS
Se combina con las entradas | PARAMETRO RANGO PREDETERMINADO PIN
de IMPULSOS/ARRANQUE SELECCION DEL MODO | BAJO o ALTO BAJO

para el modo impulsos/muy
lenta/irregular

IMPULSOS

El ajuste predeterminado de fabrica para SELECCION DE MODO IMPULSOS es una conexion externa a T19.

Funcién SELECCION ENTRADA T33IMPULSOSEntrada Tiempo rampa Estado contactor
MODO ARRANQUE T32 rampa aplicada
IMPULSOS
Operacion Nivel Nivel Valor total
ENTRADA
T19 Nivel
ENTRAD
A
Parada bajo bajo bajo referencia  Para rampa ABIERTO
Parada alto bajo bajo referencia  Para rampa ABIERTO
Marcha bajo alto bajo referencia Rampa de modo CERRADO
marcha
Toma Irregular 1 bajo alto alto ref + Rampa CERRADO
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irregular 1 Impulsos/irregul
ar
Toma Irregular 2 alto alto alto ref + Rampa CERRADO
irregular 2 Impulsos/irregul
ar
Velocidad Impulsos bajo bajo alto Velocidad Rampa CERRADO
1 Impulsos 1 Impulsos/irregul
ar
Velocidad Impulsos alto bajo alto Velocidad Rampa CERRADO
2 Impulsos 2 Impulsos/irregul
ar
Muy lenta alto alto bajo Velocidad Rampa de modo CERRADO

Muy lenta marcha

5.3.6 IMPULSOS MUY LENTA IRREGULAR / Rampa Impulsos/Irregular PIN 43

JOG CRAWL SLACK IMPULSOS MUY LENTA IRREGULAR

43)JOG/SLACK RAMP 43)RAMPA IMPULSOS/IRREGULAR

El modo Impulsos/irregular PARAMETRO RANGO PREDETERMINADO PIN
tiene este tiempo de rampa | RAMPA 0,1 a 600 segundos 1,00 segundos

que puentea cualquier otro IMPULSOS/IRREGULAR

Nota. El tiempo de rampa es el mismo para ascenso/descenso y avance/inversiéon. Es el tiempo requerido
para alcanzar la velocidad 100%.

5.4 CAMBIO DE PARAMETROS / RAMPA DE POTENCIOMETRO MOTORIZADO
Numero de PIN rango 45 a 54

Este menu controla los pardmetros para la funcion pot motorizado (MP). Esta es la funciéon de terminal
predeterminado para los terminales T6, T7, T8.

El potenciémetro motorizado es una facilidad de rampa ademas de la rampa de referencia normal.

También puede usarse para obtener la rampa de un parametro distinto de la referencia de velocidad
reconfigurando su conexidn de salida.

MOTORISED POT RAMPS RAMPAS POT MOTORIZADO
52)UP TIME 4 52)TIEMPO DE ASCENSO 4
CHANGE PARAMETERS CAMBIO DE PARAMETROS
54)MP MEMORY BOOT-UP 54)REINICIO MEMORIA MP
45)MP OP MONITOR 45)MONITOR OP MP

49)MP DOWN COMMAND 49)COMANDO DE DESCENSO DE MP
46)MP UP TIME 46)TIEMPO DE ASCENSO MP
47)MP DOWN TIME 47)TIEMPO DE DESCENSO MP
48)MP UP COMMAND 48)COMANDO DE ASCENSO MP
51)MP MIN CLAMP 51)FIJADOR MINIMO MP
50)MP MAX CLAMP 50)FIJADOR MAXIMO MP
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52)MP PRESET 52)PREAJUSTE MP

53)MP PRESET VALUE 53)VALOR PREAJUSTE MP

5.4.1 RAMPA POT MOTORIZADO / Diagrama de bloques

De izda. A dcha. Y de arriba a abajo:

Preset Value Preajustar valor

Memory boot up 1) Preset (disabled) 2) Retain (enabled) Reinicio memoria 1) Preajuste (deshabilitado) 2) Retener
(habilitado)

Up time Tiempo de ascenso

Down Time Tiempo de descenso

MOTORISED POT RAMP RAMPA POT MOTORIZADO

Preset Enable Default Predeterminada habilitacion preajuste

Motorised potentiometer Potenciémetro motorizado

GO TO IRA

Output Salida

Up Command Default Comando de ascenso predeterminado

Down Command Default Comando de descenso predeterminado

Min clamp Fijador minimo

Max Clamp Fijador maximo

S —]

MOTORSED:
POT A

5.4.2 RAMPA POTENCIOMETRO MOTORIZADO / Monitor salida PM PIN 45

MOTORISED POT RAMP RAMPA POTENCIOMETRO MOTORIZADO

45)MP OP MONITOR 45)MONITOR SALIDA PM

Permite la monitorizacion PARAMETRO RANGO PIN
del valor de salida del MONITOR SALIDA PM

potenciémetro motorizado.

Conexion predeterminada para sumador-codificador de referencia de velocidad. Véase 5.6.2 SUMADOR-
CODIFICADOR REF VELOCIDAD / Referencia interna de velocidad 1 PIN 62.
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5.4.3 RAMPA POTENCIOMETRO MOTORIZADO / Tiempo de ascenso / descenso de MP PINs 46 / 47

MOTORISED POT RAMP RAMPA POTENCIOMETRO MOTORIZADO

46)MP UP TIME 46)TIEMPO DE ASCENSO MP

Permite que el valor de PARAMETRO RANGO PREDETERMINADO PIN
salida del potenciémetro TIEMPO ASCENSO MP 0,1 a 600,0 10,0 segundos

motorizado sea segundos

monitorizado.

MOTORISED POT RAMP 3 RAMPA POTENCIOMETRO MOTORIZADO 3

47)MP DOWN TIME 47)TIEMPO DESCENSO MP

Especifica el tiempo de PARAMETRO RANGO PREDETERMINADO PIN
rampa para rotacion a TIEMPO DESCENSO MP | 0,1 a 600,0 10,0 segundos

derechas 100% (positiva). segundos

5.4.4 RAMPA POTENCIOMETRO MOTORIZADO / Comando de ascenso / descenso MP PINs 48 / 49

MOTORISED POT RAMP RAMPA POTENCIOMETRO MOTORIZADO

48)MP UP COMMAND 48)COMANDO DE ASCENSO MP

Permite que el PARAMETRO RANGO PREDETERMINADO PIN
potenciémetro motorizado COMANDO ASCENSO HABILITADO o DESHABILITADO

gire hacia el limite positivo MP DESHABILITADO

MOTORISED POT RAMP RAMPA POTENCIOMETRO MOTORIZADO

49)MP DOWN COMMAND 49)COMANDO DESCENSO MP

Permite que el PARAMETRO RANGO PREDETERMINADO PIN
potenciémetro motorizado COMANDO DESCENSO | HABILITADO o DESHABILITADO

gire hacia el limite negativo | MP DESHABILITADO

Conexiones predeterminadas hasta el terminal 8 (ascenso) y el terminal 9 (descenso).
Nota. No hay rampa con ascenso y descenso habilitados conjuntamente.

5.4.5 RAMPA POTENCIOMETRO MOTORIZADO / Fijadores méaximo / minimo MP PINs 50 / 51

MOTORISED POT RAMP RAMPA POTENCIOMETRO MOTORIZADO

50)MP MAX CLAMP 50)FIJADOR MAXIMO MP

Especifica el limite de PARAMETRO RANGO PREDETERMINADO PIN
rotacion positiva (a FIJADOR MAXIMO MP

derechas) del potenciémetro

motorizado.
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MOTORISED POT RAMP RAMPA POTEN,CIOMETRO MOTORIZADO

51)MP MIN CLAMP 51)FIJADOR MINIMA MP

Especifica el limite de PARAMETRO RANGO PREDETERMINADO PIN
rotacién negativa (a FIJADOR MINIMO MP

izquierdas) del
potenciémetro motorizado.

Nota. La rotacion a derechas es hacia el limite positivo, la rotacion a izquierdas es hacia el limite negativo.
Asegure siempre que las fijadores permiten algiin movimiento entre ellas, no deje que las fijadores se
crucen entre si.

5.4.6 RAMPA POTENCIOMETRO MOTORIZADO / Preajuste de MP PIN 52

MOTORISED POT RAMP RAMPA POTENCIOMETRO MOTORIZADO

52)MP PRESET 52)PREAJUSTE PM

Cuando esta habilitado, la PARAMETRO RANGO PREDETERMINADO PIN
salida esta ajustada segun el | PREAJUSTE DE MP HABILITADO o DESHABILITADO

VALOR DE PREAJUSTE DE MP DESHABILITADO

Conexion predeterminada desde el terminal 7, UIP7.

Si se requiere un preajuste momentaneo en el comienzo de la marcha, conecte un puente desde
720)REARME DEL SISTEMA hasta 376)SALIDA VALOR 1 UIP7). Esto hace que el pulso REARME DEL SISTEMA sea
en logica O OR’d con el terminal 7.

Véase 12.2.4 Conexiones PUENTE.

5.4.7 RAMPA POTENCIOMETRO MOTORIZADO / Valor preajuste MP PIN 53

MOTORISED POT RAMP RAMPA POTENCIOMETRO MOTORIZADO
53)MP PRESET VALUE 53)VALOR PREAJUSTE MP
La salida asume este valor si | PARAMETRO RANGO PREDETERMINADO PIN

PREAJUSTE MP es elevado. VALOR PREAJUSTE MP

Nota. 50)FIJADOR MAX MP y 51)FIJADOR MIN MP puentearan el valor de salida si cae fuera de los limites de
las fijadores.

5.4.8 RAMPA POTENCIOMETRO MOTORIZADO / Reinicio de memoria MP PIN 54

MOTORISED POT RAMP RAMPA POTENCIOMETRO MOTORIZADO

54)MP MEMORY BOOT-UP 54)REINICIO MEMORIA MP

Selecciona el valor de salida | PARAMETRO RANGO PREDETERMINADO PIN
preajustado en la aplicacién | REINICIO DE MEMORIA | HABILITADO o DESHABILITADO

de alimentacioén de control. MP DESHABILITADO

Un potenciémetro motorizado es un dispositivo que puede ser usado para recordar sus ajustes en el caso de
una pérdida de potencia.
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DESHABILITADO. Usado para especificar el valor de la salida al encender la alimentacion de control hasta el
53)VALOR PREAJUSTE MP.

HABILITADO. Usado para memorizar el valor de la salida durante la pérdida de la alimentacién de control, y
preajusta la salida con este valor al encender la alimentacién de control.

5.5 CAMBIO DE PARAMETROS / RAMPA DEL MODO DE PARADA

Ndmeros PIN rango 56 a 60
Este menu permite el ajuste de la conducta de desactivacion del contactor.

CHANGE PARAMETERS CAMBIO DE PARAMETROS

STOP MODE RAMP RAMPA DEL MODO DE PARADA
60)DROP-OUT DELAY 60)RETARDO DE DESACTIVACION
56)STOP RAMP TIME 56)TIEMPO DE RAMPA DE PARADA
57)STOP TIME LIMIT 57)LIMITE DE TIEMPO DE PARADA
58)LIVE DELAY MODE 58)MODO DE RETARDO EN VIVO
59)DROP-OUT SPEED 59)VELOCIDAD DE DESACTIVACION

Véase 5.7.1 CONTROL DE VELOCIDAD / Diagrama de bloques.

5.5.1 RAMPA DEL MODO DE PARADA / Diagrama de bloques

Funcién MODO ENTRADA T33IMPULSOSEntrada Tiempo rampa Estado contactor
IMPULSOS ARRANQUE  T32 rampa aplicada
Operacion SELECC T19  Nivel Nivel IP  Valor total
Nivel IP
Parada bajo Bajo Bajo referencia  Para rampa ABIERTO
Parada alto Bajo Bajo referencia  Para rampa ABIERTO
Marcha bajo Alto Bajo referencia Rampa de modo CERRADO
marcha
Toma irregular 1 bajo Alto Alto ref + Rampa CERRADO
irregular 1 impulsos/irregul
ar
Toma irregular 2  alto Alto Alto ref + Rampa CERRADO
irregular 2 impulsos/irregul
ar
Velocidad impulsos bajo Bajo Alto Velocidad Rampa CERRADO
1 impulsos 1 impulsos/irregul
ar
Velocidad impulsos alto Bajo Alto Velocidad Rampa CERRADO
2 impulsos 2 impulsos/irregul
ar
Muy lenta alto Alto Bajo Velocidad Rampa de modo CERRADO

Muy lenta marcha

Esta tabla muestra cuando se aplica la RAMPA DEL MODO DE PARADA.
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I STOF MODE RANE I

De izda. A dcha. Y de arriba a abajo:

STOP MODE RAMP

Contactor Control

Stop mode Ramp time

Speed Feedback

Rect

Contactor drop Out TIMER Control logic
Internal enable

Stop mode Ramp time. To speed control block

Drop out Speed
Drop out Delay

Stop time limit

Live delay mode
Enable Control logic

RAMPA DEL MODO DE PARADA

Control de contactor

Tiempo de rampa del modo de parada

Realimentacion de velocidad

Rect

Légica de control TEMPORIZADOR desactivacion contactor
Habilitar interno

Tiempo de rampa del modo de parada. Para controlar el bloque
de velocidad

Velocidad de desactivacion

Retardo de desactivacion

Limite tiempo de parada

Modo de retardo en vivo

Habilitar l6gica de control

5.5.1.1 Diagrama de bloques of contactor control

De izda. A dcha. Y de arriba a abajo:
Total speed Ref + ref prior to the Run Mode Ramp

Rect

Zero speed flag

Zero ref Start enable

Zero ref start control logic

To current control logic

Speed Feedback

ZERO Interlock

Zero interlocks

Total Speed Reference

Standstill and position lock control logic
PIN 121 At S’still flag To firing ccts
ZI current level Speed level

Zero ref flag

Standstill enable

Zero speed lock

POR COLUMNAS: De arriba abajo y de izda. a dcha.:
CONTACTOR CONTROL

RUN

JOG

START

CSTOP

ANDED RUN

ANDED JOG

ANDED START

High for Supply synchronisation

ALARMS All Healthy when high

INTERNAL RUN

START/JOG Alarms are reset by a high to low transition

READY flag
JOG flag

Referencia velocidad total + referencia previa a la Rampa de
modo marcha

Rect

Bandera de velocidad cero

Habilitar arranque referencia cero

Légica de control de arranque referencia cero

Para corriente de logica de control

Realimentacion de velocidad

Enclavamiento de CERO

Enclavamientos del cero

Referencia de velocidad total

Logica de control de bloqueo de posicién y reposo
PIN 121 Bandera en reposo para circuitos de disparo
Nivel de corriente nivel de velocidad ZI

Bandera referencia cero

Habilitar En espera

Blogueo velocidad cero

CONTROL DE CONTACTOR

MARCHA

IMPULSOS

ARRANQUE

CSTOP (Deceleracion hasta velocidad cero)

MARCHA EN Y

IMPULSOS EN Y

ARRANQUE EN Y

Alto para sincronizacion de alimentacién

Todas las ALARMAS en estado saludable cuando el valor es alto
MARCHA INTERNA

Las alarmas de ARRANQUE/IMPULSOS se rearman por una
transicién alta a baja

Bandera PREPARADA

Bandera IMPULSOS
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Enable From zero interlock
A low RUN input sets drop out delay to zero Drop out delay IP

The contactor control relay has a 24V coil with a 100mS hardware off

delay. The coil is only energised with CSTOP at 24V AND the OV
switch on (HIGH)

2 second off delay

HIGH = ON LOW = OFF OV SWITCH
Drive start

Drive run

Hidden PIN 720System reset pulse

De izda. A dcha y de arriba a abajo:
STOP MODE RAMP

Contactor Control

Stop mode Ramp time

Speed Feedback

Rect

Contactor drop Out TIMER Control logic

Internal enable
Stop mode Ramp time. To speed control block

Drop out Speed
Drop out Delay

Stop time limit

Live delay mode
Enable Control logic

Habilitar desde enclavamiento cero

Una entrada de MARCHA baja establece el retardo de
desactivacion para ENTRADA de retardo de desactivacion cero
El relé de control del contactor tiene una bobina de 24V con
retardo de apagado de hardware de 100ms. La bobina solo se
excita con CSTOP en 24V Y el interruptor de OV armado (valor
ALTO)

Retardo de apagado de 2 segundos

ALTO = BAJO ENCENDIDO = INTERRUPTOR 0V APAGADO
Arranque del accionamiento

Marcha del accionamiento

PIN 720Pulso de rearme del sistema, oculto

RAMPA DEL MODO DE PARADA

Control de contactor

Tiempo de rampa del modo de parada

Realimentacion de velocidad

Rectificar

Loégica de control del TEMPORIZADOR de desactivacion del
contactor

Habilitar interna

Tiempo de rampa del modo de parada. Para controlar el bloque
de velocidad

Velocidad de desactivacion

Retardo de desactivacion

Limite de tiempo de parada

Modo de retardo en vivo

Habilitar 16gica de control
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Las siguientes condiciones deben ser ciertas para que el contactor principal sea excitado.

1) Todas las alarmas AND suministran sincronizacién saludable. ( 699)BANDERA DE PREPARADO ).

2) CSTOP a 24V. Nota. ElI CSTOP debe ser alta durante un minimo de 50ms antes de que ARRANQUE pase
a alto.

3) Arranque OR Impulsos alto.

Cuando el contactor se ha excitado, el accionamiento funcionara si la entrada MARCHA es alta Y si esta
habilitada, el ENCLAVAMIENTO CERO se cumple.

El contactor se desexcitara después de unos 100 milisegundos aproximadamente si 699)BANDERA DE
PREPARADA va baja O CSTOP va baja

Si el enclavamiento cero estd habilitado y requiere una accion de no-marcha, entonces el contactor se
excitara durante aproximadamente 2 segundos pero no fluira corriente. El contactor se desactivara si no se
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cumple la condicion de enclavamiento de referencia cero en unos 2 segundos aproximadamente. El display
mostrara BLOQUEO DE CONTACTOR.

El contactor se desexcitara si ARRAQUE y IMPULSOS estan ambos bajos. En este caso, el tiempo requerido
por el contactor para desexcitarse depende de la RAMPA DEL MODO DE PARADA cuando para desde un modo
de marcha, o cuando RAMPA IMPULSOS/IRREGULAR paran desde un modo impulsos.

Observe las banderas en 689)BANDERA IN  698)BANDERA SALUDABLE 699)BANDERA
PINs ocultos IMPULSOS PREPARADA
714)BANDERA IN 720)Pulso de REARME
IRREGULAR DEL SISTEMA

5.5.1.2 Perfil de velocidad cuando se para

Maitar sprid Baliras dewn
T preddng cuntent
dhirvuasel sk real Bl
Mater sped W dilva b
! TiE A5 I

it s Ly e vk,
o I wlthar tha C3TOR o
PN [ina g LOW
Arranque disminuye La velocidad de motor sigue la rampa Referencia de velocidad
descendente siempre que la demanda de
corriente no limite
Velocidad del motor si la demanda de
corriente permanece en el limite
DEMANDA DE VELOCIDAD EI tiempo de Velocidad del motor si el accionamiento no
rampa de parada es ajustado por PIN 56 puede regenerar, o si la linea MARCHA va a
EJE DE TIEMPO BAJO

Gaap ramg e b
setby  PINSS
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5.5.1.3 Desactivacion del contactor
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El arranque disminuye

DEMANDA DE VELOCIDAD
El tiempo de rampa de
parada es ajustado por
PIN 56

El  temporizador de

retardo arranca ahora

VELOCIDAD DEL MOTOR
siguiendo la rampa

Velocidad de
desactivacion ajustada
por PIN 59

Limite de tiempo de
parada PIN 57

El motor pasard a
velocidad cero si el
modo de retardo en vivo
PIN 58 esta
DESHABILITADO

Tiempo de retardo de
desactivacion PIN 60

El contactor se
desactiva en este
momento siempre que
la velocidad siga la
rampa descendente

Referencia de velocidad

El contactor se
desactiva en este
momento si no lo ha
hecho ya. P.ej. motor
incapaz de lentificarse
suficientemente rapido.
EJE DE TIEMPO

Si ARRANQUE o IMPULSOS pasan a valor alto durante el tiempo de 60)RETARDO DE DESACTIVACION, entonces
el contactor permanece excitado y el accionamiento rearrancard inmediatamente. El temporizador
60)RETARDO DE DESACTIVACION rearmara el tiempo a cero. Esto permite impulsos sin que el contactor se
active y desactive.

La CONFIGURACION de los terminales de alimentacion de ER-PL / ER-PLX usando L1/2/3 para el apilado y
EL1/2/3 para campo y sincronizacion es muy versatil. Esto permite que el contactor principal sea
configurado de muchas formas.

1) EL1/2/3 permanentemente excitado con el contactor en L1/2/3 da un arranque muy rapido y permite que
el campo permanezca excitado. (Requerido para el frenado dinamico o para prevenir la condensacion en
climas frios).

2) EL1/2/3 y L1/2/3 excitados con el contactor principal permiten el aislamiento eléctrico completo del
motor.

3) Contactor principal en terminales de inducido para frenado dinamico/aislamiento del motor.

4) L1/2/3 puede ser usado a una tension muy baja. P.ej. usando el accionamiento como un cargador de
bateria.

Véase 3.3 Opciones de cableado del contactor principal.

5.5.1.4 Parado preciso

Para un funcionamiento en los puntos finales de rampa, por ejemplo, parando, es util ser capaces de
REARMAR el integrador del CIRCUITO DE VELOCIDAD durante el proceso de rampa. Reteniéndolo en REARME
durante el proceso de rampa no hay un historial de termino integral indeseado que interfiera con el circuito
en el extremo de la rampa.

Este REARME puede lograrse conectando un PUENTE desde 35)BANDERA DE RAMPA a 73)REARME INTERNO
VELOCIDAD.

Véase 12.2.4 Conexiones de PUENTE.
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Ademas, asegurese de que no hay sefiales de demanda pequefias entrando en el circuito de velocidad
desconectando entradas indeseadas al SUMADOR-CODIFICADOR DE REFERENCIA DE VELOCIDAD y ajustando
5.6.7 SUMADOR-CODIFICADOR DE REFERENCIA DE VELOCIDAD / Relacién de referencia de velocidad 3/
corriente PIN 67 en cero.

También puede ser Gtil tener 5.7.7.1 ADAPTACION PI DE VELOCIDAD / Punto de rotura bajo PIN 74 ajustado
en 0,2% y 5.7.7.3 ADAPTACION Pl VELOCIDAD / Ganancia proporcional punto de ruptura bajo PIN 76 ajustado
bajo (p.ej. 5,00) para minimizar los efectos del ruido de tacogenerador en el punto de parada.

Véase también 5.10.8.1 Rendimiento de baja velocidad.

5.5.2 RAMPA DEL MODO DE PARADA / Tiempo de rampa de parada PIN 56

STOP MODE RAMP RAMPA DEL MODO DE PARADA

56)STOP RAMP TIME 56)TIEMPO DE RAMPA DE PARADA

Especifica el tiempo de PARAMETRO RANGO PREDETERMINADO PIN
rampa descendente de 100 - | TIEMPO DE RAMPA DE | 0,1 a 600,0 10,0 segundos

0% en el modo de parada PARADA segundos

normal

Un accionamiento estandar de 4 cuadrantes puede accionar motor y freno tanto en avance como en
inversion. También, puede parar muy rapidamente retornando energia mecanica rotacional a la
alimentacion. Hace esto usando de manera efectiva el motor como generador y la alimentacion como carga
para volcar la energia en el.

Un accionamiento estandar de 2 cuadrantes solo puede accionar un motor en el sentido de avance, y no
puede regenerarse cuando para.

Los modelos seleccionados en el rango de cuadrante PL 2 tienen una caracteristica especial que les permite
regenerar cuando paran. Esta caracteristica no solo ahorra considerables cantidades de energia sino que
también elimina los requisitos de sistemas de resistencias de frenado dindmico.

Véase 2.3.1 Parada regenerativa con modelos ER-PL.

5.5.3 RAMPA DEL MODO DE PARADA / Limite de tiempo de parada PIN 57
Este es iniciado por la entrada de arranque yendo baja.

STOP MODE RAMP RAMPA DEL MODO DE PARADA

57)STOP TIME LIMIT 57)LIMITE DE TIEMPO DE PARADA

Especifica el limite de PARAMETRO RANGO PREDETERMINADO PIN
tiempo méximo antes de que | LIMITE DE TIEMPO DE | 0,0 a 600,0 60,0 segundos

el contactor se desactive en | PARADA segundos

el modo parada

Esto se inicia por la entrada de arranque que pasa baja.
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5.5.4 RAMPA DEL MODO DE PARADA / Modo de retardo en vivo PIN 58

STOP MODE RAMP RAMPA DEL MODO DE PARADA

58)LIVE DELAY MODE 58)MODO DE RETARDO EN VIVO

Habilita el accionamiento PARAMETRO RANGO PREDETERMINADO PIN
durante el tiempo de MODO DE RETARDO HABILITADA O DESHABILITADA

retardo de desactivacion EN VIVO DESHABILITADA

Este se usa cuando el accionamiento debe permanecer habilitado durante el periodo de tiempo en el que el
tiempo de retardo de desactivacion del contactor esta en marcha. Por ejemplo, cuando una fuerza externa
esta intentando girar la carga y esto no es deseable, o esta operativa una rutina de posicionamiento del eje
final. Véase 5.10.9 ENCLAVAMIENTOS DEL CERO / ORIENTAR EJE.

Véase también 5.10 CAMBIO DE PARAMETROS / ENCLAVAMIENTOS DEL CERO para los detalles de otras
funciones de velocidad cero.

Un cambio de este pardmetro durante el tiempo de retardo de desactivacién no se efectlia hasta la siguiente
desactivacion del contactor.

5.5.5 RAMPA DEL MODO DE PARADA / Velocidad de desactivacién PIN 59

STOP MODE RAMP RAMPA DEL MODO DE PARADA )

59)DROP-OUT SPEED 59)VELOCIDAD DE DESACTIVACION

Especifica el nivel de PARAMETRO RANGO PREDETERMINADO PIN
velocidad a la cual arranca VELOCIDAD DE 0,00 a 100,00%

el temporizador de retardo DESACTIVACION
de desactivacion.

Nota. Si este parametro se ajusta en el 100% entonces del temporizador de retardo de desactivacién
comenzara con el comando PARADA en lugar de esperar a alcanzar una velocidad baja. El nivel es simétrico
para la rotacién de avance e inversa.

5.5.6 RAMPA DEL MODO DE PARADA / Retardo desactivacion PIN 60

STOP MODE RAMP RAMPA DEL MODO DE PARADA

60)DROP-OUT DELAY 60)RETARDO DESACTIVACION

Afiade un retardo de tiempo | PARAMETRO RANGO PREDETERMINADO PIN
a la orden de desactivacion RETARDO 0,1 a 600,0 1,0 segundos

del contactor. DESACTIVACION segundos

Esta funcién se usa normalmente para prevenir desactivaciones frecuentes del contactor durante Impulsos.
Funciona afiadiendo un retardo de tiempo a la funcién que dice al contactor principal que se desexcite. El
temporizador arranca cuando el motor alcanza el umbral 59)VELOCIDAD DE DESACTIVACION. Si el
accionamiento tiene que rearrancarse antes de que el contactor se desactive finalmente, entonces el
temporizador se rearma, preparado para comenzar de nuevo.

Si la entrada MARCHA tiene valor bajo en algin punto durante el proceso de parada, sea dirigiéndose a la
velocidad cero o durante el periodo de retardo, entonces el contactor se desactivara directamente.
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Durante la secuencia de temporizado los circuitos de accionamiento son inhibidos para prevenir que el motor
realice movimientos indeseados. Esto puede ser puenteado usando 58)MODO DE RETARDO EN VIVO si se
requiere que el sistema mantenga potencia mientras espera a desactivarse. Por ejemplo, cuando una fuerza
externa estd intentando girar la carga y esto es indeseable, o estd operando una rutina de posicionamiento
de eje final. Véase 5.10.9 ENCLAVAMIENTOS DEL CERO / ORIENTAR EJE.

Véase también 5.10 CAMBIO DE PARAMETROS / ENCLAVAMIENTOS DEL CERO para los detalles de otras
funciones de velocidad cero.

5.6 CAMBIO DE PARAMETROS / SUMADOR-CODIFICADOR DE REFERENCIA DE VELOCIDAD

Ndameros de PIN rango 62 a 67

CHANGE PARAMETERS CAMBIO DE PARAMETROS

SPEED REF SUMMER 3 SUMADOR-CODIFICADOR DE REFERENCIA  DE
VELOCIDAD 3

67)SPD/CUR RF3 RATIO 67)RELACION REFERENCIA VELOCIDAD/CORRIENTE
3

62)INT SPEED REF 1 62)REFERENCIA DE VELOCIDAD INT 1

66)SPD/CUR REF3 SIGN 66)SIGNO REFERENCIA VELOCIDAD/CORRIENTE 3

63)SPEED REF 2 63)REFERENCIA DE VELOCIDAD 2

64)SPEED REF 3 MON 64)MONITOR REFERENCIA DE VELOCIDAD 3

65)RAMPED SPD REF 4 65)REFERENCIA DE VELOCIDAD EN RAMPA 4

El diagrama de bloques inferior muestra las trayectorias de sefial para el amplificador de error del circuito
de velocidad. Hay 4 entradas de referencia de velocidad.

Conexiones. (62, 63, 65 pueden ser reprogramadas) Potenciometro motorizado a 62)REFERENCIA VELOCIDAD
INT 1.

UIP2/T2 a 63)REFERENCIA VELOCIDAD 2 UIP4/T4 - Rampa de modo marcha a 65)REFERENCIA VELOCIDAD EN
RAMPA 4 UIP3/T3 Internamente conectada a 64)MONITOR REFERENCIA VELOCIDAD 3

64)MONITOR REFERENCIA VELOCIDAD 3 es un monitor de UIP3 solo cuando esta siendo usado como referencia
de velocidad cuando el bypass de velocidad esta deshabilitado.

Puede ser invertida y/o escalada si se desea.

Se muestrea rapidamente para dar la respuesta maxima.

Véase 5.8.14 CORRIENTE DE CONTROL / Habilitar referencia de corriente de bypass de velocidad PIN 97 .
Nota. El comando PARADA puentea y deshabilita el modo de bypass de velocidad. Esto asegura una parada
controlada hasta velocidad cero cuando se usa el modo de bypass de velocidad.

Las entradas son sumadas y a continuacion sujetas a fijadores positivo y negativo maximos programables. La
salida después de los fijadores es la referencia de velocidad final que esta disponible para ser monitorizada.
Esto se selecciona durante una marcha normal.

Durante una secuencia de parada esto se rearma a cero a la velocidad de PARADA programada. Véase 5.2
CAMBIO DE PARAMETROS / RAMPAS DEL MODO MARCHA para informacion sobre las funciones de rearme de la
rampa de modo marcha. La rampa de parada se libera inmediatamente cuando se continda la marcha. La
salida después de esta seleccion es la demanda de velocidad y es sumada con realimentacién de velocidad
negativa para producir un error de velocidad. Esto es a continuacion procesado en el amplificador de error P
+ | del circuito de velocidad.

La salida de este bloque es la referencia de corriente que se envia a los bloques de corriente de control
durante la marcha normal.

Véase 5.7 CAMBIO DE PARAMETROS / CONTROL DE VELOCIDAD.
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5.6.1 SUMADOR-CODIFICADOR DE REFERENCIA DE VELOCIDAD / Diagrama de bloques

De izda. A dcha. Y de arriba a abajo:
Int Ref 1 Default Motorised pot
SPEED CONTROL

Max - ref

Stop ramp time

Speed Feed Back Input

Sp Prop Gain

Spd Int time

Spd Int Enable

Spd Ref 2 Default Terminal 2

Stop ramp

Run

Speed Error amplifier P + |

Speed loop PI output No display
Speed Ref 3 Mon Def Terminal 3

Pl adaption

Speed error monitor

PIN 65 Ref 4 Default From Run mode ramp block output

Ref 3 sign

Ref 3 ratio

Speed bypass enable

Total Speed Ref monitor

Speed demand monitor

Current reference

Cur reference Internal connection to current loop

S Erece bpandicep
ampliflar arpat
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LIt
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Potenciémetro motorizado predeterminado ref 1 Int
CONTROL DE VELOCIDAD

Max - ref

Tiempo de rampa de parada

Entrada realimentacion velocidad

Ganancia proporcional velocidad

Tiempo int velocidad

Habilitar int velocidad

Predeterminado referencia velocidad 2 Terminal 2
Rampa parada

Marcha

P + | amplificador error velocidad

No display salida PI circuito velocidad

Def monitor referencia de velocidad 3 Terminal 3
Adaptacion Pl

Monitor error velocidad

PIN 65 Predeterminado referencia 4 de Salida del bloque de
rampa del modo marcha

Signo referencia 3

Relacion referencia 3

Habilitar bypass velocidad

Monitor referencia de velocidad total

Monitor de demanda de velocidad

Referencia de corriente

Conexién interna referencia corriente para circuito corriente

5.6.2 SUMADOR-CODIFICADOR DE REFERENCIA DE VELOCIDAD / Internal referencia de velocidad 1

PIN 62

SPEED REF SUMMER

62)INT SPEED REF 1

SUMADOR-CODIFICADOR DE REFERENCIA DE

VELOCIDAD

62)REFERENCIA DE VELOCIDAD INT 1

Especifica el nivel de
referencia interna 1.

PARAMETRO

RANGO

PREDETERMINADO

PIN

REFERENCIA DE
VELOCIDAD INT 1

Conexion predeterminada a la salida del potenciémetro motorizado.
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5.6.3 SUMADOR-CODIFICADOR DE REFERENCIA DE VELOCIDAD / Referencia de velocidad auxiliar 2
PIN 63

SPEED REF SUMMER SUMADOR-CODIFICADOR DE REFERENCIA DE
VELOCIDAD

63)SPEED REF 2 63)REFERENCIA DE VELOCIDAD 2

Especifica el nivel de PARAMETRO RANGO PREDETERMINADO PIN

referencia auxiliar de REFERENCIA DE

velocidad 2. Conexién VELOCIDAD 2

predeterminada a T2.

5.6.4 SUMADOR-CODIFICADOR DE REFERENCIA DE VELOCIDAD / Monitor referencia de velocidad 3
PIN 64

SPEED REF SUMMER SUMADOR-CODIFICADOR DE REFERENCIA DE
VELOCIDAD

64)SPEED REF 3 MON 64)MONITOR DE REFERENCIA DE VELOCIDAD 3

Monitoriza el nivel de PARAMETRO RANGO PREDETERMINADO PIN

referencia de velocidad 3 SUMADOR-
Conexion permanente a T3. | CODIFICADOR DE
REFERENCIA DE
VELOCIDAD

T3 esta conectado internamente a través de UIP3 a 64)MONITOR DE REFERENCIA DE VELOCIDAD 3, por ello
esto se comporta como un monitor de valor IP T3.

Este parametro no es ajustable desde las teclas. Tiene la velocidad de respuesta mas rapida para
aplicaciones de respuesta rapida.

Nota. Cuando 97)CODIFICADOR CORRIENTE BYPASS VELOCIDAD esta HABILITADO este monitor se ajusta a
cero. Use 133)MONITOR DEMANDA CORRIENTE INDUCIDO.

5.6.5 SUMADOR-CODIFICADOR DE REFERENCIA DE VELOCIDAD / Referencia de velocidad en rampa
4 PIN 65

SPEED REF SUMMER SUMADOR-CODIFICADOR DE REFERENCIA DE
VELOCIDAD

65)RAMPED SPD REF 4 65)REFERENCIA DE VELOCIDAD EN RAMPA 4

Especifica el nivel de PARAMETRO RANGO PREDETERMINADO PIN

referencia de velocidad 4. REFERENCIA DE
Predeterminada via bloque VELOCIDAD EN RAMPA
de rampa desde T4 4

El valor predeterminado de fabrica es para la salida del bloque de la rampa de modo marcha, por tanto esto
se comporta como un monitor para este valor.

- 117 -




INVENSys

A EUROTHERM

Manual de Producto ER-PL / ER-PLX Accionamiento digital de CC

5.6.6 SUMADOR-CODIFICADOR DE REFERENCIA DE VELOCIDAD / Sefial de referencia de velocidad /
corriente 3 PIN 66

SPEED REF SUMMER SUMADOR-CODIFICADOR DE REFERENCIA DE
VELOCIDAD
66)SPD/CUR REF3 SIGN 66)SENAL DE REFERENCIA
VELOCIDAD/CORRIENTE 3
Invierte la referencia de PARAMETRO RANGO PREDETERMINADO PIN
velocidad/corriente 3. SENAL DE REFERENCIA INVERSION /7 NO NO INVERSION
VELOCIDAD/CORRIENTE | INVERSION
3

5.6.7 SUMADOR-CODIFICADOR DE REFERENCIA DE VELOCIDAD / Relacion de referencia de
velocidad/corriente 3 PIN 67

SPEED REF SUMMER SUMADOR-CODIFICADOR DE REFERENCIA DE
VELOCIDAD
67)SPD/CUR RF3 RATIO 67)RELACION REFERENCIA
VELOCIDAD/CORRIENTE 3
Especifica un factor de PARAMETRO RANGO PREDETERMINADO PIN
escalado para referencia de | RELACION REFERENCIA
velocidad/corriente 3. VELOCIDAD/CORRIENTE
3

La conexion interna desde UIP3 a 64)MONITOR DE REFERENCIA DE VELOCIDAD 3 es permanente. Sin embargo,
64)MONITOR DE REFERENCIA DE VELOCIDAD 3 puede ser desconectado de SUMADOR-CODIFICADOR DE
REFERENCIA DE VELOCIDAD ajustando 67)RELACION DE REFERENCIA VELOCIDAD/CORRIENTE 3 en 0,0000.

5.7 CAMBIO DE PARAMETROS / CONTROL DE VELOCIDAD
Ndmero PIN rango 69 a 79

Este menu permite el ajuste de parametro para el amplificador de error del circuito de velocidad. Consiste
en esta lista y un subment denominado ADAPTACION PI VELOCIDAD. Este menu se refiere al diagrama de
bloques inferior, comenzando después de la segunda union de sumador-codificador. El valor sumado de todas
las referencias esta sujeto a fijador positivo y negativo maximo. A continuacion entra en el bloque de la
rampa del modo de parada.

Esto superpone una rampa a cero a una velocidad programada en la sefial de entrada prevaleciente durante
una orden de parada. Cuando se recibe una orden de marcha la salida asume inmediatamente el nivel
entonces prevaleciente en la entrada. Este nivel también sera normalmente cero siempre que el bloque de
la rampa del modo marcha haya sido rearmado. A continuacion, la sefial es comparada con la velocidad de
realimentacién y procesada por el amplificador de error de velocidad.

La ganancia PI basica y las constantes de tiempo son ajustables en esta lista, y con sofisticacion adicional en
la sublista ADAPTACION PI VELOCIDAD. Después de salir del amplificador de error, la sefial representa ahora
la referencia de corriente.

Esta sefial de referencia de corriente es seleccionada entonces para salida por el interruptor de conmutacién
de bypass de velocidad. Si el modo de bypass de velocidad estd habilitado, entonces se selecciona la
referencia de entrada 3.
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Nota. Los valores predeterminados en este mend se han elegido para adaptar la realimentacion del
tacogenerador o codificador. La realimentacién AVF contiene normalmente mas rizado que la realimentacion
de tacogenerador o codificador, por tanto es aconsejable reducir las ganancias del circuito de CONTROL DE
VELOCIDAD siempre que se seleccione realimentacién AVF o CODIFICADOR + VOLTIOS INDUCIDO. Véase 5.7.4
CONTROL DE VELOCIDAD / Ganancia proporcional de velocidad PIN 71.

En el caso de AVF, se sugiere que los valores de los siguientes parametros sean cambiados como sigue.

5.7.4 CONTROL DE VELOCIDAD / Ganancia proporcional de velocidad PIN 71 ajustado en 7,00.

5.7.7.6 ADAPTACION Pl VELOCIDAD / Habilitar adaptacion circuito velocidad PIN 79 ajustado en
DESHABILITADA.

Estos son los puntos de arranque sugeridos para un control sensible suave, sin embargo puede ser posible
realizar mejoras con experimentacién adicional.

MOTORISED POT RAMPS
52)UP TIME

CHANGE PARAMETERS
SPEED CONTROL

SPEED Pl ADAPTION
69)MAX POS SPEED REF
73)SPEED INT RESET
70)MAX NEG SPEED REF
71)SPEED PROP GAIN
72)SPEED INT T.C.

RAMPAS POTENCIOMETRO MOTORIZADO
52)TIEMPO ASCENCENTE

CAMBIO DE PARAMETROS

CONTROL DE VELOCIDAD

ADAPTACION PI VELOCIDAD

69)REFERENCIA DE VELOCIDAD POSITIVA MAXIMA
73)REARME INTERNO VELOCIDAD

70)REFERENCIA DE VELOCIDAD NEGATIVA MAXIMA
71)GANANCIA PROPORCIONAL VELOCIDAD

72)T.C. INT VELOCIDAD

5.7.1 CONTROL DE VELOCIDAD / Diagrama de bloques

SPEED

5 G ‘dl e "'I‘J!| ‘|'|_l'l ol
- T
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CONTROL DE VELOCIDAD

Max - ref

Tiempo de rampa de parada
Entrada realimentacion velocidad
Ganancia proporcional velocidad
Tiempo int velocidad

Habilitar int velocidad

Terminal 2 predeterminado referencia velocidad 2
Rampa de parada

Marcha

Amplificador P + | error velocidad
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Speed loop PI output No display No display salida PI circuito de velocidad

Speed Ref 3 Mon Def Terminal 3 Terminal predeterminado monitor 3 referencia de velocidad 3

Pl adaption Adaptacion PI

Speed error monitor Monitor de error de velocidad

PIN 65 Ref 4 Default From Run mode ramp block output PIN 65 Ref 4 predeterminada de salida del bloque de rampa de
modo marcha

Ref 3 sign Signo ref 3

Ref 3 ratio Relacion ref 3

Speed bypass enable Habilitar bypass velocidad

Total Speed Ref monitor Monitor de referencia de velocidad total

Speed demand monitor Monitor de demanda de velocidad

Current reference Referencia de corriente

Cur reference Internal connection to current loop Conexion interna de referencia de corriente al circuito de
corriente

5.7.2 CONTROL DE VELOCIDAD / Referencia de velocidad méaxima positiva PIN 69

SPEED CONTROL CONTROL DE VELOCIDAD
69)MAX POS SPEED REF 69)REFERENCIA DE VELOCIDAD MAXIMA POSITIVA
Especifica nivel positivo PARAMETRO RANGO PREDETERMINADO PIN
(avance) de una referencia REFERENCIA DE 0,00 a +105,00%
de velocidad total. VELOCIDAD MAXIMA

POSITIVA

5.7.3 CONTROL DE VELOCIDAD / Referencia de velocidad méaxima negativa PIN 70

SPEED CONTROL CONTROL DE VELOCIDAD
70)MAX NEG SPEED REF 70)REFERENCIA DE VELOCIDAD MAXIMA
NEGATIVA
Especifica el nivel limite PARAMETRO RANGO PREDETERMINADO PIN
negativo (inversion) de REFERENCIA DE 0,00 a -105,00%
referencia de velocidad VELOCIDAD MAXIMA
total. NEGATIVA

5.7.4 CONTROL DE VELOCIDAD / Ganancia proporcional de velocidad PIN 71

SPEED CONTROL CONTROL DE VELOCIDAD

71)SPEED PROP GAIN 71)GANANCIA PROPORCIONAL DE VELOCIDAD
Especifica la ganancia PARAMETRO RANGO PREDETERMINADO PIN
proporcional del GANANCIA 0,00 a 200,00

amplificador de error del PROPORCIONAL DE

circuito de velocidad. VELOCIDAD

Aumenta para mejorar el tiempo de respuesta, los valores excesivos pueden causar inestabilidad.
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5.7.5 CONTROL DE VELOCIDAD / Constante de tiempo integral de velocidad PIN 72

SPEED CONTROL CONTROL DE VELOCIDAD

72)SPEED INT T.C. 72)CONTANTE DE TIEMPO INTEGRAL VELOCIDAD
Especifica la constante de PARAMETRO RANGO PREDETERMINADO PIN
tiempo integral del CONSTANTE DE 0,001 a 30,000 1.000 segundos
amplificador de error del TIEMPO INTEGRAL segundos

circuito de velocidad. VELOCIDAD

Esta debe ser igualada con la constante de tiempo mecénico de la combinacién motor / carga.
Generalmente un tiempo integral incrementado hara mas lenta la respuesta.

5.7.6 CONTROL DE VELOCIDAD / Habilitar rearme integral de velocidad PIN 73

SPEED CONTROL CONTROL DE VELOCIDAD

73)SPEED INT RESET 73)REARME INTEGRAL DE VELOCIDAD

El rearme integral puede ser | PARAMETRO RANGO PREDETERMINADO PIN
habilitado dejando solo REARME INTEGRAL DE | HABILITADO O DESHABILITADO

prop. VELOCIDAD DESHABILITADO

5.7.7 CONTROL DE VELOCIDAD / ADAPTACION PI VELOCIDAD

Este menu permite modificacion sofisticada del amplificador de error del circuito de velocidad. Puede
proporcionar ganancias modificadas de los términos proporcionales e integrales con las ganancias cambiando
linealmente conforme la sefial de error de velocidad se mueve entre 2 puntos de ruptura.

79)ACTIVAR ADAPTACION VELOCIDAD se usa para activar la funcion. El punto de ruptura bajo es el nivel de
arranque para el cambio de ganancia y el punto de ruptura alto es el nivel de acabado. Por debajo del punto
de ruptura bajo los términos son especificados por 76)GANANCIA PROPORCIONAL PUNTO RUPTURA BAJO y
77)CONSTANTE DE TIEMPO INTEGRAL PUNTO RUPTURA BAJO, en este sub-mend.

Por encima del punto de ruptura alto, los términos son especificados por 71)GANANCIA PROPORCIONAL DE
VELOCIDAD y 72)CONSTANTE DE TIEMPO INTEGRAL VELOCIDAD en el menu anterior.

El cambio es lineal entre los 2 juegos de términos conforme la sefial de actuacion (error de velocidad)
atraviesa entre los puntos de ruptura elegidos. Los puntos de ruptura funcionan simétricamente para cada
polaridad de error.

Existe también la posibilidad de prevenir que el integrador acumule errores durante una rampa de
aceleracién larga. Esto puede ser util para sistemas que impliquen elevadas inercias donde haya posibilidad
de error de velocidad en la parte superior de la rampa mientras el circuito elimina el error de integrador.
Véase 5.2.16 RAMPAS DEL MODO MARCHA / Bandera de rampa PIN 35.

Véase 5.7.7.7 ADAPTACION Pl VELOCIDAD / Uso de entradas de velocidad pequefias. El valor predeterminado
da una ganancia baja para entradas pequefias.

SPEED CONTROL CONTROL DE VELOCIDAD

SPEED Pl ADAPTION ADAPTACION PI VELOCIDAD

79)SPD ADAPT ENABLE 79)ACTIVAR ADAPTACION VELOCIDAD

74)SPD ADPT LO BRPNT 74)PUNTO RUPTURA BAJO ADAPTACION VELOCIDAD
78)INT % DURING RAMP 78)RAMPA DURANTE % INT
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75)SPD ADPT HI BRPNT 75)PUNTO RUPTURA ALTO ADAPTACION VELOCIDAD
76)LO BRPNT PRP GAIN 76)GANANCIA PROPORCIONAL PUNTO RUPTURA BAJO
77)LO BRPNT INT T.C. 77)CONSTANTE TIEMPO INT PUNTO RUPTURA BAJO

5.7.7.1 ADAPTACION PI VELOCIDAD / Punto ruptura bajo PIN 74

SPEED PI ADAPTION ADAPTACION PI VELOCIDAD
74)SPD ADPT LO BRPNT 74)PUNTO RUPTURA BAJO ADAPTACION
VELOCIDAD
Especifica el punto de PARAMETRO RANGO PREDETERMINADO PIN
ruptura bajo para comienzo | PUNTO RUPTURA 0,00 a 100,00%
del cambio de ganancia BAJO ADAPTACION
VELOCIDAD

5.7.7.2 ADAPTACION PI VELOCIDAD / Punto ruptura alto PIN 75

SPEED Pl ADAPTION ADAPTACION PI VELOCIDAD
75)SPD ADPT HI BRPNT 75)PUNTO RUPTURA ALTO ADAPTACION
VELOCIDAD
Especifica el punto de PARAMETRO RANGO PREDETERMINADO PIN
ruptura alto para fin del PUNTO RUPTURA 0,00 a 100,00%
cambio de ganancia lineal ALTO ADAPTACION
VELOCIDAD

5.7.7.3 ADAPTACION PI VELOCIDAD / Ganancia proporcional punto ruptura bajo PIN 76

SPEED PI ADAPTION ADAPTACION VELOCIDAD PI
76)LO BRPNT PRP GAIN 76)GANANCIA PROPORCIONAL PUNTO RUPTURA
BAJO

Especifica la ganancia PARAMETRO RANGO PREDETERMINADO PIN
proporcional de amp error GANANCIA 0,00 a 200,00
por debajo del punto de PROPORCIONAL
ruptura bajo. PUNTO RUPTURA

BAJO

5.7.7.4 ADAPTACION PI VELOCIDAD / Constante de tiempo integral punto de ruptura bajo PIN 77

SPEED PI ADAPTION ADAPTACION PI VELOCIDAD
77)LO BRPNT INT T.C. 77)CONSTANTE DE TIEMPO INT PUNTO RUPTURA
BAJO
Especifica la constante de PARAMETRO RANGO PREDETERMINADO PIN
tiempo integral por debajo CONSTANTE DE 0,001 a 30,000 1.000 segundos

del punto de ruptura bajo. TIEMPO INT PUNTO segundos
RUPTURA BAJO
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5.7.7.5 ADAPTACION PI VELOCIDAD / Rampa durante % integral PIN 78

SPEED PI ADAPTION ADAPTACION PI VELOCIDAD

78)INT % DURING RAMP 78)RAMPA DURANTE % INTEGRAL

Especifica la escala de % de | PARAMETRO RANGO PREDETERMINADO PIN
constante de tiempo integral | RAMPA DURANTE % 0,00 a 100,00% 1.000 segundos

si la bandera de rampa es INT

alta

Véase 5.2.16 RAMPAS DEL MODO MARCHA / Bandera de rampa PIN 35.
Nota, un nivel del 100% da lugar a un integrador no afectado por 35)BANDERA DE RAMPA.
Véase también 5.2.16 RAMPAS DEL MODO MARCHA / Bandera de rampa PIN 35 y 5.5.1.4 Parada precisa.

5.7.7.6 ADAPTACION PI VELOCIDAD / Habilitar adaptacion del circuito de velocidad PIN 79

SPEED Pl ADAPTION ADAPTACION PI VELOCIDAD
79)SPD ADAPT ENABLE 79)HABILITAR ADAPTACION VELOCIDAD
Habilita el modo que varia PARAMETRO RANGO PREDETERMINADO PIN
los términos entre los puntos | HABILITAR HABILITADO o HABILITADO
de ruptura ADAPTACION DESHABILITADO
VELOCIDAD

La conexidn interna del eje X es la sefial de error de velocidad.
Los valores predeterminados en el submeni ADAPTACION PI VELOCIDAD se eligen como punto de partida.

Los requisitos mas frecuentemente encontrados son para el término de ganancia del amplificador de error
del circuito de velocidad para que sea alto para errores de velocidad grandes, y bajo para errores pequefos.

Cuando la funcién esta habilitada los valores predeterminados de la ganancia proporcional son 5 para los
errores por debajo del 1,00%, y 15 para errores por encima del 2,00% con un cambio lineal de 5 a 15 entre
1,00% y 2,00%.

Una ganancia decreciente don error también es posible eligiendo valores de termino apropiados en este y en
menUs de CONTROL DE VELOCIDAD superiores.

Grafico del perfil de adaptacién para valores predeterminados.

¥ axis is P and | terms L}____;‘ I | LOW BREAK POINT of 1.00% |

Speed Prop gain of 15 HIGH BREAK POIMT of 2.00%
Speed Int TC of 1.000

Setin UPPER MEMU. |

X axis is speed error |

Set in THIS MEHL.
LO prop gainof 5
LD Int TC of 1.000
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El eje Y es de los términos P e | PUNTO DE RUPTURA BAJO de
1,00%

Especificar en MENU SUPERIOR. PUNTO DE RUPTURA ALTO de

Ganancia proporcional de 2,00%

velocidad de 15

Constante de tiempo int velocidad

de 1,000

Especificar en ESTE MENU. El eje X es error de velocidad

Ganancia proporcional baja de 5
Constante de tiempo int baja
1,000

Nota. Los ajustes predeterminados estan disefiados para dar una ganancia baja con error bajo. Esto
proporciona un funcionamiento en estado estable suave. Las aplicaciones que requieren un control preciso a
muy bajas velocidades pueden funcionar mejor con la adaptacion deshabilitada.

Véase también 5.10.8.1 Funcionamiento a baja velocidad

5.7.7.7 ADAPTACION PI VELOCIDAD / Usando entradas de velocidad pequefias

Algunas aplicaciones utilizan entradas de velocidad muy pequefas, por ejemplo, posicionamiento. En este
caso, los ajustes predeterminados para ADAPTACION Pl VELOCIDAD pueden no ser adecuados. Esto se debe a
que estan disefiados para dar una ganancia baja para errores que proporcionan marcha suave a velocidad.
Para entradas pequefias puede ser necesario DEHABILITAR la function, o modificar los parametros para
proporcionar ganancias mas elevadas para errores pequefios. Véase 5.10.8.1 Funcionamiento a baja
velocidad.

5.8 CAMBIO DE PARAMETROS / CORRIENTE DE CONTROL

Ndmero PIN rango 81 to 97.

El mena de corriente de control parece bastante complejo inicialmente, pero no es demasiado dificil de
entender cuando se considera en bloques separados.

Véase 5.8.1 CORRIENTE DE CONTROL / Diagrama de bloques.

El circuito de corriente de control obtiene su referencia de corriente de la salida del amplificador de error
del circuito de velocidad.

La referencia entra en la seccion de corriente de control y esta sujeto a una serie de 4 fijadores.

i)LIMITE DE CORRIENTE (%). Proporciona los limites absolutos de sobrecarga. (Véase el ment CALIBRACION).

ii) SOBRECARGA DE CORRIENTE. Permite que el accionamiento modifique activamente la sobrecarga de
corriente conforme se produce.

La velocidad de reduccion de la sobrecarga es ajustable.

Después de una sobrecarga, la carga debe retornar por debajo del nivel objetivo para un tiempo
equivalente, para rehabilitar la capacidad de sobrecarga.

iii) PERFIL DINAMICO I. Este fijador se usa para proteger los conmutadores de motor que tienen problemas
conmutando corriente a alta velocidad o en el modo de operacién de debilitamiento del campo. Esta
function permite ajustar puntos de ruptura que perfilan la corriente de acuerdo con la velocidad.
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iv) 89)FIJADOR CORRIENTE SUPERIOR y 90)FIJADOR CORRIENTE INFERIOR.
Estos fijadores permiten el ajuste de los limites de corriente desde sefiales externas. Pueden aceptar una
entrada positiva simple y producir un fijador bipolar escalado, o entradas positivas y negativas separadas
para los fijadores superior e inferior. El escalado se logra mediante una escala maestra de corriente.

Los 4 fijadores operan de forma que el mas bajo tiene prioridad. El nivel de fijador prevaleciente real esta
disponible como diagnéstico para la corriente positiva y negativa.

La salida de la etapa de fijacién se conoce como la demanda de corriente, y se compara con la
realimentacion de corriente en un amplificador de error P + I. Los términos de control y un algoritmo
adaptativo no lineal estan disponibles para programacion. Existe también la facilidad de activar una

respuesta de corriente super rapida.

Véase 12.13.3 PERSONALIDAD DEL ACCIONAMIENTO / Respuesta de corriente maxima PIN 678.

La salida se convierte en la demanda de angulo de fase para la pila de tiristores.

CHANGE PARAMETERS
CURRENT CONTROL
97)SPD BYPASS CUR EN
81)CUR CLAMP SCALER
CURRENT OVERLOAD

| DYNAMIC PROFILE
88)DUAL | CLAMP ENBL
89)UPPER CUR CLAMP
90)LOWER CUR CLAMP
91)EXTRA CUR REF
92)AUTOTUNE ENABLE
93)CUR PROP GAIN
94)CUR INT GAIN
95)CUR DISCONTINUITY
96)4-QUADRANT MODE

CAMBIO DE PARAMETROS

CORRIENTE DE CONTROL
97)CODIFICADOR CORRIENTE BYPASS VELOCIDAD
81)ESCALA DE FIJACION DE LA CORRIENTE
SOBRECARGA DE CORRIENTE

PERFIL DINAMICO |

88)HABILITAR FIJACION | DUAL
89)FIJACION CORRIENTE SUPERIOR
90)FIJACION CORRIENTE INFERIOR
91)REFERENCIA CORRIENTE EXTRA
92)HABILITAR AUTOAJUSTE

93)GANANCIA PROPORCIONAL CORRIENTE
94)GANANCIA INT CORRIENTE
95)DISCONTINUIDAD DE CORRIENTE
96)MODO DE 4 CUADRANTES
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5.8.1 CORRIENTE DE CONTROL / Diagrama de bloques
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CURRENT CONTROL (Clamps)

CORRIENTE DE CONTROL (Fijadores)

PIN 91 Extra Current reference

Referencia corriente extra PIN 91

Current Limit % Calibration Menu

Menu calibracion % limite corriente

Overload % target

Objetivo % sobrecarga

Dynamic profile Enable

Habilitar perfil dinamico

Dynamic profile Low 1%

%I bajo perfil dindAmico

Upper cur clamp

Fijacion de corriente superior

Scaler

Escala

Inverter

Inversor

Scaled user -ve Clamp PIN

PIN fijacion negativa usuario adaptada a escala

Prevailing -ve Clamp PIN

PIN fijacion negativa prevaleciente

| limit%

% limite |

+/- clamps

Fijaciones +/-

To current Error amp

A amplificador error corriente

Current reference Input Connected from speed control

Entrada de referencia de corriente conectado
desde el control de velocidad

Overload Ramp time

Tiempo extra de rampa de carga

Overload Limit monitor

Monitor limite sobrecarga

Dyn profile Low | spd break point

Punto ruptura velocidad | bajo perfil dinamico

Dyn profile High | spd break point

Punto ruptura velocidad | alto perfil dinAmico

Lower current clamp

Fijador corriente inferior

Scaler Escala
Dual cur Clamp Enable Habilitar fijador corriente dual
At limit flag Bandera en limite
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5.8.2 CORRIENTE DE CONTROL / Escala del fijador de la corriente PIN 81

CONTROL CURRENT CORRIENTE DE CONTROL
81)CURRENT CLAMP SCALER 81)ESCALA DE FIJADOR DE LA CORRIENTE
Especifica el valor de PARAMETRO RANGO PREDETERMINADO PIN

escalado de fijador para los | ESCALA DE FIJADOR 0,00 a 150,00%
fijadores superior/inferior. DE LA CORRIENTE

5.8.3 CORRIENTE DE CONTROL / SOBRECARGA DE CORRIENTE

CURRENT CONTROL CORRIENTE DE CONTROL

CURRENT OVERLOAD 4 SOBRECARGA DE CORRIENTE 4
83)0/LOAD RAMP TIME 83)TIEMPO EXTRA DE RAMPA DE CARGA
82)0/LOAD % TARGET 82)OBJETIVO % SOBRECARGA

5.8.3.1 SOBRECARGA DE CORRIENTE / Objetivo % sobrecarga PIN 82

CURRENT OVERLOAD SOBRECARGA DE CORRIENTE

82)0/LOAD % TARGET 82)OBJETIVO % SOBRECARGA

Especifica el nivel objetivo PARAMETRO RANGO PREDETERMINADO PIN
de limite de corriente OBJETIVO % 0,00 a 105,00%

después de una sobrecarga SOBRECARGA

excesiva.

Este mend de SOBRECARGA DE CORRIENTE permite especificar mediante este parametro el limite objetivo
de % de corriente final.

Este normalmente seré la corriente de carga total del motor.

Tener la facilidad de ajustar este parametro independientemente de 2)AMPERIOS NOMINALES DE INDUCIDO
permite una flexibilidad adicional.

Este bloque permite que la corriente de carga se expanda hasta 150% de los 2)AMPERIOS NOMINALES DE
INDUCIDO. (Si prevalecen algunos otros limites inferiores por supuesto determinaran el limite de corriente).
Véase 5.8.1 CORRIENTE DE CONTROL / Diagrama de bloques.

Un integrador interno, con capacidad finita, se llena cuando la corriente del inducido excede PIN 82, y se
vacia para una corriente del inducido menor de PIN 82. La capacidad no usada del integrador determina el
tiempo remanente, antes de que comience la reducciéon automatica del limite de corriente. Un limite del
150% esta disponible hasta que el integrador se llena.

Entonces el limite de corriente es de linealidad reducida en este bloque desde 150% hacia el PIN 82.

Nota. La reduccién de limite siempre arranca desde 150% y desciende en rampa hacia 82)OBJETIVO %
SOBRECARGA.

Véase 5.8.3.2 SOBRECARGA DE CORRIENTE / Tiempo extra de rampa de carga PIN 83.

Si la carga continla hasta la corriente requerida supere el nivel PIN 82 entonces permanecera limitada al
nivel de PIN 82.

(NOTA esto implica que el circuito de velocidad no esta obteniendo la corriente que demanda y por tanto
habra un error de velocidad).
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Si la sobrecarga cae consiguientemente por debajo del nivel PIN 82, entonces el integrador interno comienza
a desintegrarse de retorno a su estado vacio. (Preparado para siguiente sobrecarga). La sobrecarga
disponible comenzara a aumentar.

Sin embargo la desintegracion completa es necesaria antes de la que la capacidad de sobrecarga completa
esté disponible una vez mas.

Nota. Para pequefias sobrecargas el tiempo antes de la reduccion limite puede ser largo, pero el integrador
todavia se esté llenando.

Por tanto, después de una sobrecarga pequefia larga, cualquier desviacion respecto al limite de 150%
precipitara una reduccién muy rapidamente.

5.8.3.1.1 El diagrama muestra el OBJETIVO DE % DE SOBRECARGA ajustado en 105%

Si linducido =150,00% entonces el Si linducido =127,50% entonces el Si linducido =116,25% entonces el

tiempo para reduccion de limite =  tiempo de reduccion del limite = tiempo para reduccion del limite

25 segundos 50 segundos = 100 segundos

83)0/TIEMPO DE RAMPA DE CARGA 82)OBJETIVO % SOBRECARGA 2)AMPERIOS NOMINALES DE
ajustado en 105,00% INDUCIDO equivalentes a 100%

Nivel objetivo=105%, corriente=150,00%, por tanto una reducciéon de 45,00% da 25 segundos antes de la
reduccion del limite.
Nivel objetivo=105%, corriente=127,50%, por tanto una reduccion de 22,50% da 50 segundos antes de la
reduccion del limite.
Nivel objetivo=105%, corriente=109,50%, por tanto una reduccion de 4,50% da 250 segundos antes de la
reduccion del limite.

El tiempo antes de la reduccion del limite de sobrecarga es una propiedad dinamica proporcional a la
capacidad no usada del integrador. La velocidad de integracién / desintegracion es proporcional al nivel de
corriente por encima/debajo de PIN 82.

Para PIN 82 < 105%, la capacidad del integrador se ajusta automaticamente para dar 25 segundos en linqucido =
150%.
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5.8.3.1.2 ;Como se obtienen sobrecargas mayores del 150% usando 82)OBJETIVO %
SOBRECARGA?

Use esto para proporcionar porcentajes de sobrecarga mas grandes en motores mas pequefios del valor
nominal del modelo ER-PL / ER-PLX. Este ejemplo muestra como 82)OBJETIVO % SOBRECARGA proporciona
una sobrecarga 200% para un motor de 9 amp con un ER-PL / ER-PLX5 de 12 amperios.

With larm = 150%. The 150% limit is available for 25 secs prior to commencing reduction.
Eg for ER-PL AMD ER-PLX5, 150% = 18 amps. (For a motor rated at 9 amps, this represents

82)0/LOAD % TARGET set to 75.00%. Eg. Limits at 9
A amps with 2)RATED ARM AMPS=12 amps

100% / ; e

150%

5% / A 2)RATED ARM AMPS.
50% 83)0/L0AD ——— Eg for ER-PL5 AMD ER-PLX5 set
RAMP TIME to 12 amps Equivalent to ER-PL
AMD ER-PLX 100%,

DE ARRIBA A ABAJO Y DE IZDA. A DCHA.:

Con lingucido = 150%. El limite de 150% esta disponible durante 25 segundos antes de comenzar la reduccion.
Por ejemplo: para ER-PL / ER-PLX5, 150% = 18 A. (Para un motor de 9 A de valor nominal, esto representa

82)OBJETIVO % SOBRECARGA ajustado en 75,00%. Por ejemplo, Limita a 9 A con 2)AMPERIOS NOMINALES DE
INDUCIDO=12 A

83)TIEMPO EXTRA DE DE RAMPA DE CARGA

2)AMPERIOS NOMINALES DE INDUCIDO. Por ejemplo, para ER-PL5 AND ER-PLX5 ajustado a 12 A equivalentes
a 100% ER-PL / ER-PLX.

1) La corriente ajustada en 2)AMPERIOS NOMINALES DE INDUCIDO (12 A) representa el 100% del
accionamiento (ER-PL / ER-PLX5), pero para esta aplicacion debe ser ajustado deliberadamente mas alta de
la corriente de motor a plena carga normal (9 A).

2) El parametro 82)OBJETIVO % SOBRECARGA esta ajustado a un nivel equivalente a la corriente de motor a
plena carga normal. (9 A). Aqui esto es equivalente al 75% de 2)AMPERIOS NOMINALES DE INDUCIDO (12 A).

3) El limite de 150% (18 A) es ahora doble del 82)OBJETIVO % SOBRECARGA (75%), que representa una
capacidad de sobrecarga del 200% con respecto a la corriente de motor de plena carga. (9 A).

AUTOAJUSTE con 2)AMPERIOS NOMINALES DE INDUCIDO=12A. Véase 5.8.9 CORRIENTE DE CONTROL / Habilitar
autoajuste PIN 92.

Ajustar 7.1.8.2 MENU DISPARO DETENCION / Nivel de corriente de detencién PIN 179, a un valor menor de
82)OBJETIVO % SOBRECARGA.
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5.8.3.1.3 Tabla de sobrecarga maxima

La tabla muestra las sobrecargas maximas de acuerdo con:- Corriente de motor de plena carga, como % de
2)AMPERIOS NOMINALES DE INDUCIDO.

Corriente plena carga motor Méaximo disponible % sobrecarga maxima disponible
(82)OBJETIVO % SOBRECARGA) (Con respecto a corriente plena carga
como motor)

% de 2)AMPERIOS NOMINALES DE

INDUCIDO

100% 150% 150 /7 100 = 150%

90% 150% 150 7 90 = 166%

80% 150% 150 7 80 = 187%

75% 150% 150/ 75 = 200%

60% 150% 150 /7 60 = 250%

50% 150% 150 7 50 = 300%

37,5% 150% 150/ 37.5 =400%

30% 150% 150 /7 30 = 500%

Hay 2 mecanismos de disparo por sobrecorriente.

1) Un umbral de software que esta ajustado en el 300% de 2)AMPERIOS NOMINALES DE INDUCIDO.

2) Un umbral de hardware que se activa al superar el 150% del valor nominal méaximo del modelo ER-PL / ER-
PLX.

AUTOAJUSTE con ajuste de 2)AMPERIOS NOMINALES DE INDUCIDO en su valor final. Véase el ejemplo anterior
para un motor de 9 amp.

Ajuste 7.1.8.2 MENU DISPARO CRITICO / Nivel de corriente critica PIN 179, a un valor menor de 82)OBJETIVO
% SOBRECARGA.

Si 3)LIMITE DE CORRIENTE (%) o 82)Objetivo de nivel % SOBRECARGA estd ajustado en 0%, entonces no
circularéa corriente.

5.8.3.2 SOBRECARGA DE CORRIENTE / Tiempo extra de rampa de carga PIN 83

CURRENT OVERLOAD SOBRECARGA DE CORRIENTE

83)0/LOAD RAMP TIME 83)TIEMPO DE RAMPA DE SOBRECARGA

Especifica el tiempo PARAMETRO RANGO PREDETERMINADO PIN
requerido para reducir el TIEMPO DE RAMPA DE | 0,1 a 20,0 segundos | 20,0 segundos

limite de corriente el 100% SOBRECARGA

Por ejemplo: Para limite =150%, tiempo=20 segundos, objetivo=105%. Entonces el tiempo de rampa hasta
objetivo = 9 segundos (es decir, 45% de 20 segundos).

5.8.4 CORRIENTE DE CONTROL / PERFIL DINAMICO |

Esta funcién opera en ambos sentidos de rotacion.

CURRENT CONTROL CORRIENTE DE CONTROL

I DYNAMIC PROFILE PERFIL DINAMICO |

87)CUR LIMIT AT LO | 87)LIMITE DE CORRIENTE A | BAJA

84)1 PROFILE ENABLE 84)HABILITA PERFIL |

85)SPD BRPNT AT HI | 85)PUNTO RUPTURA VELOCIDAD A | ALTA
86)SPD BRPNT AT LO | 86)PUNTO RUPTURA VELOCIDAD A | BAJA
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PERFIL DINAMICO I. Esta fijacion se usa para cambiar el limite de corriente de acuerdo con la velocidad. Por
ejemplo:

1) Para proteger motores que tengan problemas de conmutacién de corriente a altas velocidades en el modo
de operacion de debilitamiento del campo.

2) Para prevenir el sobrecalentamiento de motores a bajas velocidades.

En el calculo se usa un limite de corriente superior de valor fijo del 150%. Si 3)LIMITE DE CORRIENTE (%) se

especifica mas bajo del 150%, entonces 3)LIMITE DE CORRIENTE (%) prevalecera. Si los limites de corriente
en los otros bloques limite de corriente son mas bajos entonces prevaleceran.

Current limit 2 SPD BRPHT AT HI I

The 150% CURREMT LIMIT is

_| " Thisspeed and cyrrent available until the speed
llr J 13(& always associated demand reaches the 3FD
/ | 150% CURRENT LIMIT with each other BRPHT AT HI I. The current

limit then reduces linearly as
the speed demand increases
towards the SPD BRPHT AT
LO 1. After passing the SPD
BRPHT AT LO | it remains at
the level sst in CUR LIMIT AT
L3 1. This gives a reducing
current limit with speed.

,.r“":ﬁ f:j;;ffﬁ

J SPDYERPNT AT LOV |

——
e =
| —

———— CURLIMIT AT LD

This speed and current
are always associated
with each other

‘=”:J| Speed demand

The CUR LIMIT AT LO
prevails until the speed
demand reaches the SPD
ERPHT AT LO I. The current
limit then increases linsarly
as the speed demand
increases towards the SPD
BRPHT AT HI I, After passing
the SPD BRPNT AT HI | then
150% CURRENT LIMIT remains
available. This gives an
increasing current Limit with
speed.

Current limit [ | This speed and current

SPD BRPHT AT HI |
are always associated

f —
150% CURRENT LIMIT  With each other

| curumimaTLON

==

with each other

) ,,::_—fJ This speed and current
_“ are always associated

A
-=— Speed demand |

Limite de corriente

PUNTO DE RUPTURA DE
VELOCIDAD EN | ALTA

Esta velocidad y corriente
estan siempre asociadas entre
Si

El LIMITE DE CORRIENTE 150%
esta disponible hasta que la
demanda de velocidad alcance
el PUNTO DE RUPTURA A |
ALTA. El limite de corriente
reduce a continuacion la
linealidad conforme aumenta
la demanda de velocidad hacia
el PUNTO DE RUPTURA DE
VELOCIDAD A | BAJA. Después
de pasar el PUNTO DE
RUPTURA EN | BAJA permanece
al nivel especificado en LIMITE
DE CORRIENTE A | BAJA. Esto
da una reduccion del limite de
corriente con velocidad.

LIMITE DE CORRIENTE DE 150%

PUNTO DE RUPTURA DE
VELOCIDAD EN | BAJA

LIMITE DE CORRIENTE A | BAJA |

Demanda de velocidad

El LIMITE DE CORRIENTE A |
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BAJA prevalece hasta que la
demanda de velocidad alcanza
el PUNTO DE RUPTURA DE
VELOCIDAD A | BAJA. El limite
de corriente aumenta a
continuacion linealmente
conforme aumenta la demanda
de velocidad hacia el PUNTO
DE RUPTURA DE VELOCIDAD A |
ALTA. Después de pasar el
PUNTO DE RUPTURA DE
VELOCIDAD EN | ALTA entonces
permanece disponible el LIMITE
DE CORRIENTE DE 150%. Esto
da un aumento del limite de
corriente con la velocidad.

Nota. Los puntos de ruptura de VELOCIDAD pueden ajustarse de forma que el perfil comience bajo y pase a
alto en caso necesario. Si intenta aproximar dos puntos de ruptura de velocidad dentro del 10% entre si,
entonces se asume internamente que el punto de ruptura de velocidad mas alto sea igual al punto de
ruptura de velocidad més baja + 10%.

5.8.4.1 PERFIL DINAMICO | / Habilitar perfil PIN 84

I DYNAMIC PROFILE PERFIL DINAMICO |

84)PROFILE ENABLE 84)HABILITAR PERFIL

Habilita o deshabilita la PARAMETRO RANGO PREDETERMINADO PIN
funcion de perfil dindmico HABILITAR PERFIL HABILITADA O DESHABILITADA

function. DESHABILITADA

5.8.4.2 PERFIL DINAMICO | / Punto de ruptura de velocidad para el limite de corriente alto PIN

85

| DYNAMIC PROFILE PERFIL DINAMICO |

85)SPD BRPNT AT HI | 85)PUNTO DE RUPTURA EN | ALTO

Especifica el punto de PARAMETRO RANGO PREDETERMINADO PIN
ruptura de velocidad para el | PUNTO RUPTURA 0,00 a 105,00%

LIMITE DE CORRIENTE DE VELOCIDAD A | ALTA

150%.

Nota. Prevalecera el 3)LIMITE DE CORRIENTE (%) especificado en el meni CALIBRACION. Este es el ajuste
normal del limite de corriente.
Sin embargo, el célculo del perfil arranca o finaliza en 150%.
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5.8.4.3PERFIL DINAMICO | / Punto de ruptura de velocidad para limite de corriente bajo PIN 86

DYNAMIC PROFILE 4 | PERFIL DINAMICO | 4

86)SPD BRPNT AT LO | 86)PUNTO RUPTURA EN | BAJO

Especifica el punto de PARAMETRO RANGO PREDETERMINADO PIN
ruptura de velocidad para PUNTO RUPTURA 0,00 a 105,00%

LIMITE DE CORRIENTE DE VELOCIDAD A | BAJA

150%.

5.8.4.4 PERFIL DINAMICO | / Perfil de corriente para limite de corriente bajo PIN 87

DYNAMIC PROFILE 4 | PERFIL DINAMICO | 4

87)CUR LIMIT AT LO | 87)LIMITE CORRIENTE A | BAJA

Especifica el limite de PARAMETRO RANGO PREDETERMINADO PIN
corriente prevaleciente a LIMITE CORRIENTE A1 | 0,00 a 150,00%

86)PUNTO RUPTURA BAJA

VELOCIDAD A | BAJA

5.8.5 CORRIENTE DE CONTROL / Habilitar fijadores de corriente dual PIN 88

CONTROL CURRENT CORRIENTE DE CONTROL

88)DUAL | CLAMP ENBL 88)HABILITAR FIJADOR | DUAL

Habilita los fijadores PARAMETRO RANGO PREDETERMINADO PIN
superior e inferior para que | HABILITAR FIJADOR | | HABILITADO O DESHABILITADO

sean independientes DUAL DESHABILITADO

Si 88)HABILITAR FIJADOR | DUAL esta deshabilitado entonces los fijadores producen limites de corriente
positivo y negativo simétricos conjuntamente con el 81)ESCALA DEL FIJADOR DE LA CORRIENTE. El terminal
de control predeterminado es T6. Si 88)HABILITAR FIJADOR | DUAL (terminal predeterminado T21) esta
habilitado, entonces la entrada superior es T6 predeterminada y la entrada inferior predeterminada es T5.
Cada fijador puede funcionar en todas las polaridades siempre que la superior esté algebraicamente por
encima de la inferior.

Sin embargo: Si el fijador superior se especifica negativo y el superior se especifica positivo entonces el
resultado es 0,00%.

Si el fijador inferior es mas positivo que el superior en la region positiva, el fijador superior se comporta
como una demanda de corriente.

Si el fijador superior es mas negativo que el inferior en la region negativa, el fijador inferior se comporta
como una demanda de corriente.
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5.8.6 CORRIENTE DE CONTROL / Fijador superior de la corriente PIN 89

CONTROL CURRENT CORRIENTE DE CONTROL
89)UPPER CUR CLAMP 89)FIJADOR SUPERIOR DE CORRIENTE
Modifica el % del limite PARAMETRO RANGO PREDETERMINADO PIN
superior de corriente FIJADOR SUPERIOR DE

CORRIENTE

El producto de este parametro y 81)ESCALA DEL FIJADOR DE LA CORRIENTE especifica el limite.

Si el fijador superior se especifica negativo y el fijador inferior se especifica positivo entonces el resultado
es 0,00%.

Si el fijador inferior es mas positivo que el superior en la region positiva, el superior se comporta como
demanda de corriente.

5.8.7 CORRIENTE DE CONTROL / Fijador inferior de la corriente PIN 90

CONTROL CURRENT CORRIENTE DE CONTROL
90)LOWER CUR CLAMP 90)FIJADOR INFERIOR DE LA CORRIENTE
Modifica el % del limite PARAMETRO RANGO PREDETERMINADO PIN
inferior de corriente FIJADOR INFERIOR DE

CORRIENTE

El producto de este parametro y 81)ESCALA DE FIJACION DE LA CORRIENTE especifica el limite.

Si el fijador superior se especifica negativo y el inferior se especifica positivo entonces el resultado es
0,00%.

Si el fijador superior es mas negativo que el inferior en la region negativa, el inferior se comporta como una
demanda de corriente.

5.8.8 CORRIENTE DE CONTROL / Referencia de corriente extra PIN 91

CONTROL CURRENT CORRIENTE DE CONTROL

91)EXTRA CUR REF 91)REFERENCIA CORRIENTE EXTRA

Especifica el valor de una PARAMETRO RANGO PREDETERMINADO PIN
entrada de referencia de REFERENCIA

corriente extra. CORRIENTE EXTRA

5.8.9 CORRIENTE DE CONTROL / Habilitar autoajuste PIN 92

CONTROL CURRENT CORRIENTE DE CONTROL

92)SELFTUNNING ENABLE HABILITAR AUTOAJUSTE

Habilita la funcion de PARAMETRO RANGO PREDETERMINADO PIN
autoajuste para arrancar. Se | HABILITAR HABILITADO O DESHABILITADO

apaga ella sola. AUTOAJUSTE DESHABILITADO
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Si cambia la tension de alimentacion, la calibracion de la corriente o el tipo de motor, entonces debe
repetirse el AUTOAJUSTE.

Esta es una prueba estacionaria. No hay necesidad de desconectar el motor de la carga. El campo del motor
se deshabilita automéaticamente. Si el motor gira por encima del 20% de velocidad debido a magnetismo
residual, la prueba se cancela.

Véase 7.1.11.16 MENSAJE DISPARO ACCIONAMIENTO / Autoajuste imposible, 7.1.11.17 MENSAJE DISPARO
ACCIONAMIENTO / Salir de autoajuste.

Nota. La funcion autoajuste realiza un ajuste en los términos del amplificador de error del circuito de
corriente para lograr un rendimiento 6ptimo. Cuando HABILITADO esperara hasta que el contactor principal
esté excitado y el accionamiento en marcha antes de comenzar su rutina de autoajuste. Puede requerir de
unos pocos segundos a 1 minuto normalmente.

Advertencia. Si el valor nominal maximo de la corriente del inducido del motor es menor del 50%
aproximadamente, del valor nominal maximo del modelo, los resultados del AUTOAJUSTE pueden no ser
optimos. Hay 2 formas posibles de superar esto.

Bien 1) Especificando manualmente los términos de control del circuito de corriente. Véase 5.8.12
CORRIENTE DE CONTROL / Punto de corriente discontinuo PIN 95.

0] 2) Recargar la unidad usando el puente de carga 50%/100% en la placa de alimentacion. Véase
12.13.4 PERSONALIDAD DEL ACCIONAMIENTO / Resistencia de carga de corriente del inducido PIN 680.

Hay 2 etapas para la funcion de autoajuste.

Etapa 1. La corriente aumenta positivamente de forma automatica hasta que se hace continua.
Etapa 2. La corriente se altera automaticamente hasta que se optimiza la respuesta.

Cuando finaliza desactiva el contactor principal, especifica los parametros requeridos, y a continuacién se
DESHABILITA ella misma automaticamente. Puede comprobar que ha terminado mirando la ventana del
display y esperando que reaparezca el comentario DESHABILITADO en la linea inferior. A continuacion debe
guardar los parametros usando el menti GUARDAR PARAMETRO.

Si la rutina se interrumpe por una pérdida de potencia o una alarma, entonces la rutina se cancela y los
valores de los parametros antiguos se dejan intactos.

En el caso de que el motor tenga una constante de tiempo corta, la corriente del inducido puede
permanecer discontinua, incluso a corrientes que excedan el 100%. Hay 2 resultados posibles:

1) El autoajuste encontrara que la corriente nunca es continua hasta el 150% en la etapa 1. La etapa 2 se
abandona. El autoajuste especifica automaticamente los siguientes parametros.

93)GANANCIA PROPORCIONAL DE CORRIENTE se ajusta en 1,00. 94)GANANCIA INT CORRIENTE se ajusta en
7,00.

95)DISCONTINUIDAD DE CORRIENTE se ajusta en 0,00%.

2) El ajuste encontrara que la corriente pasa a continua a un nivel elevado en la etapa 1. Durante la etapa 2
las perturbaciones inducidas hacen que se produzca una sobrecarga de corriente. A continuacion la rutina se
cancela y los valores de los parametros antiguos se dejan intactos. En este caso se sugiere que los
parametros siguientes se ajusten manualmente:

93)GANANCIA PROPORCIONAL DE CORRIENTE se ajusta en 1,00. 94)GANANCIA INT DE CORRIENTE se ajusta en
7,00.

95)DISCONTINUIDAD DE CORRIENTE se ajusta en 0,00%.

Este es un buen punto de partida aunque la respuesta del circuito de corriente puede ser lenta cuando la
corriente del inducido se alta, (por encima del punto de corriente discontinua).
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Nota. Hay un PIN oculto que contiene la bandera de 707)MONITOR DE AUTOAJUSTE (alto para arranque).

5.8.10 CORRIENTE DE CONTROL / Ganancia proporcional de amp de corriente PIN 93

CONTROL CURRENT CORRIENTE DE CONTROL

93)CUR PROP GAIN 93)GANANCIA PROPORCIONAL CORRIENTE
Especifica la ganancia PARAMETRO RANGO PREDETERMINADO PIN
proporcional del GANANCIA 0,00 a 200,00

amplificador de error de PROPORCIONAL DE

corriente. CORRIENTE

Esta puede especificarse usando la funcion AUTOAJUSTE. Aumentar para mejorar la respuesta, demasiado
puede causar inestabilidad. Si cambia su tension de alimentacién, calibracion de corriente o tipo de motor,
entonces debe reajustar este parametro.

5.8.11 CORRIENTE DE CONTROL / Ganancia integral de amp de corriente PIN 94

CONTROL CURRENT CORRIENTE DE CONTROL

94)CUR INT GAIN 94)GANANCIA INT CORRIENTE

Especifica la ganancia PARAMETRO RANGO PREDETERMINADO PIN
integral del amplificador de | GANANCIA INT 0,00 a 200,00

error de corriente. CORRIENTE

Este puede ajustarse usando la funcion AUTOAJUSTE. Generalmente, una ganancia integral incrementada
mejorara la respuesta. Si cambia la tensidn de alimentacion, la calibracion de la corriente o el tipo de motor
entonces reajuste este parametro.

5.8.12 CORRIENTE DE CONTROL / Punto de corriente discontinua PIN 95

CONTROL CURRENT CONTROL DE CORRIENTE

95)CUR DISCONTINUITY 95)DISCONTINUIDAD DE CORRIENTE
Especifica el nivel del limite | PARAMETRO RANGO PREDETERMINADO PIN
de corriente discontinua DISCONTINUIDAD DE 0,00 a 200,00

para su motor. CORRIENTE

Este puede ser ajustado usando la funcion AUTOAJUSTE. La combinacién motor/alimentaciéon poseera una
propiedad denominada punto de corriente discontinua-continua, lo que es importante para el ajuste éptimo
del circuito de corriente.

Si cambia la tensiéon de alimentacidn, la calibracién de la corriente o el tipo de motor entonces reajuste este
parametro.

5.8.12.1 Ajuste de los términos de control del circuito de corriente manualmente.

Conforme aumenta la corriente hay un punto en el que la corriente se detiene apareciendo en 6 grupos
discretos (discrete lumps) por ciclo y comienza a ir continua. En este punto, la ganancia natural del sistema
cambia autométicamente. Si la unidad conoce este punto, puede compensar automaticamente el cambio de
ganancia y producir una respuesta optima. El % del nivel de corriente de una corriente nominal de motor al
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que se produce se introduce aqui. Si cambia su tension de alimentacion, calibraciéon de corriente o tipo de
motor, los 3 valores de los PINs 93/94/95 deben ser ajustados en consecuencia.

Para observar la sefial de corriente use el PIN de prueba de sefial suministrado, y un osciloscopio de
almacenamiento de calidad. Véase 2.4.5 PINs de prueba de sefial. Monitorice 134)MONITOR % CORRIENTE
INDUCIDO para supervisar el valor de % en el limite.

Use la tabla para determinar los otros términos de control del circuito de corriente.

134)MONITOR % CORRIENTE INDUCIDO en Valor sugerido para 93)GANANCIA PROP | Valor sugerido para 94)GANANCIA INT
el punto limite CORRIENTE CORRIENTE

10,00% 40,00 4,00

20,00% 20,00 2,00

40,00% 10,00 1,00

60,00% 10,00 1,00

80,00% 10,00 1,00

100,00% 10,00 1,00

5.8.13 CORRIENTE DE CONTROL / Habilitar modo 4 cuadrantes PIN 96

CONTROL CURRENT CORRIENTE DE CONTROL

96)4-QUADRANT MODE 96)MODO 4 CUADRANTES

Permite que los modelos con | PARAMETRO RANGO PREDETERMINADO PIN
capacidad regenerativa sean | MODO DE 4 HABILITADO o HABILITADO

de 2 cuadrantes. CUADRANTES DESHABILITADO

Si 96)MODO DE 4 CUADRANTES esta habilitado entonces la capacidad regenerativa sera determinada por el
modelo.

Véase 2.3 Datos técnicos generales. Nota. Modelos ER-PL con parada regenerativa. Esta caracteristica esta
también des/habilitada.

5.8.14 CORRIENTE DE CONTROL / Habilitar referencia de corriente de bypass de velocidad PIN 97

CONTROL CURRENT CORRIENTE DE CONTROL

97)SPD BYPASS CUR EN 97)CODIFICADOR CORRIENTE BYPASS VELOCIDAD
Permite una entrada de PARAMETRO RANGO PREDETERMINADO PIN
referencia de corriente que | CODIFICADOR HABILITADO o DESHABILITADO

puentea el circuito de CORRIENTE BYPAS DESHABILITADO

velocidad. CORRIENTE

Hay una conexion interna desde T3 a través de UIP3 hasta 64)MONITOR DE REFERENCIA DE VELOCIDAD 3. Este
parametro determina si T3 es una referencia de velocidad o de corriente. Si esta habilitada, La salida del
circuito de velocidad se desconecta automaticamente.

Nota. La unién totalizadora de esta entrada se muestra en 5.7.1 CONTROL DE VELOCIDAD / Diagrama de
bloques.
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5.9 CAMBIO DE PARAMETROS / CONTROL DEL CAMPO
Ndmero PIN rango 99-114

El controlador de campo dentro del ER-PL / ER-PLX consiste en un puente de tiristores semicontrolado de
fase simple con diodo de volante. La alimentacion CA al puente es suministrada a través de los terminales
EL2 y EL3, y la salida rectificada estd en los terminales F+ y F-. La alimentacién puede encontrarse en
cualquier punto del rango de 100 a 480V CA, pero debe, como minimo, ser 1,1 veces la tensién de salida
maxima del campo que requiere.

Observe que la alimentacion a EL2 y EL3 es también usada para determinar la rotacién de fase de la
alimentacion local.

La finalidad del bobinado de campo en un motor es proporcionar un flujo que intersecte con los bobinados
de inducido.

El flujo generado es funcién del flujo de la CORRIENTE en las bobinas de campo. Cuando se considera el
ajuste de la salida de campo puede usar 1 de 2 tipos de estrategia de control.

1) Fijacién de la tension con una proteccion del limite de corriente mas elevada.
2) Corriente de control con proteccién de fijacién de tension mas alta.

Los bobinados de campo del motor son muy inductivos y tienen una constante de tiempo larga. Esto da lugar
a una corriente suave en el campo. En este caso la lectura de la corriente de campo es razonablemente
precisa con independencia de cuando se muestrea.

Algunos motores tienen constantes de tiempo de bobinado de campo mas cortas de lo normal dando lugar a
un rizado del 20%. En este caso el ER-PL / ER-PLX puede muestrear la corriente en un punto no ideal del
ciclo que resulta en un nivel de control ligeramente incorrecto. (Normalmente, no méas de un pequefio %)
Para normalizar la corriente de campo a su nivel correcto puede ser necesario usar el ajuste de corriente de
campo. Véase 5.1.12 CALIBRACION / Ajuste de realimentacion de corriente de campo PIN 15, o recalibre la
corriente de campo para superar la imprecision.

Advertencia. Inversion o desconexién del campo.

Debido a la elevada inductancia de los campos de motores puede requerir varios segundos para que la
corriente de campo caiga a cero después de que la salida de campo haya sido inhibida por ER-PL / ER-PLX.
No abra el circuito de campo a menos que la corriente de campo haya alcanzado cero. El ER-PL / ER-PLX es
incapaz de medir la corriente que cae después de una inhibicion, por ello no es posible usar los monitores de
corriente de campo o la bandera activa de campo para mostrar que realmente se ha obtenido la corriente
cero. Es necesario observar la corriente en un instrumento externo y el tiempo requerido para caer.

El bloque del temporizador de intervalo puede entonces se usado para implantar un retardo de seguridad
antes de la apertura del circuito de campo.

El incumplimiento de esta advertencia puede producir disrupcion del circuito de campo y dar lugar a dafios
en el sistema.

CHANGE PARAMETERS CAMBIO DE PARAMETROS

FIELD CONTROL CONTROL DEL CAMPO

114)FIELD REFERENCE 114)REFERENCIA DE CAMPO

99)FIELD ENABLE 99)HABILITAR CAMPO

FIELD WEAKENING 4 MENU MENU DE DEBILITAMIENTO DEL CAMPO 4
100)FIELD VOLTIOS OP % 100)% SALIDA VOLTIOS CAMPO

101)FIELD PROP GAIN 101)GANANCIA PROPORCIONAL DE CAMPO
102)FIELD INT GAIN 101)GANANCIA INT CAMPO
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111)STANDBY FLD ENBL

111)HABILITAR CAMPO DE RESERVA

112)STANDBY FLD CUR

112)CORRIENTE DE CAMPO DE RESERVA

113)FLD QUENCH DELAY

113)RETARDO EXTINCION CAMPO

5.9.1 CONTROL DEL CAMPO / Diagrama de bloques

FIELD
CONTROL H H
tl
Fad | 14 0 P01 | BN 102 PN 59
{from Figld Min Frop Integral Fleld
FIH &) Rl Fistd Gain [ Erable
I f I I I
X Fizld Current Field angle of advance
Fiakd - woritor P14 144
wedheing paar Smg | Fieid active meniter
PID P=| PIH 147
s i Vo ltage
I
[ I I I Field gl
FIH
PIN 104 PN 105 P 108 eeakening SA JMPS 100
Fld wk Prog Flal ik It Fld wk dieriy Enabde FIH Fir Waltsh
Gai L ™ PN 103 144 145 IF Cla 4
1H
ALA LA Lyl | Af

De izda. A dcha. Y de arriba a abajo:

FIELD CONTROL

CONTROL DEL CAMPO

FROM Arm Voltage Feedback

DE realimentacion de tension de campo

SIGNAL conditioning

Acondicionamiento de SENAL

100% Field (from PIN 4)

Campo 100% (de PIN 4)

Field Ref Referencia de campo

Min Field Campo minimo

PIN 143 field dem Demanda de campo PIN 143

Prop Gain Ganancia proporcional

Integral Gain Habilitar campo

Field enable Ganancia integral

Fld wk Fb D D realimentacién debilitamiento campo

Spillover % Max Arm Voltage

Tensién inducido maxima % rebose

Field weakening PID

PID debilitamiento del campo

Speed

Velocidad

Field Current error amp P + |

P + | amplificador error corriente campo

Field angle of advance Monitor PIN 146 Field active monitor PIN 147

Monitor de angulo de avance de campo PIN 146 Monitor activo
campo PIN 147

FId wk Prop Gain

Ganancia proporcional debilitamiento del campo

FId wk Int TC mS

ms constante tiempo int debilitamiento campo

FId wk derive TC mS

ms constante tiempo derivado debilitamiento campo

Weakening Enable PIN 103

Habilitar debilitamiento PIN 103

% A
AMPS PIN PIN AMPERIOS
fld fb Realimentacion campo

Field delay and quench

Extincién y retardo campo

PIN 100 Volts% OP Clamp

Voltios % SALIDA de fijacién PIN 100

Standby current

Corriente de reserva

Quench Del

Deshabilitar extincion

Standby En

Habilitar en espera

1) Fijador de salida de tension.

Este es un ajuste del circuito abierto del angulo de disparo del

puente de campo que permite ajustar la tension de salida CC entre 0 y 90% de la tensién de alimentacion
entrante. Por ejemplo: para una alimentacion CA de 400V el 90% de la tensidn de salida es 360V CC. Observe
gue si varia la alimentacion CA, entonces la tension de salida variar4 proporcionalmente. Asimismo, si la
resistencia de campo cambia entonces cambiara la corriente de salida resultante.
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Si conoce la tensién nominal de campo, puede ajustar el valor del parametro del fijador 100)% SALIDA
VOLTIOS CAMPO en este mend.

Ajuste la tension de salida de campo segun el valor de la placa de caracteristicas, como % de la alimentacion
CA aplicada.

Nota. Asegurese de que los 4)AMPERIOS NOMINALES DE CAMPO son suficientemente elevados como para
forzar la operaciéon del fijador 100)% SALIDA VOLTIOS CAMPO, a la tensién deseada, bajo todas las
condiciones.

4)AMPERIOS NOMINALES DE CAMPO, adaptaciones a escala por la 114)REFERENCIA DE CAMPO, especifica la
demanda de corriente de campo para el circuito de control y el 100)% OP VOLTIOS CAMPO opera como un
fijador en el angulo de disparo del puente de campo.

Si la demanda de corriente se satisface en la salida de tension por debajo del nivel del fijador, entonces
prevalecera el circuito de corriente.

2) Corriente de control. El rango de la tensién de salida es el mismo de esta forma que en el modo de
fijador de salida de tension, sin embargo, el circuito de control opera sobre la circulacion real de corriente
en el campo y funciona para mantener esta en el valor deseado. Siempre que la tension de salida no esté
fijada por su limite natural del 90%, o por 100)% SALIDA VOLTIOS CAMPO, es capaz de moverse alrededor, a
continuacién la corriente suministrada serd siempre controlada con independencia de los cambios de
resistencia y alimentacion. Esta es la estrategia de control preferida.

Por tanto, es posible operar con la corriente de control del campo prevaleciente y el % de tension como un
fijador de seguridad mas alta, o el fijador del % de tension prevaleciente y la corriente de control del campo
como un nivel de seguridad mas alto.

La fuerza contra electromotriz de un motor es una buena representacion lineal de su velocidad. Esto se
mejora significativamente si la corriente de campo y por tanto el flujo se mantienen constantes. Por tanto,
con la corriente en el modo de corriente de control, la precision del control de velocidad AVF se mejora. Es
una buena préactica en ingenieria de control minimizar los requisitos de correccion de error de cualquier
circuito, y por tanto, tener una corriente de campo controlada también ser recomienda al usar un
tacogenerador.

El debilitamiento del campo en el modo de corriente es necesario donde la velocidad del motor excede su
velocidad base. La corriente de campo se mantiene en su valor nominal hasta que la tensién del inducido
alcance su valor de rebose. A continuacion, la reduccion de la corriente de campo, en lugar de aumentar la
tensién del inducido, satisface cualquier incremento adicional en la demanda de velocidad.

Debe prestarse atencion especial a los modos de extincion del campo. Si se requiere frenando mecénico
entonces el campo debe ser mantenido después de que la salida del inducido del accionamiento se detenga.
Sin el campo, el motor no podra actuar como generador y disipar su energia rotacional en la resistencia de
frenado.

Cuando los motores estan parados durante periodos prolongados es Util aplicar una corriente de campo
reducida para prevenir sobrecalentamiento, ahorrar energia y en climas frios prevenir la condensacion o
congelacion.

Para cualquier modo que no sea de marcha el campo se extinguira. Si la entrada MARCHA pasa a valor bajo
en cualquier punto durante el proceso de parada, sea dirigiéndose a velocidad cero o durante el periodo de
retardo, entonces el contactor se desactivara directamente y el campo se extinguirad. La condicién de
extincion es determinada por 111)HABIILTAR CAMPO ESPERA, 112)CORRIENTE DE CAMPO EN ESPERA y
113)RETARDO EXTINCION CAMPO.
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Véase también 13.9.1 Diagrama de cableado para alimentacion CA a L1/2/3 distintas de EL1/2/3. (Por
ejemplo, campo de baja tension)

5.9.2 CONTROL DEL CAMPO / Habilitar campo PIN 99

FIELD CONTROL CONTROL DEL CAMPO

99)FIELD ENABLE 99)HABILITAR CAMPO

Este permite que la salida PARAMETRO RANGO PREDETERMINADO PIN
de campo sea HABILITADA o | HABILITAR CAMPO HABILITADO o HABILITADA
DESHABILITADA. DESHABILITADO

Nota. La alarma de fallo de campo se inhibe automéaticamente si el control del campo esta deshabilitado.

5.9.3 CONTROL DEL CAMPO / % salida tension PIN 100

FIELD CONTROL CONTROL DEL CAMPO

100)FIELD VOLTIOS OP % 100)% SALIDA VOLTIOS CAMPO

Especifica la fijacion de la PARAMETRO RANGO PREDETERMINADO PIN
tension de campo CC como % | % SALIDA VOLTIOS 0,00 a 100,00%

de los voltios de CAMPO

alimentacion de CA.

Es posible que sea necesario ajustar la tension de campo en lugar de la corriente de campo. Por ejemplo,
puede que solo figuren los voltios nominales en la placa de caracteristicas. Véase 6.3.4 MONITOR DEL
CIRCUITO | DE CAMPO / Monitor del angulo de avance de disparo PIN 146.

NOTA. El valor de este parametro no se restablece al predeterminado mediante REARME DE 4 TECLAS.
Permanece como calibrado.

Este parametro permite obtener el modo de tensién ajustando un nivel fijador superior al circuito de la
corriente de campo.

Nota. El ajuste de los amperios nominales de la corriente de campo en el menu de calibracién sera un valor
limitador con independencia del ajuste de tension de este fijador. La finalidad es para proporcionar
proteccion al accionamiento y al motor.

Inversamente, este ajuste del fijador de tensidn serd un valor limitador con independencia del ajuste de los
amperios nominales de campo. Esto significa que para asegurarse de que la tension de salida de campo
siempre permanece en la tension del fijador es necesario especificar los amperios nominales de campo hasta
un nivel que supere ligeramente el de la corriente de campo frio.

A continuacion, conforme el campo se calienta, cualquier elevacion de la tensién necesaria por el circuito
de la corriente de campo sera fijada en el nivel especificado.

El fijador funcionara con los amperios nominales de campo ajustados al maximo, sin embargo, esto puede no
suministrar una proteccion suficientemente segura al motor si se produce un problema en el bobinado de
campo que de lugar a sobrecorriente.

Véase también 13.9.1 Diagrama de cableado para la alimentacion CA para L1/2/3 diferente de EL1/2/3. (Por
ejemplo, campo de baja tension)
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5.9.4 CONTROL DEL CAMPO / Ganancia proporcional de campo PIN 101

FIELD CONTROL
101)FIELD PROP GAIN

CONTROL DEL CAMPO
101)GANANCIA PROPORCIONAL DE CAMPO

Especifica la ganancia PARAMETRO RANGO PREDETERMINADO PIN
proporcional del circuito GANANCIA 0 a 1000
corriente de control campo. | PROPORCIONAL DE

CAMPO

Aumentar para mejorar la respuesta, demasiado puede producir inestabilidad de la corriente de campo.

5.9.5 CONTROL DEL CAMPO / Ganancia integral de campo PIN 102

FIELD CONTROL
102)FIELD INT GAIN

CONTROL DEL CAMPO
102)GANANCIA INT DE CAMPO

Especifica la ganancia PARAMETRO

RANGO PREDETERMINADO PIN

integral del circuito de INTEGRAL DE CAMPO

corriente de control campo.

0 a 1000

Aumentar para mejorar la respuesta, hacerlo demasiado puede causar sobreimpulso.

5.9.6 CONTROL DEL CAMPO / MENU DE DEBILITAMIENTO DEL CAMPO

FIELD CONTROL

CONTROL DEL CAMPO

FIELD WEAKENING MENU

MENU DE DEBILITAMIENTO DEL CAMPO

110)MIN FLD CURRENT

110)CORRIENTE DE CAMPO MINIMA

103)FLD WEAK ENABLE

103)HABILITAR DEBILITAMIENTO DEL CAMPO

104)FLD WK PROP GAIN

104)GANANCIA PROP DEBILITAMIENTO DEL CAMPO

105)FLD WK INT TC mS

105)ms CONSTANTE DE CAMPO DEBILITAMIENTO
DEL CAMPO

106)FLD WK DRV TC mS

106)ms CONSTANTE TEMPERATURA
ACCIONAMIENTO DEBILITAMIENTO DEL CAMPO

107)FLD WK FBK DRV mS

107)ms ACCIONAMIENTO REALIMENTACION
DEBILITAMIENTO DEL CAMPO

108)FLD WK FBK INT mS

108)ms INT REALIMENTACION DEBILITAMIENTO
DEL CAMPO

109)SPILLOVER AVF %

109)% AVF REBOSE

La funcion debe ser HABILITADA para control del debilitamiento del campo.

Hay 5 términos de control que pueden ser ajustados.

Estos son 3 términos de error, derivado, proporcional e integral, ademéas de 2 términos de realimentacion,
derivado e integral. Todos estos términos de control estan asociados con el circuito de rebose de tension del
inducido y son elegidos para dar la mejor respuesta sin sobreimpulsos excesivos o inestabilidad de la tension

del inducido.
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El circuito de control monitoriza la tensién del inducido y la compara con la tension de rebose deseada. A
continuacién controla la corriente de campo para optimizar el control de velocidad del accionamiento en la
region de debilitamiento del campo.

Cuando la tension del inducido alcanza la tension de rebose, el aumento adicional de la velocidad se logra
mediante debilitamiento del campo, y la tension del inducido es fijada efectivamente a la tension de
rebose. En esta region la potencia de salida es constante para una corriente del inducido dada.

Véase. 5.1.11 CALIBRACION / Compensacion IR PIN 14.
La precisién adicional puede lograrse con COMP IR.

ADVERTENCIA. Al usar debilitamiento del campo y un contactor de potencia del
lado CC, el inducido del motor debe ser conectado a los terminales de deteccion AV
REMOTA T41 y T43. El incumplimiento de esto causara disrupcion del conmutador
debido a que se pierde la realimentacion AVF cuando el contactor se abre.

ADVERTENCIA. No use el debilitamiento del campo si se selecciona Realimentacion de tensién del inducido

en el mend CALIBRACION.

Si se ha seleccionado AVF, y el debilitamiento del campo esti habilitado, entonces si se entra en la region
de debilitamiento del campo, el accionamiento disparard. Nota. La accion de cambiar el
modo de realimentacién a AVF re-escalar4d autométicamente la realimentacién de
velocidad 100% para referirse a 18)VOLTIOS NOMINALES DE INDUCIDO. Para continuar la
marcha en este modo (por ejemplo, si ha fallado el tacogenerador) y evitar el disparo,
asegurar que se evita la region de debilitamiento del campo permaneciendo a la
velocidad que da una tensién del inducido por debajo de 109)% DERRAME AVF.

El monitor 130)RPM MOTOR leera incorrectamente a menos que se reajusten las 6)RPM MAXIMAS DESEADAS a

las RPM base. Si se produce este disparo el MENSAJE DISPARO ACCIONAMIENTO sera DESAJUSTE DE

REALIMENTACION DE VELOCIDAD.

Nota. El limite del rango de debilitamiento del campo es 10 : 1.

Véase 7.1.1 ALARMAS DE ACCIONAMIENTO DEL MOTOR / Activar disparo desajuste realimentacién velocidad
PIN 171.

5.9.6.1 MENU DE DEBILITAMIENTO DEL CAMPO / Habilitar debilitamiento del campo PIN 103

FIELD WEAKENING MENU MENU DE DEBILITAMIENTO DEL CAMPO
103)FLD WEAK ENABLE 103)HABILITAR DEBILITAMIENTO DEL CAMPO
Esto permite que el PARAMETRO RANGO PREDETERMINADO PIN
debilitamiento del campo HABILITAR HABILITADO O DESHABILITADO

sea HABILITADO o DEBILITAMIENTO DESHABILITADO

DESHABILITADO. CAMPO
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5.9.6.2 MENU DE DEBILITAMIENTO DEL CAMPO / Ganancia proporcional de debilitamiento del
campo PIN 104

FIELD WEAKENING MENU MENU DE DEBILITAMIENTO DEL CAMPO

104)FLD WK PROP GAIN 104)GANANCIA PROPORCIONAL DEBILITAMIENTO
CAMPO

Esto especifica la ganancia PARAMETRO RANGO PREDETERMINADO PIN

proporcional del circuito de | GANANCIA 0 a 1000

debilitamiento del campo. PROPORCIONAL
DEBILITAMIENTO
CAMPO

Generalmente un aumento del valor proporcional acelerara la respuesta de la tension del inducido cuando
opera alrededor del punto de tension de rebose, y una disminucion hard mas lenta la respuesta. El aumento
a un valor demasiado alejado producird inestabilidad de la tensién del inducido y posible sobretensién del
conmutador.

5.9.6.3 MENU DE DEBILITAMIENTO DEL CAMPO / Constante de tiempo integral de debilitamiento
del campo PIN 105

FIELD WEAKENING MENU MENU DE DEBILITAMIENTO DEL CAMPO

105)FLD WK INT TC mS 105)ms CONSTANTE DE TIEMPO INT
DEBILITAMIENTO DEL CAMPO

Esto especifica la constante | PARAMETRO RANGO PREDETERMINADO PIN

de tiempo integral del ms CONSTANTE 0 a 20000 ms

circuito de debilitamiento. TIEMPO INT
DEBILITAMIENTO
CAMPO

Generalmente un incremento de la constante de tiempo har4d més lenta la respuesta de la tension del
inducido cuando opera alrededor del punto de tensién de rebose, y una disminuciéon mejorara la respuesta.
Una disminucion excesiva del valor puede causar inestabilidad de la tensién del inducido y posible
sobretension del conmutador.

5.9.6.4 MENU DE DEBILITAMIENTO DEL CAMPO / Constante de tiempo derivado de debilitamiento
del campo PIN 106

FIELD WEAKENING MENU MENU DE DEBILITAMIENTO DEL CAMPO
106)FLD WK DRV TC mS 106)ms CONSTANTE DE TIEMPO DERIVADO
DEBILITAMIENTO DEL CAMPO

Especifica la constante de PARAMETRO RANGO PREDETERMINADO PIN
tiempo derivada del circuito | ms CONSTANTE 10 a 5000 ms
de debilitamiento TIEMPO DERIVADA

DEBILITAMIENTO

CAMPO

En general, mantener este parametro entre el 5y el 10% del ajuste de 105)ms CONSTANTE DE TIEMPO INT
DEBILITAMIENTO CAMPO.
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Esto da una buena atenuacién a la respuesta del circuito de debilitamiento a altas frecuencias. Un ajuste
superior puede causar inestabilidad de la tension del inducido y posible sobretension del conmutador.

5.9.6.5 MENU DE DEBILITAMIENTO DEL CAMPO / Constante de tiempo derivado de debilitamiento
del campo PIN 107

FIELD WEAKENING MENU MENU DE DEBILITAMIENTO DEL CAMPO
107)FLD WK FB DRV mS 107)ms DERIVADA REALIMENTACION
DEBILITAMIENTO CAMPO

Especifica la constante de PARAMETRO RANGO PREDETERMINADO PIN
tiempo derivado de ms DERIVADA 10 a 5000 ms
realimentacion en REALIMENTACION
milisegundos. DEBILITAMIENTO

CAMPO

Esto afecta a sobreimpulsos de tension del inducido cuando acelera rdpidamente a través de la velocidad
base. Un aumento de la relacion del parametro 107)ms DERIVADA DE REALIMENTACION DE DEBILITAMIENTO
DEL CAMPO respecto al parametro 108)ms INT REALIMENTACION DEBILITAMIENTO DEL CAMPO (D/I) tiende a
reducir sobreimpulsos. Una relacion de unidad no tiene efecto y una relacion de 3 o més tiende a la
inestabilidad.

Los valores absolutos de los 2 parametros solo tienen un efecto de orden secundario sobre la respuesta.

5.9.6.6 MENU DE DEBILITAMIENTO DEL CAMPO / Constante de tiempo integral de realimentacion
de debilitamiento del campo PIN 108

FIELD WEAKENING MENU MENU DE DEBILITAMIENTO DEL CAMPO
108)FLD WK FBK INT mS 108)ms INT REALIMENTACION DEBILITAMIENTO
DEL CAMPO

Especifica la constante de PARAMETRO RANGO PREDETERMINADO PIN
tiempo integral de ms INT 10 a 5000 ms
realimentacion en REALIMENTACION
milisegundos. DEBILITAMIENTO DEL

CAMPO

Esto afecta al exceso de tension del inducido cuando se acelera a través de la velocidad base. Un aumento
de la relacion del parametro 107)ms DERIVADA DE REALIMENTACION DE DEBILITAMIENTO DEL CAMPO respecto
al parametro 108)ms INT REALIMENTACION DEBILITAMIENTO DEL CAMPO (D/I) tiende a reducir los
sobreimpulsos. Una relacion de unidad no tiene efecto y una relacién de 3 o més tiende a la inestabilidad.
Los valores absolutos de los 2 parametros solo tienen un efecto de orden secundario sobre la respuesta.

5.9.6.7 MENU DE DEBILITAMIENTO DEL CAMPO / % de tensién de rebose de inducido PIN 109

FIELD WEAKENING MENU MENU DE DEBILITAMIENTO DEL CAMPO
109)SPILLOVER AVF % 109)% AVF REBOSE

Especifica el % de tensién PARAMETRO RANGO PREDETERMINADO PIN
del inducido en el que % AVF REBOSE 0 a 100% de AV

comienza el debilitamiento nominal

del campo.

Nota. La tension del inducido se ajusta en el ment CALIBRACION.
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5.9.6.8 MENU DE DEBILITAMIENTO DEL CAMPO / % Corriente minima de campo PIN 110

FIELD WEAKENING MENU MENU DE DEBILITAMIENTO DEL CAMPO
110)MIN FLD CURRENT 110)CORRIENTE DE CAMPO MINIMA
Especifica la corriente de PARAMETRO RANGO PREDETERMINADO PIN
campo minima como % de CORRIENTE DE CAMPO | 0 a 100% de la IF

los amperios nominales de MINIMA nominal

campo.

Nota. Al ajustar el % minimo dejar un margen extra del 5% por debajo del minimo deseado para albergar
transitorios de respuesta. No especificar el minimo por debajo del 5% ya que en caso contrario puede
tratarse de una alarma de fallo de campo.

ADVERTENCIA. La proteccién de pérdida de realimentacién permitida en el modo de debilitamiento del
campo se limita solo a la pérdida de realimentacion total. Esto se debe a que la relacién velocidad / AVF no
se mantiene en el modo de debilitamiento del campo. Si se produce una pérdida parcial de la
realimentacion el motor puede operar a una velocidad excesiva. Cuando el campo ha sido debilitado
completamente y estd en su nivel minimo, el disparo por sobretensién del inducido entrara en
funcionamiento. Esto solo puede producirse a una velocidad peligrosa. Por tanto, se recomienda utilizar un
dispositivo mecanico o un sistema de seguridad para proteger de esta posibilidad. El ajuste correcto de
110)CORRIENTE DE CAMPO MINIMA asegurard de que se produce el DISPAARO por sobretension justo por
encima de la velocidad de operacién maxima.

5.9.7 CONTROL DEL CAMPO / Habilitar campo de reserva PIN 111

FIELD WEAKENING MENU MENU DE DEBILITAMIENTO DEL CAMPO
111)STANDBY FLD ENBL 111)HABILITAR CAMPO DE RESERVA

Habilita el modo de PARAMETRO RANGO PREDETERMINADO PIN
extincion del campo de HABILITAR CAMPO DE | HABILITADO O DESHABILITADO

reserva RESERVA DESHABILITADO

Usado para calentar el motor durante periodos de apagado para prevenir la condensacion en climas frios.
Cuando esté deshabilitado el campo se extingue hasta cero. Véase 5.9.8 CONTROL DEL CAMPO / Corriente de
campo de reserva PIN 112.

Una condicién de marcha es habilitada por (ARRANCAR o IMPULSOS) y MARCHA. Este parametro prevalece
para condiciones sin marcha.

5.9.8 CONTROL DEL CAMPO / Corriente de campo de reserva PIN 112

FIELD WEAKENING MENU MENU DE DEBILITAMIENTO DEL CAMPO
112)STANDBY FLD CUR 112)CORRIENTE DE CAMPO DE RESERVA
Especifica el valor de PARAMETRO RANGO PREDETERMINADO PIN
reserva de la corriente de CORRIENTE DE CAMPO | 0,00% a 100,00%

campo. DE RESERVA

Usado para mantener el motor caliente durante periodos de apagado para prevenir la condensacion en
climas frios.
100,00% representa 4)AMPERIOS NOMINALES DE CAMPO segun se especifica en el men CALIBRACION.
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5.9.9 CONTROL DEL CAMPO / Retardo de extincion PIN 113

FIELD WEAKENING MENU MENU DE DEBILITAMIENTO DEL CAMPO
13)FLD QUENCH DELAY 13)RETARDO DE EXTINCION DEL CAMPO
Especifica el tiempo de PARAMETRO RANGO PREDETERMINADO PIN
retardo de extincion de RETARDO DE 0,0 a 600,0 10,0 segundos

campo después de la EXTINCION DE CAMPO | segundos

desactivacion del contactor

principal.

Usado para asegurar que el motor puede generar en una resistencia de de frenado dinamico después de que
el contactor principal se desactiva.

Una condicion de marcha es habilitada por (ARRANQUE o IMPULSOS) y MARCHA. Este retardo se activa al
comienzo de una condicion sin marcha.

5.9.10 CONTROL DEL CAMPO / Entrada de referencia de campo PIN 114

FIELD WEAKENING MENU MENU DE DEBILITAMIENTO DEL CAMPO
114)FIELD REFERENCE 114)REFERENCIA DE CAMPO

Especifica el valor de una PARAMETRO RANGO PREDETERMINADO PIN
entrada de referencia de REFERENCIA DE 0,00% a 100,00% 10,0 segundos

campo externa CAMPO

Este parametro es una escala de 5.1.4 CALIBRACION / Amperios nominales de campo PIN 4 ARRANQUE
RAPIDO.

Puede ser usado para sistemas que requieren una entrada de referencia de campo externa. El fijador de
campo minimo operara si la referencia va por debajo del campo minimo.

5.10 CAMBIO DE PARAMETROS / ENCLAVAMIENTOS DEL CERO
Ndmero PIN rango 115-121.

Este menu se usa para activar 2 funciones de enclavamiento que estan asociadas a velocidad cero.

CHANGE PARAMETERS CAMBIAR PARAMETROS

ZERO INTERLOCKS ENCLAVAMIENTOS DE CERO

SPINDLE ORIENTATE 4 ORIENTAR EJE 4

115)STANDSTILL ENBL 115)HABILITAR REPOSO

116)ZERO REF START 116)ARRANQUE REFERENCIA CERO
117)ZERO INTLK SPD % 117)% VELOCIDAD ENCLAVAMIENTO CERO
118)ZERO INTLK CUR % 118)% CORRIENTE ENCLAVAMIENTO CERO
119)AT ZERO REF FLAG 119)EN BANDERA REFERENCIA CERO
120)AT ZERO SPD FLAG 120)EN BANDERA VELOCIDAD CERO
121)AT STANDSTILL 121)EN REPOSO

La conducta de reposo normal es como sigue:
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Después de cumplir las condiciones de ‘velocidad cero y demanda de corriente’, Y ‘realimentacion de
velocidad cero’ los pulsos de disparo son eliminados y todos los otros circuitos permanecen activos para
habilitar una respuesta rapida para una nueva peticién de velocidad.

117)% VELOCIDAD ENCLAVAMIENTO CERO especifica el umbral tanto para referencia de velocidad cero como
para las decisiones de realimentacion.

118)% CORRIENTE ENCLAVAMIENTO CERO especifica el umbral para la decisién de demanda de corriente
cero.

Si 118)% CORRIENTE DE ENCLAVAMIENTO CERO se ajusta en 0,00% entonces los pulsos de disparo no se
eliminan.

Debido a la rapida respuesta del modo anterior, puede ser necesario ejecutar 115)HABILITAR REPOSO.
Sin esta funcién de extincién habilitada el motor puede estar moviéndose continuamente conforme el
sistema responde a pequefias variaciones, lo que puede ser indeseable.

i) 115)HABILITAR REPOSO proporciona un nivel extra de inhibicién no solo eliminando los pulsos de disparo
sino también extinguiendo los circuitos.

Opera después de satisfacer las condiciones de referencia de velocidad cero, y realimentacion de velocidad
cero. 117)% VELOCIDAD ENCLAVAMIENTO CERO especifica el umbral tanto para la referencia de velocidad
cero como las decisiones de realimentacion.

ii) 116)ARRANQUE DE REFERENCIA CERO. Esto impide que la corriente de control sea habilitada después de
un comando de arranque, si la referencia de velocidad total para el accionamiento, o la entrada a RAMPAS
DEL MODO MARCHA, no esté en cero. Se usa si puede no ser deseable arrancar el motor inadvertidamente. El
mensaje BLOQUEO DE CONTACTOR aparecera después de unos 2 segundos si esta funcion no se cumple. El
contactor se desexcita.

Por ejemplo: Si una extrusora esta llena de plastico frio, entonces el arranque puede dafar el tornillo. Al
implementar esta funcién, el operador tiene que especificar deliberadamente las referencias a cero antes
de que pueda comenzar la marcha.

Para que estas funciones operen es necesario definir los niveles de umbral cero 117)% VELOCIDAD
ENCLAVAMIENTO CERO y 118)% CORRIENTE ENCLAVAMIENTO CERO. Todos los niveles de umbral son
simétricos para rotacién inversa y tienen histéresis de +/-0,5% alrededor del nivel elegido.

Para los sistemas que emplean un codificador de eje hay un submenu para implementar la orientacion de eje
y/0 bloqueo de posicion de eje de velocidad cero. Ademas de los parametros ajustables hay cuatro banderas
de monitorizacion de diagnostico.
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5.10.1 ENCLAVAMIENTOS DEL CERO / Diagrama de bloques

A
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Total speed Ref + ref prior to the Run Mode Ramp

Referencia velocidad total + referencia antes de Rampa de
modo marcha

Rect

Rectificar

Zero speed flag

Bandera velocidad cero

Zero ref Start enable

Habilitar arranque referencia cero

Zero ref start control logic

Logica de control arranque referencia cero

To current control logic

A logica de corriente de control

Speed Feedback

Realimentacion de velocidad

ZERO Interlock

Enclavamiento de CERO

ZI current level

Nivel de corriente ZI

Total Speed Reference

Referencia de velocidad total

Standstill and position lock control logic

Logica de control de bloqueo de posicién y reposo

S’still flag To firing ccts

Bandera de reposo para circuitos de disparo

Zero interlocks Speed level

Enclavamientos del nivel de velocidad cero

Zero ref flag

Bandera de referencia de cero

Standstill enable

Habilitar reposo

Zero speed lock

Bloqueo de velocidad cero

5.10.2 ENCLAVAMIENTOS DEL CERO / Habilitar reposo PIN 115

ZERO INTERLOCKS
115)STANDSTILL ENABLE

ENCLAVAMIENTOS DEL CERO
HABILITAR REPOSO

Permite que la funcién de PARAMETRO

RANGO

PREDETERMINADO PIN

reposo sea habilitada. HABILITAR REPOSO

HABILITADO O
DESHABILITADO

DESHABILITADO

Si esta habilitada, la funcion de reposo inhibira el disparo de la pila cuando hay referencia cero Y velocidad

cero.

Este parametro debe ser DESHABILITADO para la ope
ORIENTAR EJE.

racion de 5.10.9 ENCLAVAMIENTOS DEL CERO /
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5.10.3 ENCLAVAMIENTOS DEL CERO / Habilitar arranque referencia cero PIN 116

ZERO INTERLOCKS ENCLAVAMIENTOS DEL CERO

116)ZERO REF START 116)ARRANQUE REFERENCIA CERO

Permite que la funcion de PARAMETRO RANGO PREDETERMINADO PIN
arranque de referencia cero | ARRANQUE HABILITADO O DESHABILITADO

sea habilitada. REFERENCIA CERO DESHABILITADO

5.10.4 ENCLAVAMIENTOS DEL CERO / Enclavamientos del nivel de velocidad cero PIN 117

ZERO INTERLOCKS ENCLAVAMIENTOS DEL CERO

117)ZERO INTLK SPD % 117)% VELOCIDAD ENCLAVAMIENTO CERO
Especifica el nivel de PARAMETRO RANGO PREDETERMINADO PIN
velocidad para los bloques % VELOCIDAD 0,00 a 100,00%

de reposo y arranque de ENCLAVAMIENTO

referencia cero. CERO

Las sefiales detectadas son las de realimentacién de velocidad y referencia de velocidad total. La entrada
depende de la funcion (referencia de velocidad total para reposo, y entradas de velocidad total antes de la
rampa normal para arranque de referencia cero).

Este nivel de velocidad también especifica el umbral para 120)BANDERA EN VELOCIDAD CERO.

5.10.5 ENCLAVAMIENTOS DEL CERO / Enclavamientos del nivel de corriente cero PIN 118

ZERO INTERLOCKS ENCLAVAMIENTOS DEL CERO
118)ZERO INTLK CUR % 118)% CORRIENTE ENCLAVAMIENTO CERO
Especifica el % de corriente | PARAMETRO RANGO PREDETERMINADO PIN
para los bloques de reposoy | % CORRIENTE 0,00 a 100,00%
arranque de referencia cero. | ENCLAVAMIENTO

CERO

5.10.6 ENCLAVAMIENTOS DEL CERO / Bandera en referencia cero PIN 119

ZERO INTERLOCKS ENCLAVAMIENTOS DEL CERO

119)AT ZERO REF FLAG 119)BANDERA EN REFERENCIA CERO

Permite la monitorizacion PARAMETRO RANGO PIN
del estado cero de la BANDERA EN ALTO (en cero) o

referencia de velocidad REFERENCIA CERO BAJO

total

Facilidad de apilado de ramal para ventana siguiente.
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5.10.7 ENCLAVAMIENTQOS DEL CERO / Bandera en velocidad cero PIN 120

ZERO INTERLOCKS ENCLAVAMIENTOS DEL CERO
120)AT ZERO SPD FLAG 120)BANDERA EN VELOCIDAD CERO
Permite la monitorizacién PARAMETRO RANGO PIN
del estado de velocidad cero | BANDERA EN ALTO (en cero) o
VELOCIDAD CERO BAJO

Facilidad de apilado de la ramificacion para ventanas adyacentes.

5.10.8 ENCLAVAMIENTOS DEL CERO / Bandera den reposo PIN 121

ZERO INTERLOCKS ENCLAVAMIENTOS DEL CERO

121)AT STANDSTILL 121)EN REPOSO

Permite la monitorizacion PARAMETRO RANGO PIN
del estado de la funcion EN REPOSO ALTO (en reposo) o

reposo. BAJO

Esta bandera opera con independencia del estado de 115)HABILITAR REPOSO.

5.10.8.1 Funcionamiento a baja velocidad

Cuando se opera a muy bajas velocidades, la ADAPTACION Pl VELOCIDAD puede necesitar ajuste para un
funcionamiento 6ptimo.

Los ajustes predeterminados de ADAPTACION Pl VELOCIDAD estan disefiados para dar una ganancia baja con
error bajo. Esto proporciona un funcionamiento de estado estable suave. Sin embargo, las aplicaciones que
requieren un control preciso a velocidades muy bajas pueden funcionar mejor con la adaptacion
deshabilitada.

Si se requiere que la adaptacion esté activada en marcha normal y desactivada a bajas velocidades,
entonces use un bloque MULTIFUNCION para conectar una inversion de 120)BANDERA EN VELOCIDAD CERO
para 79)HABILITAR ADAPTACION VELOCIDAD.

Véase 5.7.7.6 ADAPTACION PI VELOCIDAD / Habilitar adaptacion de circuito de velocidad PIN 79

Véase 5.7.7.7 ADAPTACION PI VELOCIDAD / Uso de entradas de velocidad pequefia y 5.5.1.4 Parada precisa

5.10.9 ENCLAVAMIENTOS DEL CERO / ORIENTAR EJE

PINS usados 122 y 240 a 244
Nota. Solo es posible usar esta funcién con los modelos ER-PLX, y los modelos ER-PL con facilidad de parada
regenerativa. Véase 2.3.1.

ZERO INTERLOCKS ENCLAVAMIENTOS DEL CERO
SPINDLE ORIENTATE ORIENTAR EJE

244)IN POSITION FLAG 244)BANDERA EN POSICION
122)ZERO SPEED LOCK 122)BLOQUEO DE VELOCIDAD CERO
240)MARKER ENABLE 240)HABILITAR MARCADOR
241)MARKER OFFSET 241)DESVIACION MARCADOR
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242)POSITION REF 242)REFERENCIA POSICION

243)MARKER FREQ MON 243)MONITOR FRECUENCIA MARCADOR

Este submenu se usa para proporcionar orientacion del eje. Requiere que el sistema mecanico esté provisto
de codificador incremental con salida bidireccional para proporcionar la realimentacion de posicion.

Si el codificador ha sido seleccionado para una opcion de realimentacion de velocidad en el menu
CALIBRACION entonces esa funcion no es perturbada por la operacion de este bloque.

La orientacion del eje funcionara con independencia del tipo de realimentacion de velocidad.

El blogue utiliza un marcador de codificador para proporcionar al controlador el angulo de posicién absoluta
del codificador. El marcador recibe la entrada a través del terminal T15.

Los modelos ER-PL con facilidad de parada regenerativa solo pueden orientarse durante el retardo de
desactivacion del contactor.

Para mantener el bloqueo de posicion durante el retardo de desactivacion de contactor asegurar que 5.5.4
RAMPA DEL MODO DE PARADA / Modo de retardo en vivo PIN 58 esta ajustada en HABILITADA. Véase también
5.5.6 RAMPA DEL MODO DE PARADA / Retardo desactivacion PIN 60.

Los pulsos de codificador se reciben en los terminales T16 y T17 (Nota. Se recomiendan los codificadores
tipo cuadratura porque normalmente proporcionan un conteo mas preciso durante las inversiones que los
pulsos y tipos de direccion).

Los terminales T15, T16, T17 también se usan como entradas logicas estandar. (DIP/2/3/4). Esta funcién
continda operando.

Sin embargo, los niveles l6gicos que estan cambiando a una frecuencia mayor de 20 Hz no seran reconocidos
necesariamente como funcién de entrada légica estandar. La funcion de entrada l6gica estandar puede ser
atil para comprobar los niveles de salida légica de un codificador girado lentamente durante la puesta en
marcha.

[ I DIPX = DIPX
BIPX nput terminal PIN 306 GOTO Input terminal = Terminal de entrada
I3 18T i L GOTO=IRA
&‘ TIsenT ST o> High OP val = Valor SALIDA alto

= Low OP val = Valor SALIDA bajo

El escalado y tipo de entrada de codificador son programados usando el ment CALIBRACION / ESCALADO DEL
CODIFICADOR para seleccionar el tipo de codificador, signo, lineas de codificador y rpm.

El bloque ORIENTAR EJE cuenta los pulsos del codificador en un contador bidireccional. Cuenta hacia delante
0 atras dependiendo del sentido de rotacién. Este conteo representa la cantidad de rotacién angular del
codificador y por tanto del eje de motor. El conteo de posicion se compara con la referencia de posicién de
orientacién de eje requerida para desarrollar una sefial de error que se emplea en un circuito de
realimentacidn negativa en el accionamiento. Por tanto, el motor girara en tal direccién como para reducir
el error a cero, y por tanto llevar el marcador de codificador a la referencia de posicién del eje.

El marcador define exclusivamente la posicion absoluta del codificador de rotacién de la maquina. Si
241)DESVIACION DEL MARCADOR y 242)REFERENCIA DE POSICION estan ambos en cero, entonces el eje del
codificador sera posicionado en el marcador. Sin embargo, es mas que probable que el marcador esté en una
posicién arbitraria. Para superar este problema, se suministra 241)DESVIACION DEL MARCADOR para ejecutar
la posicién del eje para una posicién conocida, cada vez que se acciona orientar eje. Por ejemplo: para el
punto muerto superior.

A continuacion se refiere siempre 242)REFERENCIA DE POSICION a esta posicién conocida.
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Para resumir.

La funcién orientacion se activa cayendo por debajo del umbral de velocidad cero. 241)DESVIACION DEL
MARCADOR se acciona solo una vez al comienzo de la orientacién, y 242)REFERENCIA DE POSICION es a
continuacién seguida con respecto a la posicién 241)DESVIACION DEL MARCADOR. La funcién de orientacion
es desactivada incrementando la demanda de velocidad por encima del umbral de velocidad cero.

La 242)REFERENCIA DE POSICION puede ser cambiada tantas veces como se requiera y la posicion del eje
seguird relativo a la posicion de 241)DESVIACION DEL MARCADOR. Cada vez que 242)REFERENCIA DE POSICION
cambia a un nuevo valor, la 244)BANDERA EN POSICION puede ser usada cuando se ha logrado la nueva
posicion.

La ganancia y por tanto, respuesta del circuito de control de posicién es ajustada por 122)BLOQUEO DE
VELOCIDAD DE REFERENCIA. Un valor de cero apagara el circuito de posicion. El bloque también proporciona
243)MONITOR DE FRECUENCIA DE MARCADOR dando el marcador de frecuencia.

Para los sistemas que requieren bloqueo de posicidon a velocidad cero pero la posicién absoluta no es

importante, solo puede usarse 122)BLOQUEO DE VELOCIDAD DE REFERENCIA. En este caso no se requiere
marcador, y la entrada 240)HABILITAR MARCADOR ha sido deshabilitada.

5.10.9.1 ORIENTAR EJE / Diagrama de bloques

N
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Conteo de realimentacion de posicion de eje

Terminal 17 FB PULSE A
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PIN 244 IN Position FLAG
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Position Ref
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BLOQUEO DE VELOCIDAD DE REFERENCIA
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5.10.9.1.1 Operacion de orientar eje

Para todas las velocidades por encima de 117)% VELOCIDAD ENCLAVAMIENTO DE CERO, la accién de control
de orientar eje esta deshabilitada. Sin embargo, el monitor de frecuencia de marcador funcionara dentro de
sus limites definidos siempre que 240)HABILITAR MARDADOR esté habilitado.

Nota. El marcador usado para orientacion es el Ultimo en entrar antes de la caida de velocidad por debajo
del umbral 117)% VELOCIDAD ENCLAVAMIENTO DEL CERO. (este estd normalmente dentro 1 revolucién del
eje antes del umbral).

Cuando la velocidad cae por debajo del 117)% VELOCIDAD ENCLAVAMIENTO CERO, entonces operara la
funcion orientar eje siempre que 122)BLOQUEO DE VELOCIDAD DE REFERENCIA esté ajustado en un valor que
no sea cero y esté habilitado 240)HABILITAR MARCADOR. Una vez el bloque ha comenzado a funcionar,
continuara haciéndolo siempre que la demanda de velocidad esté por debajo de 117)% VELOCIDAD
ENCLAVAMIENTO CERO. La velocidad real puede exceder de 117)% VELOCIDAD ENCLAVAMIENTO CERO sin
apagar el bloque.

La secuencia de operacidn es como sigue:

1) La demanda de velocidad y realimentacion caera y permanecerd por debajo de 117)% VELOCIDAD
ENCLAVAMIENTO CERO para 400ms. (Incluye secuencias de parada usando los terminales T33 o T32). (Los
modelos *ER-PL solo pueden orientar cuando estan parados).

2) El bloque de orientacién de eje se activa.

3) La posicion del eje en el daltimo marcador a introducir antes de la caida de velocidad por debajo de
117)% VELOCIDAD ENCLAVAMIENTO CERO es calculada por ER-PL / ER-PLX.

4) El eje busca la posicion 241)DESVIACION DEL MARCADOR.

5) Conforme el eje aproxima la posicion de desviacion del marcador el bloque comprueba el objetivo
242)REFERENCIA DE POSICION.

6) Si la referencia de posicion no es cero, el eje busca inmediatamente la referencia de posicién con
respecto a la desviacion del marcador sin esperar a parar en la posicién de desviacion del marcador.

7) Cuando el eje alcanza el objetivo 242)REFERENCIA DE POSICION, 244)BANDERA EN POSICION pasa a valor
alto.

8) Si se introduce una nueva 242)REFERENCIA DE POSICION, el eje busca inmediatamente el nuevo objetivo
de 242)REFERENCIA DE POSICION.

9) Cuando el eje alcanza el nuevo objetivo de 242)REFERENCIA DE POSICION, entonces 244)BANDERA EN
POSICION pasa de nuevo a alta.

10) La secuencia de 8 y 9 puede repetirse tantas veces como se desee siempre que la demanda de velocidad
permanezca por debajo de 117)% VELOCIDAD ENCLAVAMIENTO CERO.

11) La demanda de velocidad se eleva por encima de 117)% VELOCIDAD ENCLAVAMIENTO CERO y el bloque se
apaga.

Nota. Tanto 241)DESVIACION DEL MARCADOR como/o 242)REFERENCIA DE POSICION puede ser positiva o
negativa, permitiendo la eleccion de blusqueda a derechas/izquierdas. Esta se usa si cambia el sentido de
velocidad, y la inversion del eje no es deseable.

Para proporcionar una parada méas suave puede ser Gtil usar referencias de posicién que incluyan términos
extra completos.

El bloque espera durante unos 400ms antes de permitir que una velocidad no perturbada pase a través del
cero.

Hay 2 PINs ocultos que permiten el acceso al contador de posicion (por ejemplo: con enlace serie). PIN 710
da una marcha total. (4 conteos por linea en el modo de cuadratura o 2 conteos por linea en el modo de tren
de pulsos simple).
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PIN 711 es una entrada de numero decimal en el rango de 1 a 30.000 que es normalmente enviada por un
ordenador servidor. Esta se usa para dividir el conteo de posicion total de forma que el servidor receptor no
tenga que votar a una velocidad elevada.

5.10.9.2 ORIENTAR EJE / Bloqueo de velocidad de referencia PIN 122

SPINDLE ORIENTATE ORIENTAR EJE

122)ZERP SPEED LOCK 122)BLOQUEO DE VELOCIDAD DE REFERENCIA
Especifica la ganancia de PARAMETRO RANGO PIN
control de posicién para BLOQUEO DE 0,00 a 100,00

bloqueo del eje de velocidad | VELOCIDAD DE

cero. REFERENCIA

Nota, Si este valor no es cero, Y tanto la demanda de velocidad como la realimentacion son menores de
117)% VELOCIDAD ENCLAVAMIENTO DEL CERO se activa un circuito de control de posicién del codificador. El
motor debe tener un codificador de eje de salida bidireccional.

(Cuadratura O pulso y direccién). Cuando se bloquea, la velocidad puede exceder 117)% VELOCIDAD
ENCLAVAMIENTO CERO sin perder el bloqueo. El blogueo solo se libera por demanda de velocidad > 117)%
VELOCIDAD ENCLAVAMIENTO CERO.

Valor sugerido 10,00. EI aumento mejora la respuesta de posicidon, una ganancia excesiva puede causar
inestabilidad de posicién.
Véase 5.1.9 CALIBRACION / Tipo de realimentacion de velocidad PIN 9 ARRANQUE RAPIDO.

Advertencia. ER-ER-PL PILOT puede afiadir hasta 10ms a los tiempos de ciclo de ER-PL / ER-PLX, lo que

puede afectar a la respuesta de las aplicaciones que requieren muestreo rapido. Por ejemplo: ORIENTAR
EJE. Para superar este efecto, reducir los baudios de velocidad de ER-ER-PL PILOT.

5.10.9.3 ORIENTAR EJE / Habilitar marcador PIN 240

SPINDLE ORIENTATE ORIENTAR EJE

240)MARKER ENABLE 240)HABILITAR MARCADOR

Habilita el marcador para PARAMETRO RANGO PREDETERMINADO PIN
determinar la orientacién HABILITAR MARCADOR | HABILITADO o DESHABILITADO

del eje. DESHABILITADO

DESHABILITADO apaga la funcion orientar eje y la funcion de monitor de frecuencia de marcador.
Nota, la funcion 122)BLOQUEO DE VELOCIDAD DE REFERENCIA continuard funcionando, sin embargo la
posicion de parada es arbitraria.

5.10.9.3.1 Especificacion de marcador
Los niveles de umbral I6gico para T15 son 0 < 2V, 1 > 4V. La tensién maxima de entrada es 50V.
La especificacion de ancho minimo para el marcador es 10 uS.
El punto de referencia preciso es el borde en aumento del marcador. Pueden usarse diversos tipos de sefial
de marcador con el sistema, pero algunos tipos son menos proclives al ruido que otros.
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El tipo 1 es la sefial de marcador preferida. Esto se debe a que la mayoria del tiempo la sefial estd muy
alejada del umbral l6gico y el ruido es muy poco probable que cause una lectura falsa del marcador.

Sin embargo, los tipos 2 y 3 invierten un tiempo significativo cerca del nivel del umbral légico, y por tanto
son mas proclives a producir lecturas de marcador falsas.

5.10.9.4 ORIENTAR EJE / Desviacion del marcador PIN 241

SPINDLE ORIENTATE ORIENTAR EJE

241)MARKER OFFSET DESVIACION DEL MARCADOR

Usado para desplazar un PARAMETRO RANGO PREDETERMINADO PIN
marcador arbitrario a una DESVIACION DEL +/- 15.000 conteos

posicién definida. MARCADOR

Nota. Esta desviacion solo se afiade una vez esta al comienzo de la orientacion. Puede ser cambiado antes
de la siguiente secuencia de orientacion sin afectar a la posicion existente. El signo de la desviacion
determina el sentido de