Convertidores de potencia por tiristores DCS
para sistemas de accionamiento de C.C.

20 a 1.000 A

9 a 522 kW

Manual

DCS 400

AL EID ED
Fipmw
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1 DCS 400 - el accionamiento compacto de C.C

La unidad DCS 400 constituye la nueva gen-
eracion de accionamientos para aplicaciones de
corriente continua en la gama de potencia de 9
a 522 KW, que puede ser empleada para todas las
tensiones de red de 230 a 500 V.

Uno de los requerimientos mds importantes
impuestos para el desarrollo fue manejo muy
simple. El resultado es un accionamiento que, en
particular, cumple con las exigencias de las casas
constructoras de maquinaria. Es:

w {Tan simple como un accionamiento analogi-
co, pero con todas las ventajas de uno digital!

w Facil de integrar en la instalacidn, gracias a
una construccidn extremadamente compacta
y con el nimero adecuado de caracteristicas

w Planificacion, instalacion y puesta en marcha
simples

La DCS 400 supone un disefio innovador que
emplea la ltima tecnologia en semiconductores
junto con un software avanzado que ayuda a
reducir el mantenimiento, incrementa la fiabil-
idad del producto y permite una puesta a punto
muy rapida.

Las dimensiones compactas de la unidad
DCS 400 significan un ahorro de espacio para los
disenadores de sistemas, con lo que pueden
integrar mas accesorios en el mismo espacio. La
construccion modular ha podido conseguirse,
entre otros, por una unidad de alimentaciéon de
campo plenamente integrada (incluyendo fusi-
bles e inductancia de campo).

Gracias a la utilizacién de la altima tecnologia
IGBT empleada para la unidad de alimentacion
de campo, el transformador de adaptacion de
tension de campo no tiene que ajustar la tension
de alimentacion de linea a la del motor.

El asistente para la puesta en marcha -disponible
en el panel de control y la herramienta PC -
facilita la puesta en marcha del convertidor,
guiando al usuario a través del procedimiento de
puesta en marcha.

La unidad DCS 400 dispone ademis de macros de
aplicacion. Al seleccionar una macro en un meng,
el usuario puede preseleccionar la estructura de
software y la conexion de E/S, ahorrando tiempo
y eliminando errores.

La DCS 400 dispone del simbolo de homologa-
cion CE, lo cual significa que ha sido desarrolla-
da y producida conforme a lo exigido por la
norma internacional de calidad ISO 9001.

DCS 400

IITK 1-1
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Funciones de la unidad

Funciones de accionamiento

* Integrador del valor nominal (de referencia)
de la velocidad (rampa S, 2 rampas de acele-
racion / deceleracion)

* Registro del valor real (actual) de la velocidad
a través de un tacometro, encoder, F.E.M.

* Regulacion de la velocidad

* Procesamiento del valor nominal del par /
intensidad

* Limitacidon de par externa

* Regulacién de intensidad

* Desexcitacion automitica de campo

* Optimizacidon automatica de la corriente de
inducido, intensidad de campo, regulador de
velocidad, regulador de F.E.M. y adaptacion
de flujo

* Monitorizaciéon de la velocidad

* Logica de conexion y desconexion

¢ Servicio remoto / local

* Paro de emergencia

* Reconocimiento automatico del campo gira-
torio

* Registro de sobrecarga del motor

* Funcién interna de potencidmetro del motor
para el valor nominal de la velocidad

* Servicio de marcha a impulsos

* Macros de configuracion

Funciones de monitorizacion

Autocomprobacion

Registro de fallos

Monitorizaciones del motor

* Confirmacion del valor real de la velocidad

* Sobretemperatura (evaluacion del coeficiente
positivo de temperatura C.P.T.)

* Sobrecarga (I*©)

* Exceso de velocidad

* Bloqueo

* Sobrecorriente del inducido

* Sobretension del inducido

* Intensidad minima de campo

* Sobreintensidad de campo

Proteccion del convertidor

e Sobretemperatura

* Funcion de monitorizacion (Watch Dog)

* Monitorizacién de la tension de red

Diagnostico del tiristor

IK1-2

Elementos de excitacion y de manejo

Entradas / salidas analogicas y digitales
Bus de campo
Comunicacién hombre-maquina sobre:

Drive Window Light

(Programa de puesta en marcha y de mante-
nimiento) programa PC con capacidad de
funcionamiento bajo todas las configuracio-
nes de Windows® (3.1x, 95, 98, NT):

e Parametrizacion

¢ Deteccion de fallos

e Indicacidn y analisis del valor actual

e Registro de fallos

DCS 400-PAN

Unidad de control y display desmontable con
visualizacion en texto claro para:

* Puesta en marcha con guia del operador
e Parametrizacion

* Deteccion de fallos

e Indicacién del valor nominal y actual

e Mando local

3ADWO000095R0706_DCS400_Manual_sp_g



del sistema DCS 400

inopsis
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Fig. 2/1: Sinopsis del sistema DCS 400
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2.1

Condiciones ambientales

Conexion a la red, etapa de potencia

Tension, trifasica:

Desviacién de tension:
Frecuencia nominal:

Diferencia de frecuencia estatica:
Dinamica: gama de frecuencias:

230 a 500 V segun IEC 38
+10% permanente

50 Hz 6 60 Hz

50 Hz +2%; 60 Hz +2%
50 Hz +5 Hz;60 Hz +5 Hz

Valores limites ambientales
Temperatura ambiente admisible
con corriente nominal | ..

Temp. ambiental médulo convertidor:

Cambio de temp. ambiente:
Temperatura de almacenamiento:

+5 a +40°C

+40°C a 55°C; ver fig. 2.1/2
<0,5°C / minuto

—40 a + 55°C

df/dt: 17% /s

Conexion a la red, unidad de alimentacién del sistema elec-
trénico

Tension, monofasica: 115 a 230 V segun IEC 38

Diferencia de tension: -15% / +10%

Gama de frecuencias: 45 Hz a 65 Hz

Grado de proteccion

Médulo de convertidor: IP 00

Pintura

Mddulo de convertidor  tapa: RAL 9002 gris claro
caja: RAL 7012 gris oscuro

Reduccién de corriente a (%) para circuito de inducido y alimen-tacion
de campo

100

90

80

70

60

50
1000

Fig. 2.1/1:

2000 3000 4000 5000m

Efecto de la altura de instalacién sobre el nivel del mar en
cuanto a la capacidad de carga del convertidor de potencia

Cumplimiento de normas

Los mddulos y armarios de los convertidores han sido concebidos para el sector in-
dustrial. En los paises miembros de la UE, los componentes cumplen con los reque-

rimientos de la directriz europea, ver la tabla inferior.

Temperatura de transporte:
Humedad relativa del aire:
Grado de ensuciamiento:

Altura de instalacion:
< 1000 m sobre NNC:
> 1000 m sobre NNC:

Vibraciones, médulo convertidor

de potencia:

Ruidos: tamafio

(1 m de distancia)
A1l
A2
A3
A4

—40 a +70°C
5 a 95 %, sin condensacion
grado 2

100 %, sin reduccion de corr.
con reduccion de
corriente, ver fig. 2.1/1

0,59;5Hza55Hz
como médulo
55 dBA
55 dBA

60 dBA
66...70 dBA, en funcion del ventilador

Reduccién de corriente (%) para circuito de inducido y alimentacién de

campo
110

\\

100

90

80

70

30 35 40

45 50 55°C

Fig. 2.1/2: Efecto de la temperatura ambiental sobre la capaci-
dad de carga del médulo de convertidor.

Normas en América del Norte

En América del Norte, los componentes
del sistema cumplen con los requerimien-

tos conforme a la tabla inferior.

Directrices UE

Responsabilidad del fabricante

Safety for Power

N . Standard for module
conversion Equipment

Normas armonizadas

UL 508 C

Médulo de convertidor de potencia <600V

Directriz de maquinaria

los cables, filtro EMC o
transformador correspondiente.

B ) EN 60204-1 Industrial control
89/392/EWG Certificado del fabricante [IEC 204-1] Equipment: industrial | CSA C 22.2. No.1495
93/68/EWG products < 600 V
Directriz de baja EN 60146-1-1 ,
tension gﬁ%g);‘g; [_I1E]C ] Observacion:
73/23/EWG Certificado de conformidad vor también Encuentra Unicamente aplicacion para
93/68/EWG IEC 664 modulos de convertidor.
EN 61800-3 @
[IEC 1800-3]
. . En cuanto a valores limite que se encuentran bajo
Certificado de conformidad consulta encuentran aplicacion los valores limite de
Directriz de EMC observando una instalacion que | gN 50081-2 / EN 50082-2
considere la compatibilidad
89/336/EWG electromagnética, en cuanto a en concordancia con 3ADW 000 032
93/68/EWG "Instalacién considerando la EMC"

El informe técnico para la declaracion de confor-
midad fue comprobado por ABB Certification AB
(organismo competente) en cuanto a su conformi-
dad con la Directiva de Compatibilidad Electro-
magnética.

IIK2-2
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2.2 Modulos del convertidor DCS 400

Tamanos

Tam. A2

m! N
o

Sinopsis del sistema DCS 400

Tam. A1 Tam. A3 Tam. A4
Tamano Intensidad Dimensiones Peso Distancias minimas Conexion Fusibles
de campo Al x An x P aprox. arriba/abajo/lateral ventilador
[mm] [kal [mm]
A1 20..25A 310x270x200 1 150x100x5 - externo
A1 45..140 A 310x270x200 1 150x100x5 115/230 V/1 ph externo
A2 180...260 A 310x270x270 16 250x150x5 115/230 V/1 ph externo
A3 315...550 A 400x270x310 25 250x150x10 115/230 V/1 ph externo
A4 610...1.000 A 580x270x345 38 250x150x10 @ 230 V/1 ph externo

Tabla 2.2/1: Tamanos de DCS 400

Tabla de unidades

@ Ventilador con 115

\aRi

suministrable como opcién

Convertidor de potencia DCS 401 2-cuadrantes Convertidor de potencia DCS 402 4-cuadr.
Tipo de Tens. conex. Ta- | Tipo Tens. conex.
convertidor 400V 500V mafio de convertidor 400V 500V

Lo [A] | 1o [A] [I[A]| P [kW] | P [kW] loo [A] |1, [A] [ [A]| P [kW] |P [kW]
DCS401.0020 20 16 | 4 9 12 A1l DCS402.0025 25 20 | 4 10 13
DCS401.0045 45 36 6 21 26 A1 DCS402.0050 50 41 6 21 26
DCS401.0065 65 52 6 31 39 A1 DCS402.0075 75 61 6 31 39
DCS401.0090 90 74 6 41 52 A1 DCS402.0100 100 82 6 41 52
DCS401.0125 125 102 6 58 73 A1 DCS402.0140 140 114 6 58 73
DCS401.0180 180 147 |16 84 104 A2 DCS402.0200 200 163 |16 83 104
DCS401.0230 230 188 |16 107 133 A2 DCS402.0260 260 212 |16 108 135
DCS401.0315 315 257 |16 146 183 A3 DCS402.0350 350 286 |16 145 182
DCS401.0405 405 330 (16 188 235 A3 DCS402.0450 450 367 |16 187 234
DCS401.0500 500 408 (16 232 290 A3 DCS402.0550 550 448 |16 232 290
DCS401.0610 610 498 (20 284 354 A4 DCS402.0680 680 555 |20 282 354
DCS401.0740 740 604 |20 344 429 A4 DCS402.0820 820 669 |20 340 426
DCS401.0900 900 735 |20 419 522 A4 DCS402.1000 | 1000 816 |20 415 520

Tabla 2.2/2: Tabla de unidad DCS 401

Caracteristicas de tension continua
Las caracteristicas para la tensién continua se calcu-

laron basdndose en los criterios siguientes:

* U, = Tensién nominal de alimentacién,

trifdsica
e Tolerancia de tensién +10%

U,=(U,, —10%)*1,35* coscr

cos o = 0,966 (2-Q)

0,866 (4-Q)

Tabla 2.2/3: Tabla de unidad DCS 402

Tension de conexion Tension continua
alared (tensién max. motor)
Uv Ud

2Q® 4Q

230 270 240

380 460 400

400 470 420

415 490 430

440 520 460

460 540 480

480 570 500

500 600 520
Tabla 2.2/4:

3ADWO000095R0706_DCS400_Manual_sp_g

@ Cuando un convertidor de poten-
cia 2-Q se emplee para una recu-
peracion de corriente, rogamos
considerar los valores de tension
4-Q.

Tension continua recomendada con tension de entrada predeterminada

IITK2-3



2.3 Capacidad de sobrecarga del DCS 400

A fin de adaptar un accionamiento de la manera mis eficiente posible al

pertil de carga de la mdquina accionada, los convertidores

de potencia

pueden ser dimensionados sirviéndose del ciclo de carga. Los ciclos de
carga de las maquinas accionadas son definidos, por ejemplo, en las

especificaciones normalizadas de la CEI 146 6 IEEE.

Las caracteristicas técnicas estin basadas en una temperatura ambiental de
max. 40°C y una altura de instalacion de 1000 metros como maximo.

Clases de carga

Ciclo de | Carga para convertidor  Aplicaciones tipicas Ciclo de carga
funcionam. |

l i g
DCI | loc, Permanente (1) Bombas, ventiladores K [1000/ 4

| >

| A

T t5Tmin

| H %
DCll | loc , Para 15 min. 'y Extrusoras, 150%) 100%

| 1,51, ,para 60 s cintas transportadoras >

A
i T5mi
min
DC il | 1. para15min Extrusoras A ] ’
oo P 94 : ' 150% |100%

| 1,51, para 120 s cintas transportadoras >

| A

| /J 15 min
DC IV | loc v PAra 15 min. y ¥ i

| 2%, paral0s 200% 1100% R

Tabla 2.3/1: Definicion de los ciclos de carga
Ciclo de carga de la maquina de accionamiento

Convertidor recomen-

dado
DC I DC I DC Il DC IV
loc [ [ [ Tipo de convertidor
perman. 100 % 150 % 100 % 150 % 100 % 200 %
15 min 60s 15 min 120s 15 min 10s

(Al [A] [Al (Al

Aplicaciones| 2-Q Convertidor 2-Q
20 18 27 18 27 18 36 DCS 401.0020
45 40 60 37 56 38 76 DCS 401.0045
65 54 81 52 78 55 110 DCS 401.0065
90 78 117 72 108 66 132 DCS 401.0090
125 104 156 100 150 94 188 DCS 401.0125
180 148 222 144 216 124 248 DCS 401.0180
230 200 300 188 282 178 356 DCS 401.0230
315 264 396 250 375 230 460 DCS 401.0315
405 320 480 310 465 308 616 DCS 401.0405
500 404 606 388 582 350 700 DCS 401.0500
610 490 735 482 723 454 908 DCS 401.0610
740 596 894 578 867 538 1076 DCS 401.0740
900 700 1050 670 1005 620 1240 DCS 401.0900

Aplicaciones| 4-Q Convertidor 4-Q
25 23 35 22 33 21 42 DCS 402.0025
50 45 68 43 65 38 76 DCS 402.0050
75 66 99 64 96 57 114 DCS 402.0075
100 78 117 75 113 67 134 DCS 402.0100
140 110 165 105 158 99 198 DCS 402.0140
200 152 228 148 222 126 252 DCS 402.0200
260 214 321 206 309 184 368 DCS 402.0260
350 286 429 276 414 265 530 DCS 402.0350
450 360 540 346 519 315 630 DCS 402.0450
550 436 654 418 627 380 760 DCS 402.0550
680 544 816 538 807 492 984 DCS 402.0680
820 664 996 648 972 598 1196 DCS 402.0820

1000 766 1149 736 1104 675 1350 DCS 402.1000

Tabla 2.3/2: Corrientes de los médulos de convertidor con los ciclos de carga correspondientes.

MK 2-4
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2.4 Unidades de display y panel de control del DCS 400

Para el mando, puesta en marcha y diagnostico,
asi como para el control del accionamiento se
dispone de diversas posibilidades.

El acoplamiento a un sistema de sobrecontrol
(PLO) tiene lugar a través de una interfaz serie con
un enlace de fibra 6ptica a un bus de campo.

DCS400-PAN DCS 400 |

! conoxen | | SDCS-CON-3A
panel

OO00OC

coo0d

]
7 ]

. J
Alimentacién de tension

PC
Conexion
= eléctrica fibra éptica Adaptador de
o (AS232) <1om bus de campo
Fig. 2.4/1: Posibilidades para el mando L) alPLC
Panel DCS 400 PAN Adaptador de bus de campo
Caracteristicas Componentes:
¢ Puesta en marcha con guia del opera- * fibra Optica sintética
dor e adaptador de bus de campo
(Panel Wizard) adaptadores de bus de campo disponibles:
¢ Control del accionamiento e PROFIBUS
e Parametrizacion e AC31
¢ Indicacién del valor nominal y real ¢ MODBUS
(de referencia y actual) e MODBUS+
¢ Informaciones de estado e CAN-BUS

e Confirmaciéon de fallo

e Multilinglie

e desmontable durante el funciona-
miento

Display de 7 segmentos

Caracteristicas

e Fallo de test de memoria RAM/ROM
e Programa no funciona

e Servicio normal
e Fase de carga

e Alarma

e Fallo

3ADWO000095R0706_DCS400_Manual_sp_g

Para una informaciébn mas detallada sobre el
intercambio de datos consultar la respectiva
documentaciéon del adaptador de bus de campo.
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Mando del PC

Componentes:

e Cable estandar RS232, conexion 9-Pin Sub D,
conector macho-hembra, sin cruce

Funcionalidad:

¢ Paquete de software "Drive Window Light"

Condiciones del sistema / recomendacion:

e PC con procesador 386 o superior

¢ Disco duro con 1 MB de memoria disponible

e Monitor VGA

e Windows 3.1, 3.11, 95, 98, NT @

e Unidad de disco 3 1/2"

{ATENCION!

Para evitar estados de funcionamiento no
intencionados, o para desconectarla unidad
en caso de peligro inminente de conformi-
dad con las normas en las instrucciones de
seguridad no basta con desconectar el con-
vertidor con las sefiales 'MARCHA', 'DES-
CONEXION!' del convertidor o 'Paro de emer-
gencia' respectivamente en el 'panel de con-
trol' o 'herramienta PC'.

J]1
L3

W DCS400 - general data

Drive Window Light

El Drive Window Light es un PC Tool (herramienta de
PC), para la puesta en marcha on line, asi como para el
diagnostico, mantenimiento y basqueda de fallos.

Indicacién de configuracion del sistema

ofrece una relacion sindptica del sistema.

‘%‘I Control del accionamiento

encuentra aplicacion para el mando del
accionamiento seleccionado.

I Parametrizacion

encuentra aplicacion para el procesamiento de sefia-
les y parametros del accionamiento.

@I Analisis de tendencias

encuentra aplicacion para la monitorizacién de los va-
lores reales del accionamiento objetivo.

I Registro de fallos

con este ajuste se puede leer el contenido de la me-
moria de errores.

Puesta en marcha Wizard

La puesta en marcha Wizard simplifica la parame-
trizacion y optimizacion de un accionamiento.
Esta conduce al usuario a través de las diversas
secuencias de una puesta en marcha.

1
£l

i |
O]

1K 26

totor-Data
Armature Yoltage [1.02] [400 W
Armnature Current (1.01) |25— A
Field “altage (1.04) [310 W

Stop - Mode (2.02]
® Stop by Famp

C) Stop by Torque

) Stop by Coasting

Field Current [1.03] |-| A
Baze Speed (1.05) |2UUU pm

Figldweakening [X

Max Speed (1.06) |3DDD (T

Emergency Stop - Mode [2.03]
® Stop by Famp

C) Stop by Torque

) Stop by Coasting

Converter-Data

Panel Language (7.00)[ anglisch -

Applicat. Macro (207 [ gkro 1 -

Rampgenerator

Aceel Famp [5.09) |2D— EEE
Decel. Ramp [5.10] |2D sec
Eme.Stop Ramp (5.11) |2D =

Speed Feedback [5.02]

O®0

Encgderlggqg Encader Iner. [5.03]

| Help I | nEsk > I cancel I

Fig. 2.4/2: Ejemplo de indicacién para una puesta en marcha Wizard
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3 Datos técnicos

3.1

Médulo A1
DCS 401.0020
DCS 401.0045
DCS 401.0065
DCS 401.0090
DCS 401.0125

DCS 402.0025
DCS 402.0050
DCS 402.0075
DCS 402.0100
DCS 402.0140

Médulo A2
DCS 401.0180
DCS 401.0230

DCS 402.0200
DCS 402.0260

Médulo A3
DCS 401.0315
DCS 401.0405
DCS 401.0500

DCS 402.0350
DCS 402.0450
DCS 402.0550

Dimensiones en mm

Dimensiones del moédulo

ST S =5 mm con tamafio A1 °S”
. S =10 mm con tamafio A2-A4
y
Direccién del aire T
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tornillos M
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4x45=180
Tamaﬁo HAH ”B” HCH HDH HEH HFH HGH ”H” Peso
Al 370 | 350 | 142 | 200 | 67 98 145 M6 ca. 11kg
A2 370 | 350 | 209 | 267 |121,5(163,5| 212 | M10 | ca. 16kg
A3 459 [437,5(262,5| 310 |147,5| 205 | 252 | M10 | ca. 25kg
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Fig. 2.1/12: Esquema acotado del médulo A1, A2, A3
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150 mm con tamafio A1
250 mm con tamafio A2/3

Espacio minimo hasta el techo

T
T

150 mm con tamafio A1
250 mm con tamafio A2/3

Espacio minimo hasta el suelo

T2
T2

ITK 3-1



Médulo A4
DCS 401.0610
DCS 401.0740
DCS 401.0900

DCS 402.0680
DCS 402.0820
DCS 402.1000

Dimensiones en mm

IT K 3-2

270

225

485 Bone de ventilador
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Barras de conexion: 40 x 5 mm
Peso: ca. 38 kg

\— para tornillo
M12

/ para tonillo M6
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Fig. 3.1/2: Esquema acotado del médulo A4
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3.2 Secciones de cable - Par de apriete

Seccion de cable recomendada segun DIN VDE 0276-1000 y DIN VDE 0100-540 (PE), en haz, hasta una temperatura
ambiente de 40°C y una temperatura de funcionamiento de 90°C del conductor.

Tipo de unidad C1,D1 U1, V1, Wi PE
HO7V | NSGA [ N2xY HO7V | NSGA | N2XY [ HO7v [ NSGA | Naxy
FOU FOU FOU

e | (L0 {COoCo| \, | 0| Lo | 00| {Lo]|{D ]

(A1 | (mm | (mm] | ] [ [A-] | e | m | fome (e | e | e
DCS 401.0020 20 [1x25[1x 15[1x 15| 16 |1x25[1x15[1x15[1x25[1x 15[ 1x 15] M6 6
DCS 401.0045 45 [1x10]1x 6[1x 6] 3 [1xe|1x6[1xa]1xe]1xe6][1x 4] me 6
DCS 401.0065 65 [1x16[1x10[1x10] 52 [1x16]1x10] 1x 6 [1x16] 1x10] 1x6 | w6 6
DCS 401.0090 90 [1x25[1x16[1x16] 74 [1x25]1x16 ] 1x16[1x16] 1x16] 1x 16| w6 6
DCs401.0125 | 125 [1x35[1x25[1x25] 102 [1x35 [ 1x25 [ 1x25[1x16[ 1x 16| 1x 16| W6 6
DCs 401.0180 | 180 [1x 70[1x 50 1x 50 147 [ 1x 50| 1x50 [ 1x35[1x25[ 1x25 [ 1x 16| mi0 [ 25
DCS401.0230 | 230 [1x95[1x70[1x 70| 188 [ 1x70 [ 1x70 [ 1x 50 [1x 35 1x35 [ 1x25[ mi0 [ 25
DCS401.0315 | 315 [2x 50| 1x 95[1x120] 257 [2x 50 [ 1x 95 [ 1x 95 [1x 50| 1x 50 | 1x 50 [ m10 | 25
DCS 401.0405 | 405 [2x 70[2x 50 [1x150] 330 [2x 70 [ 2x 50 [ 1x120[1x 70 1x 50| 1x 70 [ m10 | 25
DCs 401.0500 | 500 [2x120{2x 70[2x 70| 408 [2x 95 [ 2x 70 [ 2x 70 [1x 95 1x 70 [ 1x 70 [ m10 | 25
DCs 401.0610* | 610 [2x150{2x 95[2x 95| 498 [2x150 [ 2x 95 [ 2x 70 [1x150[ 1x 95 [ 1x 70 [ m12 | 50
DCsS 401.0740* | 740 [2x240[2x150[2x 150 604 [2x185[2x120 [ 2x 95 [1x185[ 1x120| 1x 95 | m12 [ 50
DCsS 401.0000 * | 900 [2x240[2x185[2x185] 735 [2x240 [ 2x150 [2x 150 1x240] 1x150 | 1x 150] m12 [ 50
DCS 402.0025 25 [1x25[1x25[1x25] 20 [1x25[1x25[1x15[1x25[1x25[1x15] Me 6
DCS 402.0050 50 [1x 10{1x 6[1x 6] 41 [1x 10]1x 6] 1x 4 [1x 10] 1x 6] 1x 4| we 6
DCS 402.0075 75 [1x 16[1x 10[1x 16] 61 [1x 16]1x 10 1x 10[1x 16] 1x 10] 1x 10| w6 6
DCs 402.0100 | 100 [1x 25[1x 16[1x 25] 82 [1x 25]1x 16 1x 16 [1x 16[ 1x 16] 1x 16] w6 6
DCS 402.0140 | 140 [1x 50{1x 35[1x 35] 114 [1x 35[1x 25 1x 25 [1x 16[1x 16| 1x 16] W6 6
DCs 402.0200 | 200 [1x 70[1x 50[1x 70] 163 [1x 70[1x 50| 1x 50 [1x 35[1x 25[ 1x 25 m10 [ 25
DCsS 402.0260 | 260 [1x120{1x 70[1x 95 212 [1x 95] 1x 70 [ 1x 70 [1x 50{ 1x 35| 1x 35| m10 | 25
DCs 402.0350 | 350 [2x 70[1x120[1x120] 286 [2x 50| 1x120] 1x 95 [1x 50{ 1x 70| 1x 50| ™10 | 25
DCs 402.0450 | 450 [2x 95[2x 70[2x 70| 367 [2x 70[2x 70] 2x 50 [1x 70{ 1x 70[ 1x 50| m10 [ 25
DCs 402.0550 | 550 [2x120{2x 95[2x 95| 465 [2x120[2x 70 2x 70 [1x120] 1x 70 [ 1x 70 [ m10 | 25
DCs 402.0680 * | 680 [2x185[2x120[2x120] 555 [2x150 [ 2x120 [ 2x 95 [1x150[ 1x120| 1x 95 | m12 [ 50
DCs 402.0820 * | 820 [2x240[2x150[2x 150 669 [2x240 [ 2x150 [2x 120 1x240] 1x150 | 1x 120] m12 [ 50
DCS 402.1000 * | 1000 [2x300[2x 185[2x 185] 816 [2x240 [ 2x150 [2x 150] 1 x240] 1x150 | 1x 150] ™12 [ 50

* Se recomienda conexion a barra de distribucion de 5 x 40 mm

Tabla 3.2/1: Secciones de cable, pares de apriete DCS 400

@ Las instrucciones para el calculo de la seccion del
conductor de proteccion las encontraran en la norma
VDE 0100 o en las normas nacionales correspon-
dientes. Al respecto, rogamos observar que los con-
vertidores de potencia pueden tener un efecto de
limitacion de corriente. Ello puede dar lugar a valores
distintos de los recomendados.

Definicion de los cables recomendados anteriormente:
HO7V: } DIN-VDE 0281-1; cables aislados con cloruro de polivinilo
NSGAFOU: DIN-VDE 0250-602; cables monopolares especiales aislados con

goma

N2XY: DIN-VDE 0276-604; Cable de alimentacion con resistencia al

fuego especial

3ADWO000095R0706_DCS400_Manual_sp_g
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3.2.2 Secciones de cable para instalaciones UL

e EIDCS 400 debe instalarse en un armario cuyas
dimensiones sean, como minimo, del 150% del
convertidor.

e EI DCS 400 es apto para su uso en un circuito
capaz de suministrar un maximo de 18 kA rms
amperios simétricos, con un maximo de 500 V
C.A. Deben utilizarse los fusibles recomendados
para proporcionar proteccién contra cortocircui-

tos.

Tipo de unidad C1,D1 U1, v1, w1 PE

Tamano Tamano | Tamano

cableado cableado|cableado

eléctrico eléctrico| eléctrico

IDC |[[AWGo| v
(A1 | MOM] | [A-] | (AWG] [ [AWGT | 4\ | N

DCS 401.0020 20 | 1x10| 16 |1x 14| 12 M6 6
DCS 401.0045 45 [ 1x 4| 3 [1x 6] 10 M6 6
DCS 401.0065 65 | 1x 3| 52 |[1x 4| 8 M6 6
DCS 401.0090 90 [1x10] 74 [1x 2] 8 M6 6
DCS 401.0125 125 [ 1x20| 102 [1x20| 6 M6 6
DCS 401.0180 180 | 1x4/0| 147 [1x40| 6 M10 | 25
DCS 401.0230 230 | 1x350| 188 [1x300| 4 M10 | 25
DCS 401.0315 315 | 2x30| 257 |[2x30| 3 M10 | 25
DCS 401.0405 405 |2x250| 330 [2x2s0| 2 M10 | 25
DCS 401.0500 500 |2x400| 408 [2x3s0| 2 Mi0 | 25
DCS 401.0610 610
DCS 401.0740 740 i
DCS 401.0900 900 1
DCS 402.0025 25 | 1x 8| 20 |1x 12 10 M6 6
DCS 402.0050 50 | 1x 4| 41 [1x & 10 M6 6
DCS 402.0075 75 [1x 2] 61 [1x 3] 10 M6 6
DCS 402.0100 100 [1x10| 8 [1x 1| s M6 6
DCS 402.0140 140 | 1x20| 114 [1x 20 6 M6 6
DCS 402.0200 200 |1x250| 163 [1x 250 6 M10 | 25
DCS 402.0260 260 | 2x200 | 212 [1x 400 4 Mi0 | 25
DCS 402.0350 350 | 2x4/0| 286 |2x 40| 3 M10 | 25
DCS 402.0450 450 |2x300| 367 [2x 300 2 Mi0 | 25
DCS 402.0550 550 |2x500| 465 |[2x400| 1 M10 | 25
DCS 402.0680 680
DCS 402.0820 | 820 i
DCS 402.1000 | 1000 ]

* Se recomienda conexién a barra de distribucién de 5 x 40 mm
Nota: Hilo eléctrico de 60°C hasta 100 A, hilo eléctrico de 75°C superior a 100 A

Nota: Utilizar los terminales de anillo UL relacionados para las conexiones con los
convertidores

Tabla 3.2/2: Secciones de cable para instalaciones UL del DCS 400

MK 34
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3.3 Pérdidas de potencia

Circuito de inducido del DCS 400

Tipo de convertidor Pérdidas de potencia P [W]
Carga
Ioc [A]| 25% 50% | 75% | 100%
DCS401.0020 20 10 22 35 49
DCS401.0045 45 25 57 95 145
DCS401.0065 65 38 80 | 128 181
DCS401.0090 90 48 103 | 166 236
DCS401.0125 ¢ 125 65 138 | 220 311
L=
DCS401.0180 g 180 96 210 | 341 490
DCS401.0230 5 230 116 254 | 413 594
DCS401.0315 g 315 163 339 | 526 726
DCS401.0405 | 405 | 218 444 | 697| 969
DCS401.0500 C? 500 236 513 | 830 1188
DCS401.0610 o 610 312 653 | 1025 1427
DCS401.0740 740 380 799 (1259 1758
DCS401.0900 900 467 993 | 1578 | 2222
DCS402.0025 25 13 28 46 65
DCS402.0050 50 28 65 | 109 162
DCS402.0075 75 44 95 | 152 217
DCS402.0100 100 53 116 | 188 270
DCS402.0140 __ 140 73 157 | 252 357
[)
DCS402.0200 & 200 108 238 | 389 562
DCS402.0260 © 260 133 293 | 481 696
T
DCS402.0350 g 350 182 265 | 591 818
DCS402.0450 o 450 237 499 | 785 1096
DCS402.0550 o 550 262 573 | 933 1342
DCS402.0680 < 680 349 736 |1160 1622
DCS402.0820 820 423 895 (1416 1986
DCS402.1000 1000 522 1116 (1786 | 2527

Tabla 3.3/1: Pérdidas de potencia del circuito de inducido del
DCS 400

Observaciones sobre la tabla
¢ Los valores indicados son valores maximos bajo
condiciones desfavorables.

Alimentacion de campo del DCS 400

P
200 - ///
W] R
A1 T
//'/ -]
150 /'{‘/ /“‘/_—
/‘/, ’/—/,‘
/,/ //__/—' e 440V
/ " A ~T- — - 350V
g //.‘ —_ =150V
100 1 4 ~F" - - =50V
L A -
2P
50 - _,:_/.4‘
/,»//
il
. s
0o 1 2 383 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16 17 18 19 20

Al 1.

Tabla 3.3/1: Pérdidas de potencia del DCS 400 de la alimentacién de campo
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3.4 Refrigeracion de la etapa de potencia

Asignacion de ventiladores DCS 400

Tipo de convertidor Tamanho Tipo de ventilador |Configuracion
DCS 40x.0020...DCS 40x.0025 A1 sin ventilador -
DCS 40x.0045...DCS 40x.0140 A1 2x CN2B2 1
DCS 40x.0180...DCS 40x.0260 A2 2x CN2B2 1
DCS 40x.0315...DCS 40x.0350 A3 2x CN2B2 1
DCS 40x.0405...DCS 40x.0550 A3 4x CN2B2 2
DCS 40x.0610...DCS 40x.0820 A4 1x W2E200 (230 V) 3
DCS 40x.0610. 2...DCS 40x.0820. 2 A4 1x W2E200 (115 V) 3
DCS 40x.0900...DCS 40x.1000 A4 1x W2E250 (230 V) 3
DCS 40x.0900. 2...DCS 40x.1000. 2 A4 1x W2E250 (115 V) 3

Tabla 3.4/1: Asignacion de ventiladores DCS 400

Caracteristicas técnicas de ventilador DCS 400 (caracteristicas por ventilador)

Conexion de ventilador para DCS 400

Tipo de ventilador CN2B2 W2E200 W2E200 W2E250 W2E250
Tension nominal [V] 115;1~ 230; 1~ 115; 1~ 115; 1~ 230; 1~
Tolerancia [%)] +10 +6/-10 +6/-10 +10 +6/-10
Frecuencia [Hz] 50 60 50 | 60 | 50 | 60 | 50 | 60 | 50 | 60
Potencia absorbida [W] 16 13 64 | 80 | 64 | 80 | 120 | 165 | 135 | 185
Absorcion de corriente [A] 02 | 017 | 029|035| 06 | 0.7 | 1.06 | 1.44 | 0.59 | 0.82
Corriente de blogqueo [A] <03[<026]|<07|<08]| <15|<18]| <1.8] <18 <0.9]| <0.9
Caudal de aire de soplado libre [n3/h] | 456 | 180 | 925 | 1030 | 925 | 1030 | 1835 | 1940 | 1860 | 1975
Nivel de ruidos [dBA] 44 48 50 | 61 | 59 | 61 | 66 | 67 | 68 | 70
Temperatura ambiente max. [°C] <60 <75 <75 60 60
tonsnen e S Il R Sl Rl
Proteccion

Tabla 3.4/2: Caracteristicas técnicas de ventilador DCS 400

Monitorizacion de la etapa de potencia de la

unidad DCS 400

Las etapas de potencia son monitorizadas por un
sensor de temperatura PTC libre de potencial. Prime-
ro se emite un mensaje de alarma y si continua
aumentado la temperatura se emite un mensaje de
fallo, que conduce a una desconexion controlada de

la unidad.

I K 36
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3.5 Tarjeta de control SDCS-CON-3A

Codificaciéon de jumpers

2335

S1 TacoyPTC

2ile
FlLLIE

X1:1

4 Sefml de taco 2
conectada a tierra 3
H sefial de taco no 4
conectada a tierra
(s6lo posicion estacionaria) S1:

PTC - B8 v
X2:3 E
4 +

5
GND

Hs Al2 como entrada
5 de referencia
I A2 empleada para
medicion de temp.
via PTC
Encoder
5V 24V
S 12 S 12
2w 11 2w 11
1L11M 10 111 10
5V % 24V

3[T1T] 12 31T 12
2(JN 11 2/l 11
1WA 10 1LLILINET)

S4 Descarga de firmware

S2

unipolar:

deferencial:

X12

X13

Todos los puntos de apoyo estan o o

conectados a tierra de manera conductiva

Punto medicién
IA act

o S1* S2* S4*
R115 3[T12
g chi

2/ g4 . .
13 * Funcionamiento normal

Descarga de firmware via RS232

2[4

X1 X2

4] 9l 81 10[[1
“ X3 u X4 X5

RS232

X8

190

Nota: cambie la posicion del jumper sélo con los elementos
electrénicos desconectados
87 Para la descarga del firmware No cambie el ajuste
Jlf, Via RS232 de jumper de S5
S5: 1-2 y 5-6 tienen que activarse con jumpers
$5: 5-6 Flash-Prom micro controlada int.
S5: 1-2 Modo arranque
* valor de fabrica

Fig. 3.5/1 Composicion de la tarjeta de control SDCS-CON-3A

[
13

S5

Funcion de supervision (Watchdog)

La tarjeta de control dispone de un "Watchdog"

propio. La reaccion del "Watchdog" trae consigo

los siguientes efectos:

- Reposicion y bloqueo de los impulsos de encen-
dido de tiristores.

- Puesta a "0 V" de las salidas digitales.

Supervision de la tension de alimentacion

+5V Red
+4,50 V<97 VAC

Tensién de alimentacion

Valor desconexion por b. t.

Al activarse la supervision de +5V se dispara un
"Hardware Reset" central. Todas las memorias de
entrada / salida se ponen a "0" y se suprimen los
impulsos de encendido.

Si se dispara la supervisién de la red, los impulsos
de encendido son controlados en la posicion limite
de ondulador.

Interfaces en serie
La tarjeta de control SDCS-CON-3A dispone de tres
canales de comunicacion en serie:
e X7: es un canal de comunicacion en serie para
- DCS 400 PAN
- adaptador (3AFE 10035368)
e X6: es un estandar RS232 de canal de comuni-
cacion en serie con una hembrilla
9-pin D-Sub.
* V800: es un canal integrado para la conexion
del adaptador del bus de campo a través de un
conductor de fibra 6ptica.

Display de siete segmentos

En la tarjeta de control se encuentra un display de
siete segmentos, en el que se indica el estado de
funcionamiento del accionamiento.

o

7

[
o

7

[

0,7s

Error de comprobacién
memoria RAM/ROM

(]

El programa no funciona

)

Situacién normal

Alarma

il
il

Fig. 3.5/2 Display de siete segmentos en la tarjeta de
control SDCS-CON-3A

Fallo (error)

)=o)

X8: 24V de Salida

X8: es unasalida de 24 V para alimentar el adaptador

de bus de campo, corriente maxima de salida: 150mA.

Advertencia: La conexion de una fuente de
alimentacion externa a estos 24V de
salida provocara serios danos los
cuales no estan cubiertos por la
garantia.

IIK3-7
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Conexion de entradas / salidas digitales y analégicas de SDCS-CON-3A

Datos técnicos

no son intercambiables.

SDCS-CON-3A
X1:1 90-270 V.
> |-—s0e0v
- VAL ) 100k 100k
3 S1 1n — >
R 2 100k 1! 100K
32 Qenp
X2:1
5 st | A }"
T L 8 v
yeal | A F
5 Y
6 +10V
7 -10V
100u 475 :]:’
8 100nT =
9 A —
s2
X3:1 1200 123 ChA +
2 L:I—H—O ? o——1—+5/+24V ChA _
3 1200 456 ChB+————
0 0 o +5H24V
4 ChB- —
5 1200 789 ChZ + Z
6 |—:|—u—o Q O824V Chz -
! BT Ea 0
8 Power-Source
(Fuente de alimentacion)
J - 475Kk 470k 5
> X4 7ol x22n >
— 2 A A P
—— 3 }— & A P
— — 4 — & AP
1 5 — A A P
— —1 6 — & IS
— — 7 — A A P
— — 8 — A A P
9 +24 V/ <50 mA
—1 10 |
o e
X5: 1 yeh
—{— 2 Ak
—{— 3 Ak
— 0 ¢ .
5 i OV
X8:1 +24 V[ <150 mA
2 !

Software

Los bornes de conexién roscados X1: ... X5: son desmontables y

Resolucion Valores de Escalada |Capacidad| Rango de Notas
[bit] entrada/ salida por de carga | modalidad
hardware comin
+90...270 V
11 + signo| +30..90 V| R 115/ - 20V |©0®@
+8...30 V| Software
11 + signo| -10...0...+10 V | Software - 20V |0
11 + signo| -10...0...+10 V | Software - +#0V |©O®
<10*mA Conexion ext. de, p. €j.,
<10*mA un potenc. de valor nom.
11 + signo| -10...0..+10 V| Software | <56 * mA
11 + signo| -10...0..+10 V| Software | <56 * mA

Alimentacién generador impulsos

Observaciones

Entradas no aisladas galvanicamente,
frecuencia maxima de entrada <300 kHz
5V/ 24V <200 mA * seleccionable con conector S2: 10-12
Valor de Senal definida Observaciones
entrada por
0..+5V Software 2 Sefial "0"
+15..430 V £ Sefial "1"
Valor de Senal definida Observaciones
salida por
50 *mA Software Capacidad de carga total de las
4 salidas = 160 mA
24V de Salida Observaciones
+24 V alimentacion del adaptador de
bus de campo.

@ Constante de tiempo total de aplanamiento <2 ms
@ —20...0 ... +20 mA con una conexidn externa de una resistencia de 500 Q.

* a prueba de cortocircuito

Fig. 3.5/3

IIK 3-8

Bornes de conexion de la tarjeta SDCS-CON-3A

Indicacion

Cuando no se indique lo contrario, todas
las senales se refieren al potencial de 0 V.
Este potencial se conecta en todas las
placas conductoras a través de las fijacio-

nes a la caja.
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3.6 Tarjeta interface de alimentacion SDCS-PIN-3A

La tarjeta link SDCS-PIN-3A se emplea para todos
los moédulos de convertidor de potencia de los ta-

manos A1 a A4.

Funciones:

- Generacion de impulsos de encendido

- Registro de la corriente de inducido
- Proteccion contra la sobretension

- Medicidn de tension CAy CC

- Registro de la temperatura del cuerpo de refrige-

- Alimentacién de tensién para la electrénica del
convertidor de potencia
- Fusibles para la alimentacion de campo.
Tipo de fusible F100...F102:
Bussmann KTK-15A (600V)

racion
258
© El[E]
PTC
©
T24 T22 ||| T26 T11|| T15 | T13 T
has ] N
&
[SE ]
Q
o T14 T12 ||| T16 T21(|| T25 | T23
©
| 2
©
i
© X10 C1 | D1 X98
@ @ 1 2
1 2 2 3 4
F+ F- DO5 | Alimentacién
al campo del motor de tension
1115..230 V
Fig. 3.6/1 Composicion de la tarjeta SDCS-PIN-3A

Alimentacion de tension alterna (X98:3-4)

Tens. de alimentacién 115...230 V AC
Tolerancias -15%/+10%
Frecuencia 45 Hz ... 65 Hz
Potencia de salida 120 VA
Potencia perdida <60 W
Corriente de conexion |20 A/10 A (20 ms)
Tampon de fallo de red min 30 ms

Salida X98:1-2 (DO5)

Separacion de potencial por medio de relé
(contacto de cierre)
Modo de conexién MOV (275 V)
Carga de contactos: AC: <250 V~/ <3 A~
DC: <24 V-/ <3 A-
6 <115/230 V-/ <0,3 A-)

ITK 39
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3.7 Tarjeta de control de la excitacion SDCS-FIS-3A

El convertidor de potencia DCS 400 dispone de un
mddulo de excitacion trifasico integrado con las si-
guientes caracteristicas:
¢ Tension de campo aplanada

- mejor conmutacion del motor

- vida util mas larga de las escobillas
¢ Menor formacion de calor en el motor
* Menos costes de cableado

Comentario:

El condensador de enlace de CC del convertidor de
alimentacién de campo basado en IGBT funciona
como proteccidn contra sobretensiones para el con-
vertidor de inducido.

La sobrecarga del condensador de enlace de CC se
evita mediante el bobinado de campo del motor
conectado.

La energia de los fallos causados por la conmutacion
del convertidor de inducido no es energia perdida
sino que la emplea el convertidor de alimentacion de
campo.

La proteccién contra sobretensiones soélo funciona
con un bobinado de campo conectado.

Por ello, el DCS400 no puede emplearse con el
campo desconectado.

Datos eléctricos SDCS-FIS-3 A

||

@

=

Ti00

=

SDCS-FIS-3A

o

Fig. 3.7/1

Composicion de la tarjeta de control de exci-
taciéon SDCS-FIS-3A

Tension de entrada CA: 230 V...500 V £10%, trifasica

Tension de salida CC 50...350 V parametrizables

Corriente de entrada CA: < Corriente de salida

Tensién de aislamiento CA: 600 V

Frecuencia: igual que en el médulo de convertidor de potencia DCS

Corriente de salida CC: 0,1 A...4 A para mdédulos de convertidor de corriente de inducido de 20 A hasta 25 A

0,1 A...6 A para mdédulos de convertidor de corriente de inducido de 45 A hasta 140 A
0,3 A...16 A para médulos de convertidor de corriente de inducido de 180 A hasta 550 A
0,3 A...20 A para médulos de convertidor de corriente de inducido > 610 A

Pérdida de potencia: Ver capitulo 3.3
Bornes X10:1,2 en la SDCS-PIN3A
Seccion de cables 4 mm?
Ut
Vi
W1
SDCS-CON-3A SDCS-PIN-3A SDCS-FIS-3A X1 | X2 | X7
N N
1 %l
N N
%] %}
gl
FPWM - - u %
Circuito de At A ][ L SZ
regulacion ¥iE
encascada | X: X ,_}7\ l|>LT
X3 X4 X6
1l
. X11:2
Convertidor 3 I.
de potencia
#)X100:1-2 X6:1-3
e & i8 I i
9i '9GND
1
X10:2 X10:1
Salida CC
(para defecto de motor)
Fig. 3.7/2 Esquema funcional por bloques del médulo de excitacion
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Fig. 3.7/3 Rango de funcionamiento del médulo de intensidad de campo 0,1...6 A

100

Ir

(Al

20

0,1

0 50 100 150 200 220 250 300 350 400 Ug[V]450
Fig. 3.7/4 Rango de funcionamiento del médulo de intensidad de campo 0,3...20 A

0,1

0,01

Nota importante:

La intensidad de campo y la tensién de campo nominal del motor deben
caerdentro del rango de funcionamiento del regulador de campo. Parauna
aplicaciéon con campo constante es facil comprobarlo:

Transfiera los valores de la intensidad y la tensién de campo al diagrama
y compruebe que el punto de interseccion caiga en el rango de

funcionamiento. Ejemplo:

S e
fuera del rango de funcionamiento Ny

0 50 100 150 200 250 300 350 400Ug [V] 450

Fig. 3.7/5 Ejemplo de rango de funcionamiento de convertidor de alimentacién de campo

3ADWO000095R0706_DCS400_Manual_sp_g

Conexién Rango de
sistema tensiones
de campo
ULine
V-] [V-]
230 50...237
380 50...392
400 50...413
415 50...428
440 50...440
460 50...440
480 50...440
500 50...440
Tabla 3.7/1:

Tensién de campo relacionada
a la tensién de entrada

Para una aplicacion de debilitamiento de campo
efectie la comprobacion con valores nominales y
minimos. Ambos puntos de interseccién tienen que
hallarse dentro del rango de funcionamiento.

il Segun el convertidor, emplee el diagrama correcto
(6A 0 20A)
p. ej. DCS401.0045
Ue310V/Ile 0,3 A
=> diagrama 6A = bien

Segun el convertidor, emplee el diagrama correcto
(6A 0 20A)
p. ej. DCS402.0050
Ue . 310V/le 04A
=> diagrama 6A =>» bien

Ue  100V/le  02A
=> diagrama 6A =» mal, no proceder
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4 Sinopsis del software

(El software entregado puede contener pequefios cambios respecto al producto que aqui se describe.)

Parametro

Los parametros del convertidor se subdividen en
grupos funcionales. Estos grupos se listan en la tabla
siguiente.

Menu de funciones

Las funciones especiales del panel de control se
listan en la tabla siguiente.

Grupo de parametros Funciones

Funcion de menu Significado

1 - Ajustes motor Valores del motor, valores ac-
tuales de linea, reenganche

autom.

2 - Modo funcionam. Selec. macros, comportamien-
to en conexion/desconexion,
info. estado/control, lugar de

control

3 - Inducido Sefales valor actual, dosis alta
intens., ajustes regulador, pro-
teccion contra bloqueo, fuentes

de referencia

4 - Campo Sefales valor actual, ajustes
regulador, disparo por sobre-
tension/subtension, adaptacion

de flujo, calentamiento campo

5 - Regulador veloc. Fuentes de referencia, adquisi-
cién valor actual, ajustes re-gu-
lador, generador de rampa, ve-
loc. constantes, ajustes alter-
nat., control veloc., filtrado valo-

res actuales

6 - Entrada/salida Escalado y asignaciéon de en-
tradas y salidas analdgicas y
digitales, seleccion de panta-
llas para el panel de control,
asignacion de bus de campo,

sefales de valores actuales

7 - Mantenimiento Seleccidnidioma, procedimien-
tos servicio, diagndsticos, infor-
macion de fallos y alarmas, ge-

nerador de onda cuadratica

Comunicacion serie a través de
bus de campo, RS232 o adap-
tador del panel

8 - Bus de campo

9 - Adapt. macros Reconfig. de entradas digitales,
DI1...Dl4 de las macros 1, 5, 6,

7,y 8.

Guardado de los parametros
Los cambios en los parametros se guardan de
forma auotmatica en la FlashProm del converti-
dor. El almacenamieto se lleva a cabo con un
intervalo de tiempo de unos 5 segundos.

Ajustar céd. tipo Adaptacioén de cod. de tipo para

sustituir la SDCS-CON-3

Leer/borrar los ultimos 16 Fa-
llos o Alarmas

Leer Memoria fallos

Ajustes fabrica Restaurar todos los parametros

a valores de fabrica

Copia a Panel Carga de parametros del con-

vert. al panel de control

Copia a convertidor Descarga de parametros del

panel de control al convert.

Lista par larg/cort Algunos param. visibles / invisi-

bles

Bloqueo panel Bloqueo del panel de control

para funcionam. normal

Ctrast LCD Contraste de la pantalla del pa-

nel de control

Puesta en marcha Puesta en marcha guiada a tra-

vés del panel de control

La escritura continua de parametros destruye la

FlashProm

Los parametros se salvan automaticamente en una

rutina de fondo, lo cual se realiza aprox. cada 5

segundos, cuando:

¢ los parametros se modifican por medio del panel
de control.

¢ los parametros se transmiten por medio de la
herramienta de PC Drive Window Light, sin
tener en cuenta si el contenido del parametro ha
sido modificado o no.

¢ los parametros se transmiten por medio de la
comunicacion PLC a través de uno de los tres
puertos serie adaptador de bus de campo,
puerto RS232 o Puerto de panel, sin tener en
cuenta si el contenido del parametro ha sido
modificado o no.

La transmision continua de un parametro con el
mismo contenido acarreara el guardado continuo
en la rutina de fondo, es decir, incluso en el supuesto
de que el valor del parametro no se modifique, la
rutina de almacenamiento seguira activada.

Es posible escribir en una FlashProm de la genera-
cion actualy serborrada hasta 100.000 veces, lo cual
significa: 100.000 x 5 segundos = aprox. 6 dias.

La transmision continua de parametros puede
destruir esta FlashProm al cabo de aprox. 6 dias,
razoén por la cual los parametros solamente debe-
rian transmitirse si los valores correspondientes
han sufrido modificaciones.

MK 4-1
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4.1

Las macros son conjuntos de parametros preprogramados. Duran-
te la puesta en marcha, el convertidor puede configurarse con
facilidad sin cambiar los parametros individuales.

Las funciones de todas las entradas y salidas y las asignaciones en
la estructura de control son influidas por la seleccion de una macro.
Cualquier asignacion que pueda ajustarse de forma ma-nual con un
“selector” (parametro) se preajusta con la seleccion de una macro.
Es decir, si el convertidor se controla mediante velocidad o par, sise
procesan referencias suplementarias, qué valores actuales estan

Informacién general acerca de las macros de aplicacion

disponibles en las salidas analdgicas, qué fuentes de valores de
referencia se emplean, etc., se halla ya definido en la macro.

Una macro se selecciona en el parametro Selec macro (2.01).
Después de la seleccion una funcién se asigna a cada una de las
entradas digitales DI1...DI8. Las funciones se describen en el
capitulo Macros de aplicacion.

Los siguientes “selectores” (parametros) se predefinen al seleccio-
nar la macro siempre que estos parametros tengan sus ajustes por
defecto o estén ajustados a Depen macr:

Selector

Comentario

Selector Comentario

Puesto Ctrol (2.02)

Puesto de control

Modo Ctrl corr (3.14)

Modo funcionam. regulador intensidad

Ref. vel. min. del Potencidmetro motori-
zado

VelMinPotMot (9.12)

Sel ref par (3.15)

Fuente referencia par

Sel ref vel (5.01)

Fuente referencia veloc.

Inv Campo ext (9.13) |Inversion campo externo via conmuta-

dor inversién campo ext.

Sel param alt (5.21)

Suceso de conmutacién para param. de
control de velocidad altern.

ParamAlternativ (9.14) [conmutacion entre Ajuste pardm estén-
dar y alternativo

Sel ref vel aux (5.26)

Fuente referencia aux.

Asign AO1 (6.05)

Sal. valor actual en sal. analégica AO1

Lim vel ext (9.15) Limitacién vel. ext. via Velocidad fija 1

(5.13)

Asign AO2 (6.08)

Sal. valor actual en sal. analdgica AO2

Asign DO1 (6.11)

Salida de sefal en salida digital DO1

An. RefVelAux (9.16) |ref. vel. auxiliar adicional

Lim corr 2 inv (9.17)

22 lim. intensidad via Lim corr 2inv (3.24)

Asign DO2 (6.12)

Salida de sefal en salida digital DO2

Vel/Par (9.18) conmutacion entre convertidor controla-

do por velocidad y por par

Asign DO3 (6.13)

Salida de sefal en salida digital DO3

Asign DO4 (6.14)

Salida de sefal en salida digital DO4

Inhabil. Puente 1 (9.19)Bloqueo del tiristor del puente 1

Asign DO5 (6.15)

Salida de sefal en salida digital DO5

Inhabil. Puente 2 (9.20)Bloqueo del tiristor del puente 2

Asig MSW bit 11 (6.22)

Transm. sefal en bit 11 cdd. de estado

Asig MSW bit 12 (6.23)

Transm. sefhal en bit 12 cdd. de estado

Asig MSW bit 13 (6.24)

Transm. sefal en bit 13 cdd. de estado

Asig MSW bit 14 (6.25)

Transm. sefal en bit 14 cdd. de estado

Av lento 1 (9.02)

Funcién avance lento 1 via Velocidad
Fija 1 (5.13)

Av lento 2 (9.03)

Funcién avance lento 2 via Velocidad
Fija 2 (5.14)

PARO LIBRE (9.04)

Funcién paro libre

Fallo usuario (9.05)

suceso Fallo usuario ext.

Fallo usuario inv (9.06

suceso Fallo usuario ext. (inverso)

Alarma usuario (9.07)

suceso Alarma usuario ext.

Alarma us. inv (9.08)

suceso Alarma usuario ext. (inversa)

Dir giro (9.09)

Dir. giro para convert. contr. por veloc.

Incr pot mot (9.10)

Incr. pot. mot. para aumentar ref. vel.

Mot Pot Decr (9.11)

Disminucion pot. motor para reducir ref.
veloc.

1K 4-2

Las asignaciones dependeran entonces de la macro seleccionada,
véase el capitulo Macros de aplicacion.

El usuario puede cambiar las asignaciones de forma manual en
cualquier momento. Entonces ya no son de tipo “Depend macr”. Por
ello, latécnica de las macros también permite la adaptacion sencilla
y flexible a requisitos especiales.

Ademas de las salidas analdgicas y digitales algunas de las entra-
das digitales son reconfigurables. Las entradas digitales DI1...Dl4
enlas macros 1+5+6+7+8 pueden ajustarse de forma individual con
el grupo de parametros 9 - Adaptacion de macros. Las macros
2+3+4 son fijas y no se pueden reconfigurar.
Ejemplo de adaptacion de macros:
macro 6 - MotorPot deberia seleccionarse
la entrada digital DI1 deberia redefinirse de "direccion de giro"
a "ajuste de param. alternativo" para el empleo de la rampa 1/2
¢ Ajustar param. ,Dir giro" (9.09) de Depend macr a Desactivar
¢ Ajustar param. ,ParamAlternativ" (9.14) de Depend macr a DI1
¢ Ajustar conjunto de param. estandar (5.07...5.10) y conjunto
de param. alternativo (5.22...5.25) a los valores segun se
requiera

3ADWO000095R0706_DCS400_Manual_sp_g



Sinopsis de los ajustes de fabrica de los parametros dependientes de macros:

Macro = 1 2 3 4 5 6 7 8
W Parametro Estandar | Man/Vel const| Man/Auto Man/PotMot Av lento Pot motor inv cpo ext Ctrl par
Puesto ctrol (2.02) Terminales Terminales Terminales Terminales Terminales Terminales Terminales Terminales
Modo Ctrol corr (3.14) Reg veloc Reg veloc Reg veloc Reg veloc Reg veloc Reg veloc Reg veloc Ctrl par
Sel ref par (3.15) Al2 Al2 Cero const Al2 Cero const Al2 Al2 Al
Sel ref vel (5.01) All Al All Al Al Cero const Al Cero const
Sel param alt (5.21) Vel <ref 1 |Entrada digit. 4| Vel <ref 1 Vel <ref 1 Vel < ref 1 Vel <ref 1 Vel <ref 1 Vel < ref 1
Sel ref vel aux (5.26) Cero const Cero const Cero const Cero const Al2 Cero const Cero const Cero const
Asign AO1 (6.05) Vel act Vel act Vel act Vel act Vel act Vel act Vel act Vel act
Asign AO2 (6.08) Tens ind act | Corrind act Corr ind act Corr ind act Par act Tensind act | Tens ind act Par act
Asign DO1 (6.11) Prep marcha | Prep conex Prep conex Prep conex | Prep marcha | Prep marcha | Prep marcha | Prep marcha
Asign DO2 (6.12) En marcha En marcha En marcha En marcha Vel cero Vel ref 1 En marcha En marcha
Asign DO3 (6.13) Vel cero Fallo Fallo Fallo En pto ajuste Vel ref 2 Inv cpo act Vel cero
Asign DO4 (6.14) Fallo o al Vel cero Vel cero Vel cero Fallo o al Fallo o al Fallo o al Fallo o al
Asign DO5 (6.15) Cont ppal Cont ppal Cont ppal Cont ppal Cont ppal Cont ppal Cont ppal Cont ppal
conec conec conec conec conec conec conec conec
Asig MSW Bit11 (6.22) ninguno ninguno ninguno ninguno ninguno ninguno ninguno ninguno
Asig MSW Bit12 (6.23) ninguno ninguno ninguno ninguno ninguno ninguno ninguno ninguno
Asig MSW Bit13 (6.24) ninguno ninguno ninguno ninguno ninguno ninguno ninguno ninguno
Asig MSW Bit14 (6.25) ninguno ninguno ninguno ninguno ninguno ninguno ninguno ninguno
Asignacioén de DI Av lento 1 Marcha Marcha/Paro | Marcha/Paro Dir giro Dir giro Inv cpo ext Paro libre
man

DI2 Av lento 2 Paro Man/Auto Av lento 1 Av lento 1 Incr vel Av lento 1 no se emplea

DI3 | Fallo externo Dir giro Dir giro Dir giro Av lento 2 Dis vel Fallo externo | Fallo externo

Dl4 Alarma Rampa1/2 | Al1/Velfija1 Al1/PotMot | no se emplea Vel min Alarma Alarma

externa externa externa

DI5 Paro emerg Paro emerg Paro emerg Paro emerg Paro emerg Paro emerg Paro emerg Paro emerg

DI6 Reset Reset Reset Reset Reset Reset Reset Reset

DI7 |Conex/Descon| Vel fija 1 Dir giro Incr vel Conex/Descon | Conex/Descon | Conex/Descon | Conex/Descon

DI8 Marcha Vel fija 2 Marcha/Paro Dis vel Marcha Marcha Marcha Marcha

Auto
no reconfigurable
IIK 4-3
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4.2 Macros de aplicacion

Se dispone de los siguientes macros de aplicacion:

Macro 1:

Macro 2:

Macro 3:

Macro 4:

MK 4-4

estandar

Conexién / desconexion y habilitacion del acciona-
miento a través de 2 entradas

digitales.

Referencia de velocidad a través de entrada analé-
gica.

Limitacién de par externo a través de entrada ana-
légica.

Marcha a impulsos por entrada digital 2.

2 entradas digitales para eventos externos
(alarma / fallo).

2 entradas digitales para paro de emergencia y
confirmacién de fallo.

Velocidad manual / velocidad fija

Arranque y paro del accionamiento a través de

2 entradas digitales.

Referencia de velocidad a través de entrada analé-
gica.

Cambio de sentido de giro a través de 1 entrada di-
gital.

2 conjuntos de rampa seleccionables a través de

1 entrada digital.

Seleccion de referencia de velocidad o de

2 velocidades fijas a través de 2 entradas digitales.
2 entradas digitales para paro de emergencia y con-
firmacién de fallo.

Manual / automatico
Conmutacién entre control manual y control automa-
tico a través de 1 entrada digital.
Control manual:
Arranque y paro del accionamiento a través de
1 entrada digital.
Referencia de velocidad a través de entrada
analdgica 1.
Seleccion de la referencia de velocidad o
de 1 velocidad fija a través de 1 entrada
digital.
Cambio de sentido de giro a través de
1 entrada digital.
Control automatico:
Arranque y paro del accionamiento a través de
1 entrada digital.
Referencia de velocidad a través de entrada
analdgica 2.
Cambio de sentido de giro a través de 1 entra-
da digital.
2 entradas digitales para paro de emergencia y con-
firmacién de fallo.

Manual / potenciémetro motorizado

Arranque y paro del accionamiento a través de

1 entrada digital.

Servicio a impulsos a través de 1 entrada digital.
Referencia de velocidad a través de entrada analé-
gica.

Cambio de sentido de giro a través de 1 entrada di-
gital.

Funcién de potencidometro motorizado a través de
2 entradas digitales.

Seleccién de la referencia de velocidad o del poten-
ciémetro motorizado a través de 1 entrada digital.

2 entradas digitales para el paro de emergencia y
confirmacion de fallo.

Macro 5:

Macro 6:

Macro 7:

Macro 8:

3ADWO000095R0706_DCS400_Manual_sp_g

Marcha a impulsos

Conexién / desconexién y habilitacion del
accionamiento a través de 2 entradas digitales.
Referencia de velocidad a través de entrada analé-
gica 1.

Referencia adicional para entrada analdgica 2.
Marcha a impulsos a través de 2 entradas digitales.
Cambio del sentido de giro a través de 1 entrada di-
gital.

2 entradas digitales para paro de emergencia y con-
firmacion de fallo.

Potenciometro motorizado

Conexién / desconexion y habilitaciéon del acciona-
miento a través de 2 entradas digitales.

Cambio del sentido de giro a través de 1 entrada di-
gital.

Velocidad basica conectable a través de 1 entrada
digital.

Funcién del potenciémetro motorizado a través de
2 entradas digitales.

2 entradas digitales para paro de emergencia y con-
firmacién de fallo.

Inversion de campo externa

Conexién / desconexion y habilitaciéon del acciona-
miento a través de 2 entradas digitales.

Referencia de velocidad a través de entrada analé-
gica 1.

Limitacién externa del par a través de entrada ana-
l6gica 2.

Velocidad basica conectable a través de 1 entrada
digital.

Inversién de campo externa activable a través de

1 entrada digital.

2 entradas digitales para eventos externos

(alarma / fallo).

2 entradas digitales para el paro de emergencia y
confirmacién de fallo.

Regulacion del par

Conexién / desconexion y habilitaciéon del acciona-
miento a través de 2 entradas digitales.
Referencia del par a través de entrada analdgica.
Paro libre a través de 1 entrada digital.

2 entradas digitales para eventos externos
(alarma / fallo).

2 entradas digitales para el paro de emergencia y
confirmacion de fallos.
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4.2.1 Macro 1 - Estandar

Descripcion de funciones de E/S

E/S Param Funcién
DI Velocidad de avance lento 1. La velocidad puede definirse en el parametro 5.13.
La rampa de acel/decel para el Avance lento puede definirse en el parametro 5.19/5.20.
DI2 Velocidad de avance lento 2. La velocidad puede definirse en el parametro 5.14.
La rampa de acel/decel para el Avance lento puede definirse en el parametro 5.19/5.20.
DI3 2.01 Sefial de fallo externa. Dispara una respuesta de fallo y dispara el convertidor
Dl4 Senal de alarma externa. Dispara un aviso en el DCS400
DI5 Paro de emergencia. Principio de circuito cerrado, debe cerrarse para funcionamiento
DI6 Restauracion. Reconocimiento de fallos, restaurar fallos sefalados por el convertidor
DI7 Convertidor ON / OFF. DI7=0=0OFF , DI7=1=0ON
DI8 MARCHA / PARO del convertidor. DI8=0=PARO , DI8=1=MARCHA
DOA1 6.11 Listo para la marcha. Convertidor conectado, pero no aun en MARCHA
DO2 6.12 En marcha. Convertidor puesto en MARCHA (regulador de intensidad habilitado)
DO3 6.13 Senal de velocidad cero. Motor en reposo
DO4 6.14 Sefial de fallo de grupo. Sefial comun para todos los fallos o alarmas
DO5 6.15 Contactor principal conectado. Controlado por el comando ON (DI7)
Al 5.01 Referencia de velocidad
Al2 3.15 Limitacion de par externo posible. Primero el parametro Modo Ctrl corr 3.14 tiene que cambiarse de depend macr a
Lim Ctr vel. Sin cambios son eficaces los ajustes de fabrica para la limitacién del par (100%).
AO1 6.05 Velocidad actual
AO2 6.08 Tensién de inducido actual
Enclavamiento de velocidad de avance lento 1 — Avance lento 2 — MARCHA del convertidor
Av. lento Av. lento MARCHA Convertidor ON (DI7=1)
1 2 DI8
DI1 DI2
0 0 0 Convertidor parado (regulador de intensidad inhabilitado)
1 0 0 Convertidor en MARCHA via DI1, referencia velocidad=parametro 5.13
X 1 0 Convertidor en MARCHA via DI2, referencia velocidad=pardmetro 5.14
X X 1 Convertidor en MARCHA via comando MARCHA (DI8), referencia de velocidad via entrada
analdgica Al

Ajustes de parametros, las dreas sombreadas se ajustan con macros, el resto durante la puesta a punto

1 - Ajustes motor

2 - Modo funcionam. 3 - Inducido 5 - Regul. veloc

6 - Entrada/salida

1.01 Corr nom ind

2.01 Selec macro 3.04 Corr ind max

[Estandar]

5.01 Sel ref vel [Al1]

6.01 Escala Al1 100%

1.02 Tens nom ind

2.02 Puesto ctrl
[Terminales]

3.07 Lim par posit 5.02 Modo med veloc

6.02 Escala Al1 0%

1.03 Corr nom cpo

2.03 Modo paro 3.08 Lim par negat 5.03 Enc incremental

6.03 Escala Al2 100%

1.04 Tens cpo nom

3.14 Modo Ctrl corr
[Contr. veloc.]

2.04 Modo paro emerg 5.09 Rampa acel

6.04 Escala Al2 0%

1.05 Vel base 3.15 Sel ref par 5.10 Rampa decel 6.05 Asign AO1 [Vel act]
[AI2]
1.06 Vel max 3.17 Par bloqueo 5.11 Ramp paro emerg 6.06 Modo AO1
3.18 Tiempo bloqueo 5.12 Forma rampa 6.07 Escala AO1 100%
5.13 Velocidad fija 1 6.08 Asign AO2 [Tens ind
act]
5.14 Velocidad fija 2 6.09 Modo AO2
5.15 Nivel vel cero 6.10 Escala AO2 100%
5.16 Vel ref 1 6.11 Asign DO1 [Listo
marcha]
5.17 Vel ref 2 6.12 Asign DO2 [En
marcha]
5.19 Ramp acel impul 6.13 Asign DO3 [Vel
cero]
5.20 Ramp dec impul 6.14 Asign DO4 [Fallo o
alarma)
5.21 Sel Par Alt 6.15 Asign DO5 [Cont
[Vel < refi] ppal on]
5.26 Sel Ref Vel Aux 6.22 Asig MSW Bit 11
[Cero const] [ninguno]
6.23 Asig MSW Bit 11
[ninguno]
6.24 Asig MSW Bit 11
[ninguno]
6.25 Asig MSW Bit 11
[ninguno]
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Ejemplo de conexion para la macro de aplicacion 1 - Estandar

Fig. 4.2/1:
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4.2.2 Macro 2 - Velocidad manual / velocidad constante

Descripcion de funciones de E/S

E/S Param. Funcién
DI El convertidor se pone en marcha cerrando la entrada digital DI1 (DI=1). Conecta el convertidor y MARCHA
DI2 El convertidor se detiene abriendo la entrada digital DI2 (DI2=0). DI2 tiene una mayor prioridad que DI1, es decir, si
DI2 esté abierta el convertidor no puede ponerse en marcha. Pare el convertidor de acuerdo con el pardmetro Modo
paro y desconecte el convertidor.
DI3 2.01 Direccién de giro. DI3=0=avance, DI3=1=retroceso
Dl4 2 conjuntos de rampas seleccionables.
Dl4=0=Rampa 1
Rampa acel 5.09 / Rampa decel 5.10 / Reg veloc KP 5.07 / Reg veloc Tl 5.08
Dl4=1=Rampa 2
Rampa acel alt 5.24 / Rampa dec alt 5.25 / Vel alt KP 5.22 / Vel alt Tl 5.23
DI5 Paro de emergencia. Principio de circuito cerrado, debe cerrarse para el funcionamiento
DI6 Restauracion. Reconocimiento de fallos, restaurar fallos indicados por el convertidor
DI7 Velocidad fija 1, la velocidad puede definirse en el parametro 5.13 (Rampa 5.19/5.20)
DI8 Velocidad fija 2, la velocidad puede definirse en el pardmetro 5.14 (Rampa 5.19/5.20)
DO1 6.11 Listo para conexién. Elementos electrénicos con corriente, sin sefiales de fallo
DO2 6.12 En marcha. Regulador de intensidad habilitado
DO3 6.13 Sefial de fallo. Convertidor disparado
DO4 6.14 Senal de velocidad cero. Motor en reposo
DO5 6.15 Contactor principal conectado. Controlado por el comando MARCHA (DI1)
Al1 5.01 Referencia de velocidad
AO1 6.05 Velocidad actual
AO2 6.08 Intensidad de inducido actual
Seleccion de referencia de velocidad o 2 velocidades fijas a través de DI7 y DI8
DI7 DI8 Convertidor en MARCHA(DI1=1)
0 0 Velocidad Man. Referencia de velocidad a través de la entrada analégica Al
1 0 Velocidad Const.; Velocidad fija 1, la velocidad puede definirse en el parametro 5.13 (Rampa 5.19/5.20)
X 1 Velocidad Const.; Velocidad fija 2, la velocidad puede definirse en el pardmetro 5.14 (Rampa 5.19/5.20)

Ajustes de parametros, las dreas sombreadas se ajustan con macros, el resto durante la puesta a punto

1 - Ajustes motor

2 - Modo funcionam. 3 - Inducido 5 - Regul. veloc 6 - Entrada/salida

1.01 Corr nom ind

2.01 Selec macro 3.04 Corr ind max 6.01 Escala Al1 100%

[Estandar]

5.01 Sel ref vel [Al1]

1.02 Tens nom ind

2.02 Puesto ctrl
[Terminales]

3.07 Lim par posit 5.02 Modo med veloc 6.02 Escala Al1 0%

1.03 Corr nom cpo

2.03 Modo paro 3.08 Lim par negat 5.03 Enc incremental 6.03 Escala Al2 100%

1.04 Tens cpo nom

3.14 Modo Citrl corr
[Contr. veloc.]

2.04 Modo paro emerg 5.09 Rampa acel 6.04 Escala Al2 0%

1.05 Vel base 3.15 Sel ref par 5.10 Rampa decel 6.05 Asign AO1 [Vel act]
[AI2]
1.06 Vel max 3.17 Par bloqueo 5.11 Ramp paro emerg 6.06 Modo AO1
3.18 Tiempo bloqueo 5.12 Forma rampa 6.07 Escala AO1 100%
5.13 Velocidad fija 1 6.08 Asign AO2 [Tens ind
act]
5.14 Velocidad fija 2 6.09 Modo AO2
5.15 Nivel vel cero 6.10 Escala AO2 100%
5.16 Vel ref 1 6.11 Asign DO1 [Listo
marcha]
5.17 Vel ref 2 6.12 Asign DO2 [En
marcha]
5.19 Ramp acel impul 6.13 Asign DO3 [Vel
cero]
5.20 Ramp dec impul 6.14 Asign DOA4 [Fallo o
alarma]
5.21 Sel Par Alt 6.15 Asign DO5 [Cont
[Vel < refi] ppal on]
5.24 Ramp Acel Alt 6.22 Asig MSW Bit 11
[ninguno]
5.25 Ramp Decel Alt 6.23 Asig MSW Bit 11
[ninguno]
5.26 Sel Ref Vel Aux 6.24 Asig MSW Bit 11
[Cero const] [ninguno]
6.25 Asig MSW Bit 11
[ninguno]
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Ejemplo de conexioén para la macro de aplicacion

Fig. 4.2/2:
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4.2.3 Macro 3 - Manual / automatico

Descripcion de las funciones de E/S

Funcion

Marcha / Paro Manual. Marcha y paro del convertidor. DI8=0=PAROQ, DI8=1=MARCHA
La Marcha conecta el convertidor y MARCHA. Para el convertidor de conformidad con el pardmetro Modo paro y
después desconecta el convertidor.

Conmutacién entre control manual y automatico.
El control de Marcha/Paro actual tendra efecto después de la conmutacion:
DI2=0=Control manual:
El convertidor se pone en marcha y se para a través de la entrada digital DI1.
Referencia de velocidad a través de la entrada analégica Al1.
Direccion de giro a través de la entrada digital DI3.
Seleccion de la referencia de velocidad o 1 velocidad fija a través de la entrada digital D14
DI2=1=Control automatico:
El convertidor se pone en marcha y se para con la entrada digital DI8.
Referencia de velocidad del PLC a través de la entrada analdgica Al2.
Direccién de giro a través de la entrada digital DI7.

Direccién de giro Manual. DI3=0=avance, DI3=1=retroceso

Seleccioén de la velocidad de referencia Al1 / Velocidad fija 1 Manual
Dl4=0=referencia de velocidad a través de la entrada analdgica Al1
Dl4=1= Velocidad fija 1, la velocidad puede definirse en el pardmetro 5.13 (Rampa 5.19/5.20)

Paro de emergencia. Principio de contacto cerrado, debe cerrarse para el funcionamiento

Restauracion. Reconocimiento de fallos, restaurar fallos indicados por el convertidor

Direccién de giro Auto. DI7=0=avance, DI3=1=retroceso

Marcha / Paro Auto. Marcha y paro del convertidor. DI8=0=PARO, DI8=1=MARCHA
La Marcha conecta el convertidor y MARCHA. Para el convertidor de conformidad con el pardametro Modo paro y
después desconecta el convertidor.

Listo para conexién. Elementos electrénicos con corriente, sin sefales de fallo

En marcha. Regulador de intensidad habilitado

Senal de fallo. Convertidor disparado

Senal de velocidad cero. Motor en reposo

Contactor principal conectado. Controlado por el comando MARCHA (DI1)

Referencia de velocidad Manual

Referencia de velocidad Auto, desde PLC

Velocidad actual

E/S Param.
DI

DI2

DI3 2.01
DI4

DI5

DI6

DI7

DI8

DO1 6.11
DO2 6.12
DO3 6.13
DO4 6.14
DO5 6.15
Al 5.01
Al2 5.26
AO1 6.05
AO2 6.08

Intensidad de inducido actual

Ajustes de parametros, las dreas sombreadas se ajustan con macros, el resto durante la puesta a punto

1 - Ajustes motor 2 - Modo funcionam. 3 - Inducido 5 - Regul. veloc 6 - Entrada/salida
1.01 Corr nom ind 2.01 Selec macro 3.04 Corr ind max 5.01 Sel ref vel [Al1] 6.01 Escala Al1 100%
[Estandar]
1.02 Tens nom ind 2.02 Puesto ctrl 3.07 Lim par posit 5.02 Modo med veloc 6.02 Escala Al1 0%
[Terminales]
1.03 Corr nom cpo 2.03 Modo paro 3.08 Lim par negat 5.03 Enc incremental 6.03 Escala Al2 100%
1.04 Tens cpo nom 2.04 Modo paro emerg 3.14 Modo Ctrl corr 5.09 Rampa acel 6.04 Escala Al2 0%
[Contr. veloc.]
1.05 Vel base 3.15 Sel ref par 5.10 Rampa decel 6.05 Asign AO1 [Vel act]
[AI2]
1.06 Vel max 3.17 Par bloqueo 5.11 Ramp paro emerg 6.06 Modo AO1
3.18 Tiempo bloqueo 5.12 Forma rampa 6.07 Escala AO1 100%
5.13 Velocidad fija 1 6.08 Asign AO2 [Tens ind
act]
5.14 Velocidad fija 2 6.09 Modo AO2
5.15 Nivel vel cero 6.10 Escala AO2 100%
5.16 Vel ref 1 6.11 Asign DO1 [Listo
marcha]
5.17 Vel ref 2 6.12 Asign DO2 [En
marcha]
5.19 Ramp acel impul 6.13 Asign DO3 [Vel
cero]
5.20 Ramp dec impul 6.14 Asign DO4 [Fallo o
alarma)
5.21 Sel Par Alt 6.15 Asign DO5 [Cont
[Vel < ref1] ppal on]
5.26 Sel Ref Vel Aux 6.22 Asig MSW Bit 11
[Cero const] [ninguno]
6.23 Asig MSW Bit 11
[ninguno]
6.24 Asig MSW Bit 11
[ninguno]
6.25 Asig MSW Bit 11
[ninguno]
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Ejemplo de conexién de la macro de aplicacion 3

Fig. 4.2/3:
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4.2.4 Macro 4 - Manual / potenciometro motorizado

Descripcidn de las funciones de E/S

Funcion

Marcha / Paro. Marcha y paro del convertidor. DI1=0=PARO, DI1=1=MARCHA.
Marcha conecta el convertidor y MARCHA. Para el convertidor de conformidad con el pardmetro
Modo paro, después desconecta el convertidor y restablece la referencia de velocidad a cero.

Avance lento 1. La velocidad puede definirse en el parametro 5.13.
La rampa de acel/decel para Avance lento puede definirse en el parametro 5.19/5.20.
La velocidad de avance lento 1 tiene precedencia ante Al1

Direccién de giro. DI3=0=avance, DI3=1=retroceso

Al1/Pot mot, Seleccién de la referencia de velocidad o funcién pot motor.
Dl4=0=referencia de velocidad via Al1 o velocidad de avance lento 1
Dl4=1=Funcién pot motor via DI7 y DI8

Paro de emergencia. Principio de contacto cerrado, debe cerrarse para funcionamiento

Restauracion. Reconocimiento de fallos, restaurar fallos indicados por el convertidor

Funcidn pot motor ,mas rapido“. Rampa acel 5.09

Funcién pot motor ,mas lento®. Rampa dec 5.10. Mas lento tiene precedencia sobre més rapido.

Listo para conexion. Elementos electrénicos con corriente, sin sehales de fallo

En marcha. Regulador de intensidad habilitado

Senal de fallo. Convertidor disparado

Senal de velocidad cero. Motor en reposo

Contactor principal conectado. Controlado por el comando MARCHA (DI1)

Referencia de velocidad

Velocidad actual

E/S Param
DI

DI2

DI3

DI4 2.01
DI5

DI6

DI7

DI8

DO1 6.11
DO2 6.12
DO3 6.13
DO4 6.14
DO5 6.15
Al 5.01
AO1 6.05
AO2 6.08

Intensidad de inducido actual

Ajustes de parametros, las dreas sombreadas se ajustan con macros, el resto durante la puesta a

unto

1 - Ajustes motor

2 - Modo funcionam.

3 - Inducido

5 - Regul. veloc

6 - Entrada/salida

1.01 Corr nom ind

2.01 Selec macro
[Estandar]

3.04 Corr ind max

5.01 Sel ref vel [Al1]

6.01 Escala Al1 100%

1.02 Tens nom ind

2.02 Puesto ctrl
[Terminales]

3.07 Lim par posit

5.02 Modo med veloc

6.02 Escala Al1 0%

1.03 Corr nom cpo

2.03 Modo paro

3.08 Lim par negat

5.03 Enc incremental

6.03 Escala Al2 100%

1.04 Tens cpo nom

2.04 Modo paro
emerg

3.14 Modo Cirl corr
[Contr. veloc.]

5.09 Rampa acel

6.04 Escala Al2 0%

1.05 Vel base 3.15 Sel ref par 5.10 Rampa decel 6.05 Asign AO1 [Vel
[AI2] act]
1.06 Vel max 3.17 Par bloqueo 5.11 Ramp paro 6.06 Modo AO1
emerg
3.18 Tiempo bloqueo 5.12 Forma rampa 6.07 Escala AO1
100%
5.13 Velocidad fija 1 6.08 Asign AO2 [Tens
ind act]
5.14 Velocidad fija 2 6.09 Modo AO2
5.15 Nivel vel cero 6.10 Escala AO2
100%
5.16 Vel ref 1 6.11 Asign DO1 [Listo
marcha]
5.17 Vel ref 2 6.12 Asign DO2 [En
marcha]
5.19 Ramp acel impul | 6.13 Asign DO3 [Vel
cero]
5.20 Ramp dec impul | 6.14 Asign DO4 [Fallo
0 alarma]
5.21 Sel Par Alt 6.15 Asign DO5 [Cont
[Vel < refl] ppal on]
5.26 Sel Ref Vel Aux 6.22 Asig MSW Bit 11
[Cero const] [ninguno]
6.23 Asig MSW Bit 11
[ninguno]
6.24 Asig MSW Bit 11
[ninguno]
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4.2.5 Macro 5 - Servicio de marcha a impulsos

Descripcion de las funciones de E/S

E/S Param. Funcién
DIt Direccién de giro. DI1=0=avance, DI1=1=retroceso
DI2 Avance lento 1. La velocidad puede definirse en el parametro 5.13.
La rampa de acel/decel para Avance lento puede definirse en el pardmetro 5.19/5.20.
DI3 Avance lento 2. La velocidad puede definirse en el parametro 5.14.
La rampa de acel/decel para Avance lento puede definirse en el pardmetro 5.19/5.20.
Dl4 2.01 no se emplea
DI5 Paro de emergencia. Principio de contacto cerrado, debe cerrarse para funcionamiento
DI6 Restauracion. Reconocimiento de fallos, restaurar fallos indicados por el convertidor
DI7 Convertidor CONECTADO / DESCONECTADO. DI7=0=DESCONECTADO, DI7=1=CONECTADO
DI8 MARCHA / PARO del convertidor. DI8=0=PARO, DI8=1=MARCHA
DOA1 6.11 Listo para Marcha. Convertidor CONECTADO, pero aun no en MARCHA.
DO2 6.12 Sefial de velocidad cero. Motor en reposo
DO3 6.13 En punto de ajuste. Referencia de velocidad = velocidad actual
DO4 6.14 Sefial de fallo de grupo. Sefial comun para todos los fallos o alarmas
DO5 6.15 Contactor principal CONECTADO. Controlado por comando CONECTAR (DI7)
All 5.01 Referencia de velocidad
Al2 5.26 Referencia adicional de velocidad
AO1 6.05 Velocidad actual
AO2 6.08 Par actual
Bloqueo mutuo de Velocidad de avance lento 1 — Velocidad de avance lento 2 - MARCHA del convertidor
Av.lento1 | Av.lento2 | MARCHA | Convertidor CONECTADO (DI7=1)
DI2 DI3 DI8
0 0 0 Convertidor en PARO (regulador de intensidad inhabilitado)
1 0 0 Convertidor puesto en MARCHA via DI2, referencia velocidad =pardmetro 5.13
X 1 0 Convertidor puesto en MARCHA via DI3, referencia velocidad =pardmetro 5.14
X X 1 Convertidor puesto en MARCHA via comando MARCHA (DI8), ref. vel. via entrada analdgica Al1

Ajustes de parametros, las dreas sombreadas se ajustan con macros, el resto durante la puesta a punto

1 - Ajustes motor

2 - Modo funcionam. 3 - Inducido 5 - Regul. veloc 6 - Entrada/salida

1.01 Corr nom ind

2.01 Selec macro 3.04 Corr ind max

[Estandar]

5.01 Sel ref vel [Al1] 6.01 Escala Al1 100%

1.02 Tens nom ind

2.02 Puesto ctrl
[Terminales]

3.07 Lim par posit 5.02 Modo med veloc 6.02 Escala Al1 0%

1.03 Corr nom cpo

2.03 Modo paro 3.08 Lim par negat 5.03 Enc incremental 6.03 Escala Al2 100%

1.04 Tens cpo nom

3.14 Modo Citrl corr
[Contr. veloc.]

2.04 Modo paro emerg 5.09 Rampa acel 6.04 Escala Al2 0%

1.05 Vel base 3.15 Sel ref par 5.10 Rampa decel 6.05 Asign AO1 [Vel act]
[AI2]
1.06 Vel max 3.17 Par bloqueo 5.11 Ramp paro emerg 6.06 Modo AO1
3.18 Tiempo bloqueo 5.12 Forma rampa 6.07 Escala AO1 100%
5.13 Velocidad fija 1 6.08 Asign AO2 [Tens ind
act]
5.14 Velocidad fija 2 6.09 Modo AO2
5.15 Nivel vel cero 6.10 Escala AO2 100%
5.16 Vel ref 1 6.11 Asign DO1 [Listo
marcha]
5.17 Vel ref 2 6.12 Asign DO2 [En
marcha]
5.19 Ramp acel impul 6.13 Asign DO3 [Vel
cero]
5.20 Ramp dec impul 6.14 Asign DO4 [Fallo o
alarma]
5.21 Sel Par Alt 6.15 Asign DO5 [Cont
[Vel < ref1] ppal on]
5.26 Sel Ref Vel Aux 6.22 Asig MSW Bit 11
[Cero const] [ninguno]
6.23 Asig MSW Bit 11
[ninguno]
6.24 Asig MSW Bit 11
[ninguno]
6.25 Asig MSW Bit 11
[ninguno]
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4.2.6 Macro 6 - Potenciometro motorizado

Descripcién de las funciones de E/S

Funcion

Direccién de giro. DI1=0=avance, DI1=1=retroceso

Funcidn pot motor ,mas rapido“. Rampa acel 5.09

Funcién pot motor ,mas lento®. Rampa decel 5.10. Mas lento tiene prioridad sobre mas rapido.

Velocidad minima. La velocidad puede definirse en el parametro 5.13. Cuando el convertidor se
pone en MARCHA la velocidad se acelera hasta esta velocidad minima y no es posible ajustar la
velocidad por debajo de este minimo con la funcidn potenciémetro motorizado.

Paro de emergencia. Principio de circuito cerrado, debe cerrarse para funcionamiento

Reset (Restaurar). Reconocimiento de fallos, restaurar fallos indicados por el convertidor

Convertidor CONECTADO / DESCONECTADO. DI7=0=DESCONECTADO, Restauracién de la
velocidad del potenciémetro motorizado a cero; DI7=1=CONECTADO

MARCHA / PARO del convertidor. DI8=0=PARO, DI8=1=MARCHA; acelera a la ultima velocidad del

potenciémetro motorizado

Listo para Marcha. Convertidor CONECTADOQ, pero aun no en MARCHA.

max

n__ alcanzado (n

puede definirse en el parametro 5.16) n_, > Nivel 1/ Nivel 2

n__alcanzado (n,

max

puede definirse en el pardametro 5.17) n_, > Nivel 1

act =

Senal de fallo de grupo. Sefal comun para todos los fallos o alarmas

Contactor principal CONECTADO. Controlado por comando CONECTAR (DI17)

Velocidad actual

E/S Param.
DI

DI2

DI3

Dl4 2.01
DI5

DI6

DI7

DI8

DO1 6.11
DO2 6.12
DO3 6.13
DO4 6.14
DO5 6.15
AO1 6.05
AQ2 6.08

Tensién de inducido actual

Ajustes de parametros, las dreas sombreadas se ajustan con macros, el resto durante la puesta a

unto

1 - Ajustes motor 2 - Modo funcionam. 3 - Inducido 5 - Regul. veloc 6 - Entrada/salida
1.01 Corr nom ind 2.01 Selec macro 3.04 Corr ind méax 5.01 Sel ref vel [Al1] 6.01 Escala Al1 100%
[Estandar]
1.02 Tens nom ind 2.02 Puesto ctrl 3.07 Lim par posit 5.02 Modo med veloc | 6.02 Escala Al1 0%
[Terminales]
1.03 Corr nom cpo 2.03 Modo paro 3.08 Lim par negat 5.08 Enc incremental 6.03 Escala Al2 100%
1.04 Tens cpo nom 2.04 Modo paro 3.14 Modo Ctrl corr 5.09 Rampa acel 6.04 Escala Al2 0%
emerg [Contr. veloc.]
1.05 Vel base 3.15 Sel ref par 5.10 Rampa decel 6.05 Asign AO1 [Vel
[AI2] act]
1.06 Vel max 3.17 Par bloqueo 5.11 Ramp paro emerg 6.06 Modo AO1
3.18 Tiempo bloqueo 5.12 Forma rampa 6.07 Escala AO1 100%
5.13 Velocidad fija 1 6.08 Asign AO2 [Tens
ind act]
5.14 Velocidad fija 2 6.09 Modo AO2
5.15 Nivel vel cero 6.10 Escala AO2
100%
5.16 Vel ref 1 6.11 Asign DO1 [Listo
marcha]
5.17 Vel ref 2 6.12 Asign DO2 [Vel >
Nivel 1]
5.19 Ramp acel impul | 6.13 Asign DO3 [Vel >
Nivel 2]
5.20 Ramp dec impul | 6.14 Asign DO4 [Fallo
0 alarma]
5.21 Sel Par Alt 6.15 Asign DO5 [Cont
[Vel < refl] ppal on]
5.26 Sel Ref Vel Aux 6.22 Asig MSW Bit 11
[Cero const] [ninguno]
6.23 Asig MSW Bit 11
[ninguno]
6.24 Asig MSW Bit 11
[ninguno]
6.25 Asig MSW Bit 11
[ninguno]
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- Potencidmetro motorizado

Ejemplo de conexién de la macro de aplicacion 6

Fig. 4.2/6:
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4.2.7 Macro 7 - Inversion de campo externa

Descripcion de las funciones de E/S

E/S Param. | Funcion

DI1 Inversion de campo externa con conmutador de inversion de campo externa. Sélo para
aplicaciones 2Q.
DI1=0=sin inversién de campo
DI1=1=inversién de campo
Segun la inversion de campo (DI1=1) la sefal ,Inversiéon de campo activa“ tiene estado de registro
W1
La inversion de campo es posible solamente cuado el convertidor esta DESCONECTADO (DI7=0).
Cuando la inversion de campo esta activa, la polaridad del valor actual de velocidad se cambia en
el software.
Se recomienda el empleo de un relé contactor de remanencia para almacenar el estado de este relé
cuando falla la alimentacién principal. En caso contrario, los contactores de relé pueden quemarse
debido a la inductancia de campo.

DI2 2.01 Velocidad de avance lento 1. La velocidad puede definirse en el parametro 5.13.
La rampa de acel/decel para Avance lento puede definirse en el pardmetro 5.19/5.20.

DI3 Senal de fallo externa. Genera una respuesta de fallo y dispara el convertidor

DI4 Sefal de alarma externa. Genera un aviso en el DCS400

DI5 Paro de emergencia. Principio de contacto cerrado, debe cerrarse para funcionamiento

DI6 Reset. Reconocimiento de fallos, restaurar fallos indicados por el convertidor

DI7 Convertidor CONECTADO / DESCONECTADO. DI7=0=DESCONECTADO , DI7=1=CONECTADO

DI8 MARCHA / PARO del convertidor. DI8=0=PARO , DI8=1=MARCHA

DO1 6.11 Listo para Marcha. Convertidor CONECTADO, pero aun no en MARCHA

DO2 6.12 En marcha. El convertidor estda en MARCHA. (Regulador de intensidad habilitado)

DO3 6.13 Inversién de campo activa

DO4 6.14 Senal de fallo de grupo. Sefhal comun para todos los fallos o alarmas

DO5 6.15 Contactor principal CONECTADO. Controlado por comando CONECTAR (DI17)

Al 5.01 Referencia de velocidad

Al2 3.15 Limitacién del par externo posible. Primero el parametro Modo Ctrl corr 3.14 tiene que cambiarse
de Depend macr a Lim Ctrl vel. Sin cambios, se aplican los ajustes de fabrica para limitacion del par
(100%).

AO1 6.05 Velocidad actual

AO2 6.08 Tensién de inducido actual

Ajustes de parametros, las areas sombreadas se ajustan con macros, el resto durante la puesta a

unto

1 - Ajustes motor

2 - Modo funcionam.

3 - Inducido

5 - Regul. veloc

6 - Entrada/Salida

1.01 Corr nom ind

2.01 Selec macro

3.04 Corr ind max

5.01 Sel ref vel

6.01 Escala Al1 100%

[Estandar] [Al1]
1.02 Tens nom ind 2.02 Puesto ctrl 3.07 Lim par posit 5.02 Modo med veloc | 6.02 Escala Al1 0%
[Terminales]

1.08 Corr Nom cpo

2.03 Modo paro

3.08 Lim par negat

5.03 Enc incremental

6.03 Escala Al2 100%

1.04 Tens cpo nom

2.04 Modo paro

3.14 Modo Ctrl corr

5.09 Rampa acel

6.04 Escala Al2 0%

emerg [Contr. Veloc.]
1.05 Vel base 3.15 Sel ref par 5.10 Rampa decel 6.05 Asign AO1
[AI2] [Vel act]
1.06 Vel max 3.17 Par bloqueo 5.11 Ramp paro 6.06 Modo AO1
emerg
3.18 Tiempo bloqueo 5.12 Forma rampa 6.07 Escala AO1
100%
5.13 Velocidad fija 1 6.08 Asign AO2
[Tens ind act]
5.14 Velocidad fija 2 6.09 Modo AO2
5.15 Nivel vel cero 6.10 Escala AO2
100%
5.16 Vel ref 1 6.11 Asign DO1
[Listo marcha]
5.17 Vel ref 2 6.12 Asign DO2
[En marcha]
5.19 Ramp acel impul | 6.13 Asign DO3
[Vel cero]
5.20 Ramp dec impul 6.14 Asign DO4
[Fallo o alarma]
5.21 Sel Par Alt 6.15 Asign DO5
[Vel < Refil] [Cont ppal on]
5.26 Sel Ref Vel Aux 6.22 Asig MSW Bit 11
[Cero const] [ninguno]
6.23 Asig MSW Bit 12
[ninguno]
6.24 Asig MSW Bit 13
[ninguno]
6.25 Asig MSW Bit 14
[ninguno]
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Breve descripcion

Modo sin inversion de cam-
po:

*DI1 =0V (contacto abierto), es
efectivo solamente cuando el
convertidor esta DESCONEC-
TADO (DI 7=0) > DO3=0V -
no activo = Elrelé K2 esta "des-
conectado" = EIl contactor K3
esta en posicién ,sin inversion.
¢ Si se produce cualquier inci-
dente relativo al suministro de
potencia / suministro electréni-
co, el contactor K3 mantendrala
posicion "sin inversion".

Modo inversion de campo:
*DI1 =+24V (contacto cerrado),
es efectivo solamente cuando el
convertidor esta DESCONEC-
TADO (DI 7 =0) = DO3 = +24V
el relé K2 recibe alimentacion =
El contacto del relé K2 esta "co-
nectado" = El contactor K3 esta
en posicion ,inversion".

Si se produce cualquier inciden-
te relativo a la fuente de alimen-
tacién / suministro electrénico:
* Si se desconecta la fuente de
alimentacion, el contactor K3
mantendra la posicién de ,inver-
sion".

* Si se desconecta la alimenta-
cién electronica (faseL1), éstay
la alimentacion del contactor de
remanencia fallaran al mismo
tiempo.

Elrelé K2 mantendra la posicion
de "conectado" durante unos
instantes, hasta la desconexién
del SDCS-CON-3A.

El contactor K3 no puede con-
mutarse de "conectado” a "des-
conectado",yaquelafaselL1ha
sido interrumpida.

El contactor K3 mantendra la
posicion de ,inversion".
Cuando vuelve la fase L1:

¢ El contactor K3 se conmuta a
"desconectado”.

* Después de que la sefal ,In-
version de campo activa" vuelva
a estar activa, el relé K2 conmu-
ta el contactor K3 de nuevo a
"conectado", pero ahora el con-
vertidor esta DESCONECTA-
DO.

El convertidor puede arrancar-
se en "Modo inversién de cam-

po".
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Ejemplo de conexién de la macro de aplicacion 7

Fig. 4.2/7:



4.2.8 Macro 8 - Regulacion del par

Descripcién de las funciones de E/S

E/S Param. Funcién

DIt PARO LIBRE. Principio de contacto cerrado, debe cerrarse para funcionamiento
PARO LIBRE es el modo mas rapido de detener el regulador de intensidad. El regulador de intensidad
reducird la intensidad de inducido a cero tan rapido como sea posible. Este comando detendra el
convertidor para que el motor se deje en funcionamiento y la friccién junto con la carga reduciran la
velocidad a cero.

DI2 no se emplea

DI3 Sefal de fallo externa. Genera una respuesta de fallo y dispara el convertidor

DI4 2.01 Sefal de alarma externa. Genera un aviso en el DCS400

DI5 Paro de emergencia. Principio de contacto cerrado, debe cerrarse para funcionamiento
En caso de paro de emergencia, el convertidor se cambiara a control de velocidad y se parara de
conformidad con el pardmetro Modo paro emerg (2.04)

DI6 Reset. Reconocimiento de fallos, restaurar fallos indicados por el convertidor

DI7 Convertidor CONECTADO / DESCONECTADO. DI7=0=DESCONECTADO, DI7=1=CONECTADO

DI8 MARCHA / PARO del convertidor. DI8=0=PARO, DI8=1=MARCHA
Si se proporciona el comando PARO, el convertidor se cambiara a control de velocidad y se parara de
conformidad con el pardmetro Modo paro (2.03)

DO1 6.11 Listo para Marcha. Convertidor CONECTADO, pero ain no en MARCHA.

DO2 6.12 En marcha. El convertidor estd en MARCHA (regulador de intensidad habilitado)

DO3 6.13 Sefal de velocidad cero. Motor en reposo

DO4 6.14 Sefal de fallo de grupo. Sefial comun para todos los fallos o alarmas

DO5 6.15 Contactor principal CONECTADO. Controlado por comando CONECTAR (D17)

Al1 3.15 Referencia de par

AO1 6.05 Velocidad actual

AO2 6.08 Par actual

Ajustes de parédmetros, las dreas sombreadas se ajustan con macros, el resto durante la puesta a punto

1 - Ajustes motor 2 - Modo funcionam. 3 - Inducido 5 - Regul. veloc 6 - Entrada/salida
1.01 Corr nom ind 2.01 Selec macro 3.04 Corr ind max 5.01 Sel ref vel [Al1] 6.01 Escala Al1 100%
[Estandar]
1.02 Tens nom ind 2.02 Puesto ctrl 3.07 Lim par posit 5.02 Modo med veloc 6.02 Escala Al1 0%
[Terminales]
1.03 Corr nom cpo 2.03 Modo paro 3.08 Lim par negat 5.03 Enc incremental 6.03 Escala Al2 100%
1.04 Tens cpo nom 2.04 Modo paro emerg 3.14 Modo Ctrl corr 5.09 Rampa acel 6.04 Escala Al2 0%
[Contr. veloc.]
1.05 Vel base 3.15 Sel ref par 5.10 Rampa decel 6.05 Asign AO1 [Vel
[AI2] act]
1.06 Vel max 3.17 Par bloqueo 5.11 Ramp paro emerg 6.06 Modo AO1
3.18 Tiempo bloqueo 5.12 Forma rampa 6.07 Escala AO1 100%
5.13 Velocidad fija 1 6.08 Asign AO2 [Tens
ind act]
5.14 Velocidad fija 2 6.09 Modo AO2
5.15 Nivel vel cero 6.10 Escala AO2 100%
5.16 Vel ref 1 6.11 Asign DO1 [Listo
marcha]
5.17 Vel ref 2 6.12 Asign DO2 [En
marcha]
5.19 Ramp acel impul 6.13 Asign DOS3 [Vel
cero]
5.20 Ramp dec impul 6.14 Asign DO4 [Fallo o
alarma]
5.21 Sel Par Alt 6.15 Asign DO5 [Cont
[Vel < refl] ppal on]
5.26 Sel Ref Vel Aux 6.22 Asig MSW Bit 11
[Cero const] [ninguno]
6.23 Asig MSW Bit 11
[ninguno]
6.24 Asig MSW Bit 11
[ninguno]
6.25 Asig MSW Bit 11
[ninguno]
II K 4-20
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4.3 Entradas/salidas digitales y analégicas

Entradas digitales DI1...DI8

El convertidor se controla a través de las entradas
digitales DI1...DI8. El significado de las entradas se
define con una macro. Cuando se selecciona una
macro en el parametro Selec macro (2.01) las funcio-
nes se asignan alas 8 entradas digitales. Las funciones
se describen en el contexto de las macros respectivas
en la seccién 4.2 Macros de aplicacion. Las funciones
de las entradas digitales DI1...DI4 de las macros 1, 5,
6, 7 y 8 son reconfigurables mediante el grupo de
parametros 9.

Salidas digitales DO1...DO5

Cualquier sefial en una lista de sefales puede asignar-
se a cada salida digital. La lista esta disponible en los
parametros de las salidas digitales DO1...DO5 (Asign
DO1 (6.11)...Asign DO5 (6.15)). El significado y/o
modo de funcionamiento de las sefiales se describe en
este lugar. Las salidas estan conectadas con la macro
de aplicacion de fabrica, es decir, el cambio de lamacro
cambiara el significado de las salidas. El enlace de la
macro se revocara si se asigna otra sefal. La salida
mantendra entonces su significado incluso si el ajuste
de la macro varia.

Entradas analdgicas Al1...Al2 (11 Bits + signo)
Las entradas analdgicas son entradas de 10 V. Las
tensiones de ajuste para la referencia del 0% y 100%
pueden entrarse en los parametros de escalado
6.01...6.04:

por ejemplo:  Un valor de referencia se preajusta por
medio de un potencidmetro. La posicidn cero del poten-
ciémetrono es exactamente 0 V'sino 0,8 Vyla deflexion
aescalaplenano esexactamente 10V sino 9,3 V. Entre
9,30 V en el parametro Escala Alx 100 % (6.01/ 6.03)
y 0,80V en el parametro Escala Alx 0 % (6.02/6.04). El
rango entre 0,80V y 9,30V se consi-dera entonces
como el valor de referencia del 100%.

Salidas analégicas AO1...A02 (11 Bits + signo)
Cualquier valor actual de una lista de valores actuales
puede asignarse a las salidas analdgicas. La lista esta
disponible en los parametros Asign AOx (6.05 / 6.08).
Las salidas estan conectadas con la macro de aplica-
cién de fabrica, es decir, el cambio de la macro cambia-
ra el significado de las salidas. El enlace de la macro se
revocara si se asigna otro valor actual. La salida man-
tendra entonces su nuevo significado incluso si el
ajuste de la macro varia.

Con el parametro Modo AOx (6.06 / 6.09) se puede
escoger entre salida unipolar (0...10V) o bipolar
(-10V...0V...+10V).

Los parametros Escala AOx 100 % (6.07/6.10) definen
qué nivel de tensidn corresponde al valor actual del
100%.

Por ejemplo:  Se requiere una intensidad de inducido
del 200% en un convertidor. Este 200% puede repre-
sentarse de forma maxima por 10 V. De acuerdo con
una sencilla férmula:

(10V / 200%) x 100%

La escala AOx se ajustara a 5,00V (=intensidad de
inducido del 100%).

1T K 4-22

Entrada de tacogenerador (11 Bits + signo)

La realimentacion de velocidad con tacogenerador se
ajusta con el parametro Modo med veloc (5.02) = Taco.
El tacogenerador se conectara a las entradas apropia-
das del bloque de terminales correspondientes a su
nivel de tension. La tensién maxima del tacogenerador
a la velocidad maxima es decisiva, por ejemplo:
Seleccién de tacogenerador: 60 V /1000 rpm

Veloc. motor max.: 3000 rpm
Tension. tacogener. max.: 180V
X1:1 ~ 90-270V.
2 - 30-90 V.
3 - 30V R11 1k1n 100k
+ Rt 2 [100k 1,1 100K
S1%anD

Las conexiones adecuadas para este
tacogenerador son X1:1 y X1:4

Algunas aplicaciones pueden requerir que el potencial

de tension del tacogenerador se conecte al potencial 0

V del convertidor y/o no conectarse. El ajuste se lleva a

cabo con el jumper S1:1-2.

S1:1-2 con jumper:conexion de OV entre tacogenera-
dor y convertidor

S1:1-2 abierto: sin conexion de OV

Si se emplea una realimentacién de tacogenerador la

velocidad requerira un ajuste mediante un potenciéme-

tro R115. El panel de control o la PC tool soportan el

ajuste durante la puesta en marcha con asistencia.

Entradas de encoder ChA+...ChZ-

La realimentacion de velocidad con un encoder se
ajusta en el parametro Modo med veloc (5.02) = Enco-
der y los incrementos del encoder por revolucion se
ajustan con el parametro Enc incremental (5.03). La
tensién de alimen-tacidn para el encoder puede tomar-
se del convertidor ajustando el jumper de forma ade-
cuada.

Ajuste jumper S2: 10-11
S2: 11-12

alim. encoder +5V
alim. encoder +24V

La conexion de las lineas de sefial puede ser asimétrica
(sin sefales invertidas) a los terminales X3:1y X3:3 0
simétrica (con sefales invertidas) a X3:1...X3:4. La
sefial Z (inclu-yendo la sefal invertida) no se requiere
en el DCS400.

Jumper S2:
asimétrico: simétrico:
con jumper con jumper
ChA- 2-3 ChA- 1-2
ChB- 5-6 ChB- 4-5
S2
ChA + X3:1 1200 123 oy
ChA - 2 Fo g ook
ChB + 3 1200 456
o q) o——++5/+24V
ChB - 4
ChZ + 5
ohz. 5 120 Q l—C7) 98) 9 S04V
o ! T
Ug s ——°%
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Precision del DCS400

Los valores analdgicos se convierten a valores digita-
les a través del Convertidor Analdgico Digital (ADC).
La precision de la resolucion depende del numero de
bits empleados y guarda relacion con el 100%. Los
valores bipolares se marcan en el bit mas significativo
(bit de signo).

Resolucion de las entradas y salidas del DCS400:

Resolucion Pasos Entrada/salida

Precision

Convertidor controlado por comunicacion serie
15 Bit + signo +20000
+4095

Convertidor controlado por E/S digital/analégica
14 Bit + signo +16383 Encoder incremental

Referencia veloc./val. actual
resto de referencias/val. actual

12 Bit + signo  +4095 Intensidad / Par
11 Bit + signo  +2047 Al1, Al2

11 Bit + signo  +2047 AITAC (10V = 125%)
11 Bit + signo  +2047 AO1, AO2

0,005%
0,025%

0,006%
0,025%
0,05%
0,06%
0,05%

Si se emplea comunicacioén serie todos los valores
actuales y de referencia se representan con un cédi-
go de datos de 16 bits escalado entre +32767 vy -
32768. Para los valores de referencia de velocidad/
actuales, todos los demas valores de referencia/
actuales se escalan a +4095.

Si se emplea realimentaciéon de taco el valor de
velocidad nominal se escala al 80% de la resolucién
plena. Es posible efectuar una medicién de velocidad
de hasta el 125% de la velocidad nominal. La preci-
sion es del 0,06% en relacion con la velocidad nomi-
nal.

PLC Controlador controlado DCS 400
por comunicacion serie
Referencia de velocidad (15 bits+signo) Referencia de velocidad o Bus de
o Ccom P> campo
Precision  0,005% Valor de velocidad P
actual
* No se requieren E/S analdgicas/digitales adicionales Encoder

* Mayor flexibilidad respecto a la transmision de referencia/valor actual

Controlador controlado por E/S digital

14 bits +signo

Precision de velocidad = 0,006%

DCS 400

Referencia de velocidad

»

PLC
AO
Referencia de velodidad (11 bits+signo)|
Precision 0,05%
Al
PLC
AO
Referencia de velocidad (11 bits+signo)
Precision 0,05%
Al

»

Valor de

/Al (11 bits+signo)

IAO (11 bits+signo)

velocidad actual ( :

Controlador controlado por E/S digital

Encoder
14 bits+signo

Precision de velocidad = 0,006%

DCS 400

Referencia de velocidad

Fig. 4.3/1:

>
!

Valor de

/Al (11 bits+signo)

1AO (11 bits+signo)

velocidad actual ( >

Comparacion de la precision entre los distintos modos de control

Taco 11 bits+signo

Precision de velocidad = 0,06%
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4.4 Légica del convertidor

La légica del convertidor controla la conexion y la
desco-nexion del convertidor y del motor y los protege
ensituaciones excepcionales, encasodefallooparode
emergencia. Esta I6gica conecta el contactor principal,
los ventiladores y la alimentacion de campo. La légica
del convertidor emplea flancos ascendentes/descen-
dentes, es decir, que responde a variaciones de sefal
0-1y1-0.

Conexion y desconexion

Los comandos principales para la conexion del conver-
tidory la desconexion son ONy RUN. Elcomportamien-
to durante la conexidn y la desconexion con el ajuste de
fabrica se describe a continuacién.

Conexién

Cuando se ha conectado la alimentacion electrénica (o
después de un fallo) el comando ON y RUN debe
restaurarse a "0" antes de que la légica acepte los
comandos de conexion.

El flanco ascendente del comando ON conecta el
contactor principal, los ventiladores y la alimentacion de
campo y el convertidor se sincroniza con la red.

El flanco ascendente del comando RUN (puesta en
marcha del convertidor) habilita el generador de rampa,
el regulador de intensidad y velocidad y el convertidor
acelera hasta el valor de referencia de velocidad en la
rampa ajustado con Rampa acel (5.09).

El comando RUN puede ajustarse de forma simultanea
con el comando ON.

Desconexion

El flanco descendente del comando RUN (paro del
convertidor) y Modo paro (2.03) = Ramp frenan el
convertidor en la rampa ajustada con Decel Ramp
(5.10), hasta que la velocidad actual cae por debajo de
la velocidad ajustada con Nivel vel cero (5.15). Enton-
ces, se bloquea el regulador de intensidad y velocidad.

Si Modo marcha (2.09) = Arranque girando se ajusta 'y
el comando RUN se emite otra vez durante el paro el
convertidor volvera a acelerar, con independencia del
Modo paro (2.03) que se haya seleccionado.

Si Modo marcha (2.09) = Arranque girando se ajusta y
el convertidor se desconecta con el comando ON
(RUN=1) solamente, la conexién del convertidor reque-
rird solamente el flanco ascendente del comando ON .
Si el convertidor no se halla todavia en reposo, el
convertidor acelerara desde la velocidad actual.

Los pulsos se bloquean con el flanco descendente del
comando ON, transcurren 200 ms, el contactor princi-
pal, los ventiladores y por lo tanto el convertidor se
desconectaran de la red. Este comando también es
efectivo cuando el convertidor esta en marcha, frenan-
do o ya se halla en reposo.

1T K 4-24

Comportamiento distinto durante la conexion y la
desconexion

Los modos de desconexién que no sean el ajuste de
fabrica puede seleccionarse con Modo paro (2.03):

Si Modo paro (2.03) = Lim par, la referencia de veloci-
dadinterna se ajustaa0rpmy el regulador de velocidad
frena el convertidor en el limite de par y/o intensidad.
Ello requiere el equilibrado del regulador de velocidad
antes del frenado. Después de que se haya alcanzado
la velocidad minima se bloquean los pulsos, el contac-
tor principal, los ventiladores y la alimentacién de cam-
po se desconectan y por lo tanto el convertidor se
desconecta de la red.

Modo paro (2.03) = Paro libre bloquea los pulsos y el
convertidor lleva a cabo el paro libre por si mismo.

Si Modo marcha (2.09) = Marcha desde cero se ha
ajustado y se emite de nuevo el comando RUN durante
el paro, este comando no tendra efecto, es decir, el
convertidor no se pondrd en marcha una vez mas por si
mismo después de que se haya alcanzado la velocidad
minima. Solamente si se ha restaurado el comando
RUN y se ha vuelto a ajustar durante el reposo puede
volver a ponerse en marcha el convertidor.

Desconexién con paro de emergencia

Ademés de ON o RUN, el convertidor puede detenerse
con el comando Paro emerg. El procedimiento es el
siguiente con los valores de fabrica:

El flanco descendente del comando Paro emerg gene-
ralaadvertencia Paro emerg pendiente (A09). Almismo
tiempo, el convertidor esta frenando en la rampa ajus-
tada con Rampa paro emerg (5.11) hasta que la veloci-
dad actual cae por debajo de la velocidad ajustada con
Nivel vel cero (5.15) (velocidad minima). Los regulado-
res de velocidad e intensidad se bloquean, el contactor
principal, los ventiladores y la alimentacién de campo se
desconectany por lo tanto el convertidor se desconecta
de la red.

Ni el comando ON ni RUN son eficaces en esta etapa.
El convertidor sélo puede rearrancarse cuando se al-
canza la velocidad minima, con el flanco ascendente
del comando ON y el comando RUN.

Comportamiento de desconexion en paro de emer-
gencia

Modo paro emerg (2.04) permite la seleccion de otros
modos de desconexion distintos de los que proporciona
el ajuste de fabrica.

Si se ha ajustado Modo paro emerg (2.04) = Lim par el
valor de referencia de velocidad interna se ajusta a 0
rpm y el convertidor frenara siguiendo el limite de par o
intensidad a través del regulador de velocidad. Ello
requiere el equili-brado del regulador de velocidad
antes del frenado. Después de que se haya alcanzado
la velocidad minima se bloquean los pulsos, el contac-
tor principal, los ventiladores y la alimentacién de cam-
po se desconectan y por lo tanto el convertidor se
desconecta de la red.
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Nielcomando ON nielcomando RUN esta activo en esta
fase. Solamente cuando se alcanza la velocidad minima
puede rearrancarse el convertidor conlos flancos ascen-
dentes de los comandos ON y RUN.

Sise ha ajustado Modo paro emerg (2.04) = Paro libre se
bloquearan los pulsos, el contactor principal, los ventila-
dores y la entrada de campo se desconectaran y por lo
tanto se desconectara el convertidor de lared. Elconver-
tidor lleva a cabo el paro libre sin control.

Ni el comando ON ni el comando RUN son efectivos en
esta fase. Solamente cuando se alcanza la velocidad
minima puede rearrancarse el convertidor con los flan-
cos ascendentes de los comandos ON y RUN.

Casos especiales

Cuando el comando de paro (RUN = 0) esta presente, el
convertidor puede cambiar a los siguientes sucesos de
mayor prioridad que pueden producirse: Modo fallo com
(2.07) o Modo paro emerg (2.04) con Modo paro emerg
con la capacidad de interrumpir Modo fallo com.

Mientras se detiene el convertidor de conformidad con
Modo fallo com (2.07) o Modo paro emerg (2.04), se
impide un comando de desconexion (ON = 0) y vicever-
sa.

Paro libre a través de la comunicacion de bus de campo
El bit de paro libre (COAST) en el cédigo de control
permite el drooping del convertidor de la ma-nera mas
rapida posible. El flanco descendente bloquea los pul-
sos, desconecta el contactor principal, los ventiladores y
la alimentacion de campo y por lo tanto desconecta el
convertidor de la red. El convertidor lleva a cabo el paro
libre sin control. EI comando de paro libre (COAST) se
ejecuta de forma interna con la maxima prioridad y tiene
el mismo efecto que el paro de emergencia si se ajusta
Modo paro emerg (2.04) = Paro libre.

Ni el comando ON ni el comando RUN son efectivos en
esta fase. Solamente cuando se alcanza la velocidad
minima puede rearrancarse el convertidor con los flan-
cos ascendentes de los comandos ON y RUN.

Calentamiento de campo

El calentamiento de campo se inicia al cabo de 10 seg.
de ejecutar el comando ON (sin comando RUN). El
calentamiento de campo se conectara automaticamente
a los 10 seg. de pararse el convertidor (RUN=0) y la
velocidad actual serd inferior al Niv de velocidad cero
(5.15). Cuando se vuelve a arrancar el convertidor
(RUN=1) éste se conmutara a intensidad de campo
nominal.

10seg. 10seg.
AN
ﬂ\ Calentamiento L

Intensidad campo )
de campo x L
Ventilador .
conectado L J {d

RUN
Velocidad
cero

Demora ventilador programable (2.13)

Interruptor
convertidor en ON:

en 10 seg.

Liberar el
convertidor:

El conertidor esta
liberado:

Fig. 4.4/1:

DCS 400
secuencia interuptor en ON

La electrénica esta conectada
(sin fallos ni alarmas)

Listo para el comando ON
Listo para ON =1

Interruptor ON/OFF en ON
ON/OFF 0 ==> 1

Cont. interruptor ventilador ON
Ventilador On =1

Contactor interruptor pral. ON
Contpral. On=1

¢ Alimentacién
de red ok?

¢Intensidad de
campo ok?

Listo para la sefial Run (Marcha,
Listo para Marcha = 1

Ahora el convertidor esta
listo para el comando Run (Marcha)

Interruptor MARCHA conectado
MARCHA 0 ==>1

Liberar el controlador
(Intensidad / Velocidad / ...)

Sefial de marcha (Running)
En marcha =1

El convertidor esta
en funcionamiento

secuencia en ON/OFF para
funcionamiento mediante:
- Entradas digitales
- Panel operativo DCS 400PAN
- Herramienta de PC Drive Window Light
- Bus de campo

luces indicatoras LED del panel de color verde

Fallo sinc de red
Fallo 11

Subtension de red
Fallo 09
Sobretension de red
Fallo 10

Subintensidad de
campo Fallo 12

Secuencia de conexion del DCS 400
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Paro del regulador

DCS 400
secuencia de DESCONEXION

Descontectar el convertidor via
los commandos STOP y OFF

Comando STOP

de intensidad: RUN1==>0
[
Modo Paro (STOP)
Rampa Lim par Paro libre (Coast)

Frenado via Rampa hasta
Velocidad cero =1

Frenado a limitacién del par
hasta Velocidad cero = 1

alfa=1

Paro del regulador de intensidad
50° el (limite de estabilidad del inversor)

Desconexion de
convertidor:

El convertidor

esta desconectado:

[
| Comando OFF
ON/OFF 1==>0

Tiempo de retardo
(hasta intens. de induc. = 0)

[
Abrir el contactor principal
Cont Pral conectado =0

[
Desconectar el ventilador
Ventilador conectado =0

Desconectar el convertidor
mientras el comando RUN
todavia esté activado:

El convertidor
esta desconectado

Fig. 4.4/2: Secuencia

Desconexion del convertidor
via el comando OFF

Si convertidor se dispara en caso
de Fallos durante el
funcionamiento
T

Interruptor ON/OFF en off
ON/OFF 1 ==>0 (RUN = 1)

<
Parar el regulador de
intensidad (alpha = 150° el)

[
Tiempo de retardo
(hasta intens. de inducido = 0)

[
Abrir el contactor principal
Cont Pral conectado =0

|
Desconectar el ventilador
Ventilador conectado =0

de desconexion del DCS 400
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Circuiteria minima para la I6gica del convertidor
Todas las entradas digitales de la l6gica del conver-
tidor son sensibles en el extremo, es decir, la
funcién pertinente solamente sera ejecutada si se
produce un cambio de sefalde 0 => 1 ode 1 = 0.

El convertidor se controla mediante dos comandos
(On y Run separados)

——On (Conexién) Circuiteria recomendada

¢——— Run (Marcha) On y Run pueden controlar-
¢ {Reset se deunmodo sensibleenel
e+ | Eme Stop extremo. Pueden utilizarse

g;ir\‘/’ eme) elModo paro (2.03) y elModo

paro eme (2.04).

ﬁ}i Ref velocidad

El convertidor se controla mediante un comando (On
y Run simultaneamente)

Circuiteria posible
On y Run pueden controlar-
sede unmodosensibleenel

Jt On (Conexion)
Run (Marcha)

Y Eﬁqseetsmp extremo.
f(Paro eme) Sin embargo, no pueden
o +24V

utilizarse ni el Modo paro
(2.03) ni el Modo paro eme
(2.04).

ﬁ}— Ref velocidad

Desea que el convertidor se conecte automatica-
mente una vez conectado el suministro electrénico.

1. No es posible
Debido a que no pueden
generarse sefales sensibles

On (Conexion)
Run (Marcha)

Reset :
Eme Stop en el extremo. El convertidor
(Paro eme) no se pondra en marcha in-
+24V

cluso después de conecta-
do el suministro electrénico.

ﬁ(— Ref velocidad

On (Conexién) 2. Circuiteria posible

Run (Marcha) Dado que Iosdextremos ne-

| Reset cesarios pueden generarse
Eme Stop por medio de una sefal Lis-
(Paro eme) to Conexion (On) cuando
+24V se conecta el suministro elec-
Listo para

trénico o tras una restaura-
cién posterior a un fallo. Sin
embargo, no pueden utili-
zarse ni el Modo paro (2.03)
ni el Modo paro eme (2.04).

conexién (ON)
Ref velocidad

Peligro:

El reconocimiento de los
fallos que se produzcan co-
nectara el convertidor direc-
tamente.
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4.5 Funciones del regulador

Las funciones del software se describen en el contex-
to de los pardmetros individuales (véase la lista de
parametros). Las funciones especiales que requieren
una parametrizacion completa o sin parametrizacion
y los procedimientos de servicio se describen a
continuacién.

4.5.1 Control de la tension de red y reengan-
che automatico

Se ha instaurado una caracteristica de control de la
tension de red del DCS 400 de un modo innovador y
hasta ahora inusual. Permite la simple parametriza-
cion, y garantiza un funcionamiento dependiente.
Para una mejor comprensién de su funcionamiento,
no obstante, les agradeceriamos dedicaran unos
instantes a leer nuestra explicacion.

Normalmente, con los convertidores digitales de po-
tencia, se introducen los valores de los parametros
correspondientes a latensiénd e red y alos umbrales
de tolerancia. Este no es el caso del DCS 400, cuya
seccion de potencia puede funcionar con una tension
de red de 230V...500V sin necesidad de posteriores
ajustes de parametros.

Existe una correlacion fisica entre la tensiéon del
motor y la tensién de red necesaria y entre la tensién
de red especificada y la maxima tensién del motor
resultante.

Mientras que en el caso de convertidores que fundio-
nan puramente en modo motorizacion, esta relacion
causal no es critica, excepto en el caso de que la
tension de red haga fluctuar la salidad del motorny la
velocidad también fluctue, en el caso de los acciona-
mientos que funcionan en modo regenerativo sola-
mente se garantiza un funcionamiento fiable mien-
tras la tension de red sea estable y se mantenga en
la proporcidn correcta con respecto a la tension del
motor.

La tensiéon de red minima permisible se calcula a
partir del parametro Tension de Inducido Nominal
(1.02) (Ua). Si la tensién cae por debajo de este nivel
calculado, se ejecutara una desconexion controlada
del convertidor, seguida de la visualizacién del men-
saje de error F09-Subtension de red.

La tension de red inferior todavia permisible
es:

U....>VUa/ (1,35 x cos o)
4Q: U, . >Ua/(1,35x0,866)cos a =30°=0,866
2Q: U,,..>Ua/(1,35x0,966)cos a =15°=0,966

Ejemplo para un convertidor de 4 cuadrantes (4-Q):

Uarm (1.02)
= 420V

Unet act
(1.07) = 400V

conforme a férmula de 4Q
Unet min = Uarm / (1,35 x 0,866)
Unet min

Unet min
= FOSnivel de disparo

Unet min
=359V

{calculado)

lFOS-sublensién de red

v

Las ventajas de este principio radican en que:

¢ Cuanto menor es la tension del motor en relacion
con la tensién de red, mayores seran las fluctua-
ciones permisibles de la tension de red. Las redes
“flexibles” producen menos perturbaciones en el
convertidor.

¢ Los convertidores que funcionan en modo regene-
rativo estan mejor protegidas frente a los disparos.
Ello significa que es posible evitar en gran manera
los disparos de los fusibles y la destruccion de los
tiristores.

¢ se selecciona y activa la funcidon adecuada de
deteccion de subtension de red mediante la carac-
teristica de detecciéon automatica del convertidor
de 2 y 4 cuadrantes (2Q/4Q).

* nose precisa ajuste de parametros enrelacion con
la tensién de red.

e esimposible realizar un ajuste de parametros para
un funcionamiento inseguro.

e por tanto, el convertidor es sencillo y seguro.

En base a la minima tensién de red permisible calcu-
lada, el umbral de disparo para la funcién de detec-
cion de la subtension de red puede modificarse
dentro de unos limites adecuados mediante el para-
metro Disp baja tens (1.10). Los valores positivos
de los parametros aumentan la reserva de seguridad
hasta esta tension minima calculada, pero reducen
la distancia de tolerancia a la tensién de linea, permi-
tiendo de este modo que se produzcan unas menores
fluctuaciones de la tensién de red; los valores nega-
tivos reducen lareserva de seguridad, pero aumen-
tan la distancia de tolerancia.

El valor de fabrica correspondiente a este parametro
es del 0 %. Ello garantiza un funcionamiento depen-
diente en el rango regenerativo. Los valores negati-
vos estan limitados a un maximo del -10 %; no
pueden fijarse valores mas alla de este limite.

El factor crucial que se esconde tras esta limitacion
negativa es que la FEM del motor en modo regenera-
tivo es latensién critica, y no la tension de inducido.
La tension de inducido y la FEM son especificos del
motor, y pueden divergir entre si en este orden de
magnitud. Las entradas negativas en este parametro
pueden, sin embargo, poner en peligro la seguridad
del convertidor, si no coinciden con los datos especi-
ficos de la FEM del motor. La alteracion de este
parametro se realizara a discrecion del usuario.

Umbral de disparo por fallo:
F09 = Unet . + Disp baja tens (1.10)

Nivel de disparo

A
Uarm (1.02)
=420V
Unet act
(1.07) = 400V
Distancia de tolerancia
A +%
________ ‘__________________________E_
i iﬂeserva de seguridad
Unet min ® " (1.10) = 0%
_ i
=359V | F09 nivel de ! = Unet min+ disp baja tens (1.10)
disparo
L5 e -10% (max)
i F09-subtension de red
i
|
i >
|
II K 4-27
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A un 5% por encima de este umbral de disparo, se
generara una sefal de alarma A02-Tensién de red
baja. El rango de alarma cambia cuando se modifica
el parametro Disp baja tens (1.10).

La alarma no perjudica al convertidor en lo que
respecta a su funcionamiento.

Este mensaje indica que

* en modo regenerativo para deceleracion en el
punto de funcionamiento nominal de la maquina,
el coeficiente entre la tension de red y la tension
del motor se aproxima al rango critico (1...5 %
antes de la desconexion por fallo). En el rango de
alarma, no obstante, el modo deceleracion sigue
siendo posible y permisible. Si la tension de red
sigue cayendo, debera preverse una desconexion
en caso de fallo, ya que de lo contrario habra
riesgo de disparos.

* en modo motorizacion,el coeficiente entre la
tension de red y la tensidon del motor ha caido
dentro del rango de alarma, y la desconexidn por
fallo es inminente. Sin embargo, en el rango de
alarma, la funcion del convertidor sigue estando
garantizada. Toda caida posterior que se produz-
caen latension de red disparara una desconexion
por fallo.

Umbral de disparo de la alarma:

- (-] 11
A02Nivel - FogNivel de desparo +5% (fllo)
A
Uarm (1.02)
=420V
Unet act
(1.07) = 400V
A02 Nivel = FO9yyet ae aispare + 5% (fijo)
A02 Nivel y
=377V
A02-tension de red baja | Rango de
Alarma
Unet min (1.10) = 0%
=359V iFos Nivelde = Unet min + Disp baja tens (1.10)
desparo

F09-subtension de red

v

IT K 4-28

Control de la tensién de red:

p.ej.. Tension de red =400V
Aplicacién =4-Q
Tension de inducido nominal =420V

... con ajustes de fabrica:

Disp baja tens (1.10) = 0%

A
Uamm (1.02)
=420V
Unet act (1.07) A
=400V conforme a férmula rango de funciona-
Unetmin = Uarm / (1,35 x cos 0) i [“"imiento permitido
Unet min = 359V para Unet
A02 Nivel
=377V AD2-tension de red baja
(5% (fijo) sobre Unetmin) .
Unet min v
- :0:;?)9\/ Si el disp baja tens (1.10) = 0% (ajuste de fabrica)
p‘.'fr;, el nivel de disparo correspondiente a F09 es 359 V

(Unet min).
Para un funcionamiento correcto, Unet act debera ;| F09-subtensién
ser superior a 359 V. dered

»
»

Niveles de fallo y alarma para tensiones de motor
especificas (U,) con:
Disp baja tens (1.10) = 0%

Aplicacion 2Q
U, F09-nivel | A02-nivel U, Up max
de fallo | de Alarma
) V) V) V) ()
230 207 217 270 285
380 353 370 460 471
400 360 378 470 496
415 376 395 490 514
440 399 419 520 545
460 414 435 540 570
480 437 459 570 595
500 460 483 600 619
Aplicacion 4Q
U, F09-nivel | A02-nivel U, Up max
de fallo |de Alarma
) V) V) v) ()
230 205 216 240 255
380 342 359 400 422
400 359 377 420 444
415 368 386 430 461
440 393 413 460 489
460 411 431 480 511
480 428 449 500 533
500 445 467 520 555
Upmax = (U,oq 71,35 * cos a) - 5% Nivel de alarma

(Mains voltage deviation is not considered.)
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Control de la tension de red:

p.ej.. Tension de red =400V
Aplicacion =4-Q
Tension de inducido nominal =420V
... con ajustes negativos maximos:
Disp baja tens (1.10) = -10%
A
U,... (1.02)
=420V
¢ .07512?0‘3‘/‘ 4.

conforme a formula
Unet minm = Uarm / (1,35 x cOS 0)
U, =359V

..{ionamiento
permitido pat

et min

Para el disp baja tens (1.10) =-10%
fijado, el nivel de disparo correspon-
diente a F09 es 323V (U, min)-

..i Para un funcionamiento correcto,
U,.¢ . deberd ser superior a 323V. y

()
a1
©
<
»)
L]

AO2nivel
=339V

Unct min

=323V
= F09Disparo

N N

A02-tension de red baja |
(5% (i) sobre Uy, )

iFOS-subtensién de red

»
»

Niveles de fallo y alarma correspondientes a tensio-
nes de motor especificas (U;) con:
Disp baja tens (1.10) = -10%

Aplicacion 2Q
U, F09-Nivel | A02-Nivel U, Upc max
de fallo | de alarma
) V) v) v) )
230 186 196 270 285
380 317 333 460 471
400 324 341 470 496
415 338 355 490 514
440 359 377 520 545
460 373 391 540 570
480 393 413 570 595
500 414 435 600 619
Aplicacion 4Q
U, F09-Nivel | A02-Nivel U, Upc max
de fallo | de alarma
v) (\) v) v) ()
230 185 194 240 255
380 308 323 400 422
400 323 339 420 444
415 331 348 430 461
440 354 372 460 489
460 370 388 480 511
480 385 404 500 533
500 400 420 520 555
Upgmax = (U ,oq 71,35 * cos a) - 5% Nivel de alarma

(Desviacion de la tension principal no considerada)

Reenganche automatico

En el parametro Tpo fallo red (1.11) se ajusta el
tiempo de fallo para la tensién de red tolerada maxi-
ma. En caso de subtension de la red,k el convertidor
se bloquea y la alarma AO2 se muestra durante este
tiempo. Si durante este intervalo la tensién de red
vuelve a un nivel de tensiéon mas elevado que el nivel
de disparo, el convertidor rearranca de forma auto-
matica. Después de que haya transcurrido este tiem-
po y si la tension de red no ha vuelto a un nivel de
tension mas elevado que el nivel de disparo, el
convertidor deja de funcionar y se muestra el fallo
F09. En este caso no es posible el reenganche
automatico.

El reenganche automatico se impide si se ajusta Tpo
fallo red = 0,0seg. En este caso, el convertidor siem-
pre dejara de funcionar con los mensajes de fallo FO9
visualizados si se produce una subtensién de red.

4.5.2 Control del valor de velocidad actual

La realimentacion de velocidad a través de un taco-
generador o encoder se controla. Si la desviacion
entre la velocidad calculada de la FEM y la realimen-
tacion de velocidad es demasiado alta, el convertidor
se desconectara con un mensaje de fallo Fallo med
veloc (F16).

Condiciones de fallo:

FEM Act > 50% FEM nominal y
Vel taco act < 12,5% Vel base (1.05)

T K 4-29
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4.5.3 Debilitamiento automatico de campo
Correlacion entre la tensién de inducido y la FEM

EIDCS 400 calculala FEM real, sin coger en sulugar
latension de inducido. La FEM se calcula mediante
FEM,,, =Tens ind

-(Corrind,,, x Resistencia ind)

NOM M

La resistencia de inducido se mide durante el au-
toajuste de inducido o bien puede introducirse ma-
nualmente. Ello significa que sin cargay, por consi-
guiente, sin intensidad nunca se alcanzara la tensién
de inducido nominal total, pero siempre se alcanzara
la velocidad total.

Ejemplo:

Placa de caracteristicas del motor

Tension de inducido (Ua) nominal: 440V
Intensidad de inducido (la) nominal: 217 A
Tension de campo (Uf) nominal: 220V
Intensidad de campo (If) nominal: 46 A
Velocidad (n) nominal: 2250 rpm
Ajustes de parametros
Tens ind nom (1.02): 440V
Intens ind nom (1.01): 217 A
Tens campo nom (1.04): 220V
Intens campo nom (1.03): 46 A
Velocidad base (1.05): 2250 rpm
Velocidad max (1.06): 2250 rpm
Resistencia de inducido (3.13) (Ra)
determinada por autoajuste de ind: 230 mQ
U (V)
240V carga fotal
(1.02) sin carga } lax Ra
390V
La desviacion de
Ua depende de las
condiciones de
Ua ,,(3.03) carga
FEM ., (3.20)
2250 n (rpm)
IT K 4-30

FEM calculada:

FEM,,, = Ua, (1.02) - (la,,,(1.01) x Ra (3.13))
= 440V - [217A x 0,23Q]
= 440V - 50V
FEM, = 390V
Ua actual
En condiciones de carga total, a max. velocidad:
Uaaclua\ (3.03) = FEMaclua\ (3.20) + (Iaactual (3.02) X Ra (3.13))
= 0 + (217A x 0,23Q)
Ua_,., @03 — 440V
= 390V

actual (3.20)

Sin someterse a condiciones de carga, a max.
velocidad:

Uaaclual (3.03) = EMFaclua\ (3.20) + (Iaaclual (3.02) X Ra (3.13))
= 390V + (0A  x 023Q)
Ua = EMF = 390V

actual (3.03) actual (3.20)

Debido al controlador basado en la FEM, el conver-
tidor utiliza Debilitamiento automatico de campo
tan pronto como se llega a la FEM nominal para
alcanzar maxima velocidad. Pero ello solamente es
posible en modo controlado taco o encoder, en la
realimentacién de la FEM no existe debilitamiento
de campo.

Ejemplo:
Placa de caracteristicas del motor
Tension de inducido (Ua) nominal 440V
Intensidad de inducido (la) nominal 217 A
Tension de campo (Uf) nominal 220V
Intensidad de campo (If) nominal 46 A
Velocidad (n) nominal 2250 rpm
Ajustes de parametros
Tens ind nom (1.02): = 420 V!
Intens ind nom (1.01): 217 A
Tens campo nom (1.04): 220V
Intens campo nom (1.03): 46 A
Velocidad base (1.05): 2250 rpm
Velocidad max (1.06): 2250 rpm
Resistencia de inducido (3.13) (Ra)
determinada por autoajuste de ind: 230 mQ
u(v) Placa de caracteristicas
440V
ajustes de los parametros
420V
(1.02) o ]’Ia x R
S0V 100% FEM 2/
La desviacién de
Ua depende de las
Ua ., (3.03) condiciones de
act s carga
FEM., (3:20) »— Alcanzado el100%
de FEM.
Inicio de debilitamiento
automatico de campo

2150 2250  n (rpm)

| Velocidad base (1.05
i Velocidad méax (1.06)
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Sin limitacién de intensidad dependiente de velo-
cidad

El modo de debilitamiento de campo se selecciona o
no se selecciona como funcion de los valores de
parametros Vel base (1.05) y Vel max (1.06):

sin debilitamiento de campo:
Si el contenido de Vel base (1.05) es idéntico a
Vel max (1.06)

debilitamiento de campo:
Si el contenido de Vel base (1.05) es menor que
Vel max (1.05)

En el caso de una parametrizacion manual y sin un
debilitamiento del campo ajustado, ajuste ambos
parametros con valores idénticos. Con debilitamien-
to de campo: ajuste Vel base a la velocidad nominal
a la tensién de inducido nominal y Vel max a la
velocidad maxima al debilitamiento de campo maxi-
mo. Siparametriza el convertidor con el procedimien-
to de puesta en marcha guiada (Asistente del panel)
los parametros seran requeridos durante la entrada
y se ajustaran de forma adecuada.

El debilitamiento de campo es posible solamente con
realimentacion de un tacogenerador o de un enco-
der. Si se usa la realimentacion de FEM el motor
puede utilizarse solamente hasta la velocidad nomi-
nal de Vel base (1.05). Los valores de referencia mas
elevados no provocaran ningun aumento en la velo-
cidad y no habra debilitamiento de campo.

Con limitacion de intensidad en funcién de la
velocidad

Mas alla del rango de debilitamiento de campo nor-
mal, la intensidad de inducido de un motor debe
reducirse debido a los problemas de conmutacion
que cabe esperar. Esta velocidad es la velocidad
eléctrica maxima del motor. Ajuste el parametro Vel
lim (1.12) a la velocidad desde la cual la limitacién
sera eficaz, para esta limitacion de intensidad depen-
diente de la velocidad. Dentro del rango de velocidad
entre Vel lim (1.12) y Vel max (1.06) la intensidad de
inducido permisible Corr ind max (3.04) se reduce a
la,, . como una funcién de la velocidad de conformi-

dad con la férmula siguiente:

la, = Corrind max * (Vel Corr lim/ Vel act)

A Limitacién de intensidad

l.m efectiva

alim

<>

Vel Vel
base lim max
(1.05) (1.12) (1.06)

dependiente de la velocidad

4.5.4 Proteccion contra exceso de temperatu-
ra

Convertidor:

ElI DCS400 esta equipado con una proteccion contra
exceso de temperatura en los disipadores de calor de
lostiristores. Cuando se alcanzala temperatura maxi-
ma para los puentes el DCS400 se desconecta con el
mensaje de error Sobretemp convertidor (F7). El
convertidor solamente puede volver a conectarse
después de que se haya refrigerado lo suficiente y se
haya reconocido el fallo. 5 °C por debajo de la
temperatura de corte se emite la advertencia Temp
Convertidor alta (A4) pero no se desconecta el con-
vertidor.

En caso de sobrecalentamiento la sefial Vent conec-
tado estara activa (paro libre de ventilador) hasta que
el convertidor se haya refrigerado. La sefal puede
evaluarse por medio de las salidas digitales
DO1...DOS.

Motor:

La proteccién de temperatura del motor puede eva-
luarse através de un elemento PTC (normalmente en
el bobinado de conmutacién o campo del motor) en el
DCS400. Con este motivo, el elemento PTC se co-
nectara a la entrada analdgica Al2. La respuesta del
DCS400 cuando se dispara el monitor de temperatu-
ra se ajusta con el parametro Modo PTC (2.12).

El disparo del monitor de temperatura del motor tiene
el mismo efecto en la sefal Ventilador conect que el
monitor de temperatura del convertidor: La sefal
sigue presente hasta que latemperatura del motor ha
disminuido lo suficiente.

Diagrama de conexion PTC:

St: Al2
PTC 56 22K 1oV
X2:3 - 100k1 00k R
5 [jGNnD

T K 4-31
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4.5.5 Regulador de intensidad

Los parametros Corr ind nom (1.01), Corr ind max
(3.04), Lim par pos (3.07) y Lim par neg (3.08) son
los relevantes para las funciones de limitacion de la
intensidad. Corrind nom (1.01) escala el convertidor
de potencia a la intensidad nominal del motor. Todos
los restantes parametros dependientes de la intensi-
dad hacen referencia a este parametro. Corrind max
(3.04) limita por completo el controlador de intensi-
dad. Lim par pos (3.07) y Lim par neg (3.08) limitan
el rango del valor de referencia.

Para la funcion de autooptimizacién, solamente es
relevante Corr ind nom (1.01). El controlador de
intensidad siempre se optimiza al 100 %, dado que lo
mas normal es que el sistema funcione en el punto
operativo de lamaquinay no en sobrecarga. Sidesea
optimizar a sobrecarga, la Corr ind nom (1.01)
debera ajustarse temporalmente a sobrecarga, opti-
mizarse y posteriormente restaurarse de nuevo.

Ejemplo de una rutina de parametrizacion de sobre-
carga por medio de ajustes de parametros fijos:

p.ej.:
Intensidad nominal del motor =170 A
Sobrecarga =150%

Referencia de velocidad =entrada analdgica Al1

Parametros afectados

Corr ind nom (1.01) = 170 A
Corr ind max (3.04) = 150%
Tpo sobrecarga (3.05) = 60s (*)
Tpo recuperacion (3.06)= 900 s (*)
Lim par pos (3.07) = 150%
Lim par neg (3.08) = -150%

Modo Ctrl Corr (3.14) = Cirl vel resp. depend.
de macros = Fijar so-
brecarga

= Al resp. depend. de

macros

Sel ref vel (5.01)

(*) Los detalles que aqui se facilitan con respecto al
Tiempo de sobrecarga y al Tiempo de recuperacion
se consideraran unicamente a titulo de ejemplo. Las
cifras reales dependeran de las capacidades de
admision de sobrecarga de los componentes del
convertidor (motory convertidor de potencia), y debe-
ran ser cubiertas por el trabajo de planificacion.

1T K 4-32

Segunda limitacién de intensidad

La corriente maxima de inducido del motor esta
limitada por el pardmetro Corr ind max (3.04). Esta
limitacidon absoluta siempre resulta activa. Bajo la
misma, puede activarse una segunda funcion de
limitacion de la intensidad, Lim corr ind 2 (3.24), en
el parametro Lim corr 2 inv (9.17), conectandose y
desconectandose mediante una sefal binaria. Ello
significa que es posible la conmutacion digital hacia
atras y hacia delante entre estas dos funciones de
limitacion. Las entradas digitales DI1 a DI4 estan
disponibles a modo de sehales binarias. Con la
comunicacion serie, esta funcion de limitacion tam-
bién puede conmutarse mediante los Bits 11 a 15 de
la Palabra control principal.

Silasegunda funcién de limitacidon de laintensidad ha
sido activada en el grupo de parametros 9 - Adapta-
cién de macros, el valor del parametro de la Corrind
max (3.04) debera ser mayor que el valor del Lim
corr ind 2 (3.24). Ademas, los parametros del Lim
par pos (3.07) y del Lim par neg (3.08) deberan
fijarse conforme a la Corr ind max (3.04).

El parametro Corr ind max (3.04) limita la intensidad
a la corriente de inducido maxima permisible. Esta
funcién de limitacion siempre esta activa, incluso
cuando la segunda funcion de limitacion de la inten-
sidad no haya sido parametrizada, Lim corr 2 inv
(9.17) =depend. de macros o inhabilitar o Lim corr
ind 2 (3.24) es mayor que el valor de Corr ind max
(3.04).

Limitacién corriente inducido

Limitacién del par

J" Segunda limitacién |
""" — de intensidad Cort ind mé
: ﬁ % ! X
0 (3.04)
[ 150% |Lim par pos :
(3.07)
Lim par neg ﬁ
(3.08)

i Lim corrind 2
] (3.24)

Sefial bin.: =0 Gurlim2 Inv (9.17)

DIt 1

Di4 Grupo de pardmetros 9

MCW Bt 11 ... 15
0= Lim corrind 2 activo Adaptacion de macros

1 = Corr ind max activo
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Modos de funcionamiento del regulador de inten-
sidad

La velocidad de un motor de CC se ve alterada por la
tensioén de inducido. El rango hasta el punto donde se
alcanzalatension de inducido se denominarango de
funcionamiento de inducido. Al objeto de permitir
que aumente la velocidad del motor por encima de
estas tensiones nominales de inducido, debera redu-
cirse el flujo magnético del campo, que se llevaacabo
mediante la reduccién de la intensidad de campo.
Este rango de funcionamiento recibe el nombre de
rango de debilitamiento de campo. El comporta-
miento del regulador de intensidad en estos rangos
de funcionamiento depende del modo de funciona-
miento del regulador de intensidad.

Al

Generado Regulador

Modo de Ctrl Corr

Depend. macros 314

REf Ve' I E
+/-10V

del rampa de

velocidad

5‘ 315 eficaz como referencia de par o
El : intensidad, depende del modo
de Ctrl Corr(3.14)

Al2
Limitacion
par ext m D

+/-10V

Modo de Ctrl corr (3.14)

0 = Dependiente de las macros
El modo de funcionamiento viene definido por la
macro, véase el capitulo 4.1 Sinopsis de los ajus-
tes de fabrica de los parametros macrodependien-
tes.
Se controla la velocidad de macros 1...7, ref. 1
Se controla el par de la macro 8, ref. 2

1 = Ctrl vel
La velocidad del convertidor esta controlada.
Siempre selecciona la salida del regulador de
velocidad como referencia del par teniendo en
cuenta el flujo. Durante este modo, las limitaciones
de corriente o par son eficaces, tal como define el
parametro. Paro y Paro de emergencia funcio-
nan tal como definen los parametros Modo de
paro (2.03) y Modo de paro de eme (2.04).

2 = Ctrl par

Se controla el par del convertidor.

Utilice la referencia seleccionada en Sel ref par
(3.15) como referencia del par teniendo en cuenta
el flujo. Durante este modo, las limitaciones de
corriente o par son eficaces, tal como define el
parametro. Paro y Paro de emergencia conmu-
tan el convertidor a velocidad controlada y funcio-
nan tal como definen los parametros Modo de
paro (2.03) y Modo de paro de eme (2.04).

3 = Ctrl corr

Se controla la corriente del convertidor.

Utilice la referencia seleccionada en Sel ref par
(3.15) como referencia de corriente sin tener en
cuenta el flujo. Durante este modo, las limitaciones
de corriente o par son eficaces, tal como define el
parametro. Paro y Paro de emergencia conmuta
el convertidor a velocidad controlada y funcionan
tal como definen los parametros Modo de paro
(2.03) y Modo de paro de eme (2.04).

Ctrl vel o
- Ctrlparg
T_ trl corr,
[ Vel + par
Ctrl vel lim
Ctrlparlim™

4 = Velocidad + Par (,,+“

Eneste modo,se afiaden la salida del regulador de
velocidad y la referencia seleccionada en Sel ref
par (3.15). Durante este modo, las limitaciones de
corriente o par son eficaces, tal como define el
parametro. Paro y Paro de emergencia conmu-
tan el convertidor a velocidad controlada y funcio-
nan tal como definen los parametros Modo de
paro (2.03) y Modo de paro de eme (2.04).

5 = Ctr Vel Lim (,,MIN*)

Control de velocidad limitada. Se controla la
velocidad del convertidor con limitacién de par
externo.

Utilice la referencia seleccionada en Sel ref par
(3.15) paralalimitacién del par en modo de control
de velocidad. Durante este modo, las limitaciones
de corriente o par son eficaces, tal como define el
parametro. Paro y Paro de emergencia conmu-
tan el convertidor a velocidad controlada y funcio-
nan tal como definen los parametros Modo de
paro (2.03) y Modo de paro de eme (2.04).

6 = Ctrl par limitado (,,X“)

Control del par limitado. Se controla el par del
convertidor siempre que la desviacion de la velo-
cidad se mantenga dentro de la ventana. El siste-
ma de alternancia entre control de velocidad y
control de par depende de la desviacién de la
velocidad. Utilice la referencia seleccionada en
Selref par (3.15) como referencia del par. Durante
este modo, las limitaciones de corriente o par son
eficaces, tal como define el pardmetro. Paro y
Paro de emergencia conmutan el convertidor a
velocidad controlada y funcionan tal como definen
los parametros Modo de paro (2.03) y Modo de
paro de eme (2.04).
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1 = Ctrl vel / 2 = Ctrl par

No obstante, en funcién de la aplicacién implicada se
precisa asimismo un par constante en el rango de
debilitamiento de campo (Modo de par controlado
(3.14) =Ctrl par). A tal efecto, la intensidad de indu-
cidodeberaincrementarse en este rango, al objeto de
compensar el flujo de campo reducido. Ello puede
llevarse a cabo solamente si la parametrizacion per-
mite un aumento de intensidad, es decir, si no se
alcanza el limite de intensidad del parametro Corr
ind max (3.02).

Si el nivel de limitacion de intensidad es superior a la
corriente de inducido nominal (Corr ind max (3.02)
>100 %) el convertidor de potenciay el motor tendran
que haber sido dimensionados para este modo de
sobrecarga.

Este procedimiento también se emplea en converti-
dores de velocidad controlada.

Velocidad controlada / Par controlado

rango de debilitamiento

rango de control de inducido de campo

Act par (3.23)
Intensidad de inducido
(1.01/...Mé&x 3.04 / ...Act 3.02)

Act potencia (3.21)

Tensién de inducido
(1.02/...Act 3.03)

Intensidad de campo
(1.03/ ...Act 4.02)
>

n
Velocidad base Velocidad max.
(1.05) (1.06)

3 = Ctrl corr

En un modo de corriente controlada (Modo Ctrl
corr (3.14) = Ctrl corr), el sistema se controla con
independencia de la velocidad, desde el punto de
vista del valor de referencia de la intensidad. Sin
embargo, el par del motor disminuye en el rango de
debilitamiento de campo, en proporcion al aumento
de velocidad 1/n.

A Corriente controlada

rango de debilitamiento
rango de control de inducido

de campo

Intensidad de inducido
(1.01/...Act 3.02)

Act par (3.23)
Act potencia (3.21)

Tension de inducido
(1.02/...Act 3.03)

Intensidad de campo
(1.03/...Act 4.02)
>

n
Velocidad base Velocidad max
(1.05) (1.06)
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4 = Velocidad + Par

En funcién de la aplicacion en modo de control de
velocidad, se precisa un precontrol del par para que
el convertidor sea mas dinamico. Se selecciona la
referencia del par en Sel ref par (3.15). Se afaden
las referencias del par procedentes de la salida del
regulador de velocidad y de la referencia seleccio-
nada en Sel ref par (3.15).

5 = Lim Ctrl vel (,,MIN%)

Control de la velocidad con limitacién de par externo.
Ejemplo de unarutina de parametrizacion por medio
de limitacién de par externo.

p.ej.:
Intensidad nominal del motor =170 A
Sobrecarga =200%

Referencia de velocidad
Limit. par externo

=entrada analdgica Al1
=entrada analdgica Al2

Parametros afectados

Corr ind nom (1.01) = 170 A

Corr ind max (3.04) = 200%

Tpo sobrecarga (3.05) = 60s (*)

Tpo recuperacion (3.06)= 900 s (*)

Lim par pos (3.07) = 200%

Lim par neg (3.08) = -200%

Modo Ctrl Corr (3.14) Ctrl vel lim = limitacién
externa

Sel ref par (3.15) = AI2 o depend. de ma-
cros

= limitacién variable
Al1 o depend. de ma-
cros

5.00V (10 V = 200%)
Variable de sobrecar-
ga fije tabla entre
0...200 % (0...10 V)

Sel ref vel (5.01)

Al2 escala 100% (6.03) =

(*) Los detalles que aqui se facilitan con respecto al
Tiempo de sobrecarga y al Tiempo de recuperacion
se consideraran unicamente a titulo de ejemplo. Las
cifras reales dependeran de las capacidades de
admision de sobrecarga de los componentes del
convertidor (motory convertidor de potencia), y debe-
ran ser cubiertas por el trabajo de planificacion.
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6 = Lim Ctrl par (Modo de control de ventana)
La idea del Modo de control de ventana consiste en
desactivar el control de la velocidad mientras la
desviacion de la velocidad permanezca dentro de la
ventana. Ello posibilita que la referencia del par
afecte al proceso de manera directa.

En convertidores Maestro / Esclavo, en lo que la
seccién del esclavo esta controlada por el par, el
control de ventana se utiliza para mantener la desvia-
cion de velocidad de la seccion bajo control. Si la
desviaciéon de velocidad (ventana) es superior a
+50 rpm, el seguidor conmuta a modo de control de
velocidad y devuelve la diferencia de velocidad a la
ventana.

El control de ventana se activa fijando el Modo Ctrl
corr (3.14) = Lim Ctrl par.

velocidad
controlada

referencia /\ / \
de velocidad \r/
A \ velocidad actual

L la desviacion de velocidad permitida entre la
referencia de velocidad y la velocidad actual
es de +/- 50 rpm

par controlado

velocidad
controlada

Funcién It

EIDCS400 esta equipado con una proteccion It para
el motor, que puede habilitarse si se requiere. El
parametro Corr nom ind (1.01) es el valor del 100%
para la intensidad. Todos los valores que dependen
de laintensidad estan relacionados con este parame-
tro.

Lafuncidn 1%t se habilita silos parametros Tpo sobre-
carga (3.05) y Tpo recuperac (3.06) se ajustan a un
valor mayor que 0 segundos y la sobreintensidad en
el pardmetro Corr ind max (3.04) se ajusta a un valor
mas elevado que Corr nom ind (1.01).

La funcién se inhabilita si el parametro Tpo sobre-
carga (3.05) = 0s, o Tpo recuperac = 0s, o Corr ind
max (3.04) = Corr nom ind (1.01).

Si el tiempo de recuperacion se ajusta a un valor
demasiado bajo comparado con el tiempo de sobre-
carga, se genera el mensaje de alarma Conflicto
parametros (A16) "Tpo recuperac bajo".

Ademas de los parametros de sobreintensidad las
limitaciones de referencia Lim par posit (3.07) y Lim
par negat (3.08) tienen que ajustarse.

Es necesario asegurarse de que los tiempos de
sobrecarga parametrizados corresponden a la capa-
cidad de sobrecarga del motor y del convertidor. Ello
ya se ha tenido en cuenta durante el proceso de
seleccioén del sistema de accionamiento.

la (%) . . X
é A6 Intens. inducido reducida

(3.04) la,

fase sobrecarga
la > 100%

(1.01) la,,,=100%

Fase recuperacion la < 100%

Integral -
Limit

(3.05) (3.06)
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La fase de sobrecarga se ajusta con los parametros
Corr ind max (3.04) y Tpo sobrecarga (3.05). La fase
de recuperacion se ajusta con el parametro Tpo recu-
perac (3.06). Con el fin de evitar la sobrecarga del
motor, el plano I?t de las dos fases tiene que seridéntico:

fase de sobrecarga = fase de recuperacion
2 . 2 — 2 . 2
(la, 2 - la .2 xt sobrecarga = (la_, la, ) xt.

recuperacion

En este caso se garantiza que el valor medio de la
intensidad de inducido no supere el 100%. Para calcular
la intensidad de recuperacion la férmula se reescribe:

tiemposobrecarga

Ia — 2 _ 2
red ™™ tiemporecuperacbn

2
- Ianom )

* (Iamax

Después de la fase de sobrecarga la intensidad de
inducido se reduce/limita de forma automatica a la
durante la fase de recuperacion. La reduccion de inten-
sidad durante la fase de recuperacion se indica em-
pleando el mensaje de alarma Corr inducido reducida
(A6). Este mensaje esta también disponible en las
salidas digitales.

Las fases de sobrecarga mas cortas dan como resulta-
do unas intensidades de recuperacién mas elevadas.

4.5.6 Proteccion contra bloqueos

La proteccién contra bloqueos del motor puede activar-
se con el pardmetro Tiempo bloqueo (3.18). Si el valor
de este parametro es 0.0s la proteccion contra bloqueos
se desconecta. Un tiempo >0.0s conecta la proteccién
contra bloqueos. Deben cumplirse las condiciones si-
guientes para disparar el monitor:

El valor de la velocidad actual es menor que el valor en
Nivel vel cero (5.15) y el valor de par actual es mayor
que el valor en Par bloqueo (3.17) durante un tiempo no
superior al valor en Tiempo bloqueo (3.18).

Velocidad ., < 5.15
motor bloqueado
(F19)

Par . >3.17 &
Tiempo > 3.18

4.5.7 Adaptacion de flujo

La caracteristica de flujo del campo no es lineal al
incremento en velocidad en modo de debilitamiento de
campo. Cada campo tiene una caracteristica propia
dentro de determinados limites. Esta caracteristica
puede emularse mediante los parametros Inten cpo 40
% (4.07), Inten cpo 70% (4.08) e Inten cpo 90% (4.09).
La caracteristica puede determinarse de forma automa-
tica mediante un procedimiento de servicio en el para-
metro Ctrl servicio (7.02).

En el caso de parametrizacion manual, asegurese de
que los valores de los parametros sean plausibles, es
decir, que el valor en el parametro Inten cpo 40 % (4.07)
debe ajustarse a un valor menor que el valor en Inten
cpo 70% (4.08), y su valor debe ser menor que el valor
en Inten cpo 90% (4.09). En caso contrario, se genera-
ra el aviso Conflicto de parametros (A16).
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4.5.8 Parametros alternativos para el regulador
de velocidad

Esta disponible un segundo conjunto de parametros
para el regulador de velocidad (Parametros alternati-
vos), que pueden activarse a través de los sucesos. Los
parametros del regulador de velocidad KP y Tl y los
parametros para las rampas de aceleracion y decelera-
cion se conmutan. Dependiendo del valor actual de la
velocidad o de la desviacion de velocidad (la diferencia
entre la velocidad actual y la referencia de velocidad)
puede influirse en el comportamiento del regulador de
velocidad. De este modo, los distintos comportamien-
tos durante la aceleracion y la deceleraciéon pueden
parametrizarse con facilidad.

Conjunto parametros 1

Reg veloc KP (5.07)

Reg veloc Tl (5.08)

Rampa acel (5.09) 5.21
Rampa decel (5.10) K

Conjunto parametros 2

Vel alt KP (5.22)
Vel alt Tl (5.23) I
Rampa acel alt (5.24)
Rampa dec alt (5.25)

e

a

Generador de rampa
respectivamente
Regulador de velocidad

0 = desactivar Conjunto de parametros 1 siempre activo

5 = Err vel<ref1
6 = Err vel<ref2

Seleccione el evento de conmutacién para el conjunto de parametros 2 en el parametro Sel param alt (5.21):

1 = activar Conjunto de parametros 2 siempre activo

2 = Depend macr depende de la macro seleccionada

3 = Vel < reft Si velocidad actual < Vel ref 1 (5.16) conjunto de parametros 2 activo
4 = Vel <ref2

Si velocidad actual < Vel ref 2 (5.17) conjunto de parametros 2 activo
Si error velocidad < Vel ref 1 (5.16) conjunto de parametros 2 activo
Si error velocidad < Vel ref 2 (5.17) conjunto de parametros 2 activo

n A

Reg veloc KP (5.07)
Reg veloc Tl (5.08%
Rampa acel (5.09

Reg veloc KP (5.07)
Reg veloc Tl (5.08)
Rampa decel (5.10)

efectivo efectivo
A
La conmutacion
depende de la
Ref vel 1/2
' >
v v t
efectivo efectivo
Vel alt KP (5.22) Vel alt KP (5.22)
Vel alt Tl (5.23) Vel alt Tl (5.23)

Rampa acel alt (5.24) Rampa dec alt (5.25)
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4.5.9 Procedimientos de servicio, Ctrl servicio
(7.02)

Regulador de intensidad de inducido
(el motor no gira)

Autoajuste

e En el panel, pulse el botéon LOC; LOC se
visualiza en la fila de estado del panel.

* Seleccione el parametro Ctrl servicio (7.02) =
Autoajust ind y confirme la seleccion con
ENTER.

* Dentro de los 30 segundos siguientes, pulse el
botdn (I) en el panel. Ello inicia el procedimiento
de autoajuste.

e Se conecta el contactor principal.

El procedimiento de autoajuste se completa con éxito
si el panel visualiza el mensaje Ninguno.
e Se desconecta el contactor principal.

Después de un autoajuste correcto se ajustan los
siguientes parametros del regulador:
Reg corr ind KP (3.09)
Ganancia proporcional del regulador de inten-
sidad
Reg corr ind TI (3.10)
Constante de tiempo integral del regulador de
intensidad
Lim corr cont (3.11)
Limite de intensidad continua
Induct en induc (3.12)
Inductancia del motor de inducido
Resist en induc (3.13)
Resistencia del motor de inducido

Si el procedimiento de autoajuste no se completa se
visualiza el mensaje de alarma Autoajuste fallido
(A10). Puede leerse informacion detallada en cuanto
a la razén del fallo en el parametro Diagndstico
(7.03). Estan disponibles mas explicaciones acerca
de los mensajes de diagndstico en el capitulo Solu-
cion de problemas.

Si se presiona el boton LOC en el panel una vez mas,
el control se devuelve a los terminales de entrada/
salida. El mensaje LOC en la fila de estado del panel
desaparece.

Regulador de intensidad de campo
(el motor no gira)

e En el panel, pulse el botéon LOC; LOC se
visualiza en la fila de estado del panel.

* Seleccione el parametro Ctrl servicio (7.02) =
Autoajust cpo y confirme la seleccion con
ENTER.

* Dentro de los 30 segundos siguientes, pulse el
botdn (I) en el panel. Ello inicia el procedimiento
de autoajuste.

* Se conecta el contactor principal.

El procedimiento de autoajuste se completa con éxito
si el panel visualiza el mensaje Ninguno.
¢ Se desconecta el contactor principal.

Después de un autoajuste correcto se ajustan los
siguientes parametros del regulador:
Intens cpo KP (4.03)
Ganancia proporcional del regulador de inten-
sidad de campo
Intens cpo TI (4.04)
Constante de tiempo integral del regulador de
intensidad de campo
FEM KP (4.11)
Ganancia proporcional del regulador de FEM
FEM TI (4.12)
Constante de tiempo integral del regulador de
la FEM
Si el procedimiento de autoajuste no se completa se
visualiza el mensaje de alarma Autoajuste fallido
(A10). Puede leerse informacion detallada en cuanto
a la razén del fallo en el parametro Diagndstico
(7.03). Estan disponibles mas explicaciones acerca
de los mensajes de diagndstico en el capitulo Solu-
cion de problemas.

Si se presiona el botéon LOC en el panel una vez mas,
el control se devuelve a los terminales de entrada/
salida. El mensaje LOC en la fila de estado del panel
desaparece.

Ajuste manual

(el motor no gira)

Preparacion:

¢ Ajuste Marcha ref 1 (7.15) =0

¢ Marcha ref 2 (7.16) = 4096.

¢ Ajuste Onda cuadr per (7.17) = 5s.

La salida del Generador de onda cuadratica (7.18)

cambia entre 0 y 4096. 4096 corresponde a la inten-

sidad de campo nominal ajustada (Corr nom cpo

1.03).

¢ Asigne el valor de intensidad actual (4.02) a la
salida analdgica Asign AO1 (6.05) o Asign AO2
(6.06) y midalo o compruebe la intensidad de
campo con un medidor de intensidad.

Activacion del ajuste:

* Ajuste el parametro Ctrol servicio (7.02) = Cpo
man.

¢ Conecte y habilite el convertidor a través del
bloque de terminales (ON=1, RUN=1) o conecte
el convertidor (I) con el panel de control en el
modo LOCAL.

¢ Se conecta el contactor principal.

¢ La intensidad de campo esta circulando, pero no
existe intensidad de inducido. El valor de referen-
cia de la intensidad de campo esta siguiendo la
salida limitada de 0 a 4096 del Generador de
onda cuadratica (7.18).

Ajuste:

¢ Ajuste el regulador de intensidad de campo con
los parametros Intens cpo KP (4.03) e Intens cpo
Tl (4.04). El procedimiento puede interrumpirse
ajustando el parametro Citrl servicio (7.02) =
Ninguno o desconectando el convertidor (ON=0,
RUN=0). En este caso Ctrl servicio (7.02) se
restaura de forma automatica.

¢ Se desconecta el contactor principal.
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Regulador de velocidad

Atencion: el motor acelerara dos veces al 80% de
Vel base

Autoajuste

¢ En el panel, pulse el botén LOC; LOC se visualiza
en la fila de estado del panel.

¢ Seleccione el parametro Ctrl servicio (7.02) =
Autoajust vel y confirme la seleccion con ENTER.

¢ Dentro de los 30 segundos siguientes, pulse el
botdn (1) en el panel. Ello inicia el procedimiento de
autoajuste.

¢ Se conecta el contactor principal y el motor empe-
zara a girar.

El procedimiento de autoajuste se completa con éxito
si el panel visualiza el mensaje Ninguno.

¢ Se desconecta el contactor principal.

Después de un autoajuste correcto se ajustan los
siguientes parametros del regulador:
Reg veloc KP (5.07)
Ganancia proporcional del regulador de velo-
cidad
Reg veloc TI (5.08)
Constante de tiempo integral del regulador de
velocidad

Si el procedimiento de autoajuste no se completa se
visualiza el mensaje de alarma Autoajuste fallido
(A10). Puede leerse informacion detallada en cuanto
a la razén del fallo en el parametro Diagnéstico
(7.03). Estan disponibles mas explicaciones acerca
de los mensajes de diagndstico en el capitulo Solu-
cion de problemas.

Si se presiona el botéon LOC en el panel una vez mas,
el control se devuelve a los terminales de entrada/
salida. El mensaje LOC en la fila de estado del panel
desaparece.

Adaptacion de flujo
Atencion: el motor acelerara al 50% de Vel base

Autoajuste

¢ En el panel, pulse el botén LOC; LOC se visualiza
en la fila de estado del panel.

¢ Seleccione el parametro Ctrl servicio (7.02) =
Autoajust vel y confirme la seleccion con ENTER.

¢ Dentro de los 30 segundos siguientes, pulse el
botdn (I) en el panel. Ello inicia el procedimiento
de autoajuste.

¢ Se conecta el contactor principal y el motor empe-
zara a girar.

El procedimiento de autoajuste se completa con éxito

si el panel visualiza el mensaje Ninguno.
¢ Se desconecta el contactor principal.
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Después de un autoajuste correcto se ajustan los
siguientes parametros del regulador:
Inten cpo 40% (4.07)
Intensidad de campo para un flujo del 40%
Inten cpo 70% (4.08)
Intensidad de campo para un flujo del 70%
Inten cpo 90% (4.09)
Intensidad de campo para un flujo del 90%

Si el procedimiento de autoajuste no se completa se
visualiza el mensaje de alarma Autoajuste fallido
(A10). Puede leerse informacion detallada en cuanto
a la razén del fallo en el parametro Diagnoéstico
(7.03). Estan disponibles mas explicaciones acerca
de los mensajes de diagndstico en el capitulo Solu-
cion de problemas.

Si se presiona el boton LOC en el panel una vez mas,
el control se devuelve a los terminales de entrada/
salida. El mensaje LOC en la fila de estado del panel
desaparece.

Diagnostico de tiristores
(el motor no gira)

Autodiagnéstico

¢ En el panel, pulse el botén LOC; LOC se
visualiza en la fila de estado del panel.

¢ Seleccione el parametro Ctrl servicio (7.02) =
Diag tir y confirme la seleccion con ENTER.

¢ Dentro de los 30 segundos siguientes, pulse el
botdn (1) en el panel. Ello inicia el procedimiento
de autoajuste.

» Se conecta el contactor principal

El procedimiento de diagndstico de tiristores se com-
pleta adecuadamente si el panel muestra el mensaje
Ninguno. Ello significa que no se detectd ningun
tiristor defectuoso.

¢ Se desconecta el contactor principal

Si el procedimiento de diagndstico no se completa se
visualiza el mensaje de alarma Fallo hardware (F02).
Puede leerse informacion detallada en cuanto a la
razén del fallo en el parametro Diagnéstico (7.03).
Estan disponibles mas explicaciones acerca de los
mensajes de diagndstico en el capitulo Solucién de
problemas.

Si se presiona el boton LOC en el panel una vez mas,
el control se devuelve a los terminales de entrada/
salida. EIl mensaje LOC en la fila de estado del panel
desaparece.

3ADWO000095R0706_DCS400_Manual_sp_g



4.5.10 Escalado interno

Puede visualizar todos los parametros del DCS400 en
sus cantidades fisicas mediante el panel de control o la
PC tool, en el modo especificado en la columna "Uni-
dad" en la lista de parametros:

A, V, rpm, Hz, %, s, ms, texto, entero, mH, mOhm, %/
mseg, °C, kW, hex.

En caso de control de convertidor serie (transmision
de referencia/valor actual) con PLC (acoplamiento de
bus de campo, puerto RS232, puerto del panel) el
escalado interno de estos valores debe conside-rarse.
No existe transmisién de cantidades fisicas pero los
valores se transmiten en representacion binaria.

Ejemplo: La referencia de velocidad maxima de un
convertidor de 3000 rpm se transmite en un cédigo de
telegrama de 16 bits. En este caso, 3000 rpm equivalen
al valor maximo de 20.000 decimal, es decir, la resolu-
cion de la velocidad se da enincrementos de 1/20.000.
Este valor de 20.000 se transmite en el bus como un
valor binario en una combinacion de 16 bits de "0"y "1".
Cada bit tiene una valencia decimal. Por lo tanto,
20.000 se distribuira entre estos 16 bits de modo que la
suma decimal de los "1" ajustados vuelva a ser 20.000.

Representacionn del valor decimal 20.000 como un
patron de 16-bits

linel| 16 15 |14 |13 [ 12 |11 |10[{9 |8 |7 |6 [5[4]|3|2]1
line2|32768|16384/8192|4096| 2048 |1024|512|256(128(64 |32 |16 (8 |4 2|1
line3| 0 1 0 0 1 1 1|]0|0(f0O|1|0(0O|O0O|O

Linea 1 - posiciones de los 16 bits

Line 2 - valencia decimal de cada bit

Line 3 - combinacién de bits de "0"y "1", cuyo total de
comprobacion es 20.000

Otros valores del DCS400 se resuelven con un valor
maximo de 4096.

Tabla de escalado interno:

Este escalado interno no se aplica a la transmisién de
parametros a través del PLC. En esta clase de transmi-
sidn, los valores decimales se transmiten simplemente
en formato binario, es decir, los valores de la lista de
parametros se representan en formato decimal y sin un
punto decimal en un cédigo de 16 bits.

Los valores decimales sin punto decimal se transmiten
en el mismo formato que con el que se representan en
la lista de parametros. En este caso, por ejemplo el
parametro Vel base (1.05) se ajustara a 3000 si la
velocidad nominal tiene que ser de 3000 rpm.

Los valores decimales con el punto decimal se transmi-
ten simplemente como un ndmero sin un punto decimal
pero con todos los digitos decimales. En este caso por
ejemplo el parametro Corr nom cpo (1.03) se ajustara
a 650 si la intensidad nominal de campo tiene que ser
de 6,50 A. Los parametros con otras unidades de
ingenieria se trataran del mismo modo.

Excepcion:

Los parametros de seleccién (unidad: Texto) tienen un
numero que precede al texto en la lista de parame-tros.
Cada numero representa un texto y/o una funcion. La
sobreescritura del numero cambia la seleccion en el
parametro. Si el parametro se lee, se transmitira el
numero y no el texto.

Transmision de parametros incorrecta
La escritura de parametros puede provocar la emision
de mensajes de fallos si
* |os valores caen fuera de la definiciéon min. /
max. (de acuerdo con la lista de parametros)
¢ laescritura se efectua en constantes o parame-
tros de valor actual (senales)
* laescritura se efectia en parametros blo-quea-
dos durante el funcionamiento
En estos casos, se generara un telegrama de fallo que
debe evaluarse en el PLC.

Senal Valor interno Corresponde al valor
(decimal) (en panel de control o PC tool)

Valor velocidad actual (5.05) 20.000 100% de velocidad en rpm
Valor referencia velocidad (5.04) 20.000 100% de velocidad en rpm.
Valor actual tension inducido (3.03)  |4.096¢(U_/FEM) | 100% tensién nominal inducido en V
Valor ref. intensidad inducido (3.01) 4.096 100% tensiéon nominal inducido en A
Valor actual intensidad inducido (3.02) 4.096 100% tensiéon nominal inducido en A
Valor actual potencia (3.21) 4.096 100% potencia en %
Valor actual par (3.23) 4.096 100% par en %
Valor actual intens. campo (4.02) 4.096 100% intensidad campo nominal en A
FEM actual del motor (3.20) 4.096 100% FEM nominal en V
Valor de fabrica en procedimiento Valor interno Corresponde al valor
de servicio Ctrl servicio (7.02) (decimal)
Referencia de intensidad de campo 4.096 100% intensidad campo nominal en A

T K 4-39
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4.5.11 Definiciones de senales

Senal "En el punto fijo"

Se ha alcanzado la referencia de velocidad.

El valor de la velocidad actual Velocidad Act (5.05)
corresponde al valor de referencia de la velocidad
anterior al generador de rampa Entrada Rampa Act
(5.33). Ladesviacion entre ambos es inferiora +1,56%
(1/64) del parametro velocidad maxima Velocidad
max (1.06). La sefial en el Punto Fijo es independien-
te de los comandos CONEXION y MARCHA.

Velocidad Act (5.05) 1 11=12
Comp En el pto. fijo
Entr Rampa Act (5.833—12
n Entr Rampa Act +1,56% of

de Velocidad Méx. (1.06)
[ En el pto. fijo =0

Ref. N\
velocidad \Vewus

En el pto. fijo=1

Entr Rampa Act
(5.33 "
En el pto. fijo =
Entr Rampa Act -1,56% of n el pto. fijo = 0
de velocidad Max. (1.06)

Velocidad Act (5.05)

Senales "Velocidad > Niv1“/,,Velocidad > Niv2“
Se ha alcanzado el nivel de velocidad. El valor de
velocidad actual Velocidad Act (5.05) es igual o
mayor que el valor del parametro Nivel de Veloci-
dad 1/2(5.16/5.17). La histéresis permitida es de
-0,78% (1/128) del parametro Velocidad Max (1.06).
Ello significa que durante el aumento de velocidad, el
umbral es exactamente el valor del Nivel de Veloci-
dad 1/ 2 (5.16 / 5.17), durante la reduccién de
velocidad, elumbral es Nivel de Velocidad 1/2(5.16
/ 5.17) — 0,78%. Las sehales Velocidad > Niv1 /
Velocidad > Niv2 son independientes de los coman-
dos CONEXION y MARCHA.

Velocidad Act (5.05)

Nivel Velocidad 1/2
(5.16/5.17)

e
Comp Velocidad > Niv 1/2
12

Velocidad Act (5.05)

: of---Velocidad > Niv2 = 1---\----
Nivel z/
Velocidad 2T < T=<Fr == === “Histéresis = 0,78%
(5.17) T = Velocidad Méax.
--Velocidad > Niv2 = -4 (1.06)/128
o A +---Velocidad > Niv1 =1
Nivel
Velocidad 1T < ==Y <~ = “Histéresis = 0,78%
(5.16) T = Velocidad Méax.
(1.06) /128
Velocidad > Niv1 = 0
t

Senal "Sobretemp Mot" / "Sobretemp DCS"
en caso de Alarma

PTC (DCS / Motor-Al2)

Salida digital DOx
Sobretemp motor/Sobretemp DCS

Ventilador CONECTADO. ; / .
Alarma A4 6 A
Temp convertidor A4: alta
Temp motor A5: alta

Senal "Sobretemp Mot" / "Sobretemp DCS"
en caso de Fallo

PTC (DCS / Motor-Al2)

Salida digital DOx
Sobretemp motor/Sobretemp DCS

Ventilador CONECTADO -
Fallo F7 6 F8 -

! El convertidor
Sobretemp convertidor F7 se dispara
Sobretemp motor F8

Reset

Senal "Fallo Com"

Si el Puesto Cirl (2.02) = Bus el convertidor se
disparara en caso de producirse el fallo Fallo de
Comunicacién F20 y se parara conforme al Modo
Fallo Com (2.07). Si el Puesto Cirl (2.02) = Depend
macro o Terminales o Llave solamente se visualiza-
ra la alarma A11-Interrupc Com y el convertidor no
se disparara.

ok ok

Communicacién
fallo

Fallo Com
Salida Digital DOx

FaIIoJ

Communicacién F20
Reset

-
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4.5.12 Eventos de usuario

Adaptacion de entradas digitales para eventos de
usuario

Las primeras cuatro entradas digitales DI1...DI4 son
reconfigurables en el grupo de parametros 9-Adap-
tacion de Macros paralas macros 1,5,6,7y 8. Esta
funcionalidad no esta disponible para las macros
2,3y4.

Para algunas aplicaciones especificas de usuario, es
util asignar estas entradas a los eventos de usuario
Fallo Externo o Alarma Externa. Con ello, estas
entradas son aplicables, p. €j.:

¢ Proteccién de sobretemperatura utilizando Klixon
* Interruptor de presion del ventilador

* Sensor de desgaste de la escobilla

* u otros eventos digitales.

Normalmente deben asignarse contactos abiertos
(NO) en el parametro Fallo Usuario (9.05) o Alarma
Usuario (9.07) y normalmente conctactos cerrados
(NC) en Inv Fallo Usuario (9.06) o Inv Alarma
Usuario (9.08).

Se visualizara la Alarma de Usuario en el panel
operativo DCS400PAN a modo de Alarma Externa
(A12) y Fallo de Usuario a modo de Fallo Externo
(F22). El fallo disparara el convertidor.

Se produce un Fallo Externo (F22) o una Alarma
Externa (A12) cuando se esta cerrando el interrup-
tor.

NO

— DI1...DI4
Fallo Usuario (9.05) = DI1...4
+24V o Alarma Usuario (9.07) = DI1...4

Se produce un Fallo Externo (F22) o una Alarma
Externa (A12) cuando se esta abriendo el interrup-
tor

NC

—t— DI1...DI4 Inv Fallo Usuario (9.06) = DI1...4

woay © Inv Alarma Usuario (9.08) = DI1...4

Maxima adaptacion posible para los eventos de
usuario:

— DI Fallo Usuario (9.05) = DI1
D12 Inv Fallo Usuario (9.06) = DI2
—DI3 Alarma Usuario (9.07) = DI3

DI4 Inv Alarma Usuario (9.08) = DI4
+24V

3ADWO000095R0706_DCS400_Manual_sp_g
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4.6 Estructura del software

) Asign DO1 X5:
X4: Légica del convertidor y proceso do estado Slgg 1? 1
_ 1 —{ Paro emerg constante 0 |— s DO1 D—
> [ Reset constante 1 |
——e [ ON Depend macr | Asign DO2
3 — RUN Prep conex | .-E-S‘12 DO;I 2
4 DI Act - —] Marcha Prep marcha |— |
L e eczn;lcro [—{ Paro En marcha |— Asign DO3
5 , Paro emer act | 6.13 = 3 {
— © Dep. macro Fallo |— :'--'L |_"|DO
L 6 m — 9.02 Alarma I Asign DO4
Z—[Av lento 1 Fallooal | 6.14 4
L : No (FoA) H o D04 b_
8 DI1...DI4 Contpron |
——o0 m Vent conect |— SS
1 Inhabilitar puente 2 Local |— g
Y p! Fall i Asign DO5 X98:1
2.02 o $1° [\
Puesto cctrol Sobretem mot fyan D05\| X98:2
= 2.03 Sobretem DCS |} ]
Modo paro Bloqueado |— Asig MSW Bit 11
2.04 6.22
Modo paro emerg Adelante |— 5
2091 podo arranque Atras [
Vel — - -
2074 \Modo fallo com el cero AsigIMSW Bit 12 Palabr
2.08 Vel > Nivel 1 |— 6.23 est pr
o1 Tipo fallo com Vel > Nivel 2 | L
Dir nodo DDCS Sobrevel = Asig MSW Bit 13
211 En pto ajuste | >1
4 Mbaud Vel baud DDCS . =
- 212 Corren lim | :
—={ Modo PTC Corr reducida |
0s 2.3} Retraso del ventilador Puente 1 | e MSV;I 0 Bus d
Bus de Palabr Puente 2 | 625 us ce
campo e campo
Palabr est pr
DS1.1 Palabr ctrl pr DS2.1
Puerto "ng DS1.2 (3)—Ds22 ,.201 Puerto
RS232 24 [ps13 's Ds2.3|%. RS232
PC Tool Palabr ctrl tool Palabr est Tool ? PC Tool
Puerto Puerto
panel panel
Panel palabr ctrl panel Palabr est panel Panel
E— FEM actual
ncoder
5.03
. . (1)<
X3:1...8 ’\QOdOI Vel actual Tpo Filtr Act1  Tpo Filtr Act2
med veloc
344 620270V 500
: 5.34 Ajuste Taco ]
: Ay R~
X1:2
Taco  Taco n,, 5.09 5.30
X1:3 Sel ref Tpo Filtro  Lim vel
vel Ref avanc
X1:4 .33
9 Erirada Generador | | V_ || Regulador
16gica 1 de rampas de velocidad
oot 2naodiediag aq p . — ~
e— — |
x2:2 01 > Sellref 5.28 531 Velmax e D>
10.00V — 100% vel aux
6.021 g, Depend macr | | ‘SLZG
L 5.15
+ analdgica 2 [T 10 1 p e
X2do— l> Ref bus aux 5.19 5.17
6.03 Ramp acel impul
10.00V 100% Al1 5.20 5.18
6.04| oo, 5.1 | decimpu 115% ppe
a2 22 orma rampa :
o] 5.13 Velocidad fija 1 Bl paro emerg
5.09 5.07
IE 5.14 Velocidad fija 2 10.0s \ 0.200 \
P 5.24 || T Acel 522|| D—KP
Ij 7.15 Marcha ref 1 10.0s | H 0.200 | :
5.10 : 5.08 :
I: 7.16 Marcha ref 2 10.0s k 5000ms \
0 5.25 : Decel 5.2 : Tl
[ Onda cuadrada 10.0s ! 5000ms o
TUL :
T Constante 0 521
717 aa
cuadrada 3.15 Sl
3.22 Par fijo Y, par @

[ of
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Sinopsis de posibilidades alternativas de control de accionamiento

una de estas
posibilidades

Médulo adaptador

Referencias, control

Valores actuales, estado

Médulo adaptador
bus de campo

bus de campo Sistema bus Sistema bus
Procesado interno
g | Bus DS1.1 DS2.1 | Bus
L | campo — Dataset 1.1 = Palab ctrl ppal ~ Palabra estado ppal S22 Dataset 2.1 campo
[ Dataset 1.2 DS1-3 Ref bus ppal I %’J DSZ-" Dataset 2.2 [
[ Dataset 1.3 | Ref bus aux N —| Dataset 2.3 [
X6:| Puerto | | | J | | _.@'01_ Puerto
RS232 la, —] {41 Rs232
PC Tool Palab ctrl tool Palab estado ol : PC Tool
DS3.1 DS4.1
Adaptador RS232/RS485 [ Dataset 3.1 ool DO1...DO5 Corr cpo act SR Dataset 4.1 [
b e X7:| Puerto - Dataset 3.2 DSB-B AO1 Pot act DS4-" Dataset 4.2 [ Puerto
: | panel |— H Dataset 3.3 —{ AO2 Par act  Dataset 4.3 |- — panel
L Panel Palabra ctrl panel  Pal. estado panel Panel
DCS400PAN DCS400PAN
f Leyenda \
Selector de Parametro con
parametros valor de fabrica Senal
_3.14
1.01
Contr FEM Ctrl FEM Flujo LReg corr cpo Excitador cpo ‘
Ref flujo 1€ Campo
< > —
L L IGBT
T T 1.03| 0.40A
4.11[ 0550 407[ _29% ] 4.03[ 0.300] —
T T 1.04
412 408 53%] 4.04[ 200ms | 12 5 HEMIACE .
3.02 .—.3.20
409 79%| 405[ 130%] -
o o la Ua
Modo 410 0% ] 4.06] 30% | ‘ E— - Disparo Médulo 30:
&) @i Lim par Lim corr ind\2- corr corr ind pulso _ tiristor \o-
3.14 L{ Par
Depend macr ‘7 / . \__ / $
- | L]
Ctrl vel | I
@ i T I T
Cirl par Corriente 3.04 100% | 3.16[10%/ms | 3.09[ 0.100 |
3.05 0s
Gt corr l 3.06 Os Firing
] + Vel + par 3.17 [ _100% Angle
1 3.18 0.0s
Al omQ | Asign AO1
3.24| 100% &g d Salida analdgical
w Lim ctrl vel o
MIN el 0% [ 6.06
o oo %] [ Lo
Mantenimiont Versic’)n SwW [bipolar ] 607 [> X2:8
antenimiento| i |—|_
= Lim ctrl par 7.01 (7.08)Tipo convertid Valores actuales Asign AC2 LTO0 Salida analégica2—o x2:5
- . X u :
] Z Idioma Corr nom conv Depend macr 1 H _E®
- 6.09
Tens nom conv Vel actual / 5.05 [H l> —9oX2:9
o (7.08)Alarma volatil Ref vel / 5.04 H 10.00v 1219
trl servicio i =
(7.09)Palabr fallo 1 Tens actind / 3,03 8.20| Asig dataset 2.2
Palabr fallo 2 Ref corr ind / 3.01 H L 4
Corr act ind / 3.02 H —
Ut vi wi 7.03 (7.11)Palabr fallo 3 . P
| | | Diagnéstico Palab alarm 1 Potencia act /321 I | | c -
P lab alarm 2 Par actual / 3.23 H
1.09 7.13)Falab alarm Int act cpo / 4.02 | Pantalla panel
(3> [ 130% | . N Tens po/4. 6.16...6.19 Panel actual 1 antalla panel
[ o%] 1.10 | Alimentacion de red (7.14)Palab alarm 3 Panel actual 2
0% red 7.19)Vers texto pan .
108)Frec P Panel actual 3
de red Carga UCP Panel actual 4
(7.21)Tarjeta CON
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4.7 Lista de parametros

Sinopsis de los parametros

1 - Ajustes del motor

2 - Modo de func

3 - Inducido

4 - Campo

1.01 Corr nomind *

2.01 Selec macro *

3.01 Ref corr ind

4.01 Ref int cpo

1.02 Tens nom ind *

2.02 Puesto Ctrlol

3.02 Corr act ind

4.02 Int act cpo

1.03 Corr nom cpo *

2.03 Modo paro *

3.038 Tens act ind

4.083 Intens cpo KP

1.04 Tens cpo nom *

2.04 Modo paro emerg *

3.04 Corr ind max *

4.04 Intens cpo Tl

1.05 Vel base *

2.05 Palabr ctrl pr

3.05 Tpo sobrecarga

4.05 Sobreintens cpo

1.06 Vel max *

2.06 Palabr est pr

3.06 Tpo recuperac

4.06 Disp subint cpo

1.07 Tens de red

2.07 Modo fallo com

3.07 Lim par posit *

4.07 Inten cpo 40%

1.08 Frec de red

2.08 Tpo fallo com

3.08 Lim par negat *

4.08 Inten cpo 70%

1.09 Disp sobret ind

2.09 Modo arranque

3.09 Reg corr ind KP

4.09 Inten cpo 90%

1.10 Disp baja tens

2.10 Dir nodo DDCS

3.10 Reg corrind Tl

4.10 Ref calef campo

1.11 Tpo fallo red

2.11 Vel baud DDCS

3.11 Lim corr cont

4.11 FEM KP

1.12 Vel lim

2.12 Modo PTC

3.12 Induct en induc

412 FEMTI

2.13 Demora vent

3.13 Resist en induc

3.14 Modo Cirl corr

3.15 Sel ref par

3.16 Pendient corr

3.17 Par bloqueo *

3.18 Tiempo bloqueo *

3.19 Ang encend

3.20 FEM actual

3.21 Potencia act

3.22 Par fijo

3.23 Par actual

3.24 Lim cor ind 2 Inv

3.25 Niv cor ind

5 - Reg de veloc

6 - Entrada/Salida

7 - Mantenimiento

8 - Bus campo

9 - Adaptacién macro

5.01 Sel ref vel

6.01 Escala Al1 100%

7.01 Idioma *

8.01 Par1 bus campo

9.01 AcciénGrpParMac

5.02 Modo med veloc *

6.02 Escala Al1 0%

7.02 Ctrl servicio

8.02 Par2 bus campo

9.02 Av lento 1

5.03 Enc incremental *

6.03 Escala Al2 100%

7.03 Diagnéstico

8.03 Par3 bus campo

9.03 Av lento 2

5.04 Ref vel

6.04 Escala Al2 0%

7.04 Version SW

8.04 Par4 bus campo

9.04 PARO LIBRE

5.05 Vel actual

6.05 Asign AO1 *

7.05 Tipo convertid

8.05 Par5 bus campo

9.05 Fallo usuario

5.06 Vel act taco

6.06 Modo AO1 *

7.06 Corr nom conv

8.06 Par6 bus campo

9.06 Fallo usuario inv

5.07 Reg veloc KP

6.07 Escala AO1 100% *

7.07 Tens nom conv

8.07 Par7 bus campo

9.07 Alarma usuario

5.08 Reg veloc TI

6.08 Asign AO2 *

7.08 Alarma volatil

8.08 Par8 bus campo

9.08 Alarma usuario inv

5.09 Rampa acel *

6.09 Modo AO2 *

7.09 Palabr fallo 1

8.09 Par9 bus campo

9.09 Dir giro

5.10 Rampa decel *

6.10 Escala AO2 100% *

7.10 Palabr fallo 2

8.10 Par10 bus campo

9.10 Incr pot mot

*

5.11 Ramp paro emerg

6.11 Asign DO1 *

7.11 Palabr fallo 3

8.11 Par11 bus campo

9.11 Dis pot mot

5.12 Forma rampa

6.12 Asign DO2 *

7.12 Palab alarm 1

8.12 Par12 bus campo

9.12 VelMinPotMot

5.13 Velocidad fija 1

6.13 Asign DO3 *

7.13 Palab alarm 2

8.13 Par13 bus campo

9.13 Inv Campo ext

5.14 Velocidad fija 2

6.14 Asign DO4 *

7.14 Palab alarm 3

8.14 Par14 bus campo

9.14 ParamAlternativ

5.15 Nivel vel cero *

6.15 Asign DOS5 *

7.15 Marcha ref 1

8.15 Par15 bus campo

9.15 Lim vel ext

5.16 Vel ref 1 *

6.16 Panel actual 1

7.16 Marcha ref 2

8.16 Par16 bus campo

9.16 Anadir RefVelAux

5.17 Vel ref2*

6.17 Panel actual 2

7.17 Onda cuadr per

9.17 Lim corr 2 inv

5.18 Disp sobrevel

6.18 Panel act 3

7.18 Onda cuadr act

9.18 Vel/Par

5.19 Ramp acel impul

6.19 Panel act 4

7.19 Vers texto pan

9.19 Inhabilitar Puente 1

5.20 Ramp dec impul

6.20 Asig dataset 2.2

7.20 Carga CPU

9.20 Inhabilitar Puente 2

5.21 Sel param alt

6.21 Asig dataset 2.3

7.21 Tarjeta CON

5.22 Vel alt KP

6.22 Asig MSW bit 11

5.23 Vel alt Tl

6.23 Asig MSW bit 12

5.24 Rampa acel alt

6.24 Asig MSW bit 13

5.25 Rampa dec alt

6.25 Asig MSW bit 14

5.26 Sel ref1 vel aux 6.26 Act Al1
5.27 Desexcitacion 6.27 Act Al2
5.28 Tpo Filtro Ref 6.28 Act DI1

5.29 Tpo Filtr Act1

5.30 Tpo Filtr Act2

5.31 Lim vel avanc

5.32 Lim vel retroc

5.33 Rampa en Act

5.34 Ajuste taco

Leyenda
normal
sombreado
negrilla
subrayado

*
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Parametros, continuamente disponibles
Parametros y senales ocultos (valores reales)
Senales (valores reales)

Parametros influenciados por autoajuste
Parametros influenciados por el Wizard (Panel & PC) de puesta en marcha
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N° par.

Nombre y significado de parametro

Min.

Max.

Defecto

Unidad

ajuste
personaliz.

Grp 1

Ajustes motor

1.01
Wizard

Corr nom ind
Corriente nominal de motor en amperios
(a leer en la placa de caracteristicas del motor).

1000
@)

1.02
Wizard

Tens nom ind
Tension nominal del motor en voltios
(a leer en la placa de caracteristicas del motor).

50

700

50

1.03
Wizard

Corr nom cpo
Intensidad nominal de campo en amperios
(a leer en la placa de caracteristicas del motor).

0,10

20,00
@)

0,40

1.04
Wizard

Tens cpo hom
Tension nominal de campo en voltios
(a leer en la placa de caracteristicas del motor).

50

440

310

1.05
Wizard

Vel base

Velocidad nominal del motor en revoluciones/minuto
(a leer en la placa de caracteristicas del motor).

Vel base = Vel max = sin Debilitamiento campo

Vel base < Vel max = Debilitamiento campo

100

6500

100

rm

1.06
Wizard

Vel max

Velocidad méaxima del motor en revoluciones/minuto
(a leer en la placa de caracteristicas del motor).

Vel base = Vel max = sin Debilitamiento campo

Vel base < Vel max = Debilitamiento campo

100

6500

100

rom

1.07
Senal

Tens de red
Tension de entrada de red medida en voltios.

1.08
Senal

Frec de red
Frecuencia de red medida en hertzios.

Hz

Menu de parametros largo

1.09

Disp sobret ind
Valor de disparo para la sobretensién de motor en % con
respecto a la tensién nominal del motor (1.02)

20

150

130

%

Disp baja tens
Valor de disparo para subtensién de red.
La parte de potencia del DCS400 puede funcionar con
una tension de alimentacién de 230...500 V. Por
consiguiente, no es posible el ajuste de ningin
parametro en base a ello. A partir del parametro tensién
nominal del motor (1.02) se calcula la tension de red
minima aun admisible. Si la tensién de red esta por
debajo de la tensién calculada, el accionador se
desconecta y da la alarma FO09.
La cantidad menor de tensién de red se calcula con
U....2Ua/ (1,35 x cos alpha)
cos alpha: 4Q = 30° = 0,866

2Q = 15° = 0,966

Ains.

Ains.

Este parametro define un margen de seguridad
adicional, con respecto a la tensiéon de red minima
admisible.

-10

50

%

(1) cambios no posibles con convertidor en estado CONECTADO
(2) depende del cddigo tipo del convertidor
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Sinopsis del software

N° par. Nombre y significado de parametro Min. Max. Defecto | Unidad | (1) ajuste
personaliz.

Grp 1 Ajustes motor (contintia

(1) cambios no posibles con convertidor en estado CONECTADO
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N° par. Nombre y significado de parametro Min. Max. Defecto Unidad | (1) ajuste
person.
Grp 2 Modo de func
2.01 Selec macro 0 Texto X
Wizard | Seleccion del macro deseado:
0 = Estandar
1 = Velocidad manual /
velocidad fija
2 = Manual/ automatico
3 = Manual /
potenciémetro motor
4 = Servicio a impulsos
5 = Potenciémetro motor
6 = Inversion de campo externa
7 = Regulacién de par
2.02 Puesto Ctrol 0 Texto X
Seleccioén de la fuente de comandos deseada. El puesto de control
que se ha ajustado controla el convertidor (CONECTAR / MARCHA /
Reset / Paro de eme).
0 = depend macro
el puesto de control esta definido por la macro seleccionada. La
definicién correspondiente a las macros 1...8 es Terminales.
1 = Terminales
el puesto de control es el Terminal X4:1...8. Las funciones de
las entradas digitales DI1...DI8 estan definidas por la macro
seleccionada.
2 =Bus
el puesto de control es un PLC, conectado a una de las
interfaces serie Panel de puerto o Puerto RS232 o adaptador
de bus de campo. El convertidor se controlara mediante la
Palabra de control principal (asignacionn: véase el capitulo 7 -
Interfaz serie). Durante la comunicacién con el bus Paro de
emergencia y Reset del bloque de terminales también son
eficaces.
3 =Llave
Conmutacién automatica entre Bus (2) y Terminales (1) en
caso de producirse fallos de comunicacion. En este supuesto
es posible controlar el convertidor a través de los comandos
CONECTAR (ON) y MARCHA (RUN) desde los Terminales.
Los comandos pueden conectarse a un interruptor tipo llave.
Cuando el interruptor se cierra el convertidor se pone en marcha
y acelera hasta la velocidad definida en el parametro Velocidad
fija (5.13), siempre que Sel ref vel (5.01) = Ref ppal bus.
Cuando se abre el interruptor, el puesto de control pasa de
nuevo a Bus sélo si no hay fallos de comunicacion.
2.03 Modo paro 0 Texto X
Wizard | Seleccion del comportamiento deseado ante una orden de Paro
(bloqueo de regulador):
0 = Rampa - El motor frena de acuerdo con Rampa decel (5.10)
1 = Lim de par - El motor frena de acuerdo con el limite de par
2 = Paro libre - El motor para libremente hasta velocidad cero
El comando paro siempre funciona con velocidad controlada,
independientemente de los ajustes del modo regulador de
intensidad Modo reg corr (3.14). El tiempo de respuesta de la
deceleracion por Rampa o Lim de par depende de la optimizacion
del regulador de velocidad. Por tanto, éste debera ajustarse. Si se
Selecciona (5.21) ajuste de Parametro alternativo para el regulador
de velocidad, también sera valido para el comando de Paro.
Solamente el Paro libre es independiente de los ajustes del
regulador de velocidad.
Inhabilitar puente 1 (9.19) e Inhabilitar puente 2 (9.20) también
son eficaces durante el Modo paro. Si se inhabilita un puente
(bloqueado) no es posible frenar el convertidor utilizando Rampa o
Lim de par. Utilice cableado externo para asegurarse de que los
puentes estan habilitados para el frenado del convertidor, si es
necesario.
La intensidad externa / limitacion de par a través de entrada analég
0 comunicacidn serie no ejerce ningun efecto sobre el Modo paro.
(1) cambios no posibles con convertidor en estado CONECTADO
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Ne@ par. Nombre y significado de parametro Min. Max. Defecto | Unidad | (1) ajuste.
person.
Grp 2 Modo func (continua)
2.04 Modo paro eme 0 Texto X
Wizard Seleccion del comportamiento deseado ante una orden de paro

eme (bloqueo del controlador)
0 = Rampa
El motor frena de acuerdo con la Rampa paro eme (5.11).
Si se alcanza el Niv velocidad cero (5.15) se desconecta
el Contactor principal.
1 =Lim de par
El motor frena de acuerdo con el lim de par. Si se alcanza el
Niv velocidad cero (5.15) se desconecta el Contactor
principal.
2 = Paro libre
El Contactor principal esta desconectado. EI motor para
libremente hasta velocidad cero.
El comando Paro eme siempre funciona con velocidad
controlada, independientemente de los ajustes del modo
regulador de intensidad Modo reg corr (3.14). El tiempo de
respuesta de la deceleracion por Rampa o Lim de par depende
de la optimizacion del regulador de velocidad. Por tanto, éste
debera ajustarse. Si se Selecciona (5.21) ajuste de Parametro
alternativo para el regulador de velocidad, también sera valido
para el comando de Paro. Solamente el Paro libre es
independiente de los ajustes del regulador de velocidad.
Inhabilitar puente 1 (9.19) e Inhabilitar puente 2 (9.20)
también son eficaces durante el Modo paro. Si se inhabilita un
puente (bloqueado) no es posible frenar el convertidor utilizando
Rampa o Lim de par. Utilice cableado externo para asegurarse
de que los puentes estan habilitados para el frenado del
convertidor, si es necesario.
La intensidad externa / limitacion de par a través de entrada
analég o comunicacion serie no ejerce ningun efecto sobre el
Modo paro.

Sin comunicacion serie:

El Paro de emergencia del terminal siempre es valido.

El Paro libre del terminal no sera valido hasta que haya sido
activado mediante el parametro Paro libre (9.04).

Con comunicacion serie:

Puesto Ctrol (2.02) = Bus:

El Paro de emergencia y el Paro libre a través del bus son “1”
activos y deberan suministrarse.

El Paro de emergencia del terminal y el Paro de emergencia
a través del bus son del tipo AND; y ambas deberan
suministrarse. Cuando se haya activado el Paro libre del
terminal en el parametro Paro libre (9.04), el terminal y el
Paro libre via bus seran del tipo AND; y ambas deberan
suministrarse.

Puesto Ctrol (2.02) = Llave:

Si el bus funciona adecuadamente, su comportamiento sera el
descrito en Puesto Ctrol (2.02) = Bus. Si el bus presenta un
funcionamiento erréneo, se suprimiran las funciones de Paro de
emergencia y Paro libre via bus; y solamente el terminal
permanecera activo. Ello permite controlar el convertidor desde
el terminal sin problema alguno.

(1) cambios no posibles con convertidor en estado CONECTADO
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N° par. Nombre y significado de parametro Min. Max. Defecto | Unidad | (1) ajuste
person.
Grp 2 Modo frunc (continua)
2.05 Palabra ctr pr - hex
Sefal | La Palabra control principal correlaciona los bits de
control del convertidor. Este parametro indica los bits de
control del bloque de terminales o de la comunicacién de
bus. La asignacion es idéntica con la comunicacion de
palabra de control o bus de campo.
Bit hex definicién (estado lég. ,1)
00 0001  Conectado
01 0002 Paro libre (negada)
02 0004 Paro emerg (negada)
03 0008 Marcha
04 0010 -
05 0020 -
06 0040 -
07 0080 Restauracion
08 0100  Avance lento 1
09 0200  Avance lento 2
10 0400 -
11 0800 MCW Bit 11
12 1000 MCW Bit 12
13 2000 MCW Bit 13
14 4000 MCW Bit 14
15 8000 MCW Bit 15
2.06 Palabra est pr - hex
Sefal | La Palabra estado principal correlaciona los bits de
control del convertidor. La asignacion es idéntica con la
comunicacion de palabra de control o bus de campo.
Bit hex definicién (estado l6g. "1")
00 0001 Prep conex
01 0002 Prep marcha
02 0004 En marcha
03 0008 Fallo
04 0010 Paro libre Act (no)
05 0020 Paro emerg Act (no)
06 0040 -
07 0080 Alarma
08 0100 En pto ajuste
09 0200 Remoto
10 0400 Sobre limite 1 (>5.16)
11 0800 Asig MSW Bitt 11  (6.22)
12 1000 Asig MSW Bitt 12  (6.23)
13 2000 Asig MSW Bitt 13  (6.24)
14 4000 Asig MSW Bitt 14  (6.25)
15 8000 Fallo DDCS
(1) cambios no posibles con convertidor en estado CONECTADO
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N° par.

Nombre y significado de parametro

Min.

Max.

Defecto

Unidad

(1)

ajuste
person.

Grp 2

Modo func (continta)

Manu de parametros largo

2.07

Modo fallo com
Seleccion del comportamiento deseado en caso de un
fallo de la comunicacion:
0 = Rampa
El motor frena de acuerdo con una rampa (5.10)
1 = Lim de par
El motor frena de acuerdo con el limite de par
2 = Paro libre
mensaje de fallo y desconexion del convertidor
El tiempo de respuesta de deceleracién por Rampa o Par
depende de la optimizacion del regulador de velocidad.

Texto

2.08

Tpo fallo com

Tiempo de tolerancia para mensajes de fallo en el caso
de fallos de comunicacion. Tiempo entre dos telegramas
consecutivos. Si (2.08) = 0.00 s ignorar y seguir con la
operacion en curso

0,00

10,00

5,00

2.09

Modo arranque

Seleccion del comportamiento deseado con un comando

de arranque, mientras que el accionamiento aun esta

parado, frenado o se encuentra en la fase de paro libre

0 = Marcha desde 0 (arranque desde cero), esperar
hasta que se pare el motor y arrancar de nuevo

1 =Arranq volant (arranque volante), arrancar partiendo
del motor que ya esta girando

Texto

2.10

Dir nodo DDCS
Direccion DDCS interna entre el DCS400 y el adaptador
de bus de campo.

254

entero

2.11

Vel baud DDCS

Velocidad de transmision entre el DCS400 y el adaptador
de bus de campo.

0 = 8 Mbaud

1 = 4 Mbaud

2 =2 Mbaud

3 =1 Mbaud

entero

2.12

Modo PTC

La respuesta del convertidor cuando el termistor se

dispara es seleccionable:

0 = Descativada sin evaluaciéon PTC

1 = Alarma genera soélo la Alarma A05

2 = Fallo genera el Fallo FO8 y desconecta el
convertidor.

Un termistor en el motor (elemento PTC) puede

evaluarse a través de la entrada analdgica Al2 en el

DCS400.

Conexion del termistor a X2:3 y X2:4.

Conecte X2:4 con X2:5 (0V).

Inserte el jumper S1:5-6 (22k a 10V).

Si el PTC se ha asignado a Al2 esta entrada no estara

disponible para otras funciones. Si Al2 se parametriza

como fuente de referencia (macros 1,2,4,5y7), la

Alarma Conflicto parametros (A16) se generara. A

continuacion, ajuste el parametro Sel ref par (3.15) =

Cero const.

Texto

2.13

Demora vent

Tiempo ajustable para la sefal ,Ventilador conectado”.
Se iniciara cuando se desconecte el convertidor
(CONECTAR=0). Si el motor del DCS400 se calienta en
exceso, Demora vent se iniciara después de la
refrigeracion.

1200

(1) cambios no posibles con convertidor en estado CONECTADO
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N° par.

Nombre y significado de parametro

Min.

Max.

Defecto

Unidad

ajuste
person.

Grp 3

Inducido

3.01
Senfal

Ref corr ind
Valor nominal de corriente de inducido en amperios.

3.02
Senfal

Corr act ind
Valor actual medido de corriente de inducido en
amperios.

3.03
Senal

Tens act ind
Valor actual medido de tensién de inducido en voltios.

3.04
Wizard

Corr ind max

Corriente de sobrecarga. Corriente de inducido maxima
admisible en %, con respecto a la corriente nominal del
motor (1.01).

Independientemente del signo, se aplica a cada
direccion. Las limitaciones direccionales se ajustan en el
parametro Lim par posit (3.07) y Lim par negat (3.08).

200

100

%

3.05

Tpo sobrecarga

Tiempo de sobrecarga. Tiempo maximo permitido para la
corriente maxima admisible

de inducido (3.04).

0 = Funcién It inhabilitada.

180

3.06

Tpo recuperac

Tiempo de recuperacion, en la que tiene que fluir una
corriente reducida.

0 = Funcién It inhabilitada.

3600

3.07
Wizard

Lim par posit

Par de sobrecarga positivo. Par positivo maximo
admisible en % con respecto al par nominal.

(El par nominal es el par que resulta con intensidad
nominal de campo y corriente nominal de inducido).

La referencia de par se limita como una funcion del
signo. La intensidad resultante de esta operacién se
limita posteriormente en el parametro Corr ind max (3.04)
independientemente del signo, es decir, que el menor de
los dos valores sera efectivo.

También se emplea para la limitacion de intensidad
positiva si Modo ctrl corr (3.14) = Ctrl corr

200

100

%

3.08
Wizard

Lim par negat

Par de sobrecarga negativo. Par negativo maximo
admisible en % con respecto al par nominal.

(El par nominal es el par que resulta con intensidad
nominal de campo y corriente nominal de inducido).

La referencia de par se limita como una funcion del
signo. La intensidad resultante de esta operacion se
limita posteriormente en el parametro Corr ind max (3.04)
independientemente del signo, es decir, que el menor de
los dos valores sera efectivo.

También se emplea para la limitacién de intensidad
positiva si Modo ctrl corr (3.14) = Ctrl corr

-200

-100
(4-Q)

(2-Q)

%

3.09
auto-
ajuste

Reg corr ind KP
Ganancia proporcional del regulador de corriente de
inducido (regulador PI).

0,000

10,000

0,100

entero

(1) cambios no posibles con el convertidor en estado CONECTADO
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N° par. Nombre y significado de parametro Min. Max. Defecto | Unidad | (1) ajuste
person.

Grp 3 Inducido (continua)

3.10 Reg corr ind Tl 0,0 1000,0 | 50.0 ms

auto- Constante de tiempo de integracion del regulador de

ajuste [ corriente de inducido (regulador PI) en milisegundos.

3.11 Lim corr cont 0 100 50 %

auto- Valor de la corriente de inducido en el limite entre

ajuste [ corriente continua y corriente discontinua en % con

respecto a la corriente nominal del motor (1.01)

3.12 Induct en induc 0,00 655,35 | 0,00 mH X

auto- Inductancia de circuito de inducido en milihenrios.

ajuste

3.13 Resist en induc 0 65535 0 mOhm X

auto- Resistencia de circuito de inducido en miliohmios.

ajuste

Menu de parametros largo
3.14 Modo Citrl corr 0 6 0 Texto X

Modo de funcionamiento definido
por macro, ver descripcion de

0 = Depend macr

macro.
1 = Ctrl vel Control de velocidad

2 = Ctrl par Control del par

3 = Citrl corr Control de intensidad

4 = Vel+par Velocidad+par, ambos valores de

referencia se afiaden

Control de velocidad con
limitacién externa del par. Esa
referencia de velocidad via Al1
puede limitarse de forma externa
via Al2 en su par. La limitacion
de par es independiente del
signo.

Control del par con limitacién de
velocidad (modo de control en
ventana) para aplicaciones
maestro-esclavo. El maestro y el
dependiente reciben la misma
referencia de velocidad. El
esclavo tiene su propia
realimentacion de velocidad
(tacogenerador/codificador) pero
esta operando en el modo de
control del par o intensidad. Si la
desviacion de velocidad
(referencia/valor actual) es + 50
rpm, habra un cambio automatico
a control de velocidad hasta que
se corrija la desviacion. Entonces
se retomara este modo.

5 = Ctrl lim vel

6 = Ctrl lim par

(1) cambios no posibles con el convertidor en estado CONECTADO
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N° par.

Nombre y significado del parametro

Min.

Max.

Defecto

Unidad

ajuste
person.

Grp 3

Inducido (continua)

3.15

Sel ref par
Seleccion de la fuente de valor nominal de par deseada:
0 = Depend macr / dependencia del macro seleccionado
1 = Al1/ entrada analdgica 1 (X2:1-2)
2 = Al2 / entrada analdgica 2 (X2:3-4)
3 = Ref princ bus / valor nominal principal de bus
de campo
4 = Ref aux bus / valor nominal adicional de bus
de campo
5 = Par fijo / valor fijo de par (3.22)
6 = Marcha ref 1/ valor nominal de puesta en marcha 1
7 = Marcha ref 2 / valor nominal de puesta en marcha 2
8 =Onda cuadrada / generador de impulsos
rectangulares
9 = Constante 0 / velocidad cero constante
Se emplea también como fuente de referencia de
intensidad si Modo ctrl corr (3.14) = Ctrl corr

Texto

3.16

Pendient corr

Variacion maxima admisible del valor nominal de la
corriente de inducido (di/dt) en % por milisegundo con
respecto a la corriente nominal de motor (1.01).

0,1

30,0

10,0

% [ ms

3.17
Wizard

Par bloqueo

Proteccion contra el bloqueo del motor.

Umbral de disparo para la supervision del bloqueo
en % del par nominal con un bloqueo del motor.

(El par nominal es el par, que resulta con intensidad
nominal de campo y corriente nominal de inducido).

200

100

%

3.18
Wizard

Tiempo bloqueo

Proteccién contra el bloqueo del motor.

Duracién en segundos, que tiene que haber sido
sobrepasado el umbral de disparo de la supervision del
bloqueo en el caso de un bloqueo del motor.

0,0

60,0

0.0

3.19
Senal

Ang encend
Angulo de encendido actual en grados.

3.20
Senal

FEM actual
Fuerza electromotriz actual del motor (FEM) en voltios.

3.21
Senal

Potencia act
Potencia actual suministrada en kilovatios.

kW

3.22

Par fijo

Predeterminacién de par fijo.

Valor fijo de par en % con respecto al par nominal.
(El' par nominal es el par que resulta con intensidad
nominal de campo y corriente nominal de inducido).

-100

100

%

3.23
Senal

Par actual

Par actual en % con respecto al par nominal.

(El' par nominal es el par que resulta con intensidad
nominal de campo y corriente nominal de inducido).

%

3.24

Lim cor ind 2

Segunda limitacién de intensidad en % relacionada con
la intensidad de motor nominal (1.01). Puede activarse a
través de una seial binaria. Véase también el parametro
(9.17).

200

100

%

3.25

Niv cor ind
Umbral correspondiente a la sefial de ,la intensidad de
inducido actual es mayor que ...*

200

%

(1) cambios no posibles con el convertidor en estado CONECTADO
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N° par. Nombre y significado del parametro Min. Max. Defecto | Unidad (1) ajuste
person.
Grp 4 Campo
4.01 Ref int cpo - - - A
Sefial | Valor nominal de intensidad de campo en amperios.
4.02 Int act cpo - - - A
Sefial | Valor actual medido de intensidad de campo en amperios.
4.03 Intens cpo KP 0,000 13,499 0,300 entero
auto- Ganancia proporcional del regulador de intensidad
ajuste | de campo
(regulador PI).
4.04 Intens cpo TI 0 5120 200 ms
auto- Constante de tiempo de integracién del regulador de
ajuste | intensidad de campo
(regulador PI) en milisegundos.
Menu de parametros largo
4.05 Sobreintens cpo 0 150 130 %
Valor de disparo para sobreintensidad de campo
en % con respecto al valor nominal de intensidad de campo
(1.03).
4.06 Disp subint cpo 5 100 30 %
Valor de disparo para subintensidad de campo en % con
respecto al valor nominal de intensidad de campo (1.03).
Pueden requerirse valores considerablemente mas bajos
que el ajuste de fabrica para el debilitamiento de campo o el
calentamiento de campo. En el modo de debilitamiento de
campo debe entrarse un valor menor que la intensidad de
debilitamiento de campo (de conformidad con la placa de
ceracteristicas del motor). En el calentamiento de campo
este valor debe ser menor que el de Ref calef campo (4.10).
En caso contrario el convertidor puede desconectarse con el
mensaje de fallo Baja tensiéon campo (F12).
4.07 Inten cpo 40% 0 100 29 %
auto- Intensidad de campo, con la que se ajusta un flujo de campo
ajuste | de 40%. Cuota de la intensidad nominal de campo (1.03) en
%.
4.08 Inten cpo 70% 0 100 58 %
auto- Intensidad de campo, con la que se ajusta un flujo de campo
ajuste | de 70%. Cuota de la intensidad nominal de campo (1.03) en
%.
4.09 Inten cpo 90% 0 100 79 %
auto- Intensidad de campo, con la que se ajusta un flujo de campo
ajuste | de 90%. Cuota de la intensidad nominal de campo (1.03) en
%.
4.10 Ref calef campo 0 30 0 %
Valor nominal de corriente para la calefacciéon de campo en
% con respecto al valor nominal de intensidad de campo
(1.03).
0 = sin calentamiento de campo
>0 = con calentamiento de campo (intens. calent. en %)
Con este parametro puede implementarse un calentamiento
anticondensacion via el bobinado de campo para el motor.
* El calentamiento de campo se conecta al cabo de 10 seg.
de ejecutar el comando CONEXION (sin el comando
MARCHA).
o El calentamiento de campo se conecta automaticamente
10 seg. después de que se pare el convertidor
(MARCHA=0) y la velocidad actual es menor que Nivel vel
cero (5.15).
e Cuando el convertidor arranca otra vez (MARCHA=1) el
convertidor cambia a intensidad de campo nominal.
411 FEM KP 0,000 10,000 | 0,550 entero
auto- Ganancia proporcional del regulador FEM
ajuste | (regulador PI).
4.12 FEM TI 0 10240 160 ms
auto- Constante de tiempo de integracién del regulador FEM
ajuste | (regulador PI) en milisegundos.

(1) cambios no posibles con el convertidor en estado CONECTADO

IT K 4-54

3ADWO000095R0706_DCS400_Manual_sp_g




N° par. Nombre y significado de parametro Min. Max. Defecto | Unidad | (1) | custom.
setting
Grp 5 Reg de veloc
5.01 Sel ref vel 0 10 0 Texto X
Seleccion de la fuente de referencia de velocidad
deseada:
0 = Depend macr / dependencia del macro
seleccionado
1 = Al1 / entrada analdgica 1 (X2:1-2)
2 = Al2 / entrada analdgica 2 (X2:3-4)
3 = Ref princ bus / referencia principal de bus
de campo
4 = Ref aux bus / referencia adicional de bus
de campo
5 = Vel fija 1 / valor fijo de velocidad 1 (5.13)
6 = Vel fija 2 / valor fijo de velocidad 2 (5.14)
7 =Marcha ref 1 / referencia de puesta en marcha 1
8 = Marcha ref 2 / referencia de puesta en marcha 2
9 = Onda cuadrada / generador de impulsos
rectangulares
10 = Constante 0 / velocidad constante cero
5.02 Modo med veloc 0 2 0 Texto X
Wizard | Seleccion del dispositivo de realimentacion de velocidad
deseado:
0 = FEM (es decir, sin medicién de la velocidad)
1 = Taco analog / tacémetro analdgico
2 = Encoder / codificador
5.03 Enc incremental 20 10000 1024 entero X
Wizard | Numero de los incrementos del codificador
por revolucion.
5.04 Ref vel - - - rpm
Senal | Referencia de la velocidad actual
en revoluciones / minuto.
5.05 Vel actual - - - rpm
Sefal | Valor real de velocidad actual, empleado por el regulador
de velocidad, en revoluciones / minuto.
5.06 Vel act taco - - - rpm
Senal | Valor real de velocidad actual, medido por el tacémetro
analégico, en revoluciones / minuto.
5.07 Reg veloc KP 0,000 19,000 | 0,200 entero
auto- Ganancia proporcional de regulador de velocidad
ajuste | (regulador PI).
5.08 Reg veloc TI 0,0 6553,5 | 5000,0 | ms
auto- Constante de tiempo de integracion del regulador de
ajuste | velocidad (regulador PI) en milisegundos.
5.09 Rampa acel 0,0 3000,0 | 10,0 S X
Wizard | Duracion de la rampa de aceleraciéon en segundos con
una aceleracion de 0 a la velocidad maxima (1.06).
5.10 Rampa decel 0,0 3000,0 | 10,0 S X
Wizard | Duracion de la rampa de frenado en segundos al frenar
de la velocidad maxima (1.06) a cero.
5.11 Ramp paro emerg 0,0 3000,0 | 10,0 S X
Wizard | Duracion de la rampa de frenado en segundos al frenar
de la velocidad maxima (1.06) a 0, en un disparo de paro
de emergencia.
(1) cambios no posibles con el convertidor en estado CONECTADO
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N° par.

Nombre y significado de parametro

Min.

Max.

Defecto

Unidad

ajuste
person.

Grp 5

Reg de veloc (continua)

Menu de parametros largo

5.12

Forma rampa

0 = lineal
>0 = tiempo forma rampa
Ajuste de la forma de rampa:
Este parametro afade un filtro a la salida del generador
de rampas para crear una forma de rampa. El valor de
este parametro define el tiempo de forma de rampa que
puede ajustarse entre 0,08 y 10,00 s. Un valor < 0,08
pero > 0,00 s se ajusta a 0,08 s. El valor 0,00 desactiva
el tiempo de forma de rampa.
Modo de funcionamiento con tiempo de forma de rampa:
El tiempo de forma de rampa seleccionado sera efectivo
para cada cambio de valor de referencia, es decir, para
la funcién de potencidometro de motor, las velocidades
constantes 1 y 2 y durante la conexion y la desconexién
con el comando MARCHA. Si se produce un fallo de
comunicacioén y si el parametro Modo fallo com (2.07)
= Rampa la forma de la rampa también sera efectiva.
Modos de funcionamiento sin tiempo de forma de
rampa:
Un comando de tiempo de rampa seleccionado no
tendra efecto durante la desconexién con el comando
MARCHA si el parametro Modo paro (2.03) = Lim par o
Paro libre. Lo mismo se aplica en caso de un fallo de
comunicaciones. En caso de un paro de emergencia por
medio de la entrada digital DI5 la forma de rampa
tampoco tendra efecto incluso si el parametro Modo
paro emerg (2.04) = Rampa.

0,00

10,00

0,00

5.13

Velocidad fija 1

Valor fijo de velocidad 1 en revoluciones / minuto.
Parametro que especifica un valor de referencia de
velocidad constante. Puede activarse con el parametro
Sel ref vel (5.01) o con una macro. Los tiempos de
rampa aplicables se ajustan con los parametros Ramp
acel impul (5.19) y Ramp dec impul (5.20). Se emplea
como velocidad de avance lento y/o constante en las
macros1/2/3/4/5/6/7.

-6500

6500

rpm

5.14

Velocidad fija 2

Valor fijo de velocidad 2 en revoluciones / minuto.
Parametro que especifica un segundo valor de
referencia de velocidad constante. Puede activarse con
el parametro Sel ref vel (5.01) o con una macro. Los
tiempos de rampa aplicables se ajustan con los
parametros Ramp acel impul (5.19) y Ramp dec impul
(5.20). Se emplea como velocidad de avance lento y/o
constante en las macros 1/2/5,

-6500

6500

rm

(1) cambios no posibles si el convertidor esta en estado CONECTADO
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N° par.

Nombre y significado de parametro

Min.

Max.

Defecto

Unidad

ajuste
person.

Grp 5

Reg de veloc (continta)

5.15
Wizard

Nivel vel cero

Mensaje de parada. Velocidad por debajo del valor en el
que se sehale que el motor esta parado.

Se emplea para la proteccion contra bloqueo, como un
mensaje de reposo para la Iégica del convertidor y para
la generacién de la sefal de Velocidad cero.

100

50

rpm

5.16
Wizard

Vel ref 1

Valor limite de velocidad para mensaje de "velocidad 1
alcanzada".

Se emplea como mensaje de “velocidad alcanzada” para
las macros 5 / 6, estado de bus de campo Sobre limite 1
y la generacion de la senal Vel ref 1.

6500

rom

5.17
Wizard

Vel ref 2

Valor limite de velocidad para mensaje de "velocidad 2
alcanzada".

Se emplea como mensaje de “velocidad alcanzada” para
la macro 6 y la generacion de la sefal Vel ref 2.

6500

rpm

5.18

Disp sobrevel

Valor de disparo para mensaje de velocidad excesiva.

Si el valor de velocidad actual supera el umbral definido
con este parametro el convertidor se desconectara con el
mensaje de fallo Sobrevelocidad (F18). Las causas
posibles de sobrevelocidad se describen en el capitulo
Solucion de problemas.

100

125

115

%

5.19

Ramp acel impul

Duracion de la rampa de aceleracién para servicio de
avance a impulsos con aceleracion de 0 a velocidad
maxima (1.06).

Se emplea para Velocidad fija 1 (5.13) o Velocidad fija
2 (5.14). También se emplea para las macros 1/2/3/
4/5/6/7.

0.0

3000,0

10,0

5.20

Ramp dec impul

Duracion de la rampa de frenado para servicio de avance
a impulsos al frenar de velocidad maxima (1.06) a 0.

Se emplea para Velocidad fija 1 (5.13) o Velocidad fija
2 (5.14). También se emplea para la macro1/2/5.

0.0

3000,0

10,0

5.21

Sel param alt

Control de seleccion del conjunto de parametros

alternativo:

0 = Desabilitado / bloqueado, es decir conjunto de
parametros estéandar de selecciéon permanente

1 = Habilitado / habilitacién, es decir conjunto de
parametros alternativo seleccionado
permanentemente

2 = Depend macr / dependencia del macro seleccionado

3 = Vel < ref 1/ valor real de velocidad < escalén de
velocidad 1 (5.16)

4 = Vel < ref 2 / valor real de velocidad < escalén de
velocidad 2 (5.17)

5 = Dif vel <ref 1 / error de velocidad < escalén de
velocidad 1 (5.16)

6 = Dif vel <ref 2 / error de velocidad < escalén de
velocidad 2 (5.17)

7 = Ref vel < Niv 1 / Ref vel < Nivel vel 2 (5.17)

8 = Ref vel < Niv 2 / Ref vel < Nivel vel 2 (5.17)

En 2...8 se selecciona el conjunto de parametros
alternativo en funcién del evento descrito.

Texto

(1) cambios no posibles si el convertidor esta en estado CONECTADO
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N° par.

Nombre y significado de parametro

Min.

Max.

Defecto

Unidad

ajuste
person.

Grp 5

Reg de veloc (continta)

5.22

Vel alt KP
Ganancia proporcional del regulador de velocidad
(regulador PIl) para conjunto de parametros alternativo.

0,000

19,000

0,200

entero

5.23

Vel alt Tl

Constante de tiempo de integracién del regulador de
velocidad (regulador PI) en milisegundos para el
conjunto de parametros alternativo.

0,0

6553,5

5000,0

ms

5.24

Rampa acel alt

Duracion de la rampa de aceleracién en una aceleracion
de 0 a la velocidad maxima (1.06) en segundos para el
conjunto de parametros alternativo.

0,0

3000,0

10,0

5.25

Rampa dec alt

Duracion de la rampa de frenado al frenar de la
velocidad maxima (1.06) a 0 en segundos para el
conjunto de parametros alternativo.

0,0

3000,0

10,0

5.26

Sel ref1 vel aux
Seleccidn de la fuente deseada para el valor nominal
adicional de velocidad:
0 = Depend macr / dependencia del macro
seleccionado
1 = Al1 / entrada analdgica 1 (X2:1-2)
2 = Al2 / entrada analdgica 2 (X2:3-4)
3 = Ref princ bus / referencia principal de bus
de campo
4 = Ref aux bus / referencia adicional de bus
de campo
5 = Vel fija 1 / valor fijo de velocidad 1 (5.13)
6 = Vel fija 2 / valor fijo de velocidad 2 (5.14)
7 =Marcha ref 1/ referencia de puesta en marcha 1
8 = Marcha ref 2 / referencia de puesta en marcha 2
9 = Onda cuadrada / generador de impulsos
rectangulares
10 = Constante 0 / velocidad constante cero

10

Texto

5.27

Desexcitacion

Reduccién deseada de la velocidad con par nominal

en % con respecto a la velocidad maxima (1.06).

Se suele emplear en convertidores dependientes, que
estan controlados por velocidad de forma temporal para
reducir la velocidad en un valor determinado en el caso
de que se incremente la carga. El maestro no se ve
influido por el dependiente cuando éste lleva a cabo la
conmutacion a control del par. Esta funcidon se empleara
también en convertidores con un acoplamiento mecanico
que no es adecuado para control del par.

10

%

5.28

Tpo Filtro Ref

Constante de tiempo de filtro para el aplanamiento del
valor nominal del nimero de revoluciones en la entrada
del regulador del nimero de revoluciones.

0,00

10,00

0,00

5.29

Tpo Filtr Act1

Constante de tiempo de filtro 1 para el aplanamiento del
valor actual del numero de revoluciones en la salida del
regulador del numero de revoluciones.

0,00

10,00

0,00

(1) cambios no posibles si el convertidor esta en estado CONECTADO
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Sinopsis del software

N par. Nombre y significado de parametro Min. Max. Defecto | Unidad (1) ajuste
personaliz.

Grp 5 Regulador velocidad (contintia

(1) cambios no posibles si el convertidor esta en estado CONECTADO
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N° par.

Nombre y significado de parametro

Min.

Max.

Defecto

Unidad

ajuste
person.

Grp 6

Input / Output

6.01

Escala Al1 100%

Escalada de la entrada analégica 1:

Entrada de la tensién en voltios, que corresponde
a una referencia del 100%.

2.50

11,00

10,00

6.02

Escala Al1 0%

Escalada de la entrada analdgica 1:

Entrada de la tensién en voltios, que corresponde
a una referencia del 0%.

-1,00

1,00

0,00

6.03

Escala Al2 100%

Escalada de la entrada analdgica 2:

Entrada de la tensién en voltios, que corresponde
al 100%.

2,50

11,00

10,00

6.04

Escala Al2 0%

Escalada de la entrada analdgica 2:

Entrada de la tensién en voltios, que corresponde
al 0%.

-1,00

1,00

0,00

Menu de pardmetros largo

6.05
Wizard

Asign AO1
Asignacion deseada de la salida analdgica 1:
0 = Depend macr / dependencia del macro seleccionado
1= Vel act/ valor real de velocidad (5.05)
2 = Ref vel / referencia de velocidad (5.04)
3 = Tens act ind / valor real de tensién de inducido (3.03)
4 = Ref corr ind / referencia de corriente

de inducido (3.01)
5 = Corr act ind / valor real de corriente

de inducido (3.02)
6 = Potencia act / potencia actual (3.21)
7 = Par actual / valor real del par (3.23)
8 = Int act cpo / valor real de intensidad de campo (4.02)
9 = Serie datos 3.2
10 = Serie datos 3.3
11 = A1 Act / valor actual de la entrada analdgica 1 (6.26)
12 = Al2 Act / valor actual de la entrada analdgica 2 (6.27)
13 = Entrada rampa actual / Ref vel en entrada gen. rampa
(5.33)

13

Texto

6.06
Wizard

Modo AO1

Seleccion del modo de funcionamiento deseado de la salida
analdgica 1:

0 = Bipolar -10V...0V...+10V

1 = Unipolar oV...+10V

Texto

6.07
Wizard

Escala AO1 100%

Escalada de la salida analégica 1:

Entrada de la tensién en voltios, que corresponde a 100% de la
senal de salida.

0,00

11,00

10,00

6.08
Wizard

Asign AO2
Asignacion deseada de la salida analdgica 2:
Asignacidn idéntica a AO1 (6.05).

13

Texto

6.09
Wizard

Modo AO2

Seleccion del modo de funcionamiento deseado de la salida
analdgica 2:

0 = Bipolar -10V...0V...+10V

1 = Unipolar OV...+10V

Texto

6.10
Wizard

Escala AO2 100%

Escalada de la salida analégica 2:

Entrada de la tensién en voltios, que corresponde a 100% de la
senal de salida.

0,00

11,00

10,00

(1) cambios no posibles si el convertidor esta en estado CONECTADO
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N° par. Nombre y significado de parametro Min. Max. Defecto | Unidad (1) ajuste
person.
Grp 6 Entrada / Salida (continda)
6.11 Asign DO1 64 2 Texto
Wizard Asignacion deseada de la salida digital 1:

0 = ninguno constante 0 (para comprobacion)

1 = Constante 1 constante 1 (para comprobacion)

2 = Depend macr salida definida por macro, ver la descripcion de la
macro.

3 = Prep conex Comando Prep conex. La fuente de alimentacién
electrénica se conecta, sin fallos, pero el
convertidor aun estd DESCONECTADO
(CONECTADO=0).

4 = Prep marcha Comando Prep marcha. El convertidor esta
CONECTADO (CONECTADO=1) pero no se ha
habilitado atin (MARCHA=0).

El contactor principal, la alimentacién de campo y
el ventilador se han conectado.

5 = En marcha Convertidor habilitado (MARCHA=1).

6 = No paro emer Sin paro de emergencia.

7 = Fallo Se ha producido un fallo.

8 = Alarma Se ha emitido un aviso.

9 =Falloo al Alarma resumen. Se ha producido un fallo O se
ha emitido un aviso.

10=No(FoA) Alarma resumen como la anterior pero invertida.

11 = Cont pr con Sefial de control para conectar el contactor
principal. Cont pr con depende del comando
CONECTADO.

12 = Vent conect Sefial de control para conectar el ventilador. Vent
conect depende del comando CONECTADO.

13 = Local Convertidor controlado localmente desde el panel
de control o la PC tool.

14 = Fallo com La comunicacién entre el PLC y el convertidor es
defectuosa.

15 = Sobretem mot  Se ha dado lugar a la proteccién contra exceso
de temperatura del motor (PTC a Al2) - depende
del Modo PTC (2.12).

16 = Sobretem DCS Se ha dado lugar a la proteccién contra exceso
de temperatura del conv. (Alarma o Fallo)

17 = Bloqueado Motor bloqueado.

18 = Adelante El motor gira en sentido de las agujas del reloj -
sélo es valido si la velocidad actual > niv
velocidad cero (5.15)

19 = Atras El motor gira en sentido contrario a las agujas del
reloj - sélo es valido si la velocidad actual > niv
velocidad cero (5.15)

20 = Vel cero Mensaje de reposo, velocidad actual < Nivel vel
cero (5.15).

21 = Vel > niv 1 Velocidad 1 alcanzada, velocidad actual > o igual
que Vel ref 1 (5.16).

22 = Vel > niv2 Velocidad 2 alcanzada, velocidad actual > o igual
que Vel ref 2 (5.16).

23 = Sobrevel Sobrevelocidad, velocidad actual > o igual que
Disp sobrevel (5.18).

24 = En pto ajuste La referencia de velocidad alcanza el valor de
referencia antes que la rampa correspondiente al
valor actual

25 = Corr en lim Intensidad de inducido limitada, se ha alcanzado
el valor de Corr ind max (3.04).

26 = Corr reducida Intensidad de inducido reducida, intensidad de
recuperacion después de dosis de alta
intensidad. Véase el capitulo 4.5.5.

27 = Puente 1 Puente 1 activo; sélo valido si MARCHA=1.

28 = Puente 2 Puente 2 activo; sélo valido si MARCHA=1.

29 = Inv campo Inversién de campo activa.

30 = Corr ind > Niv  Intensidad de inducido actual > Niv intens
inducido (3.25)

31 = Corr campo ok La intensidad de campo actual es correcta. Esta
comprendida dentro de un rango entre el Disparo
sobreintens cpo (4.05) y el Disparo cpo bajo
(4.06)

32 = FalloMedVel Fallo medicion velocidad. La comparacion entre
la sefial de realimentacion de velocidad del
tacogenerador o codificador de impulsos ha
fallado o se ha producido un sobreflujo de la
entrada analégica AITAC

33 = TensRedBaja  Aviso, la alimentacién de red es demasiado baja
respectivamente y no se ajusta a la Tens ind nom
(1.02). Véase también la tabla 2.2/4 y el capitulo
4.5.1 Monitorizacion de la tension de red

34...63 = Reservado no se utiliza

64 = Dataset 3.1 DO controlada por Dataset 3.1

(1) cambios no posibles si el convertidor estd en estado CONECTADO
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N° par.

Nombre y significado de parametro

Min.

Max.

Defecto

Unidad

ajuste
person.

Grp 6

Entrada / Salida (continua)

6.12
Wizard

Asign DO2
Asignacién desesada de la salida digital 2:
Ocupacion idéntica a la DO1 (6.11).

64

Texto

6.13
Wizard

Asign DO3
Asignacién desesada de la salida digital 3:
Ocupacion idéntica a la DO1 (6.11).

64

Texto

6.14
Wizard

Asign DO4
Asignacién desesada de la salida digital 4:
Ocupacion idéntica a la DO1 (6.11).

64

Texto

6.15
Wizard

Asign DO5

Asignacién desesada de la salida digital 5:
(Relé X98: 1-2)

Ocupacion idéntica a la DO1 (6.11).

64

Texto

6.16

Panel act 1

Seleccion de la visualizacion del valor real deseado

en el panel 1:

(en la parte superior izquierda del display)

0 = Veloc act / valor real de velocidad (5.05)

1 = Ref veloc / valor nominal de velocidad (5.04)

2 = Tens act ind / valor real de tension de inducido (3.03)
3 = Ref corr ind / valor nominal de corriente de inducido
(3.01)

4 = Corr act ind / valor real de corriente de inducido (3.02)
5 = Potencia act / potencia actual (3.21)

6 = Par actual / valor real del par (3.23)

7 = Int act cpo / valor real de intensidad de campo (4.02)

8 = Al1 Act/ valor actual de la entrada analdgica 1 (6.26)

9 = Al2 Act / valor actual de la entrada analdgica 2 (6.27)

10 = DI Act/ valor actual DI1...8 (6.28)

11 = Entrada rampa act / Ref. de velocidad en la entrada de
gen. de rampa (5.33)

11

Texto

6.17

Panel act 2

Seleccion de la visualizacion del valor real deseado
en el panel 2:

(en la parte central superior del display)
Ocupacion idéntica a la del Panel actual 1 (6.16)

11

Texto

6.18

Panel act 3

Seleccion de la visualizacion del valor real deseado
en el panel 3:

(en la parte superior derecha del display)
Ocupacion idéntica a la del Panel actual 1 (6.16)

11

Texto

6.19

Panel act 4

Seleccion de la visualizacion del valor real deseado
en el panel 4:

(en la parte inferior del display)

Ocupacion idéntica a la del Panel actual 1 (6.16)

11

Texto

(1) cambios no posibles si el convertidor estd en estado CONECTADO
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Sinopsis del software

N° par. Nombre y significado de parametro Min. Max. Defecto | Unidad (1) ajuste
person.

Grp 6 Entrada / Salida (continta

(1) cambios no posibles si el convertidor estd en estado CONECTADO
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Ne Nombre y significado de parametro Min. | Max. | Defecto | Unidad (1) ajuste
par. person.
Grp Entrada / Salida (continua)

6
6.22 | MSW Bit 11 Asn 0 67 2 Texto

Asignacién de funcién para el bit 11 en la palabra de estado principal de bus de campo

(2.06):

0 = Ninguno/a
1 = Constante 1
2 = Depend macr

3 = Prep conex

4 = Prep marcha

5 = En marcha

6 = No paro emer
7 = Fallo / error

8 = Alarma

9 = Fallo o alarma

10 = No (F orA)
11 = Cont pr con

12 = Vent conect
13 = Local

14 = Fallo com
15 = Sobretem mot

16 = Sobretem DCS

17 = Bloqueado
18 = Adelante

19 = Atras

20 = Velocidad cero
21 = Vel > Niv1

22 = Vel > Niv 2

23 = Sobrevel

24 = En pto ajuste

25 = Corr en limite

26 = Corr reducida
27 = Puente 1

28 = Puente 2

29 = Inversiéon campo

30 = Corr ind > niiv
31 = Corr cpo ok

32 = FalloMedVel

33 = TensRedBaja

34...63 = Reservado

64 =DI1
65 = DI2
66 = DI3
67 =Dl4

0 constante (a efectos de prueba)

1 constante (a efectos de prueba)

la salida esta definida por una macro, véase la descripcién de
las macros.

Listo para el comando CONEXION. Se conecta el suministro
electrénico. No hay fallos, pero el convertidor sigue
DESCONECTADO (CONEXION = 0).

Listo para el comando MARCHA. El convertidor esta
CONECTADO (CONEXION=1) pero todavia no esté en
funcionamiento (MARCHA=0).

El contactor principal, el ventilador y la alimentacién de campo
estan conectados.

El convertidor esta en funcionamiento (MARCHA=1).

Ningun paro de emergencia.

Se ha producido un fallo

Se ha emitido un aviso.

Alarma resumen. Se ha producido un fallo O se ha emitido un
aviso.

Alarma resumen, como arriba, pero invertida.

Sefal de control para CONECTAR el contactor principal. Cont
pr con depende del comando CONEXION.

Sefal de control para CONECTAR el ventilador. Vent conect
depende del comando CONEXION.

El convertidor se controla LOCALmente desde el panel de
control o la herramienta de PC.

La comunicacion entre el PLC y el convertidor es fallida.

Se ha activado la proteccién de sobrecalentamiento del motor
(PTC a Al2) - depende del Modo PTC (2.12).

Se ha activado la proteccién de sobrecalentamiento del
convertidor (Alarma o Fallo).

El motor esta bloqueado.

El motor gira en el sentido de las agujas del reloj - solamente
es valido si la velocidad actual > Niv velocidad cero (5.15).
El motor gira en sentido contrario a las agujas del reloj -
solamente es valido si la velocidad actual > Niv velocidad
cero (5.15).

Mensaje de parada, velocidad actual < Niv velocidad cero
(5.15).

Valor de velocidad 1 alcanzado, velocidad actual > o igual a
Niv velocidad 1 (5.16).

Valor de velocidad 2 alcanzado, velocidad actual > o igual a
Niv velocidad 2 (5.17).

Velocidad excesiva, velocidad actual > o igual a Disparo
sobrevel (5.18).

La referencia de velocidad alcanza el valor de referencia antes
de la rampa correspondiente al valor actual.

La intensidad de inducido se encuentra en el limite, se ha
alcanzado el valor de Corr ind max. (3.04).

Intensidad de inducido reducida, corriente de recuperacion
tras una elevada dosis de corriente, véase cap. 4.5.5.

El Puente 1 esta activo; sélo es valido si MARCHA=1.

El Puente 2 esta activo; sélo es valido si MARCHA=1.
Inversién de campo activa.

Intensidad de inducido actual > Niv corr ind (3.25)

La intensidad de campo actual es correcta. Se halla en un
rango entre Disparo sobreint cpo (4.05) y Disparo campo bajo
(4.06)

Fallo med. velocidad. La comparacién entre la sefial de
realiment. de vel. del tacogenerador o codificador de impulsos
ha fallado o sobreflujo entrada analégica AITAC

Aviso, la aliment. de red es demasiado baja respect. No se
ajusta a la Tension ind nom (1.02). Véase también la Tabla
2.2/4 y el capitulo 4.5.1 Monitorizacién de la Tensién de red
no se utiliza

estado actual de la Entrada Digital 1

estado actual de la Entrada Digital 2

estado actual de la Entrada Digital 3

estado actual de |la Entrada Digital 4

(1) cambios no posibles con el convertidor en estado CONECTADO
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N€ par Nombre y significado de parametro Min. Max. Defecto | Unidad | (1) ajuste
person.
Grp 6 Estrada / Salida (continua)
6.23 | Asig MSW bit 12 0 67 2 Texto
Asignacion de funcion para el bit 12 en la palabra
de estado principal de bus de campo (2.06):
Ocupacioén idéntica a Asig MSW bit 11 (6.22)
6.24 | MSW Bit 13 Asn 0 67 2 Texto
Asignacion de funcién para el bit 13 en la palabra
de estado principal de bus de campo (2.06):
Ocupacién idéntica a Asig MSW bit 11 (6.22)
6.25 | MSW Bit 14 Asn 0 67 2 Texto
Asignacion de funcion para el bit 14 en la palabra
de estado principal de bus de campo (2.06):
Ocupacién idéntica a Asig MSW bit 11 (6.22)
6.26 | Act Al - - - %
Senal | Indicacién del valor nominal en la entrada analdgica
1
6.27 | Act Al2 - - - %
Senal | Indicacion del valor nominal en la entrada analégica
2
6.28 | ActDI - - - hex
Senal | Indicacién de estado de las ocho entradas digitales
(1) cambios no posibles con el convertidor en estado CONECTADO
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N° par. Nombre y significado de parametro Min. Max. Defecto | Unidad (1) ajuste
person.
Grp7 Mantenimiento
7.01 Language 0 0 Texto
Wizard | Seleccién del idioma de indicacién en panel:
0 = English
1 = Deutsch
2 = Frangais
3 = Italiano
4 = Espanol
7.02 Ctrl servicio 0 0 Texto

Accion | Seleccion de la accion de service deseada:

0 = Ninguno / ninguna

1 = Autoajus ind / autoajuste del regulador de corriente
de inducido

2 = Autoajus cpo / autoajuste del regulador de intensidad
de campo

3 = Adapt flujo / adaptacién de flujo

4 = Autoajus vel / autoajuste del regulador de velocidad

5 = Aj man ind / ajuste manual del regulador de
corriente de inducido

6 = Aj man cpo / ajuste manual del regulador de la
intensidad de campo

7 = Diag tirist / diagndstico de tiristor

(1) cambios no posibles con el convertidor en estado CONECTADO
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N° par. Nombre y significado de parametro Min. Max. Defecto | Unidad | (1) ajuste
person.
Grp7 Mantenimiento (continua)
7.03 Diagnostico - Texto
Sefial | Visualizacion de todos los mensajes de diagndstico:
Para mas informacion véase “Solucion de problemas”
0 = ninguno
1...10 =1...10 (causas de software internas)
11 = Ajuste abortado
12 = Sin ctrl marcha
13 = Sin vel cero
14 =Corrcpo <>0
15 =Corrind <>0
16 =Med | ind
17 =Med R ind
18 = Med | cpo
19 = Med R cpo
20 = EscrPar Ajust
21 =21 (causas de software internas)
22 = Ajust taco
23 = No en marcha
24 = No en veloc
25 = PolaridadTaco
26 = Polaridad Enc
27 = Sin SefalEnc
28 = En Marcha
29 =29 (causas de software internas)
30 = EscrPar Wiz
31 =31 (causas de software internas)
32 = CarDesc abortada
33 = No reposo
34 = Checksum par
35 =35 (causas de software internas)
36 =36 (causas de software internas)
37 = Pan es LOCAL
38...69 =reservado
70 = Lim bajo cpo
71 = Car flujo
72 = Rango campo
73 = Datos ind
74 =Al2vs PTC
75 = Tiempo recup
76 = Desact Grp9
77...79 =reservado
80 = La velocidad no alcanza el punto de ajuste
81 = El motor no acelera
82 = No hay bastante medicion para velocidad KP y Tl
83...89 =reservado
90 = Cortocir V11
91 = Cortocir V12
92 = Cortocir V13
93 = CortocirVi4
94 = Cortocir V15
95 = Cortocir V16
96 = Resultado falso
97 = CortocV15/22
98 = CortocV16/23
929 = CortocV11/24
100 = CortocV12/25
101 = CortocV13/26
102 = CortocV14/21
103 = Fallo tierra
104 = SinTirConduc
7.04 Versiéon SW - entero
Const. | Indicacién de la version de software DCS 400 empleada.
7.05 Tipo convertid - texto
Const. | Indicacién del tipo de unidad:
0 =DCS 401 (2Q)
1 =DCS 402 (4Q)
2 =DCS 401 Rev A (2 cuadrantes)
3 = DCS 402 Rev A (4 cuadrantes)
(1) cambios no posibles con el convertidor en estado CONECTADO
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N° par. Nombre y significado de parametro Min. Max. Defecto | Unidad (1) ajuste
person.
Grp 7 Mantenimiento (continua)
7.06 Corr nom conv - A
Const. Indicacion de la corriente nominal de la unidad en amperios
7.07 Tens nom conv - \%
Const. Indicacion de la tensién nominal de la unidad en voltios
7.08 Alarma volatil - Texto
Senal Indicacion de la ultima alarma
7.09 Palabr fallo 1 = hex
Senfal Todos los fallos pendientes se visualizan si los bits
correspondientes se ajustan a logica "1".
Bit hex Fallo definicién
00 0001 01 Fallo tens aux
01 0002 02 Fallo hardware
02 0004 03 Fallo software
03 0008 04 Fallo lectura Flash par
04 0010 05 Fallo compatibilidad
05 0020 06 Fallo lectura céd. tipo
06 0040 07 Sobretemp convertidor
07 0080 08 Sobretemp motor
08 0100 09 Subtensioén red
09 0200 10 Sobretension red
10 0400 11 Fallo sincr red
11 0800 12 Subintensidad campo
12 1000 13 Sobreintensidad campo
13 2000 14 Sobreintensidad inducido
14 4000 15 Sobretension inducido
15 8000 16 Fallo med veloc
7.10 Palabr fallo 2 - hex
Senfal Palabra fallo 2. Significado de los bits individuales:
Todos los fallos pendientes se visualizan si los bits
correspondientes se ajustan a légica "1".
Bit hex Fault definicién
00 0001 17 Fallo polaridad taco
01 0002 18 Sobrevelocidad
02 0004 19 Motor bloqueado
03 0008 20 Fallo comunicacion
04 0010 21 Control local perdido
05 0020 22 Fallo externo
06 0040 23 -
07 0080 24 -
08 0100 25 -
09 0200 26 -
10 0400 27 -
11 0800 28 -
12 1000 29 -
13 2000 30 -
14 4000 31 -
15 8000 32 -
7.11 Palabr fallo 3 - hex
Senal Palabra fallo 3. Significado de los bits individuales:

Todos los fallos pendientes se visualizan si los bits
correspondientes se ajustan a logica "1".

Bit hex Fallo definicién

00 0001 33 -

01 0002 34 -

02 0004 35 -

03 0008 36 -

04 0010 37 -

05 0020 38 -

06 0040 39 =
07 0080 40 =
08 0100 41 =
09 0200 42 =
10 0400 43 =
11 0800 44 =
12 1000 45 =
13 2000 46 =
14 4000 47 =
15 8000 48 =

(1) cambios no posibles con el convertidor en estado CONECTADO
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Sinopsis del software

erson

Mantenimiento (contintia 1 1 ] ]

(1) cambios no posibles con el convertidor en estado CONECTADO
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Sinopsis del software

N° par.

Nombre y significado de pardmetro

Min.

Max.

Defecto

Unidad

(1)

ajuste
person

Grp 7

Mantenimiento (continta

(1) cambios no posibles con el convertidor en estado CONECTADO
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Para obtener una descripcion detallada véase "Descripcion del bus de campo"

N° par. Nombre y significado de parametro Min. Max. Defecto | Unidad | (1) ajuste
person
Grp 8 Bus de campo
Menu de pardmetros largo
8.01 Par1 bus campo 0 4 0 Texto X

0 = Desactivar
sin comunicacién con PLC
1 = Bus de campo
comunicacion PLC via adaptador de bus de campo
2 = Puerto RS232
comunicacion PLC via Puerto RS232 / protocolo
Modbus
3 = Puerto de Panel
comunicacién PLC via Puerto de Panel / protocolo
Modbus
4 = Res Bus de campo
Restaura todos los parametros de Bus de campo
(8.01...8.16) a cero.

8.02 Par2 bus campo 0 65535 0 entero X
para mas informacion véase el capitulo 7

8.03 Par3 bus campo 0 65535 0 entero X
para mas informacién véase el capitulo 7

8.04 Par4 bus campo 0 65535 0 entero X
para mas informacién véase el capitulo 7

8.05 Par5 bus campo 0 65535 0 entero X
para mas informacién véase el capitulo 7

8.06 Par6 bus campo 0 65535 0 entero X
para mas informacion véase el capitulo 7

8.07 Par7 bus campo 0 65535 0 entero X
para mas informacion véase el capitulo 7

8.08 Par8 bus campo 0 65535 0 entero X
para mas informacién véase el capitulo 7

8.09 Par9 bus campo 0 65535 0 entero X
para mas informacién véase el capitulo 7

8.10 Par10 bus campo 0 65535 0 entero X

para mas informacion véase el capitulo 7

8.11 Par11 bus campo 0 65535 0 entero X
para mas informacion véase el capitulo 7

8.12 Par12 bus campo 0 65535 0 entero X
para mas informacién véase el capitulo 7

8.13 Par13 bus campo 0 65535 0 entero X
para mas informacién véase el capitulo 7

8.14 Par14 bus campo 0 65535 0 entero X
para mas informacién véase el capitulo 7

8.15 Par15 bus campo 0 65535 0 entero X
para mas informacion véase el capitulo 7

8.16 Par16 bus campo 0 65535 0 entero X

para mas informacién véase el capitulo 7

(1) cambios no posibles con el convertidor en estado CONECTADO
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N° par.

Nombre y significado de parametro

Min.

Max.

Defecto

Unidad

ajuste
person

Grp 9

Adaptacion macro

Menu de parametros largo

9.01

AcciéonGrpParMac

Antes de poder asignar una nueva funcién a una entrada digital o bit
de control, debera inhabilitarse la funcién actual. Ello puede realizarse
de dos maneras. Con el par. 9.01, puede preseleccionarse la
desactivacion de la funcién de todos los parametros asignados
9.02...9.20. Puede alcanzarse idéntico resultado mediante el ajuste
individual de los parametros 9.02...9.20.

O=sin cambios sin cambios en los parametros

1=Depend macr ajustar los parametros 9.02...9.20 a depend macr
2=Desactivar desactivar los parametros 9.02...9.20

No es posible la adaptacién de macros para las macros 2, 3y 4

Texto

9.02

Av lento 1

La funcién de avance lento se controlara desde una sefal binaria que
se asigna en este parametro:

0=Depend macro

1=Desactivar

2=DI1

3=DI2

4=DI3

5=DI4

Estado de la sefal binaria:

0=sin Avance lento 1
Frena el motor empleando Ramp dec impul (5.20) hasta
velocidad cero después de desactivar el regulador de
intensidad.

1=Avance lento 1
activa el regulador de intensidad y acelera el motor
mediante Ramp acel impul (5.19) hasta Velocidad fija 1
(5.13)

La funcién de Avance lento 1 también puede ser controlada por el bit 8

de la Palabra de control principal via comunicacion serie - en funcién

del Puesto Ctrl (2.02).

Texto

9.03

Av lento 2

La funcién de avance lento se controlara desde una sefal binaria que
se asigna en este parametro:

Asignacion idéntica con 9.02

Estado de la sefal binaria:

0=sin Avance lento 2
Frena el motor empleando Ramp dec impul (5.20) hasta
velocidad cero después de desactivar el regulador de
intensidad.

1=Avance lento 2
activa el regulador de intensidad y acelera el motor
mediante Ramp acel impul (5.19) hasta Velocidad fija 2
(5.14)

La funcién Avance lento 2 también puede ser controlada por el bit 9 de

la Palabra de control principal via comunicacién serie - en funcién del

Puesto Ctrl (2.02).

Texto

9.04

PARO LIBRE

La funcién de paro libre se controlara desde una sefal binaria que se
asigna en este parametro.

Asignacion idéntica con 9.02

Sélo es efectivo si el Panel o la herramienta de PC no estan en
Modo LOCal.

Estado de la sefal binaria:

0=PARO LIBRE
desactiva el regulador de intensidad, desconecta el
contactor principal, motor en paro libre hasta velocidad
cero

1=sin PARO LIBRE
Principio de circuito cerrado, debe cerrarse para su
funcionamiento

La funcién de paro libre se controla también con el bit 1 de la Palabra

de control principal a través de comunicacién serie.

(1) cambios no posibles con el convertidor en estado CONECTADO
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Sinopsis del software
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__Grp9 | ] I

(1)
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(1) cambios no posibles con el convertidor en estado CONECTADO
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N° par. Nombre y significado de parametro Min. Max. Defecto | Unidad | (1) ajuste
person
Grp 9 Adaptacion macro (continua)
9.10 Incr pot mot 10 0 Texto X
La funcién de velocidad de incremento de potenciémetro del
motor se controlara desde una sefal binaria que se asigna
en este parametro.
Asignacion idéntica con 9.05
s6lo es efectivo si Dis pot mot (9.11) no se ajusta a
1 = Inhabilitar
Estado de la sefal binaria:
O=mantener velocidad
1=incrementar velocidad
acelerar velocidad en Rampa acel (5.09 ) hasta
Vel max (1.06)
9.11 Dis pot mot 10 0 Texto X
La funcion de velocidad de disminucion de potenciometro del
motor se controlara desde una sefal binaria que se asigna
en este parametro.
Asignacion idéntica con 9.05
Estado de la sefal binaria:
O=mantener velocidad
1=disminuir velocidad
disminuir velocidad en Rampa decel (5.10)
hasta velocidad cero o respectivamente
VelMinPotMot (9.12) si esta activa. Dis pot mot
tiene precedencia sobre Incr pot mot
9.12 VelMinPotMot 10 0 Texto X
La funcién de velocidad minima de potenciémetro del motor
se controlara desde una sefial binaria que se asigna en este
parametro.
Asignacion idéntica con 9.05
s6lo es efectivo si Dis pot mot (9.11) no se ajusta a
1 = Inhabilitar
Estado de la sefal binaria:
0=Marcha desde cero.
VelMinPotMot inactiva.
1=Marcha desde VelMinPotMot
activar velocidad minima. La velocidad puede
definirse en el parametro Velocidad fija 1 (5.13).
Cuando se pone en marcha el convertidor la
velocidad se acelera hasta esta velocidad minima y
no es posible ajustar la velocidad por debajo de
este minimo con la funcién pot motor.
9.13 Inv campo ext 10 0 Texto X

La inversion de campo externa se controla desde una sefal
binaria que se asigna en esta entrada.
Asignacion idéntica con 9.05

Estado de la sefal binaria:

0=sin inversion de campo

1=inversion de campo
Inversién de campo externa con conmutador de
inversiéon de campo externa. Sélo para
aplicaciones 2-Q.
Dependiendo de la inversién de campo, la senal
LInversiéon campo activa “ tiene el estado légico
»14
La inversion de campo sélo es posible cuando el
convertidor esta DESCONECTADO (DI7=0).
Cuando la inversiéon de campo esta activada la
polaridad del valor actual de velocidad se
cambia en el software. Se recomienda el
empleo de un relé contactor de remanencia para
almacenar el estado de este relé cuando la
alimentacion principal falle. En caso contrario los

contactores de relé pueden quemarse debido a la

inductancia de campo.

(1) cambios no posibles con el convertidor en estado CONECTADO
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N° par.

Nombre y significado de parametro

Min.

Max.

Defecto

Unidad

ajuste
person

Grp 9

Adaptacion macro (contintia)

9.14

ParamAlternativ

El conjunto de parametros alternativos se controlara desde una
sefal binaria que se asigna en este parametro.

Asignacion idéntica con 9.05

Estado de la senal binaria:
0= Conjunto de parametros estandar para regulador de
velocidad eficaz
5.07 Reg veloc KP
5.08 Reg veloc Tl
5.09 Rampa acel
5.10 Rampa decel
1= Sl Sel param alt (5.21) = Depend macr
ENTONCES
conjunto de parametros alternativo para regulador
de velocidad eficaz
5.22 Vel alt KP
5.23 Vel alt Tl
5.24 Rampa acel alt
5.25 Rampa dec alt
SINO
conjunto de parametros alternativo para regulador
de velocidad eficaz dependiendo de un suceso
seleccionado en Sel param alt (5.21)

10

Texto

9.15

Lim vel ext

La limitacion de la velocidad externa se controlara desde una
sefal binaria que se asigna en este parametro.

Asignacion idéntica con 9.05

Estado de la senal binaria:
0=sin limitacion de velocidad
1=limitacion de velocidad al parametro Velocidad fija 1 (5.13)

10

Texto

9.16

Anadir RefVelAux

La referencia adicional de velocidad auxiliar se controlara
desde una sefal binaria que se asigna en este parametro.
Asignacion idéntica con 9.05

estado de la sefal binaria:
O=sin referencia adicional de velocidad auxiliar
1= Sl Sel ref vel aux (5.26) = Depend macr
ENTONCES
el valor de Velocidad fija 2 (5.14) se anade a la
referencia de velocidad.
SINO
el valor de Sel ref vel aux (5.26) se anade a la
referencia de velocidad.

10

Texto

Lim corr 2 inv

La segunda limitacién de intensidad se controlara desde una
sefal binaria que se asigna en este parametro.

Asignacion idéntica con 9.05

Estado de la sefal binaria:
O=limitacion de intensidad 2 efectiva (3.24 Lim corr ind 2)
1=limitacién de intensidad 1 efectiva (3.04 Corr ind max)
El valor de Corr ind max (3.04) tiene que ser mayor que
Lim corr ind 2 (3.24).

10

Texto

9.18

Vel/Par

La funcién de velocidad/par se controlara desde una senal
binaria que se asigna en este parametro.

Asignacion idéntica con 9.05

Estado de la senal binaria:
0= controlador controlado por velocidad
1= S| Modo Citrl corr (3.14) = Depend macr
ENTONCES
el convertidor se controla con el par
SINO
el convertidor se controla como se ha
seleccionado en Modo Ctrl corr (3.14)

10

Texto

(1) cambios no posibles con el convertidor en estado CONECTADO
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Sinopsis del software

N¢ par. Nombre y significado de parametro Min. Max. Defecto | Unidad | (1) Ajuste
person

Grp 9 Adaptacion macro (continta)

(1) cambios no posibles con el convertidor en estado CONECTADO
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5 Instalacion

Generalidades

Comprobacion a la recepcion

Comprobar el contenido de la mercancia suminis-

trada:

* Convertidor DCS 400

* Manual

Plantilla para taladrar

* Instrucciones resumidas para la instalacion y la
puesta en marcha

Verificar la ausencia de cualquier tipo de dafos. En

caso de dafios, contactar la compafia de seguros

correspondiente o la casa proveedora.

Comprobar la informacidn indicada en la placa de

caracteristicas de la unidad, para asi asegurar que,

antes de lainstalacidony de la puesta en marcha, son

correctos tanto el tipo como la ejecucion de la

unidad.

En caso de un suministro incorrecto o incompleto,

contactar la casa proveedora.

iCUIDADO!

El convertidor de potencia tiene un peso relativa-
mente alto y, en consecuencia, no debe ser cogido
por la cubierta frontal. Depositar la unidad siempre
de manera que descanse sobre su parte trasera.
Durante la manipulacién de la unidad se debera
proceder con sumo cuidado, para asi evitar lesiones
personales o dafios materiales.

Almacenamiento y transporte

Cuando la unidad vaya a ser almacenada o transpor-
tada a un lugar diferente antes de la puesta en
marcha, se deberd observar que se cumplan las
condiciones ambientales pertinentes.

Placa de caracteristicas

Todos los convertidores de potencia por tiristores
disponen de placas de caracteristicas para facilitar su
identificacion. En estas placas se encuentra impreso
el cédigo del tipo y el numero de serie individual.

El cddigo del tipo ofrece informacion sobre las carac-
teristicas y la configuracion de la unidad.

En cuanto a los datos técnicos y a las especificacio-
nesindicadas se trata del estado actual en el momen-
to de la impresion. ABB se reserva el derecho de
llevar a cabo cambios con posterioridad.

En el caso de dudas relacionadas con su sistema de

accionamiento, rogamos se dirija a su representante
local de la empresa ABB.

IIK>5-1
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5.1 Instrucciones de seguridad

segun: Directriz de baja tension 73/23/CEE

1. Generalidades

Durante el funcionamiento, los convertidores de potencia para
sistemas de accionamientos pueden, segun su clase de proteccion,
disponer de piezas conductoras de tensién sin revestimiento ni
recubrimiento, en algunos casos también piezas moviles o rotato-
rias, asi como superficies calientes.

En el caso de una retirada inadmisible de la cubierta necesaria, asi
como en el caso de un empleo inapropiado, de una instalacion o
manejo erroneos, existe peligro de graves dafos personales o de
importantes dafios materiales.

Para unainformacion mas detallada rogamos observar la documen-
tacion pertinente.

Todos los trabajos necesarios para el transporte, instalacién y
puesta en marcha, asi como los trabajos de entretenimiento tienen
que ser llevados a cabo por personal técnico cualificado (observar
las normas IEC 364 6 CENELEC HD 384 6 DIN VDE 0100 e
IEC 664 6 DIN VDE 0110, asi como las normas locales sobre la
prevencion de accidentes).

Bajo personal técnico calificado en el sentido de estas instrucciones
de seguridad fundamentales se entiende personas familiarizadas
con la instalacién, emplazamiento, montaje, puesta en marcha y
funcionamiento del producto y que, ademas, disponen de la califica-
cion profesional correspondiente para estos trabajos.

2. Uso conforme a lo predeterminado

Los convertidores de potencia para sistemas de accionamiento son
componentes previstos para el montaje en instalaciones eléctricas
0 maquinas.

En el caso de un montaje en maquinas, esta prohibida la puesta en
marcha del convertidor de potencia (es decir, la puesta en funciona-
miento segun lo especificado), hasta que se haya verificado que la
maquina corresponde a lo exigido por las disposiciones expuestas
en la directriz UE 89/392/CEE (directriz sobre maquinaria); asimis-
mo se tiene que observar la norma EN 60204.

La puesta en marcha (es decir, la puesta en funcionamiento confor-
me a lo especificado) solamente esta permitida cuando se haya
cumplido lo exigido por la directriz sobre la compatibilidad electro-
magnética (CEN) 89/336/CEE).

Los convertidores de potencia para sistemas de accionamiento
cumplen con las exigencias de la directriz de baja tension
73/23/CEE. Asimismo encuentran aplicacion paralos convertidores
de potencia para sistemas de accionamiento las normas armoniza-
das de la serie EN 50178 / DIN VDE 0160 junto con las normas EN
60439-1 / VDE 0660 parte 500 y EN 60146 / VDE 0558.

Los datos técnicos, asi como las caracteristicas para las condicio-
nes de conexidon pueden observarse en la placa indicadora de
potencia y en la documentacion. Es imprescindible observar estas
caracteristicas.

3. Transporte, almacenamiento

Es imprescindible observar las instrucciones relacionadas con el
transporte, almacenamiento y una manipulacién apropiada.

Asimismo se tienen que respetar las condiciones climaticas confor-
me a la norma EN 50178.

4. Instalacion

La instalacion y refrigeracion de las unidades tiene que llevarse a
cabo conforme a las instrucciones expuestas en la documentacion
pertinente.

Los convertidores tienen que ser protegidos contra una solicitacion
inadmisible. En particular, durante el transporte y la manipulacién
no se debe deformar ninguno de los componentes ni se debe
modificar o alterar las distancias de separacion. Asimismo se tiene
que evitar el contacto directo con componentes y contactos electro-
nicos.

Los convertidores de potencia contienen elementos muy sensibles
frente a efectos electrostaticos, que pueden ser dafados con
facilidad cuando no son tratados de manera adecuada. Los compo-
nentes eléctricos no deben ser nunca dafnados o destruidos meca-
nicamente (jbajo ciertas circunstancias, ello puede suponer un
riesgo para la salud!).

5. Conexion eléctrica

Alrealizartrabajos en convertidores que se encuentran bajo tensién
se deberan observar las normas sobre la prevencion de accidentes
vigentes en el pais en cuestion (p.ej. VBG 4).

La instalacion eléctrica tiene que ser realizada segun las instruccio-
nes y reglamentos pertinentes (p.ej., secciones de cable, fusibles,
conexion del conductor de proteccion (conexion a tierra)). Otras
instrucciones al respecto se encuentran en la documentacion.

En la documentacion de los convertidores se encuentran ademas
instrucciones para una instalacién adaptada a la compatibilidad
electromagnética - como blindaje, conexidn a tierra, disposicién de
filtros y colocacion de los cables. Estas instrucciones tienen que ser
también observadas en todo momento en el caso de convertidores
que disponen del simbolo de homologacién CE. La casa construc-
tora de la instalacion o de la maquina es responsable del cumpli-
miento de los valores limites exigidos por la legislacion sobre la
compatibilidad electromagnética (CEM).

6. Funcionamiento

Las instalaciones en las que se encuentran integrados convertido-
res de potencia tienen que ser eventualmente equipadas con
dispositivos adicionales de control y de proteccién, segun las
respectivas disposiciones vigentes en razén de la seguridad, p.ej.,
ley sobre medios técnicos de trabajo, normas sobre la prevencion
de accidentes, etc. Estan permitidas las modificaciones de los
convertidores por medio del software de servicio.

Tras la separacion y desconexion de los convertidores de la tension
de alimentacién, debera evitarse un contacto inmediato con las
manos, etc., de las partes conductoras de tension de la unidad y las
conexiones de potencia, ya que probablemente los condensadores
aun pueden encontrarse cargados. Al respecto, se deberan obser-
var los rotulos indicadores correspondientes instalados en el con-
vertidor.

Durante el funcionamiento se tienen que mantener cerradas todas
las cubiertas y puertas.

7. Mantenimiento y entretenimiento

Es imprescindible observar la documentacion del fabricante.

LAS INSTRUCCIONES DE SEGURIDAD DEBEN GUARDARSE EN UN LUGAR ADECUADO
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Indicaciones generales de advertencia

Advertencias

Las advertencias informan sobre estados, que en el caso de una no
observaciéon del modo de proceder prescrito pueden conducir a
fallos importantes en la unidad, asi como ser la causa de lesiones
graves y mortales. Estas advertencias estan caracterizadas por los
simbolos siguientes:

Peligro de alta tension:

Este simbolo advierte de altas tensiones, que pueden conducir a
lesiones de personas y/o dafios materiales en las unidades. El texto
junto a este simbolo describe en algunos casos posibilidades para
evitar ese peligro.

* Todos los trabajos de instalacion y de mantenimiento en el
convertidor de potencia por tiristores tienen que ser llevados a
cabo por personal técnico cualificado y correspondientemente
formado en electrotecnia.

e Es imprescindible establecer un contacto a tierra correcto del
convertidor y las unidades adyacentes.

* En ningin momento se deberan realizar trabajos en un conver-
tidor conectado. Tras la desconexion de la unidad y antes de
iniciar los trabajos se tiene que verificar que no hay tensién
alguna en el convertidor empleando para ello un instrumento
correspondiente.

* En el convertidor pueden encontrarse aplicadas altas tensiones
peligrosas, debido a circuitos de corriente de control exteriores,
aun estando desconectada la tensién de red. Por ello, al realizar
trabajos en la unidad se debera proceder con sumo cuidado. La
no observacion de estas instrucciones puede ser la causa de
lesiones, cuyos consecuencias pueden ser fatales.

Advertencia general:

Con este simbolo se advierte de peligros no eléctricos, que pueden
conducir a lesiones graves de hasta peligro de muerte de personas
y/o de dafos materiales en las unidades. El texto que se encuentra
junto a este simbolo describe, en caso dado, las posibilidades para
evitar este peligro.

e Empleando convertidores, los motores eléctricos, asi como los
elementos de transmision de fuerza y maquinas de trabajo
operan en un rango de funcionamiento mas amplio, lo cual puede
traer consigo una mayor demanda.

* Al respecto es imprescindible verificar que todos los medios de
servicio (lubricantes, aceite hidraulico, etc.) son apropiados para
esta mayor demanda.

* Siresulta necesario un funcionamiento con una tensiéon nominal
de motor y/o corriente nominal de motor mucho mas baja en
relacién conlos datos de salida del convertidor, se deberantomar
las medidas de proteccién apropiadas para evitar una velocidad
excesiva, sobrecarga, rotura, etc., por medio de una adaptacién
del software o del hardware.

* Para las pruebas de aislamiento se tienen que desembornar
todos los cables del convertidor. Se debera evitar un funciona-
miento con otros valores que sean diferentes a los datos nomi-
nales. La no observacion de estas instrucciones puede conducir
a dafios permanentes en el convertidor.

e EIl convertidor dispone de varias funciones automaticas de
restauracion. Si se ejecutan estas funciones, la unidad es restau-
radatrasunfalloy, seguidamente, continda con el funcionamien-

to. No se debera recurrir a estas funciones, cuando otras insta-
laciones o dispositivos no sean apropiados para este tipo de
funcionamiento o cuando se puedan producir situaciones peli-
grosas.

‘ \ Advertencia de descarga electrostatica:

Con este simbolo se advierte de descargas electrostaticas, que
pueden conducir a dafios en la unidad. En el texto junto a este
simbolo se describen, en caso dado, las posibilidades para evitar
este peligro.

Indicaciones

Con las indicaciones se informa sobre estados, que requieren una
atencion especial, o que existen informaciones adicionales sobre un
tema determinado. Para ello se emplean los simbolos siguientes:

iCUIDADO!
Con cuidado se trata de dirigir una atencién especial a un tema
determinado.

Indicacién
Las indicaciones contienen o hacen referencia a informaciones
adicionales sobre el tema en cuestion.

Conexion a la red

Con ayuda de un seccionador de carga (con fusibles) en la alimen-
tacién del convertidor se pueden desconectar de la red de alimen-
tacion de corriente las partes eléctricas de la unidad cuando vayan
a realizarse trabajos de instalacidon y de mantenimiento. El seccio-
nador tiene que ser del tipo de seccionador de carga segun lanorma
EN 60947-3 clase B, a fin de cumplir lo exigido por las directrices de
la UE, o tienen que ser del tipo de interruptor de potencia, que
desconecta el circuito cargado, por medio de un contacto auxiliar
que se encarga de la apertura de los contactos principales del
interruptor. Al realizar trabajos de instalacion y de mantenimiento, el
seccionador de la red tiene que encontrarse bloqueado en la
posiciéon de "ABIERTO” ("OFFEN”).

Botones de PARO DE EMERGENCIA

Los botones de PARO DE EMERGENCIA tienen que instalarse en
cada pupitre de mandoy en otras unidades de mando que necesitan
una funcién de paro de emergencia.

Empleo conforme a lo predeterminado

En las instrucciones para el funcionamiento no se pueden conside-
rar siempre cada caso imaginable de instalacion, emplazamiento,
funcionamiento o mantenimiento. Por ello, en las instrucciones de
funcionamiento solamente se encuentran las indicaciones mas
importantes, que son necesarias para un empleo conforme a lo
predeterminado de las maquinas, equipos y unidades en el sector
industrial por personal cualificado.

Cuando en casos especiales no se ha previsto un empleo en
sectores industriales, y con ello se puede exponer eventualmente a
la unidad a una demanda mas alta (p.ej. proteccién contra un
alcance por manosy dedos de nifios, etc.), estas condiciones tienen
que ser garantizadas por medio de un montaje de medidas de
proteccion adicionales por parte del cliente.
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5.2 Instalacion de acuerdo con la EMC

Nota

General

Comentario

Esta es parte del con-
tenido del manual /ns-
talacion de convertido-
res de potencia por ti-
ristores de conformidad
con la EMC Instalacion
y Configuracion de un
Sistema de acciona-
miento de potencia -
Guia técnica

IIK 54

Al objeto de abreviar y facilitar al maximo la lectura de la descrip-
cion de este capitulo, se utilizan referencias cruzadas de la forma ﬂ

)

Los convertidores y la mayor parte de los dispositivos, que consti-
tuyen un accionamiento de CC, no pueden cumplir los requisitos de
EMC independientemente entre si. Deben ser instalados y conec-
tados por personal cualificado de conformidad con esta guia. Esta
restriccion esta relacionada con la expresion "area restringida" en
la descripcion breve de EN 61800-3 que es la norma EMC para un
sistema de accionamiento de potencia.

EN 61800-3
Norma EMC para Sistemas de accionamiento de potencia (PDS),
inmunidad y emisién en areas restringidas domésticas, residenci-
ales y de industria ligera y en la industria.

Esta norma tiene que cumplirse para satisfacer los requisitos de
EMC para las plantas y las maquinas en la CE

Si el accionamiento de CC se ha disefnado y construido de con-
formidad con esta guia de instalacion entonces se ajusta a los
requisitos de EN 61800-3 y de las siguientes normas:

EN 50082-2 Norma genérica para la inmunidad al ruido en
entorno industrial
(incluye EN 50082-1, entorno doméstico)

EN 50081-2 Norma genérica para emision de ruidos en
entorno industrial

EN 50081-1 Norma genérica para emision de ruidos en
entorno doméstico, puede cumplirse con medios
especiales (filtros de red, cables de potencia apan-
tallados) en el rango de potencias inferior

N

El procedimiento de conformidad es una cuestion de respon-
sabilidad por parte de ABB Automation Products GmbH y de
los fabricantes de maquinas o los constructores de plantas
correspondiente a su parte de la extension del equipo eléctri-

CoO.
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Definiciones

J_ Tierra, conexion a tierra para seguridad

| Tierra, conexion a tierra para EMC, conexion a chasis o
carcasa con inductancia baja

Instrucciones importantes para plantas con
filtros de red

Filtro en una red puesta a tierra (red TN o TT)

Los filtros son adecuados solamente para redes puestas a tierra,
por ejemplo en redes publicas europeas de 400 V. De conformidad
con EN 61800-3, los filtros no son compatibles en redes industria-
les aisladas con sus propios transformadores de alimentacién debi-
do a sus riesgos en cuanto a la seguridad en tales redes flotantes
(redes IT).

Deteccion de fallos a tierra

Los filtros (con resistencias de descarga internas), los cables, el
convertidor y el motor tienen en conjunto una capacidad consider-
able a tierra que puede provocar una corriente a tierra capacitativa
incrementada. El umbral de disparo de un detector de fallo a tierra
gue mide esta corriente tiene que adaptarse a este valor mas ele-
vado.

Comprobacion de alta tension

Debido a los condensadores del filtro de red la comprobacion de
alta tension tiene que llevarse a cabo con tension de cc para prote-
ger los componentes.

N

Los filtros de red contienen condensadores que pueden mantener
tensiones peligrosas en los terminales después de que se haya
desconectado la tension de red. La descarga por medio de re-
sistencias internas lleva algunos segundos. Por ello es obligatorio
un tiempo de espera de por lo menos 10 s y una comprobacién
de tension antes de empezar a trabajar con el equipo.
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Clasificacion

Red de media tension

Red de media tension

Transformador
de convertidor,

16|

Red de baja tension
industrial aislada para
hasta 1000 V con
conductor de tierra.

con apan-
tallamiento
conectado a
tierra y nucleo
de hierro
conectado a
tierra.

.

Panel de
montaje

L

mﬂ

React. linea

Convertidor

i
[Alternativa i

Funcionamiento con transformador de
convertidor separado. Con otras cargas en
el mismo bobinado secundario deben
soportar las interrupciones de
conmutacion causadas por el convertidor.
En algunos casos se requieren
reactancias de conmutacién

(ver E ).

Transformador de
alimentacion de una
region industrial
(potencia nominal

il normalmente

5 1,2 MVA).
Red publica de 400 V
con conductor neutro

conectada a ﬁra

Punto de
estrella
conectadoa |

Transformador de alimentacién de
una region residencial con industria
ligera (potencia nominal
normalmente < 1,2 MVA.

Red publica de 400 V
con conductor neutro
conectada a tierra.

ol

4 Panel de
montaje

—

Filtro linea

L

React. linea

Convertidor

B o]
[Alternativa

Funcionamiento en la red de baja
tensién publica con otras cargas
de todas clases excepto algunos
casos de medios de
comunicacién sensibles.

Segundo entorno

EN 61800-3

Entorno industrial

EN 50081-2

gl

—o

l_q
Filtro linea

L

React. linea

Convertidor

ol

Convertidor

Panel de
montaje

Funcionamiento en la
red de baja tensién
publica con otras
cargas de todas
clases.

La alimentacién de campo no se muestra en este diagrama. Las reglas
para los cables de alimentacién de campo son las mismas que para los
cables de alimentacién de inducido.

Figuras p.ej. Bl  VerBlo la explicacién

—spp

ver
Leyenda

cable apantallado,

cable no apantallado sin limitacién,

ver

Figura 5.2 - 1 Guia de clasificacion EMC
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Un transformador de
separacién con
apantallamiento conectado
a tierra y con nicleo de
hierro conectado a tierra
hace innecesarios al filtro y
la reactancia de linea.
A otras cargas que deben
protegerse contra la conta-
minacién de linea causada por
los convertidores (interferencia
de alta frecuencia y muescas
deconmutacion).

Primer entorno con restriccion

EN 61800-3



4

Filtros trifasicos

Filtros de una fase
para la alimentacion
de campo

Reactancias de linea
(reactancias de conmu-
tacion)

Los filtros EMC son necesarios para cumplir EN 50081 si un convertidor
tiene que manejarse en una red publica de baja tension, en Europa por
ejemplo con 400 V entre las fases. Estas redes tienen un conductor neutro
puesto a tierra. ABB ofrece filtros trifasicos adecuados para 400 V y
25 A....600 A y filtros de 500 V para redes de 440 V fuera de Europa (vé-
ase el Anexo A).

Las redes con 500 V a 1000 V no son publicas. Son redes locales dentro
de fabricas, y no alimentan a equipos electronicos sensibles. Por ello, los
convertidores no requieren filtros EMC si tienen que operar con 500 V y
mas (véase tambiéan).

Muchas unidades de alimentacion de campo son convertidores de una
fase para una corriente de excitacion de hasta 50 A. Pueden ser alimenta-
das por dos o tres fases de entrada del convertidor de alimentacion de in-
ducido. Una unidad de alimentacién de campo no requiere un filtro propio
como se muestra en el ejemplo de conexion p&l.

Si la tension de fase al conductor neutro debe tomarse (230 V en una red
de 400 V) se requiere un filtro independiente como se muestra a continua-
cion. ABB ofrece estos filtros para 250 V y 6...55 A (véase el Anexo A).

L1

L2 FILTRO DE 3 F—| -l :—H—@l
L3 1 B
" FILTRO DE 1 F|:| —-— l:'%l:l

Figura 5.2 - 2 Conexion de filtros de una fase y de tres fases

Los convertidores provocan cortocircuitos de baja duracion en sus entra-
das de CA, llamadas interrupciones de conmutacién. Estas interrupciones
que llegan a los 0 V (100% de profundidad) pueden aceptarse en los bobi-
nados secundarios de los transformadores (especificos) del convertidor
(funcionamiento sin reactancias de linea). De todas formas, su profundi-
dad debe reducirse si el mismo transformador tiene que alimentar a mas
de dos convertidores de potencia comparable. En tal caso, son necesarias
las reactancias de linea. Deben causar un 1% de caida de tensién relativa
a la intensidad nominal. Las reactancias del 1% son también necesarias si
la potencia del convertidor es muy baja comparada con la potencia dispo-
nible del transformador o la red de alimentacion. ABB ofrece reactancias
del 1% adecuadas.

De conformidad con la norma europea de productos EN 61800-3, las inter-
rupciones de conmutacion tienen que mantenerse por debajo del 20% de
la tensidn de red en el primer entorno, mientras que se especifica un lii-
mite superior del 40 % para el segundo entorno. Esta cifra puede lograrse
con la ayuda de reactancias de linea. La inductancia de estas reactancias
a aplicar al primer entorno debe tener 4 veces el valor de la inductancia de
la red en el punto de conexién del convertidor (punto de acoplamiento
comun, PAC), tal como se muestra en la figura 5.2-3. Por ello, en muchos
casos se requieren las reactancias del 4 % y por ello ABB ofrece dichas
reactancias ademas de las del 1%.
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Debido a la potencia maxima de los transformadores publicos de 400 V
(Pyx = 1.2 MVA = |, = 1732 A) y debido a su caida de tension relativa

del 6% 0 4% la corriente de CA maxima disponible para un convertidor es
346 A0 520 A (I,.<422 A 0 633 A).

Linea de media tension

Transformador de alimentacién de una zona residencial con industria ligera
Punto de estrella (potencia nominal normalmente < 1,2 MVA). En relacién con EN

::_on puestaa 61800-A11 la potencia nominal del transformador debera ser al menos
ierra ¥ N
4 veces la potencia nominal del PDS.

! Ves=4%06%

2

Xeco >y wbamre !
eTsC p Linea publica de 400 V con puesta a
" tierra y conductor neutral
| = 1,7 KA
®
Para o = 4 %: Xogo 2 540 MQ (Lo 2 17,20H) | PoC
Para s = 6 %: X, 28,12 mQ (Lo > 25,8 pH) Ranuras < 20 %
) X,
Ejemplo: — ~2C <00 —=X.  >4*%X
CHOK = PC
Ko + Xerox
Para \4; = 4 %: Xgyoke =4 x Xpge = 21,6 mQ . )
(L croxe = 68,8 uH) eactancia de linea
Para \4; = 6 %: Xyoxe =4 x Xpge = 32,48 mQ
(L choxe = 103,2 pH)

|

Para \y; =4 %: I, <633 A :%
<422 A

Para \y. =6 %: Iy < T
e be Convertidor

Figura 5.2 - 3 Impedancia de la reactancia de linea minima
necesaria para la instalacion del convertidor en el
primer entorno

Con frecuencia la intensidad maxima no la limita el transformador sino el
cable de potencia a la region industrial. Por ello, es necesario pedir
informacion a la compafiia que suministra alimentacién acerca de la
impedancia de linea y de la intensidad disponible en el punto de conexién
deseado del convertidor (PCC).
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Transformadores de
separacion

Transformadores
(especificos) de con-
vertidor

Consejos para la
instalacion

Armarios

Panel de montaje

Colocacion de dispo-
sitivos

Un transformador de separacion hace que las reactancias de linea no
sean necesarias debido a su inductancia de fuga, y un apantallamiento
conectado a tierra entre los bobinados ahorra un filtro EMC, véanse [I y ﬂ
La pantalla y el nucleo de hierro deben estar bien conectados con el panel
de montaje del convertidor. Si el transformador se halla fuera del armario
del convertidor, la pantalla de un cable trifasico apantallado ("primer" en-
torno, figura 5.2-1 a la derecha) o un cable de tierra ("segundo” entorno,
figura 5.2-1 a la izquierda) tienen que efectuar esta conexion (véase tam-
bién m "Ejemplo de conexién").

Un transformador (especifico) de convertidor transfiere la potencia elevada
directamente de una red de media tension a un solo convertidor de gran-
des dimensiones o0 a una red de baja tensién local para diversos converti-
dores (véase m). Ademas, actia como un transformador de separacion
de conformidad con .

Si este transformador de convertidor no dispone de un apantallamiento las
exigencias de la EMC deben cumplirse en la mayoria de los casos dado
que la energia de la interferencia de RF no puede apenas pasar por la red
de media tension y el transformador de la red publica a las cargas que de-
ben protegerse frente a perturbaciones. En el caso de una disputa debe
efectuarse una medicién en el punto de acoplamiento comun (red de baja
tension publica) de conformidad con EN 61 800-3.

Todos los armarios de metal disponibles en el mercado pueden em-
plearse, aunque sus paneles de montaje deben disponer de superficies
muy conductoras de conformidad con @

Si un sistema de accionamiento se coloca en mas de un armario sus pan-
eles de montaje tienen que conectarse mediante piezas anchas de lamina
de metal muy conductora.

El panel de montaje debe estar hecho de acero con superficies de zinc sin
pintura. La barra de cobre de PE debera montarse directamente sobre el
panel de montaje sin ningun medio de aislamiento entre ambos, y se
conectara al panel mediante diversos tornillos distribuidos a distancias
equivalentes por la barra.

El convertidor, la reactancia de linea, los fusibles, los contactores y el filtro
EMC tienen que colocarse en el panel de montaje para que las conexio-
nes puedan efectuarse tan cortas como sea posible, especialmente las del
convertidor a través de la reactancia de linea hacia el filtro, y para que
pueda cumplirse el punto E La superficie de los componentes que deben
montarse en el panel de montaje tiene que estar libre de material de recu-
brimiento (véase el punto m)

IIK 59

3ADWO000095R0706_DCS400_Manual_sp_g



Apantallamiento

Cables de senal

Cables de po-
tencia con
apantallamien-
tos
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Los cables para las sefales digitales, con una longitud superior a 3 m, y
todos los cables para las sefales analégicas deben apantallarse. Cada
apantallamiento tiene que conectarse en ambos extremos mediante gra-
pas de metal (véase la figura 5.2-4) o medios comparables directamente
sobre superficies de metal limpias, si ambos puntos de conexién a tierra
pertenecen a la misma red de tierra. En caso contrario tiene que conec-
tarse un condensador a tierra en uno de los extremos. En el armario del
convertidor esta clase de conexién debe realizarse directamente sobre la
lamina de metal cerca de los terminales (véase el punto E) y si el cable
proviene del exterior también en la barra PE (véase los puntos E y m).
En el otro extremo del cable, el apantallamiento tiene que estar bien
conectado a la carcasa del emisor de senal o el receptor.

Figura 5.2 - 4 Conexion de un apantallamiento de cable con la
ayuda de grapas de metal a la superficie de metal

Los cables de potencia con apantallamientos son necesarios, si transcur-
ren a lo largo de grandes distancias (>20 m) en las que sean susceptibles
a condiciones ambientales de EMC. El cable puede tener por ejemplo un
apantallamiento trenzado o en espiral hecho preferentemente de cobre o
aluminio. La impedancia de transferencia ZT del cable de potencia debe
ser menor que 0,1 Q/m en el rango de frecuencia de hasta 100 MHz, para
garantizar una reduccion efectiva de las emisiones y un incremento signifi-
cativo de la inmunidad. El apantallamiento tiene que estar fijado por una
grapa de metal de alta conduccién directamente sobre el panel de montaje
o la barra PE del armario del convertidor (véase el punto m). Otra opcion
de conexion es a través de la camisa de EMC. La superficie de contacto
debera estar limpia y ser tan grande como sea posible. El hilo PE puede
conectarse con una toma para cable normal en la barra PE.

Los cables apantallados al inducido y al bobinado de excitacidon causan el
menor nivel de ruido.
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i cCables de potencia
sin apantallamientos

iE Colocacion de cables
dentro del armario

8 Colocacion de cables
fuera del armario

Si no se requiere un apantallamiento (véase el punto m) el cable de inten-
sidad de inducido debe ser un cable de cuatro hilos, dado que se re-
quieren dos hilos como conductores para las corrientes de RF parasitas
del motor al filtro de RF en el armario. El cable de intensidad de campo no
apantallado F debe instalarse directamente a lo largo del cable de indu-
cido A tal como se muestra en la figura 5.2-5. Basta un cable de 2 hilos.

oV
ks

Figura 5.2 - 5 Vista de la conexion de una disposicion del cable de inten-
sidad de campo F y del cable de inducido A

La disposicion de conformidad con el punto m se ha comprobado con un
cable a motor de 20 m con el resultado de que los requisitos de emisiones
conducidas se cumplen.

Si las conexiones al inducido se efectuan con cables de un hilo, especial-
mente si son necesarios n cables paralelos para las intensidades mas ele-
vadas, entonces deben disponerse juntos n+1 cables PE junto a ellas en
una guia para cables como se muestra en principio mediante la figura 5.2-
6 con n=4.

HQ@@Q@Q@@@.@@QH

La bande\la para cables es
Cables de Cables de efectiva como proteccién

PE intensidad  intensidad frente a la radiacién RF
conductores

de proteccion

de inducido de campo (se conectara a tierra por ambos
extremos de acuerdo con %)

Figura 5.2 - 6 Vista de la conexion de una disposicion del cable de in-
tensidad de campo F y del cable de inducido A para in-
tensidades mds elevadas

Todos los cables de potencia que estan directamente conectados al con-
vertidor (U1, V1, W1, C1, D1) deben apantallarse o0 mantenerse cercanos
y cerca del panel de montaje y separados del resto de los cables (L1, L2,
L3 incluidos) y especialmente de los cables de sefal no apantallados. Una
posibilidad de separacion recomendada es colocar estos cables de poten-
cia directamente en la parte posterior del panel de montaje. Si no se pue-
den evitar los cruces directos con cables "polucionados" y otros cables,
especialmente los cables de senal, entonces deben disponerse rectangu-
larmente.

Los cables de potencia tienen que disponerse en paralelo y juntos, véanse
los diagramas en el punto . La realimentacién de velocidad debe apan-
tallarse y colocarse directamente a lo largo de los cables de potencia al
motor si la carcasa de la maquina taco esta conectada eléctricamente a la
carcasa del motor. Si la carcasa del tacometro o el encoder esta aislada
del motor entonces es aconsejable una distancia entre los cables de po-
tencia y senal.
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ik Otros

iIE  Redes publicas de
baja tension conec-
tadas a tierra

I Redes de baja ten-
sion publicas en re-
giones industriales

IIK>5-12

Las tensiones nominales de una red publica de baja tensién son de 400 V
entre las 3 fases y de 230 V entre una fase y el conductor neutro. Estas
tensiones son proporcionadas por un transformador con su bobinado
secundario trifasico en conexién en estrella. El punto de estrella esta
conectado al conductor neutro y su puesta a tierra se lleva a cabo en la
estacion del transformador. La alimentacion eléctrica se distribuye medi-
ante cables de 4 hilos a los elementos consumidores de electricidad. En
un adaptador de cables hacia un elemento consumidor, el conductor neu-
tro debe conectarse a tierra (tierra local de la casa o planta) y entonces se
divide en un conductor neutro y un conductor PE. Por ello, debe suminis-
trarse una carga trifasica con conductor neutro por medio de un cable de 5
hilos. Los convertidores, no obstante, son cargas trifasicas que no re-
quieren un conductor neutro en la mayoria de los casos. Pueden alimen-
tarse con cables de 4 hilos como se muestra en la figura 5.2-1. El cambio
de un conductor neutro conectado a tierra fuera de la casa, planta o
fabrica al conductor de PE interno con el punto de conexion a tierra local
intermedio no se muestra en esta figura. Véase también la seccion m

Limitacion de potencia: véase el final de la seccién E

En una regién industrial el nivel de ruido provocado por convertidores se
permite que sea 10 dB mayor que en una region residencial que incluya
industria ligera. Por ello los objetivos de proteccidon de conformidad con la
EMC pueden cumplirse sin cables a motor apantallados si dichos cables
se han configurado de conformidad con 14

Una red de baja tension publica en una region industrial puede tener su
propio transformador de alimentacién como se muestra en la figura 5.2-1,
pero con frecuencia las redes de una regién industrial y de una residencial
reciben alimentaciéon de un transformador comun. Ello depende del con-
sumo de alimentacion de ambas regiones y de su distancia. Limitacion de
potencia: véase el final de E!

La linea discontinua entre las redes de ambas regiones indica la versién
con un solo transformador, que aparece a la derecha en la figura 5.2-1.
Esta linea discontinua representa un cable de alimentaciéon desde el
transformador de la derecha a la regién industrial de la izquierda.

El cable de alimentacién es importante también para la EMC. Debido a su
longitud, reduce el nivel de ruido en al menos 10 dB de la region industrial
a la residencial.
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P Redes de baja tension
industriales

Pl Fusibles en los adap-
tadores desde la red
de baja tension

¥ Fusibles de accion
rapida

PX] Adaptador para dis-
positivos auxiliares

Las redes de baja tension industriales son redes locales en plantas o
fabricas. Tienen sus propios transformadores de alimentacién (véase el
punto [§). En la mayoria de los casos estan aisladas (red IT/sin punto en
estrella conectado a tierra) y sus tensiones suelen superar los 400 V. Las
cargas toleran mayores niveles de ruido. Por ello, y dado que las redes in-
dustriales estan desacopladas de las redes publicas por sus transformado-
res y distancias, los convertidores no requieren filtros EMC en las redes
industriales de baja tensién (véase el punto E). Los problemas para otras
cargas en la misma red causados por interrupciones de conmutacion pue-
den solucionarse mediante reactancias de conmutacion (véase el punto

4))

Las redes aisladas deben tener asimismo un conductor a tierra. Este con-
ductor es importante para la realimentacion de corrientes de ruido de RF
parasitas del motor de CC a través del convertidor hacia el punto de tierra
del transformador de alimentacion de la red. Sin esta realimentacion con-
ducida el bucle de la corriente de ruido de RF parasita se cierra a través
de tierra con el resultado de que una parte errante de esta corriente puede
interferir con los equipos electrdnicos lejos del convertidor.

En los adaptadores las secciones transversales de los conductores son
mas bajas que en el cable principal. Por ello, los fusibles deben adaptarse
a la seccidn transversal reducida y deben hallarse cerca de los adaptado-
res. Este principio debe repetirse en cada reduccién de la seccion trans-
versal en el adaptador del cable principal a través de la red de distribucién
en una casa o una fabrica hasta el punto de conexién de un convertidor.
La jerarquia de fusibles resultante no se muestra en la figura 5.2-1. Sdlo
se mencionan los fusibles de menor rango. Se indican en la parte superior
de las unidades convertidoras. De todas formas, si la distancia al adapta-
dor es demasiado elevada, los fusibles deben ubicarse en el adaptador y
no en la unidad del convertidor. Esta es la base para el ejemplo de cone-
xion al principio del punto m

Los convertidores estan protegidos frente a sobrecarga por sus sistemas
de control. Por ello, las sobreintensidades peligrosas sélo pueden ser pro-
vocadas por fallos en los convertidores o en las cargas. En estos casos,
los tiristores pueden protegerse solamente con la ayuda de fusibles espe-
ciales de accion rapida. Estos fusibles se muestran directamente en los
puntos de conexidn de CA de los convertidores asi como en la figura 5.2-1
asi como con mas detalle en el ejemplo de conexion que figura al principio
del punto P2. Sin embargo, los fusibles de accién rapida fuera del conver-
tidor solo son necesarios para unidades en la gama de potencia inferior.
Los convertidores mayores comprenden los fusibles semiconductores de
accion rapida .

Ejemplos de dispositivos auxiliares: convertidores de alimentacion de
campo, transformadores, motores de ventilador.

IIK5-13
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2 Ejemplo de con-

25

exion de conformi-
dad con la EMC

Cables de indu-
cido y de campo
para el “primer en-
torno”

Cables de indu-
cido y de campo
sin apantal-
lamiento para el
“segundo en-
torno”

Entradas de codi-
ficador y E/S
analdgicas al PCB
Comentarios

Conexiones a tierra
internas

Conexiones a tierra
internas

Conexiones a tierra
externas

Conexiones a tierra
entre el motor y la
madquina accionada

Proteccion térmica del
motor

II K 5-14

Véase la figura 5.2 - 7.

Véase la figura 5.2 - 7.

Véase la figura 5.2 - 7.

Véase la figura 5.2 - 7.

Ademas de las conexiones PE deben realizarse conexiones de AF ade-
cuadas a tierra con la ayuda de un panel de montaje que tenga una su-
perficie conductora (lamina de metal de acero con capa de zinc, por ejem-
plo). Ello significa que las carcasas del filtro de red y del convertidor deben
presionarse directamente sobre el panel de montaje mediante al menos
cuatro tornillos de fijacion, y las superficies de asentamiento de las carca-
sas deben estar libres de recubrimiento no conductor. Estas conexiones
de tierra se indican en el diagrama en la parte superior con el simbolo de
masa o chasis:

La barra PE debe conectarse al panel de montaje empleando muchos
tornillos que se distribuyen a lo largo de su extensién a distancias equi-
distantes.

Todos los dispositivos se conectan con la barra PE por el panel de mon-
taje (y también por los conductores PE), y la barra PE se conecta a tierra a
través del conductor PE del cable de alimentacion trifasico.

@ El convertidor se conectara a tierra solamente por el conductor de
tierra del cable de red, véase el apartado E Una conexioén a tierra local
adicional, especialmente en el motor, incrementa el nivel de ruido de RF
en el cable de red.

Tierra de una maquina accionada conectada a tierra debe conectarse a
tierra del motor de accionamiento para evitar potenciales flotantes.

Se recomienda que el cable de la proteccion térmica del motor se alimente
a través de un filtro adecuado en el punto de entrada al armario, al objeto
de eliminar las alteraciones de la EMC.
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Figura 5.2 - 7 Ejemplo de conexion de conformidad con la EMC
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Nota importante El ejemplo muestra la estructura principal de un convertidor de CC y sus
conexiones. No se trata de una recomendacioén vinculante, y no puede re-
spetar la totalidad de condiciones de una planta. Por consiguiente, cada
convertidor debe ser considerado de forma independiente y con respecto a
la aplicacion concreta. Ademas, deben tenerse en cuenta las normas gene-
rales de la instalacién y la normativa de seguridad.
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5.3 Ejemplos de conexion

Comentario

5.3.1 Ejemplo de conexién para acoplamiento analégico y digital de un PLC

400V 50Hz

115...230V 50Hz

L3

L1

L1

El convertidor se controla a través de las entradas/
salidas digitales. La referencia de velocidad se pro-
porciona a través de la entrada analdgica Al1. Una
referencia de velocidad auxiliar o una limitacion exter-
na del par pueden proporcionarse a través de la

entrada Al2.
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Fig. 5.3/1: Ejemplo de conexion para acoplamiento analégico y digital de un PLC
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5.3.2 Ejemplo de conexién para comunicacion serie de un PLC
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Comentario
El convertidor se controla mediante una Palabra de 6.08/6.09 / 6.10fS
control principal y una Palabra de estado principal. La 6.05/ 6.06 / 6.07)3

referencia de velocidad y la referencia de velocidad
auxiliar se proporcionan a través de dos palabras de
16 bits. Dependiendo del formato de telegrama
(Profibus, Modbus ...) estan disponibles cinco valores
actuales. Para esa configuracion, sélo tiene que
conectarse el Paro de emergencia en el terminal X4:.

DCS 400
Tarjeta de control

X8:+24 V

+10V -10V

Las polaridades se muestran para el

funcionamiento como motor

FF ;
Adaptador

RS232/RS485

Soossoss)

Fig. 5.3/2: Ejemplo de conexién para comunicacion serie de un PLC
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5.3.3 Ejemplo de conexion para desconexion de emergencia (valido para todas las macros)
Situacion general

1.03/1.04

Mddulo de
excitacion
2

X10: 1

I

W1 PE

400V 50Hz
L2
» TR
4
Vi
Maddulo
convertidor

[

1.05/1.0

o)

[
il

Las polaridades se muestran para el
funcionamiento como motor

4
* Sélo
necesario en

modo
regenerativo

2

115...230V 50Hz
3

L1

1

Fs 2\
2

X99: 1
La conexidn del ventilador depende del

médulo y la tensién de conexién de red
Ventilador
afa
oflo
[ 1]

ﬁ
S

ﬂ .
N

=2
(]
DO1DO2 DO3 DO4

‘4
Fuente de
alimentacion

<)

Paro de emergencia

DI1 DI2 DI3 DI4 DI5 DI6 DI7 DI8 +24V

2.01
...................................... s
g 2
g5
88
8o
o3
Comentario
En casos de Desconexion de emergencia es necesario g
disponer de un relé de demora de desconexion (K22) g
en el circuito de Desconexién de emergenciay de un (=3 .
contacto auxiliar desde el boton de Desconexion de g g z
emergencia a la entrada de Paro de emergencia del »n ° z
convertidor. O s
[
Cuando ocurre la Desconexion de emergencia inicia
la demora de tiempo de K22 y el modo de Paro de
emergencia en el convertidor. Este modo se ajusta
con un parametro y puede ser RAMPA, PAR o PARO
LIBRE. La demora de tiempo de K22 y el modo de
Paro de emergencia tienen que corresponder para
que el modo de Paro de emergencia haya finalizado -
2

antes de que la demora de tiempo de K22 haya £ 0
transcurrido. I

X8:+24 V

Dependiendo de modo de Paro de emergencia la
demora de tiempo de K22 tiene que ser

Rampa mayoroigualque Rampparoemerg(5.11)
Par mayor o igual que tpo. frenado hasta n=0
Paro libre aprox. 200 ms

RS232
[eXelelw)
DCS 400 PAN

NSO
PC

Fig. 5.3/3: Ejemplo de conexion para la desconexién de emergencia - Situacién general
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5.3.4 Ejemplo de conexién con disyuntor de CC y deceleracion controlada

1.03/1.04]

Mddulo de
excitacion
2

X10: 1

Il

D1

1.05/1.06 g

400V 50Hz
L2
2
Maddulo
convertidor

1.01/1.02)

L1
[
U

Las polaridades se muestran para el
funcionamiento como motor

* Sélo
necesario en

3 4 5
modo
regenerativo

2

115...230V 50Hz

L1

1

Fs 2\
2

X99: 1
La conexién del ventilador depende del

madulo y la tension de conexion de red
Ventilador
50 B
[=] [=]
][]

ﬂ
S

ﬂ l
N

=2
(]
DO1DO2 DO3 DO4

‘4
Fuente de
alimentacion

[

Paro de emergencia

N

.0

DI1 DI2 DI3 DI4 DI5 DI6 DI7 DI8 +24V

Desconexion
de emergencia

Comentario
En casos de Desconexion de emergencia es necesario g
disponer de un relé de demora de desconexion (K22) 2
en el circuito de Desconexién de emergenciay de un o ° .
contacto auxiliar desde el boton de Desconexion de g g Z
emergencia a la entrada de Paro de emergencia del »n ° b
convertidor. O s

Qe
Cuando ocurre la Desconexion de emergencia inicia
la demora de tiempo de K22 y el modo de Paro de
emergencia en el convertidor. Este modo se ajusta
con un parametro y puede ser RAMPA, PAR o PARO
LIBRE. La demora de tiempo de K22 y el modo de
Paro de emergencia tienen que corresponder para
que el modo de Paro de emergencia haya finalizado =

antes de que la demora de tiempo de K22 haya ES]
transcurrido. ;

X8:+24 V

Dependiendo de modo de Paro de emergencia la
demora de tiempo de K22 tiene que ser

Rampa mayoroigualque Ramp paroemerg(5.11)
Par mayor o igual que tpo. frenado hasta n=0
Paro libre aprox. 200 ms

RS232
[eXelelw)
DCS 400 PAN

NSNS
PC

Fig. 5.3/4: Ejemplo de conexién con disyuntor de CC y deceleracién controlada
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5.3.5 Ejemplo de conexiéon con disyuntor de CC y paro libre del convertidor

[

400V 50Hz
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[

K
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¥
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[=]

MOV

S20K625

4

3

2

115...230V 50Hz

L1

1

Fs 2\
2

X99: 1
La conexidn del ventilador depende del

médulo y la tensién de conexién de red
Ventilador
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o
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Q
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28
$e
c O
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Comentario

La desconexion y conexion del contactor principal de
conmutacion (K1) se controla a través de la salida
digital DO5. En caso de una Desconexion de emer-
gencia, el contactor principal se controla mediante el
botdn de Desconexién de emergencia y puede des-
conectarse en cualquier momento. Bajo un estado de
carga con producccion de descarga disruptiva en el
contactor principal se produce una tensién elevada al
desaparecer dicha descarga. Para proteger el con-
vertidor contra altas tensiones se requiere un varistor
MOV S20K625 en paralelo al bloque de terminales de
CC C1/D1.

Entodos los casos de desconexidn de emergencia el
convertidor se dispara con un fallo dado que el
circuito de inducido esta abierto.

Fig. 5.3/5: Ejemplo de conexién para paro de emergencia - disyuntor de CC con paro libre del convertidor

DCS 400

Tarjeta de control

g
=EE 8
c =E &
25 :
28 '
56
5

2.0

DI1 DI2 DI3 DI4 DI5 DI6 DI7 DI8 +24V

6.08/6.09 /6.10)
6.05/ 6.06 / 6.07]

AO1 AO2

+10V -10V

X8:+24 V

* Sélo
necesario en
modo
regenerativo

Paro de emergencia

Las polaridades se muestran para el

funcionamiento como motor

NSO

PC

3ADWO000095R0706_DCS400_Manual_sp_g

DCS 400 PAN

II K 5-21




5.3.6 Ejemplo de conexién para ventilador de motor y ventilador de convertidor (util para todas las macros)
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Fig. 5.3/6: Ejemplo de conexién para ventilador de motor y de convertidor
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6 Puesta en marcha

Generalidades

Las instrucciones para la puesta en marcha estan pre-
vistas para personas responsables de la planificacion,
instalacion, puesta en marcha y mantenimiento del con-
vertidor. Al respecto se tienen que haber cumplido las
condiciones siguientes:

¢ Eltécnico en cuestién tiene que tener conocimientos
basicos enfisicay electronica, asi como enla técnica
de cableado en instalaciones eléctricas y sobre los
componentes y simbolos en la electrotecnia.

¢ Asimismo tiene que tener conocimientos fundamen-
tales sobre accionamientos de corriente continua y
productos anélogos.

jATENCION!

Para evitar estados de funcionamiento no
intencionados, o para desconectar la unidad en
caso de peligro inminente de conformidad con las
normas en las instrucciones de seguridad no basta
con desconectar el convertidor con las sefales
'MARCHA','DESCONEXION' del convertidor o'Paro
de emergencia' respectivamente en el '‘panel de
control' o ‘herramienta PC'.

Panel de control DCS 400 PAN

El display y panel de control DCS 400 PAN encuentra
aplicacion para el ajuste y el almacenamiento de los
parametros, para la medicién de los valores actuales y
para el control del accionamiento de las unidades de
convertidor DCS 400.

Conexidn eléctrica

El panel de control esta conectado con el accionamiento
a través de una interfase en serie y puede ser desmon-
tado y conectado bajo tension.

Inicializacién

Tras la conexion de la tension electronica, el panel de
control conmuta directamente a la visualizacion del valor
real .

Visualizacién del valor actual

En el display del panel de control se pueden visualizar al
mismo tiempo hasta 4 valores actuales, tres en la prime-
ra linea y uno en la segunda. Los valores actuales se
pueden configurar de manera individual mediante los
parametros Panel Act 1...4. Estos disponen de una
asignacion fija de las posiciones en el display.

Panel Act 1 (6.16)
superior izquielida

Panel Act 2 (6.17)
supelrior centro

Panel Act 3 (6.18)
snIJperior derecha

Panel Act 4 (6.19)
inferior centro

Teclas de flecha
Seleccién de grupo y parametros o modifica-
cion de valores de parametros, respectiva-
mente.
Indicacion: Durante la modificacién de los
valores de parametros, pulsando adicional-
mente la tecla de MENU, se puede aumen-
tar la velocidad de modificacion. MENU
Conmutacion entre la indicaciéon de
valores actuales y menu de parametros o
anulacién de selecciones o modificaciones de
parametros

OUTPUT MEMLE

RESET
Confirmacién de fallo

LOC/REM
Conmutacién del control de accionamiento
al modo de funcionamiento remoto / local

En Modo LOCal los terminales estan
inhabilitados, excepto Paro eme (DI5)
y Reset (DI6). En Modo LOCal el con-
vertidor siempre funciona con veloci-
dad controlada.

Cambio del sentido de giro
Cambio de la polaridad del valor no- do:
minal (solo efectivo en el modo local)

Display

12 linea: 20 caracteres
22 linea: 12 caracteres
32 linea: linea de estado

Indicacion del estado

LOC <RUN: Menu

Visible local

ENTER
Seleccién del grupo / parametro o
asumir modificaciones de valor de
parametro, respectivamente

CONEXION/DESCONEXION
Cuando accionamiento
desconectado:

conecta el accionamiento y lo ha-

bilita.

lo desconecta.
(s6lo efectivo en modo local).

1K 6-1
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Indicacion del valor actual

No visible remoto (Remote)
Sentido de giro izquierda
Accionamiento habilitado
Sentido de giro derecha

Cuando accionamiento conecta-

para el accionamiento segun el
modo de parada y a continuacion



6.1 Panel

Modo de panel: seleccion de menu

Pantalla de salida Seleccion de menu

Grupos de parametros

Cuando en lalinea de estado de la pantalla del panel
se indique OUTPUT, pulse la tecla @u para pasar a
la seleccion de menu. La seleccion de menu le
permite acceder a los grupos de parametros asi como
a las funciones disponibles.

Después de pulsar la tecla @u , €l elemento de menu
1 Ajustes motor se visualizara siempre.

Mediante las teclas @ &, puede desplazarse por la
lista anterior sin limitacion alguna.

Para seleccionar un elemento de menu especifico
visualizado, confirme la seleccién pulsando @) La
pantalla pasara al elemento de menu seleccionado.

I K 6-2
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Modo de panel: parametrizacion

Pantalla de salida

Seleccion de menu

Seleccion de parametros

Modificacion de parametros

OUTRUT HIEHL

MENU MENL

Los nueve primeros elementos de menu o grupos de
parametros se emplean para el ajuste de los
parametros del convertidor.

Para acceder al grupo de parametros requerido,
seleccione el grupo en cuestion empleando las
funciones de desplazamiento y lleve a cabo la
confirmacién pulsando @) La pantalla cambia al
nivel de seleccion de parametros. Para acceder a un
parametro desde este grupo, seleccione y confirme el
parametro en concreto como se ha descrito
anteriormente para el grupo de parametros. Se
muestran el nimero, nombre y valor subrayado del
parametro seleccionado.

Modo de panel: seleccidon de funciones

Pantella de salida

@ confirmar valor

@U cancelar

Solo pueden modificarse los valores subrayados con
las teclas. Para confirmar un valor modificado, pulse
@. Si quiere mantener el valor original, confirmelo
pulsando latecla @u .Alpulsarlatecla @u sevuelve
al nivel de seleccidn de parametros.

Pueden seleccionarse directamente mas parametros
dentro del mismo grupo. Para pasar a un grupo de
parametros distinto, pulse primero la tecla @u para
volver a la seleccién de menu y después seleccione
el siguiente grupo con las teclas @& , etc.

No olvide cargar parametros en el panel.

Seleccion de menu

Las funciones se seleccionan en el modo
de seleccion de menu y se confirman con

Lafuncién en cuestién se ejecuta de forma

inmediata:
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Ajustar Codigo tipo
Sdlo visible en Lista Par Larg
Inhabilit si el convertidor esta conectado

IMEMU

IMEMU

IMEMU

IMEMU

I K 64

Solo se emplea para la
sustitucién de la SDCS-
CON-3.

Seleccione 'Si' para
adaptacién de Caddigo
tipo.

Introduzca elnimero PIN
correcto ('400').

Consulte laplacadelcon-
vertidor y seleccione el
mismo tipo en la lista.

Lealaplacadel converti-
dor

¢ DCS40x.xxx

¢ DCS40x.xxxx Rev A.x
Seleccione y confirme

con @D.

Cancele la funcién, vuel-
va alaseleccion de codi-

go tipo con @D.

Confirme el codigo tipo
correcto con @D-

Rearranque el sistema
de accionamiento des-
conectando y conectan-
do los componentes
electronicos.

Leer Memoria de fa-
llos

ERILI

bien

ERILI

IERILI

ERILI

3ADWO000095R0706_DCS400_Manual_sp_g

Memoria no volatil - 16
entradas.

Si la Memoria de fallos
esta vacia aparece este
mensaje, vuelvaalapan-
talla de salida con .

Si hay un mensaje en la
Memoria (ejemplo), éste
aparecera.

El signo - antes de la A
significa que ya no
existe laalarma. Emplee
© @ para desplazarse
porlamemoria. Parasalir

pulse @B 0 (uay .

Se borra el contenido de
la memoria, vuelva a la
pantalla de salida con

La Memoria de fallos
seborradurantelades-
conexion de la fuente
de alimentacion elec-
tronica.



Ajuste de fabrica Bloqueo panel
Inhabilit si el convertidor esta conectado

Antes de que los cambios en el modo de Bloqueo de
Restaura todos los pa- panel sean efectivos, tiene que entrarse el nimero
rdmetros a ajustes de PIN (“400%).

fabrica. e Introduzca el numero PIN con las teclas @€ .
y pulse @D -

Si se haintroducido el nimero PIN correcto, el modo
de bloqueo del panel se modifica y la pantalla se
actualiza en consonancia.

Ea parametros. Si el numero PIN introducido es incorrecto, el modo
=Restaura todos los de bloqueo del panel no se modifica y se sigue

parametros a visualizando el modo original.

ajustes de fabrica.

=Cancelar funcion,
sin restauracion de

=Todas las entradas posibles.

Copia a panel (no es posible en modo LOCal) : MT‘H '

Copia todos los para- | H
metros de convertidor

= Modificacion de parametros inhabilitado
= Control de convertidor desde el panel inhabilitado
= Modificacion de parametros y control del convertidor

al panel.
Ultimo paso después inhabilitado
e de la puesta en mar- =80lo se visualizan valores actuales

Seleccione el modo de bloqueo requerido y pulse

___————_ cha
@D

=Cancelar funcion,
sin transferencia de

FEML parémetros al panel Acceso Funciones Botones
= . parametros del
3 =Transferencia de parel

parametros del 2
convertidor al panel. = 8 - © =
2 ”
[) —_| & 8 [3] A
o] kel O| | O 5 0
S| o| of 8| 2| 2 B 20 8 v
Tl el =5l S| 8 9| g ®| < ©
S| = ® % |l o &2 a| o % s

5 : P i)
Copi tid i 5218 el 5| 5| & 8| 8 | .| &
opla a convertidor (no es posible en modo 2z o =| &| 8| 8| § 2 5| 8| 8| 5
| =l 5 <| = »| 3] & =
LOCal) sasoce | 81 3 212 82 81888 8| &9
ii : : 2 blogueo panel
Inhabilit si el convertidor esta conectado Desbloqueo | ® [ @ [e e e e e e e [e e e e
Sinescritpar | ® | x [®|(x |®|x|®|x|®|® ® x & O
i Nolocal| ®|@|e|e|e|e|e|e|e|e[e]| x|[e]
Transfiere todoslos pa- -
rametros co| iadosZn- Stlolectura| @ | x | @1 x 1@ x|@Ix|® @ @ x|9® X
teriormentegl conver Bloqueado| x | x | @] x |® x| x|x|x[|®]®|x]|®]x
HEHU tidor ® = activado durante este estado de bloqueo
) X = desactivado durante este estado de bloqueo

=Cancelarfuncion, sin
transferencia de Contraste LCD
param. al converti-
dor.

= Transferencia de
pardmetros del pa-
nel al convertidor.

FEMU

2 Cambie el contraste del LCD con las teclas Se.
El resultado se muestra inmediatamente.

Lista par larg/cort
Puesta en marcha
Inhabilitada si el convertidor esta conectado

=Cambia a lista de

pardmetros corta. Véase el capitulo: Puesta en marcha con guia del

operador

=Lista completa de
parametros visible.

MEFIL
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Modo de panel: control del accionamiento

Indicacién de valor actual

Indicacion de valor nominal
Indicacion de estado

Activacion del valor nominal

Confir-
macion
de fallo

|
Funcionamiento |
parpadeante = aviso I

Modificacion del valor nominal

CONEXION accionamiento y ARRANQUE
PARADA accionamiento y DESCONEXION

Cambio de polaridad de valor nominal

Control del accionamiento desde el panel
LOC = local (panel)
REM = remoto (bornes/adaptador de bus de campo)

Control del convertidor desde el panel

A ATENCION: Antes de poner en marcha el accionamiento
se tienen que tomar las medidas de seguridad apropiadas.

A fin de poder controlar el accionamiento desde el panel de control,
se tiene que transferir antes el permiso de conexion al panel de
control. El permiso de conexién depende de la funciéon Panel Lock
(bloqueo del panel) en la seleccion de menu y de la tecla LOC/REM
en el panel de control. El modo Panel Lock tiene que haber sido
conmutado a unlocked (desbloqueado) o a no par write (sin
escritura de parametros), todos los demas registros evitan un
control del accionamiento desde el panel de control. Con la tecla
LOC/REM se transfiere el mando al panel de control, en el display
de indicacion de estado se visualiza el mensaje LOC. Pulsando de
nuevo latecla se devuelve el mandoy en el display de indicacion de
estado se apaga el mensaje LOC.

Indicacion del valor actual

En la primera linea del display del panel de control se visualizan los
valores actuales seleccionados bajo los parametros Panel Act 1
(6.16) hasta Panel Act 3 (6.18). Los valores actuales deseados
deben ser definidos antes bajo estos parametros. Durante el control
del accionamiento desde el panel de control se realiza una actua-
lizacion continua de los valores actuales.

Indicacion del valor nominal
Aqui se indica el valor nominal de la velocidad ajustado con ayuda
de las teclas ARRIBA / ABAJO.

Indicacion de estado

La abreviatura LOC (local) en el display de indicacion de estado
sefala que el control del accionamiento se realiza desde el panel de
control.

La abreviatura RUN (funcionamiento) en el display de indicacion de
estado sefiala que el accionamiento esté conectado y habilitado.

Activacion del valor nominal

Una modificacion del valor nominal se inicia por medio de la tecla
ENTER, el valor nominal se visualiza subrayado. Con las teclas
ARRIBA / ABAJO se ajusta el valor nominal correspondiente.

I K 66

Modificacion de valor nominal

El valor nominal solamente puede ser modificado cuando éste se
visualiza subrayado. Mediante las teclas de ARRIBA / ABAJO se
puede ajustar un valor nominal opcional de la velocidad entre O rpm
y la velocidad maxima segun el parametro Max Speed (1.06).

CONEXION y ARRANQUE del accionamiento, DESCO-
NEXION y PARADA del accionamiento

A ATENCION: Antes de poner en marcha el accionamiento
se tienen que tomar las medidas de seguridad apropiadas.

La funcién de la tecla depende del estado momentaneo del accio-
namiento.

Estando el accionamiento DESCONECTADO se CONECTA con
esta tecla el contactor de red y se habilita el regulador. El acciona-
miento se acelera ahora segun el tiempo de rampa parametrizado
(5.09) hasta el valor nominal de velocidad seleccionado.

Cuando el accionamiento estda CONECTADO, éste se paracon esta
tecla. El accionamiento frena segun el modo de parada parametri-
zado (2.03) y segun el tiempo de rampa (5.10, siempre que haya
sido activado) y desconecta el contactor de red.

Cambio de la polaridad del valor nominal

Pulsando la tecla correspondiente cambia su polaridad el valor
nominal de velocidad visualizado en el display del valor nominal. El
motor frena y acelera en el sentido contrario - solamente durante
aplicaciones 4Q. Sélo efectivo si la referencia de la velocidad no se
subraya.

Confirmacion de fallos

Todos los fallos detectados por el convertidor de potencia son
borrados pulsando simplemente una tecla, siempre que estos fallos
ya no estén activos.
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6.2 Puesta en marcha con el operador

Los convertidores de potencia DCS 400 de ABB
ofrecen la posibilidad de dejarse guiar por la parame-
trizacién por medio de un dialogo interactivo. De
este modo se garantiza que el accionamiento esté
correctamente ajustado y optimizado.

En este capitulo se describe la puesta en marcha
mediante una guia del operador a través del panel
de control. El didlogo necesario para ello (denomina-
do también "Panel Wizard” se llama como se indica
abajo.

OC <REUN:

{ATENCION!

Para evitar estados de funcionamiento no inten-
cionados, o para desconectar la unidad en caso
de peligro inminente de conformidad con las
normas en las instrucciones de seguridad no
basta con desconectar el convertidor con las
sefiales 'MARCHA', 'DESCONEXION' del con-
vertidor o 'Paro de emergencia' respectivamente
en el 'panel de control' o 'herramienta PC'.

Inicie la puesta en marcha con guia

del operador:

@ Conectar la electrénica

@
S
@

® Pulsar

® Pulsar

@ Pulsar

@ y seguir las instrucciones

Durante el procedimiento de puesta en marcha encuentran aplicacion los siguientes acuerdos:

(menu

Interrumpir la puesta en
marcha o vuelve un paso
atras.

Seleccion de parametros
paginando hacia abajo o
decremento de parametros
de valores, respectivamente.

Seleccion de parametros
paginando hacia delante o
incremento de pardmetros de
valores.

Confirmacién de entrada y
continuacién al paso
siguiente de puesta en
marcha o confirmar con
MENU, respectivamente

11K 6-7
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Entradas de parametros

Las entradas a realizar durante la puesta en marcha con
guia del operador se diferencian en parametros de selec-
cion y parametros de valores.

Los parametros de seleccidn se tienen que elegir de una
lista de texto predeterminada y confirmarse a continuacion.
En el display del panel de control solamente se visualiza una
linea de esta lista de texto, por ello se tiene que paginar linea

por linea de esta lista mediante las teclas @ &. La selec-

cién se confirma pulsando .
Pantalla panel @

12 linea: Ntimero y nombre de parametro.
22 |inea: Linea seleccionada de la lista de texto.

HEHU

Las lineas alternativas de una lista de texto disponen de un
fondo gris en las instrucciones de puesta en marcha.

La seleccién de lineas se efectia mediante las teclas

La seleccion se confirma pulsando (g -

Las decisiones se tienen que tratar como parametros de
seleccion.

HENU

Los parametros de valores son parametros con un conte-
nido numérico, cuyos valores pueden ser incrementados o
decrementados, respectivamente mediante las teclas%%.
Las pulsaciones individuales de las teclas incrementan o
decrementan los parametros sélo en un valor por cada
pulsacion.

Una pulsacion continua de las teclas trae consigo un incre-
mento o decremento, respectivamente, rapido de los valo-

res de parametros. Los valores se confirman pulsando ().

12 linea: Ntimero y nombre de parametro.

28 |inea: Valor de parametro.

W Durante la puesta en marcha con guia del operador, los
parametros, que pueden ser modificados, se visualizan

subrayados. Con ayuda de las teclas @) € se modifican los

valores, y pulsando la tecla @) se confirma la entrada.

Seguidamente se conmuta al siguiente punto de puesta en
marcha.

Interrupcion de la puesta en marcha con guia del
operador

Pulsando la tecla (»=yv el usuario puede interrumpir el proce-
s0. Aqui se dispone de tres posibilidades de seleccién para
continuar.

=Retorno de un paso de puesta en marcha.

=Continuacion con el mismo paso de puesta en marcha.
=Interrupcion de la puesta en marcha con guia del opera-
dor.

La seleccion se confirma pulsando (g -
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Inicio de la puesta en marcha guiada

Paso de puesta en marcha

Si surgen problemas inesperados durante la puesta en marcha guiada, éstos
pueden eliminarse facilmente. Localice la causa en los capitulos siguientes y
lleve a cabo las medidas descritas alli.

Para avisos de fallos, alarmas o diagndsticos,
véase capitulo 6.4 Resolucion de problemas.

Para otros motivos,
véase capitulo 6.3 Consejos dtiles para la puesta en marcha.

IEMU L

[EMU L
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Comentarios

Idioma
Seleccione y confirme.

Macro

Seleccione y confirme.

Véase 4.2 Macros de aplicacion
para obtener informacion deta-
llada acerca de las macros

Tension nominal de inducido
véase la placa de motor

Intensidad nominal de induci-
do
véase la placa de motor

Tension nominal de campo
véase la placa de motor

Intensidad nominal de campo
véase la placa de motor

Velocidad nominal
véase la placa de motor
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Paso de puesta en marcha

1.06 Vel max
se ajusta al valor de
1.05 Vel base

ERILI LIS

D 18 R

ERILI LIS

ERILI LIS

II K 6-10
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MERILI

Comentarios

Debilitamiento de campo si/
no

Velocidad maxima en servi-
cio de debilitamiento de cam-
po

véase la placa de motor

Intensidad de campo minima
en servicio de debilitamiento
de campo

véase la placa de motor

Comportamiento de accio-
namiento con orden de para-
da

Rampa de aceleracion

Rampa de deceleracion

Comportamiento del accio-
namiento con paro de emer-
gencia

Rampa de deceleracion para
modo de paro de emergencia



Paso de puesta en marcha

ATENCION
Observe las instruc-
ciones de seguridad

/—\

MEFIL LOC LI,

_—

MEFIL LIS

MEFILI

_—

S C O W

i mas

MEFIL LIS

3ADWO000095R0706_DCS400_Manual_sp_g

Comentarios

Optimizacién delreguladorde
intensidad de campo

ATENCION
La tension de campo del motor
estara excitada.

Pulse en el panel para apli-

car la tensién de campo al mo-
tor.

Optimizacion en marcha.
Sihubo alarmas ofallos durante
la optimizacién, las acciones
posteriores dependen de los
mensajes mostrados. Véase
Solucion de problemas. Para
repetir el proceso de optimiza-
cién pulse (usjo

Después de una correcta opti-
mizacién, se han ajustado los
siguientes parametros:

4.03 - Componente proporcio-
nal

4.04 - Componente integral
&> seguird con el proce-di-
miento de puesta en marcha.

Limite de par positivo

Limite de par negativo

Sobreintensidad de inducido
maxima permisible
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Paso de puesta en marcha

ATENCION
Observe las instruc-
ciones de seguridad

/—\

ERILI LLIC < LI,

IEMU Lo
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Comentarios

Optimizacién delreguladorde
intensidad de inducido

ATENCION
El motor se excitara.

Pulse en el panel para apli-

cartension de campo e inducido
al motor.

Optimizacion en marcha.

Sihubo alarmas ofallos durante
la optimizacién, las acciones
posteriores dependen de los
mensajes mostrados. Véase
Solucién de problemas. Para
repetir el proceso de optimiza-

cién pulse (ua

Después de una correcta opti-
mizacion, se han ajustado los
siguientes parametros

3.09 - Componente proporcio-
nal

3.10 - Componente integral
3.11 - Limite para circulacion de
corriente continua

3.12 - Inductancia de inducido
3.13 - Resistencia de inducido
@D continuara con el proce-
dimiento de puesta en marcha.



Paso de puesta en marcha

No use esta ruta, si ya se ha realizado
el ajuste del regulador de velocidad.

Taco analdgico

ATENCION El motor empieza
Observe las instruc- | 29irar
ciones de seguridad

___——— —— Pulse en el panel

para conectar y habi-

litar el convertidor, que

H LA acelerara hastael25%
MEHL oo de la vel. max.

_—  ———_ Se comprueba la re-
alim. de velocidad.

Si hubo alarmas o fa-
llos durante la optimi-
zacion, las acciones
posteriores dependen
de los mensajes mos-
trados. Véase Solucion
de problemas. Parare-
petir el proceso de op-

timizacion pulse (g

PIEF

Gire el pot R115 hasta
que el valor esté enun
rango de +200. Con-

firme con g, lo que
desconectara el con-
vertidor.

Atencion: @ conec-

taray habilitara el con-
vertidor, y elmotorace-
lerard hasta su Vel
base.

Nota: Después de pul-

sar @@, mida la ten-

sién de taco con un

=y oo <mro || medidor.

Gire el Pot 115 hasta
que la tensién de taco
se iguale al valor co-
rrespondiente a la ve-
locidad mostrada.

@D seguira con el
procedimiento de
puesta en marcha.

FEMU LOC RN

Encoder

FEM

Modo de medicidn de vel.
Seleccione y confirme. Segun
la seleccion, se llevara acabo la
puesta en marcha FEM o Taco
o Encoder.

MEFIL LIS

ATENCION El motor empieza
Observe las instruc- | agirar
ciones de seguridad

Numero de
pulsos/re-vo-
luciones

ATENCION
Observe las instruc-
ciones de seguridad

El motor em-
pieza a girar

MEFIL LIS

Pulse en

el panel para

bilitar el con-
vertidor.

conectar y ha-

—  ——— Pulse en el panel

para conectar y habi-
litar el convertidor, que
acelerara hasta el

MEFIL

LoC 12,5% de la vel. max.

Si se conecté se-

guneldiagramade
conexién reco-
mendado, el mo-
L <R tor girara en senti-

B do horario. Confir-
- me la direccién de

giro con @ -

Convertidor para-
do - direccién de
giro incorrecta.

Seleccione Salir,

MEFIL LOC LI,

pulse @), desco-

necte de la red y

MEFIL

elimine el error.

Comentario
ver

MEFIL LIS

Posibilidades:
cambie conexion
de campo
X10:1y X10:2 0
cambie conexion
de inducido
C1yD1

Desconexion
del converti-

dor. ) con-

tinua el proce-

Detiene el convertidor.

so de puesta

en marcha.
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Paso de puesta en marcha

ATENCION
Observe las instruc-
ciones de seguridad

/—\

ERILI LLIC < LI,

/_\

ERILI LIS

I K 6-14
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Comentarios

Optimizacién delreguladorde
velocidad
Seleccione y confirme.

ATENCION
El motor acelerara dos veces
hasta el 80% de la Vel base.

Pulse en el panel para co-
nectar y habilitar el convertidor.

Optimizacién en marcha.

El convertidor acelerara dos
veces hasta el 80% de la Vel
base.

Sihubo alarmas ofallos durante
la optimizacidén, las acciones
posteriores dependen de los
mensajes mostrados. Véase
Solucién de problemas. Para
repetir el proceso de optimiza-

cién pulse (ua

Después de una correcta opti-
mizacién, se han ajustado los
siguientes parametros:

5.07 - Componente proporcio-
nal

5.08 - Componente integral
@D seguira con el proce-di-
miento de puesta en marcha



Paso de puesta en marcha

JaN

ATENCION
Observe las instruc-
ciones de seguridad

/—\

MEFIL LOC LI,

MEFL LIS
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Comentarios

Optimizacion de flujo
sélo disponible en modo Debili-
tamiento de campo.

ATENCION
El motor acelerara hasta el 50%
de la Vel base.

Pulse en el panel para co-
nectar y habilitar el convertidor.

Optimizacion en marcha.

El convertidor acelerara hasta
el 50% de la Vel base.

Sihubo alarmas o fallos durante
la optimizacién, las acciones
posteriores dependen de los
mensajes mostrados. Véase
Solucién de problemas. Para
repetir el proceso de optimiza-
cion pulse (usjo

Después de una correcta opti-
mizacion, se han ajustado los
siguientes parametros:

4.07 - |, para flujo del 40%
4.08 - |, para flujo del 70%
4.09 - |, para flujo del 90%

@D continuara con el proce-
dimiento de puesta en marcha.
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Paso de puesta en marcha Comentarios

Proteccion contra el bloqueo

Par de bloqueo

ERILI

Tiempo de bloqueo

Velocidad minima

paradeteccion de velocidad cero
Nunca ajustar a O rpm con rea-
limentacién por taco o encoder

. Velocidad intermedia 1
= para la sefal "Velocidad 1 al-

MERL
canzada"

Velocidad intermedia 2
para la sefal "Velocidad 2 al-
canzada"

@D rara finalizar el proce-di-
miento de puesta en marcha
HEHL guiada.

o
(=

Fin de la puesta en marcha guiada

No olvide cargar los parametros en el
panel. Emplee la funcion 'Copia a panel’

I K 6-16
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Puesta en marcha manual

Descripcion breve para la puesta en marcha ma-nual
del DCS400 a través del panel de control.

Siga esta guia si el asistente para la puesta en marcha
con el panel ha fallado.

Valido para versién de software 106.0 y superior.

Enlas siguientes tablas se facilita la estructura principal
de los distintos pasos para la puesta en marcha referi-
dos a la medicién de velocidad. Para obtener informa-
cién especifica relacionada con el manejo de parame-
tros y el panel consulte los capitulos correspondientes.

con realimentacion Taco analégico

Corr nom ind (1.01):
Tens nom ind (1.02):
Corr nom cpo (1.03):
Tens cpo nom (1.04):
Vel base (1.05):

Ajuste parametros

ver placa motor
ver placa motor
ver placa motor
ver placa motor
ver placa motor

Rango control inducido

Ajuste parametro
Vel méax (1.06): igual que Vel base

Rango debilitamiento
campo

¢ Rango control inducido

Rango debilitamiento cpo?

Vel méax (1.06):
Disp subint cpo (4.06):

Ajuste parametros

ver placa motor

int. cpo. min. en punto debi-
litamiento cpo. (ver placa
motor) menos 10%.

Modo paro emerg (2.04):
Modo med veloc (5.02):

Ajuste parametros
Paro libre
FEM

Rango control inducido

Ctrl servicio (7.02):
Ctrl servicio (7.02):

Autoajust cpo
Autoajust ind

Conecte el convertidor y aumente la referencia de
velocidad lentamente hasta el valor de Vel base
(1.05) empleando un potenciémetro de referencia o
el panel de manejo del DCS 400 en modo LOCAL.

Lea el parametro

Ref vel (5.04); igual que Vel base

Vel act taco (5.06); ;igual que Vel base?; en caso
contrario gire el Pot R115 hasta que el valor de (5.06)
sea igual que el de (5.04)

Desconecte el convertidor

Ajuste parametro
Modo med veloc (5.02): Taco analégico

¢, Rango control inducido

Rango debilitamiento cam-
po

Conecte el convertidor y aumente la referencia de
velocidad lentamente hasta el valor de Vel base (1.05)

Rango debilitamiento cpo?2

Ajuste parametro

Ctrl servicio (7.02):

Adapt flujo

Mida la tension del taco con un voltimetro y gire el
Pot R115 hasta que la tension del taco corresponda
a Vel base.

Conecte el convertidor y aumente la referencia de
velocidad lentamente hasta el valor de Vel max (1.06)

Mida la tensién del taco con un voltimetro y gire el
Pot R115 hasta que la tensién del taco corresponda
a Vel max.

Para completarla puesta en marcha consulte el anexo
D - Ejemplos de programacion basica de parametros.

3ADWO000095R0706_DCS400_Manual_sp_g
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con realimentacion FEM

Ajuste parametros
Corr nom ind (1.01): ver placa motor
Tens nom ind (1.02): ver placa motor
Corr nom cpo (1.03): ver placa motor
Tens cpo nom (1.04): ver placa motor
Vel base (1.05): ver placa motor
Vel méax (1.06): igual que Vel base

Ajuste parametros

Modo paro emerg (2.04): Paro libre
Modo med veloc (5.02): FEM

Ctrl servicio (7.02): Autoajust cpo
Ctrl servicio (7.02): Autoajust ind

Conecte el convertidor y aumente la referencia de
velocidad lentamente hasta el 10% de Vel base
(1.05) empleando un potenciémetro de referencia o
el panel de manejo del DCS 400 en modo LOCAL.

direccion errénea

Compruebe direccion de giro
en eje del motor

Desconecte el convertidor, desconecte la fuente de
alimentacion de red y electrénica y cambie la co-
nexion del inducido o campo.

direccion correcta

Desconecte el convertidor

Para completarla puesta en marcha consulte el anexo
D - Ejemplos de programacion basica de parametros.
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con realimentacion Encoder

Corr nom ind (1.01):
Tens nom ind (1.02):
Corr nom cpo (1.03):
Tens cpo nom (1.04):
Vel base (1.05):

Ajuste parametros

ver placa motor
ver placa motor
ver placa motor
ver placa motor
ver placa motor

Rango control inducido

¢, Rango control inducido

Ajuste parametro
Vel méax (1.06): igual que Vel base

Rango debilitamiento
campo

Rango debilitamiento cpo?2

Ajuste parametros
Vel méax (1.06): ver placa motor
Disp subint cpo (4.06): int. cpo. min. en punto debi-
litamiento cpo. (ver placa
motor) menos 10%.

Modo paro emerg (2.04):
Modo med veloc (5.02):
Ctrl servicio (7.02):

Ctrl servicio (7.02):

Ajuste parametros

Paro libre
FEM
Autoajust cpo
Autoajust ind

Inicie el Asistente del panel con la funcién de panel
'Puesta en marcha'. Vaya pulsando ENTER hasta
que la pantalla muestre 'Ajuste med veloc'.

Seleccione 'Si', pulse ENTER vy siga la guia hasta
que aparezca 'Autoajuste de veloc'.

Pulse MENU, se muestra 'Salir programador?'. Se-
leccione 'Salir' y pulse ENTER.

Rango control inducido

¢, Rango control inducido

Conecte el convertidor y aumente la referencia de
velocidad lentamente hasta el valor de Vel base
(1.05) y controle la tensién de inducido, que no
puede superar el valor del parametro Tens nom ind
(1.02)

Rango debilitamiento
campo

Rango debilitamiento cpo?2

Ajuste parametro
Ctrl servicio (7.02): Adapt flujo

Conecte el convertidor y aumente la referencia de
velocidad lentamente hasta el valor de Vel max
(1.06) y controle la tensién de inducido, que no
puede superar el valor del parametro Tens nom ind
(1.02)

Para completarla puesta en marcha consulte el anexo
D - Ejemplos de programacion basica de parametros.
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6.3 Consejos utiles para la puesta en marcha

F12 - Subintens campo
FO09 - Subtens red
A02 - Tens red baja
El convertidor no arranca
El DCS400 es adecuado para una alimentacion de
red de 230...500V sin necesidad de ningun ajuste de
parametros. Para monitorizar la alimentacion de red,
el software funciona de un modo innovador. Se
calculalaminimatension de red permisible por medio
del parametro Tension Inducido Nominal (1.02). Si
la tension de red actual es inferior a la tensién
calculada o el parametro tensiéon de inducido es
demasiado elevado en relacion con la tensién de
red nominal el convertidor no arranca. Ni el conver-
tidor CONECTADO nilos autoajustes funcionan. La
minima tensién de red permisible se calcula median-
te la férmula:

Ured >= Uind / (1,35 x cos alfa)
4-Q: Ured >=Uind /(1,35 x 0,866)
2-Q: Ured >=Uind /(1,35 x 0,966)

Solucidén

Ajuste el parametro Tens ind nom (1.02) de confor-

midad con el Manual del DCS400 y / o ajuste el

parametro Disparo subtens red (1.10) a un valor

inferior. El parametro Disparo subtens red (1.10)

no guarda relacién con la tensién nominal de red.

Este parametro define un margen de seguridad adi-

cional sobre la minima tension de red permisible

(calculada). Unos valores (pos.) mas elevados ha-

cen que la monitorizacién sea mas sensible, y unos

valores inferiores (también neg.) aumentan la tole-

rancia de la monitorizacion.

Remitase asimismo al capitulo del manual:

22 tabla 2.2/4, Tension de CC recomendada ...

4.5.1 Monitorizacion de la tension de red

6.4 Localizacion de averias (Fallos, Alarmas, Diag-
nasticos)

| El convertidor no esta listo para su
funcionamiento

¢ Despuésdel Parode emergencia A09: Elindica-
dor LED verde del panel operativo DCS400PAN
se mantiene apagado incluso conectando y des-
conectando los comandos CONEXION (ON) y
MARCHA (RUN). Niv vel cero (5.15) = Orpm,
respectivamente, demasiado bajo. Debe ser su-
perior a Orpm.

¢ Durante el funcionamiento normal: Los indica-
dores LED verde y rojo del panel operativo
DCS400PAN muestran el estado actual del con-
vertidor. Para mas informacion, remitase al capi-
tulo 6.4.4 Significado de los indicadores LED del
panel. Después del comando CONEXION (ON) se
comprobaran la alimentaciéon de red, la frecuen-
ciay la intensidad de campo. En 10 seg. dicha
comprobacion debera resultar positiva y la l6gica
del convertidor tendra que estar lista para el fun-
cionamiento. De lo contrario, se producira un fallo.

| Fallo del autoajuste de campo
Compruebe el parametro Diagnéstico (7.03) y lea el
capitulo 6.4.7 Mensajes de diagndstico
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| Fallo del autoajuste de inducido
Compruebe el parametro Diagnostico (7.03) y lea el
capitulo 6.4.7 Mensajes de diagndstico

| Mensaje de diagndstico Espere parada
Este mensaje de diagnostico puede aparecer duran-
te la programacion de puesta en marcha en cual-
quier funcion de autoajuste (campo, inducido, veloci-
dad vy flujo) y en el Ajuste de medicidn de velocidad
(FEM, taco y encoder analdg) si el nivel cero (5.15)
=0, respectivamente, es demasiado bajo. Debe ser
superior a Orpm.

| Fase puesta en marcha Ajuste med vel
Durante la etapa de puesta en marcha Ajuste med
vel? - Si el motor girara después de la primera
confirmacion de Arranque el convert - Pulse (I) en
el modo FEM con el 12,5% de la Vel base (1.05) o en
modo Taco o encoder analég con el 25% de la Vel
base (1.05).

Si esta velocidad resulta demasiado elevada para
una primera comprobacion de la aplicacién, no utili-
ce esta fase de puesta en marcha.

Salga de Programacion de puesta en marcha
ahora y realice esta primera comprobacion a través
del control LOCal mediante el panel operativo
DCS400PAN . Remitase al capitulo 6.7 Modo de
panel: control del convertidor. Posteriormente, vuel-
va a arrancar la programacion de puesta en marcha.

Otra posibilidad consiste en realizar esta primera
comprobacioén de la direccion de rotacion en modo
FEM manteniendo la Programacion de puesta en
marcha y utilizando el botén (1) del panel operativo
DCS400PAN extremando las precauciones:

1. Seleccione FEM y confirme,
incluso si eltaco o el encoder
analég se hallan en uso.

2. Precaucion
Arranque el convertidor y
Pare el Convertidor utilizan-
do el boton (I) tan pronto
como gire el motor.

Arransue el o

3. El convertidor puede arran-
carse y pararse alternati-
vamente utilizando el boton

.

4. Tras la comprobacién positi-
va de la rotacion pulse el
botén de MENU para volver
ala fase previa de puesta en
marcha.

5. Seleccione Paso atras.

6. Seleccione Taco o Encoder
analég segun se precise y
continde.
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| Consejos para el autoajuste del regu-
lador de velocidad

Solamente un autoajuste de puesta en marcha reali-
zado con éxito modificara los parametros del regula-
dor de velocidad Reg vel KP (5.07) y del Reg vel Tl
(5.08), de lo contrario, los parametros se mantendran
inalterados. Tras el autoajuste, debe comprobarse el
comportamiento del convertidor a baja velocidad.
Durante el autoajuste, el motor acelera hasta el doble
del 80% de la velocidad nominal. La aplicacion
debera permitirlo, si no, no se llevara a cabo el
autoajuste. En algunos casos, la aplicacién impedira
el autoajuste.

Qué permite el autoajuste:

* motor desacoplado de la carga

e motor + transmision de correa

* motor + caja de engranajes

* motor + aplicaciéon con un 10% de carga

Qué impide el autoajuste:

* carga oscilante

e carga maxima / sobrecarga

* inercia elevada ( produce prolongados periodos
de reaccion)

No se recomienda iniciar el autoajuste con:
e gruas / elevadores (el autoajuste no tiene en
cuenta la altura del montacargas)

| Fallo del autoajuste de velocidad

Si el autoajuste de velocidad falla durante la progra-

macion de puesta en marcha

* Restaure la alarma pulsando el botén de MENU del

panel operativo.

* Pulse ENTERYy siga la programacién de puesta en
marcha hasta el final.

¢ Una vez finalizada la programacion, el regula-
dor de velocidad puede ajustarse del siguiente
modo:

e Ajuste el parametro Tpo Filt 1 Act (5.29) = 0.01s
e inicie el autoajuste (*)

e Sifalla, ajuste Tpo Filt2 Act (5.30) =0.01s e inicie
de nuevo el autoajuste (*)

e Sifalla, ajuste Tpo Filt 1 Act(5.29) =0.02s e inicie
de nuevo el autoajuste (*)

e Sifalla, ajuste Tpo Filt2 Act (5.30) = 0.02s e inicie
de nuevo el autoajuste (*)

e Sifalla una y otra vez, intente hallar los valores
correctos a través del ajuste de velocidad manual.
En lamayoria de casos, Reg vel KP (5.07) =1.000
y Reg vel Tl (5.08) = 100.0ms son utiles como
condiciéon de arranque.

Solamente un autoajuste de puesta en marcharealizado
con éxito modificara los parametros del regulador de
velocidad Reg vel KP (5.07) y Reg vel Tl (5.08), de lo
contrario, los parametros se mantendran inalterados.
Tras el autoajuste, debe comprobarse el comportamien-
to del convertidor a baja velocidad.

(*) Para arrancar el autoajuste del regulador de veloci-
dad, ajustar el parametro Contr Servicio (7.02)=Autoaj
vel y arrancar el convertidor mediante LOC y el boton (1)
del panel operativo DCS400PAN o los comandos CO-
NEXION (ON) y MARCHA (RUN) de los terminales.

| El convertidor acelera a sobreveloci-
dad
Con los valores de fabrica de los parametros (ajustes
de fabrica: KP=0.200 / TI=5000.0 ms) y rampas
lentas puede suceder que el convertidor acelere al
limite de sobrevelocidad sobrepasando la velocidad
maxima. Ello es consecuencia de la constante de
tiempo de integracion, que es extremadamente ele-
vada. En este caso, los valores P- e |- deben corregir-
se através de autoajuste o acciones manuales. Silos
parametros se ajustan manualmente, debera empe-
zar con los valores que se facilitan a continuacion:
Reg vel KP (5.07) =1.000
Reg vel Tl (5.08) =100.0 ms
Compruebe la reaccion a baja velocidad vy, si es
necesario, prosiga con la adaptacion de valores.

| Velocidad de oscilacion
Un valor P demasiado elevado y un valor | demasiado

bajo.

Ajuste:

Reg vel KP (5.07) =50%
Reg vel Tl (5.08) = 200%

de los valoresactuales.
Compruebe la reaccion a baja velocidad vy, si es
necesario, prosiga con la adaptacion de valores.

| Cambio de realimentacion de veloci-
dad

Si la realimentacién de velocidad se modifica de

Encoder a Taco analég o a control FEM la respues-

ta del regulador de velocidad posiblemente sea de-

masiado rapida. Los valores P e | deben adaptarse.

En caso de adaptacidon manual, ajuste:

Reg vel KP (5.07) = aprox. 50%

Reg vel Tl (5.08) = aprox. 200 ...400%

de los valoresactuales.

Compruebe la reaccion a baja velocidad vy, si es

necesario, prosiga con la adaptacion de valores.

| El motor no alcanza la velocidad fijada

¢ Insuficiente par disponible:
Intensidad de campo demasiado baja (1.03).
Intensidad de inducido demasiado baja (1.01).
Compruebe los datos y parametros del motor.

¢ Control de velocidad demasiado débil:
Compruebe la Reg vel KP (5.07) y la Reg vel Tl
(5.08).

¢ Limites de velocidad no fijados oportunamente:
Vel base (1.05), Vel max (1.06), Lim vel avan-
ce (5.31), Lim vel retroc (5.32).

e Taco no ajustado (R115).

¢ Inc encoder (5.03) incorrecto.
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| Desplazamientos del motor a veloci-
dad de referencia cero

Elimine el ajuste de velocidad a través de Ajuste taco

(5.34)

DESCONECTE el convertidor

lea la Velocidad Actual del panel

fije Ajuste taco (5.34) a este valor incl. polaridad

CONECTE el convertidor y sintonice con precision

Ajuste taco (5.34)

Elimine el ajuste de velocidad a través de parame-
tros alternativos (5.21...5.25) del regulador de velo-
cidad

 DESCONECTE el convertidor

¢ leala Velocidad Actual del panel

 fije Nivel de velocidad 1 (5.16) al doble de este
valor sin polaridad

fije Sel par alt (5.21) = Vel < Niv1

fije Velocidad KP alt (5.22) = Reg vel KP (5.07)
fije Velocidad Ti alt (5.23) = 0.0s

fije Rampa acel alt (5.24) = Rampa acel (5.09)
fije Rampa decel alt (5.25) = Rampa decel (5.10)
CONECTE el convertidory sintonice con precision
Nivel velocidad 1 (5.16)

Elimine el ajuste de velocidad a través de Velocidad

fija adicional (5.13/5.14)

e DESCONECTE el convertidor

¢ leala Velocidad Actual del panel

* fine Velocidad fija1/2 (5.13 / 5.14) a este valor
incl. polaridad

* fije Sel ref vel aux (5.26) = Vel fija1/2

¢ CONECTE el convertidor y sintonice con preci-
sion Velocidad fija1/2 (5.13/5.14)

| Proteccidn de engranajes

EI DCS 400 no cuenta con proteccion de engranajes.
Sin embargo, utilizando los parametros alternati-
vos es posible alcanzar una inversion de rotacion
uniforme, si el ajuste del parametro alternativo esta
activadoy Velocidad KP alt (5.22) y Velocidad Tl alt
(5.23) estan establecidos en los valores adecuados.

| Comentarios sobre la optimizaciéndel
flujo

Al realizar el autoajuste, el motor acelera hasta el
50% de la velocidad nominal. La aplicaciéon debera
permitirlo. Si no, no realice autoajuste.

| Fallo en la adaptacion del flujo
Compruebe el parametro Diagndstico (7.03) y lea el
capitulo 6.3.6 Mensajes de diagndstico

| Modificacion de macro

¢ Al modificar macros, todos los parametros ajusta-
dos a Depend. macros seran asimismo modifica-
dos.

¢ Silos parametros originalmente fijados como De-
pend. macros han sido individualmente conmuta-
dos, no se modificaran.

¢ En caso de cambiar el SDCS-CON-3A, recomen-
damos fijar todos los parametros a Ajuste de
fabrica para garantizar la eliminacién de todos los
valores de aplicaciones anteriores.
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| Modo regenerativo mas debilitamien-
to de campo

Si se prevé el uso de un DCS 400 en modo regene-

rativo, incluyendo debilitamiento de campo, reco-

mendamos la secuencia siguiente para la conexién

del convertidor:

* Comando CONEXION (ON) solamente a veloci-
dad cero.

e Conmute el comando MARCHA (RUN) siempre
que sea posible

Motivo: Si se dan los comandos CONEXION (ON) y

MARCHA (RUN), para regenerar con un campo redu-

cido, puede ocurrir que la intensidad de campo no

pueda reducirse con la rapidez suficiente, a causa de

la constante de tiempo del bobinado de campo,

dando lugar a una sobretension de inducido y fun-

diendo los fusibles.

| Utilizacidon de motores con unaintensi-

dad de inducido nominal inferior a4 A
Elrango de intensidad de inducido del DCS 400 es de
20 A...1000 A. El posible ajuste de parametros co-
rrespondiente es de 4 A...1000 A. Normalmente, los
motores con una intensidad de inducido inferior a 4A
no se sustenta, debido a la funcién de autoajuste de
inducido. Para asegurarse de que el autoajuste de
inducido funciona correctamente, se precisa una
intensidad minima del 20% de la intensidad del con-
vertidor nominal. En el caso del DCS401.0020 mas
pequefio, la intensidad minima es del 20% de 20 A =
4A.

Este es el motivo por el cual no es posible fijar el
pardmetro Intens ind nom (1.01) a menos de 4 A.

Para el uso de motores con una intensidad de indu-
cido nominal inferior a 4A, es necesario fijar el para-
metro Intens ind max (3.04) en un porcentaje
inferior al 100%.
p.ej. Intens. de inducido del motor nominal =
24 A
Fije Intens ind nom (1.01)
Fije Intens ind max (3.04)

=4 A
=60%

Intens ind max (3.04) guarda relacion conIntens ind
nom (1.01), lo que significa que la intensidad de
inducido maxima es del 60% de la intensidad nominal
del motor. En este caso, la intensidad maxima es de
2,4A para el funcionamiento normal.

Pero el autoajuste de inducido siempre funciona con
Intens ind nom (1.01). Ello significa que el motor se
ajustara con 4A.

3ADWO000095R0706_DCS400_Manual_sp_g



Red flexible en modo regenerativo

La red flexible en modo regenerativo es un problema
especifico de la tecnologia de CC. Si la FEM del
motor es mayor que (Tensién de red * 1,35 * 0,866)
los fusibles vy tiristores pueden destruirse.

Para proteger el convertidor al maximo de cualquier
posible dafo, véanse las recomendaciones siguien-
tes:

Fusibles en el puesto de CC

Los fusibles de los semiconductores del circuito de
inducido deberan dimensionarse para tensiones
de CC, al objeto de garantizar un intervalo de
extincién de chispas adecuado en caso de pro-
ducirse un fallo. Dos fusibles conectados en
serie, tal como se utilizan en la alimentacién de
potencia, cumplen dicho cometido.

Interruptor de CC

Los fusibles de los semiconductores constituyen
una proteccioén optima para los semiconductores
solamente en redes "rigidas"; en redes “flexibles",
y en el circuito del motor, la proteccion es cuestio-
nable. En redes "flexibles", durante el funciona-
miento regenerativo, debe preverse un mayor
riesgo de conduccidn. En el circuito del motor, el
interruptor de CC de alta velocidad constituye
una proteccion éptima.

fusibles del proteccion
semiconductor conertidor
DCS 402
interruptor de U— , proteccién
CCdealtai y ... ..\ i optima del
velocidad motor y el

tiristor

e Ajuste de parametros para la subtensién de

red

Ajuste el parametro Disparo de subtens de red
(1.10) en un rango de 0...5%. Ello hace que el
convertidor sea sensible a la subtensién de red y
desconecta el convertidor con loa méaxima rapi-
dez. Podrian evitarse los fusibles fundidos y los
tiristores dafados, pero es posible que el conver-
tidor se desconecte con mucha frecuencia a causa
del fallo F9-Subtension de red. A continuacion,
ajustar el parametro Tpo de fallo de red (1.11) a
un valor distinto a 0.0 s para activar la funcion de
reconexién automatica.

Ajuste de parametros para la tension del in-
ducido

Disminuya el valor del parametro Intens de ind
nom (1.02) para disponer de mayor distancia de
seguridad con respecto a la alimentacion de red.
EI DCS 400 utiliza debilitamiento de campo auto-
matico para alcanzar la velocidad maxima, pero
perdera par en el rango de debilitamiento de
campo. Se trata Unicamente de una sugerencia,
pero puede constituir asimismo una solucion, en
funcién de la aplicacion.

Pedir un motor de CC con una tensidon de
inducido inferior

Si la ,red flexible" ya se conoce durante la planifi-
cacion del proyecto, calcule un motor de CC con
una tensién de inducido nominal inferior. Podria
configurarse como una medida preventiva para
disponer con antelacion de mayor distancia de
seguridad entre la FEM y la ,red flexible*.

Parametros de seguridad:
Tens ind nom (1.02)
Disparo subtens red (1.10)
Tpo fallo red (1.11)

fusibles del proteccion
semiconductor conertidor
DCS 402
. compromiso
semicondicior de proteccion
del motor y el
tiristor
I K 6-23
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6.4 Solucion de problemas

6.4.1 Visualizacion de seiiales de estado, alar-

ma y fallo

Las sefales disponibles (mensajes) para los conver-

tidores de potencia por tiristores de la serie DCS400

se subdividen en:

¢ Indicador LED de 7 segmentos del convertidor
(situado en la parte posterior del panel)

Mensajes generales

Errores de puesta en marcha
E Sefiales de fallo

Sefales de alarma

e Pantalla LED del panel
¢ Indicadores LED del panel

Se emplea una pantalla de siete segmentos en la
tarjeta controladora SDCS-CON-3A de los converti-
dores de potencia de la serie DCS 400 para mostrar
mensajes generales, errores de puesta en marcha, y
sefales de falloy alarma. Las sefales (mensajes) se
visualizan como cédigos. Si los cédigos constan de
diversas partes, los digitos/caracteres individuales
se indican respectivamente, por ejemplo:

= Ijl = IEI F 14 = Sobreintes. inducido
T < U

Ademas de la pantalla de siete segmentos, el LCD del
panel de control DCS 400 PAN podra mostrar las
sefales de alarma y fallo asi como los mensajes de
diagndstico en texto claro.

Nota: Los idiomas disponibles para la visualizacion
como texto dependen del parametro 7.01.

Diagnéstico [7.03]

Palab fallo 1 [7.09]

Palab fallo 2 [7.10]

Palab fallo 3 [7.11]

Palab alarm 1 [7.12]

Palab alarm 2 [7.13]

Palab alarm 3 [7.14]

contienen mensajes de diagndstico y diversas sefia-
les de alarma y fallo como cédigo binario. Para una
evaluacion posterior, la informacién esta disponible a
través de interfaces serie empleando transmision de
parametros.

La ultima sefal de alarma se codifica como un cédigo
de error individual en la ubicacién Alarma volatil
[7.08].

Ademas, esta disponible una Memoria de fallos en la
que se almacenan los ultimos 16 fallos y alarmas que
se produjeron. Lea los mensajes empleando la fun-
cion de panel "Leer Memoria de fallos" o empleando
la PC tool 'Drives Window Light' para reconocer la
alarma y el historial de fallos.

II K 6-24

6.4.2 Mensajes generales

Los mensajes generales se muestran solamente en
la pantalla de siete segmentos de la tarjeta de control
SDCS-CON-3 A.

Definiciéon
Texto panel
DCS400PAN

—~ |Coment.

—_
~

8. COMM LOSS El programa no funciona

visualizacién normal | Situacién normal, sin sefal
fallo/alarma

(1) Visible brevemente durante el arranque.
Visible durante modo de arranque o Programa de descarga de
Firmware.
Deberia desconectarse la unidad. Compruebe el jumper S4=3-4y
S5=5-6y lleve a cabo la conexidn eléctricamente; si vuelve a
ocurrir el fallo, la PCB SDCS- CON- 3 A tiene que comprobarse otra
vez y sustituirse si es necesario.

6.4.3 Errores de puesta en marcha (E)

Los errores de puesta en marcha sélo se muestranen
la pantalla de siete segmentos de la tarjeta de control
SDCS-CON-3A.

Con los errores de puesta en marcha no es posible
poner en marcha el convertidor.

Definicién =
Texto panel g
| DCS400PAN | o
(@]
EO1 COMM LOSS Error checksum de la FPROM (1)
EO2 COMM LOSS Reservado para error checksum (1)
externo de la FPROM
EO3 COMM LOSS Error interno en direccion par de la| (1)
RAM
EO4 COMM LOSS Error interno en direccion impar de| (1)
la RAM
E05 COMM LOSS Tarjeta invalida (1)
EO6 COMM LOSS Retencion de software a través de | (1)
funcién de monitorizacién

(1) Las unidades deberian conectarse y desconectarse eléctricamente; si
ocurre un fallo contacte con su centro de servicio ABB local.
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6.4.4 Significado de los indicadores LED del panel

Indicador Indicador Estado del Observaciones
LED LED DCS 400
rojo verde
Comando CONEXION (ON) obstaculizado
Posibles causas y soluciones:
® Estado causado por el Paro de emergencia o el Paro libre. Cierre
el Paro de emergencia o el Paro libre. CONECTE y
DESCONECTE de nuevo.
® Niv velocidad cero (5.15) = 0 rpm o demasiado bajo, auméntelo
Off Off No Listo conexion ® Estado normal tras la conclusion de una rutina de optimizacion, si
el convertidor se ha controlado a través de entradas digitales.
CONECTE y DESCONECTE de nuevo.
® Estado normal durante el paro libre, cuando el parametro Modo de
arranque (2.09) = Arranque desde 0. Se cancelara al alcanzar el
Niv velocidad cero (5.15).
® No existe comunicacion entre el panel y la unidad, acompahado de
la visualizacion COMM LOSS (pérdida de comunicacion) en el panel.
Se ha disparado la deteccion del fallo, quizas a causa del EMC,
véase el manual, seccion 5.2. Asimismo, estado normal durante el
procedimiento de volcado del firmware, ya que el Jumper S4:1-2 esta
enchufado.
Listo para el comando CONEXION (ON)
Off On ® Caso especial 1:

L4 Listo conexion Estado también posible si durante la conexion del suministro
electréonico CONEXION (ON) y (MARCHA (RUN) ya estan activados,
pero el convertidor no arranca. Deberan conectarse y desconectarse
de nuevo ON y RUN.

® Caso special 2:
Cuando el Modo arranque (2.09) = Arranque desde 0y el Niv
velocidad cero (5.15) = 0 rpm or es demasiado bajo, el convertidor
se habia conectado (ON) y PARado, y ya no puede ser
ARRANCado de nuevo, puesto que no se ha obtenido el mensaje de
parada. ON y RUN deberdn conectarse y desconectarse de nuevo .
Estado de alarma, el convertidor estd, no obstante,
Off Parpadeo Listo para el comando CONEXION (ON)
S Listo conexién Posibles causas y soluciones:
® Se precisan medidas correctivas especificas segun la alarma, véase
el manual, capitulo 6.3.5.
®  El convertidor es operativo a pesar de la alarma.
Estado de fallo
Comando CONEXION (ON) obstaculizado
On Off Posibles causas y soluciones:
® no Listo marcha ® Se precisan medidas correctivas especificas segun la alarma, véase
(On) el manual, capitulo 6.3.4. Elimine el fallo y acrive Reset
® Después de Reset, deberd conectar y desconectar ON y RUN de
nuevo .
On On DCS 400 Fase de inicializacion
L L fase de inicializacién | Después de haber conectado el suministro electronico, ambos
indicadores LED se iluminaran brevemente durante la fase de
inicializacion del DCS 400.
Parpadeo Parpadeo DCS 400 Problema de hardware con la fuente de alimentacion
& fase de inicializacién | Una vez conectado el suministro electronico, ambos indicadores LED
parpadean, y no se visualiza el valor actual. Extraiga el panel de control y
observe la pantalla de 7 segmentos. Cuando los 7 segmentos se
iluminan, significa que hay un problema con el suministro electrénico.
Sustituya el SDCS-PIN-3A, si es necesario.
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6.4.5 Senales de fallo (F)

Las senales de fallo se mostraran en la pantalla de siete segmentos
de la tarjeta de control SDCS-CON-3 como cddigos F . . asi como
en el LCD del panel de control DCS 400 PAN como texto normal.
Todas las senales de fallo, con laexcepcion de F1 aF6 - pueden
restaurarse pulsando el botén Reset panel o mediante una
Senal externa en X4:6 (después de la eliminacién de la causa
de fallo).

Las senaesl de fallo F1 a F6 solamente pueden restaurarse
conectando y desconectando el suministro electrénico.

Nota: ,F1“, ,Fallo 1“y ,FO1“ son equivalentes

Para la restauracion (RESET) de las sefales de fallos se requieren
los pasos siguientes:
¢ Desconectar los comandos ON/OFF y RUN
¢ Eliminar las causas de fallo
¢ Reconocer el fallo, es decir, restaurar (RESET)
a) pulsando la tecla ,RESET" en el DCS400PAN

o b) ajustando la entrada digital RESET (DI6)
durante al menos 100ms a alta (I6gica 1)
si se selecciona un Bus de campo ajustando el
bit ,RESET" en la Palabra de control principal a
,alto“ durante al menos 100ms.
¢ Dependiendo de las condiciones de la aplicacion, genere los

comandos ON/OFF y RUN una vez mas.

o 0

Todos los fallos desconectaran la senal que excita el contactor
principal.
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Mensaje fallo
Ne de fallo

Definicion /
Posible origen

Param.

F1

Fallo tens aux

Fallo de tension auxiliar
(No implementado aun)

bit 0

F2

Fallo hardware

Fallo de hardware

Hay algun problema con la
FlashProm o el diagndstico de
tiristores ha detectado un corto-
circuito.

7.09
bit 1

F3

Fallo software

Fallo de software

Puede haber un error interno en
el software.

Si ocurre este fallo lea el Para-
metro 7.03 Diagnéstico y 7.04
Version SW en el panel de con-
trol para emplearlos al contactar
con su centro de servicio ABB
local.

7.09
bit 2

F 4

Fallo lectura Flash par

Fallo de lectura de la Flash de
parametros

Durante el arranque del software
la suma de comprobacion de
parametros en la Flash es inco-
rrecto. Una posible causa puede
ser que la fuente de alimenta-
cion se desconecto durante el
almacenamiento de los parame-
tros. En este caso todos los pa-
rametros se reajustan a sus va-
lores de fabrica.

Si ha cargado parametros para
su aplicacién en el panel de
control descéarguelos al converti-
dor. En caso contrario, tendra
que volver a ajustar todos los
paradmetros.

7.09
bit 3

F5

Fallo compatibilidad

Fallo de compatibilidad

El software o el cédigo de tipo se
cambiaron a una versién que no
es compatible con los parame-
tros que se han guardado en la
memoria Flash del convertidor
(por ejemplo comprobacion
min/max).

Es posible que sea necesario
ajustar algunos parametros a su
valor de fabrica. Puede consultar
en 7.03 Diagndstico el nimero
de los ultimos parametros impli-
cados.

7.09
bit 4

F6

Fallo lectura céd tipo

Fallo de lectura de cédigo tipo
Los datos nominales del conver-
tidor fueron detectados como
incorrectos durante el arranque
(error de suma de comproba-
cion). FlashProm defectuosa o
fuente de alimentacion desco-
nectada durante la funcion
'Ajustar cédigo tipo”. Intente vol-
ver a corregir el cédigo tipo.
Contacte con su centro de servi-
cio ABB local para programar su
codigo tipo correctamente.

7.09
bit 5
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Mensaje fallo
Ne de fallo

Definicion /
Posible origen

Param.

F7

Sobretemp conver-
tidor

ver también A4

Sobretemperatura del converti-
dor

Temperatura del convertidor dema-
siado alta.

Espere hasta que el convertidor se
haya enfriado. Después podra bo-
rrar el fallo pulsando el botén Re-
set en el panel de control.
Compruebe:

e alimentacion del ventilador
componentes del ventilador
entrada de aire

temperatura ambiente

¢ciclo de carga demasiado ele-
vado?

bit 6

F8

Sobretemp motor

ver tambiénA5

Sobretemperatura del motor
Temperatura del motor demasiado
elevada (con resistencia PTC co-
nectada a Al2).
Espere hasta que el motor se haya
enfriado. Si tiene alguna salida di-
gital asignada a ,Ventilador conec-
tado“ esta salida se excitara hasta
que la temperatura descienda por
debajo del nivel de alarma. Des-
pués podra borrar el fallo pulsando
el boton Reset en el panel de con-
trol.
Compruebe
e sensor de temperatura 'y su
cableado
e refrigeracion del motor
alimentacién del ventilador
direccion de giro
filtro
e ;ciclo de carga demasiado ele-
vado?

7.09
bit 7

F9

Subtension red

ver también A2

ver también A8

Subtension de red

El parametro Intens ind nom
(1.02) debe ajustarse a la Tensién
de alimentacion de red, véase el
manual, capitulo 2.2, tabla 2.2/4.
De lo contrario, se producira un
fallo FO9-Subtension de red (ma-
ximo 10 seg. Después del comando
ON) o una alarma A02-Tension red
baja (inmediatamente después del
comando ON). Durante la progra-
macién de puesta en marcha que
puede producirse en cualquier paso
en el que se conecte el convertidor
[Arranque convertidor, pulse (1)].
Para evitar el fallo F09-Subtension
de red o la alarma A02-Tension
red baja ajuste el parametro Dis-
paro subtens red (1.10) = 0...-10%
antes de volver a arrancar el pro-
gramador de puesta en marcha.
Remitase también al manual, capi-
tulo 4.5.1 Monitorizacion de la ten-
sion de red.

7.09
bit 8

F10

Sobretension de
red

Sobretension de red

La tensién de red es mayor que el
120% de la tensién nominal del
convertidor. Este limite esta fijado.
Desconecte el convertidor y mida la
tension de red.

7.09
bit 9

Definicion / :

; Posible origen E
Mensaje fallo 9 (o
N de fallo &

F 11 | Fallo sincr red Fallo de sincronizacién dered | 7 gg
La sincronizacion a la frecuencia | pit 10
de red se ha perdido durante el

L funcionamiento.
ver también A8 Posibles causas del problema:

e Problemas con la conexion
del cable o el contactor prin-
cipal

e Fusibles fundidos

e Frecuencia de red fuera de
rango (47...63 Hz)

e Frecuencia de red inestable o
variando con demasiada rapi-
dez

F 12 | Subintensidad campo | Subintensidad de campo 7.09
* Si se precisa debilitamiento de | pjit 11

ver también A8

campo, halle la intensidad de
campo minima en el punto de
debilitamiento de campo maxi-
mo (escrito normalmente en la
placa de caracteristicas del
motor). Durante la Programa-
cién de puesta en marcha,
ajuste el parametro Disp subint
cpo (4.06) = 10% inferior a la
intensidad de campo minima.
De lo contrario, podria producir-
se un fallo F12-Subint cpo du-
rante el funcionamiento en de-
bilitamiento de campo.
También es posible que se trate
de un fallo secuencia de Sub-
tension de red (F9/ A2). Lea
el registrador de fallos para ver
el historial del fallo. El DCS400
utiliza un nuevo método para
la monitorizacion de la tensién
de red.

Podria ser que la Tens ind no-
minal y la Tens actual de red no
se correspondan entre si. Co-
rrijalo conforme al manual, ca-
pitulo 2.2 - tabla 2.2/4 o adapte
el parametro Disp subtens red
(1.10) a un valor inferior.

En funcién del motor, el autoa-
juste de campo detecta un fac-
tor de Intens cpo KP (4.03)
muy elevado. Ello puede dar lu-
gar a oscilaciones en la intensi-
dad de campo y el convertidor
puede dispararse bien debido a
los sobreimpulsos F13-
Sobreintensidad de campo o
a los subimpulsos de intensidad
de campo F12-Subintensidad
de campo. Ajuste el parametro
Intens cpo KP (4.03) a un valor
inferior y / o Intens cpo TI
(4.04) a un valor mas elevado.
Inténtelo con valores de ajuste
de fabrica de estos dos para-
metros.
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Definicion / g Definicion / g
Mensaje fallo Posible origen s Mensaje fallo Posible origen s
Ne de fallo S Ne de fallo &
F 13 | Sobreintensidad cam- | Sobreintensidad de campo 7.09 || F17 | Fallo polaridad tacto | Fallo de polaridad del taco 7.10
po La intensidad de campo ha lle- | pit 12 La polaridad de la sefial de rea- | pit o
gado a un limite (parametro So- limentacion del tacogenerador
breintens cpo (4.05)) que po- es incorrecta.
dria dafiar el motor. Compruebe
Compruebe e la polaridad del cable de
e los pardmetros relacionados con tacogenerador
g:::gggnda ol campo e la polaridad del cable de
* campo e inducido
*  las conexiones del campo . direc’?:ién de giro del motor
e el nivel de aislamiento del cable y Sob locidad
el bobinado de campo F 18 | Sobrevelocidad obrevelocida 7.10
F 14 | Sobreintensidad indu- | Sobreintensidad de inducido | 7 o9 VelO.CISad Iactugl delmotorde- | pit 1
cido Intensidad de inducido mayor bit 13 (rr:\aS|a oe e'\lla? a_.
que el valor del parametro 3.04 ausas p,OS' e,s'
Corr ind méx . El problema e Funcionamiento en modo
puede ser prov'ocado por un controlado por par/intensidad
cortocircuito en el circuito de e%ltijgar de control por velo-
inducido o un tiristor defectuoso. claad. .
Desconecte el convertidor y ¢ Los paramet.ros del regula-
compruebe dor de veIomdgd no son co-
e mida la resistencia del inducido rrectos .(.sobrelr’r)pulso °
 todas las conexiones en el cir- inestabilidad, véase el Grupo
cuito de inducido de parametros 5)
e funcién de todos los tiristores e Motor accionado por carga
e parametros del regulador de externa.
intensidad (Grupo 3) para de- F 19 | Motor blogueado Motor bloqueado 7.10
tectar inestabilidad. El motor no gira a nivel de velo- | pit 2
F 15 | Sobretension inducido | Sobretension de inducido 7.09 cidad cero (Parametro Nivel vel
La tensién de inducido ha au- bit 14 cero (5.15)) con un par actual
mentafjo por er.10|ma del ve.llor en mayor que el limite de par (Pa-
el parametro Disp sobret ind rémetro Par bloqueo (3.17))
(1.09). _ durante un tiempo mayor que el
Problemas posibles: i tiempo de limitacion (Parametro
e Nivel fje faIIo§ ajustado dlemaS|a- Tiempo bloqueo (3.18)).
do bajo (considere sobreimpulsos Compruebe
de tension) o tension nominal del p .
motor incorrecta e todos los acoplamientos
e Intensidad de campo demasiado mecanicos del mc.>Tor
alta, quiza haya problemas con el e la correcta conexion de la
debilitamiento de campo (ver pa- carga
rametros de campo) e limitacién de intensidad/par
. Sobreimpulso o inestabilidad de ° ajustes de parémetros (Gru-
regulador de velocidad/intensidad po 3)
de inducido Fall T 7
e Sobrevelocidad F 20 | Fallo comunicacién a |° con;unclicaCIortI L Pars 7.10
F 16 | Fallo med vel Fallo de medicién de veloci- | 79 s! el puesto de control, Fara- | pjt 3
allo med veloc dad . metro 2.02, se ajusta en ,Bus de
bit 15

La comparacion de la sefal de

realimentacion de velocidad del

tacogenerador o codificador de

pulsos ha fallado o desborda-

miento de la entrada analdgica

AITAC.

Compruebe

e todas las conexiones del tacoge-
nerador o codificador de pulsos

e fuente de alimentacién del codifi-
cador

e  conexiones del convertidor -
¢icircuito de inducido abierto?
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ver también A11

campo*“ aparecen errores de
comunicacion de bus de campo
si no se han recibido mensajes
durante un tiempo mayor que el
que se ajusta en el parametro
Tpo fallo com (2.08) . Si el
puesto de control no es ,Bus de
campo “ aparece la Alarma 11.
Compruebe la conexién del ca-
ble de bus de campo y la funcion
de todos los dispositivos de bus
de campo de conformidad con
los valores en el Grupo de pa-
rametros 8
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Mensaje fallo
Ne© de fallo

Definicion /
Posible origen

Param.

F 21

Control local perdido

Control local perdido

Durante el funcionamiento en
modo de control local no se han
recibido mensajes durante un
tiempo mayor que el que se
ajusta en el parametro Tpo fallo
com (2.08)

Compruebe la conexion del pa-
nel de control / la herramienta de
PC.

bit 4

F 22

Fallo externo

ver también A12

Fallo externo

Este fallo puede ser ajustado por
el cliente a través de una de las
entradas digitales si la macro
seleccionada ofrece esta fun-
cion. No existe ningun problema
con el convertidor.

En caso de problemas comprue-
be el nivel l6gico y la conexion
del circuito conectado a la entra-
da digital relacionada.

7.10
bit 5
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6.4.6 Senales de alarma (A)

Las sefales de alarma se muestran en la pantalla de siete segmen-
tos de la tarjeta de control SDCS-CON-3 como cédigos A . . asi
como en el LCD del panel de control DCS 400 PAN en forma de texto
normal. Las sefiales de alarma solo se muestran si no hay una sefal
de fallo activa.

Las sefales de alarma, con la excepcion de A9 (Paro de emergen-
cia) no provocan el paro del convertidor.
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Mens. alarma
N¢ alarma

Definicion /
Posible origen

Param.

A1

Parametros afadidos

Alarma Parametros afiadidos
Se descargd una nueva version
de software que contiene mas
parametros que el software anti-
guo. Estos nuevos parametros se
han ajustado a sus valores de
fabrica. El ultimo de ellos muestra
por su numero en el pardmetro
7.03 Diagnéstico.

Compruebe los nuevos parame-
tros y, si los va a emplear, ajus-
telos al valor deseado. Actualice
también el texto de su panel de
control empleando un programa
de servicio o contacte con su
centro de servicio ABB local.

7.12
bit 0

A2

Tension red baja

ver también F9

Alarma Tensién de red baja

La tensién de red ha caido hasta

un 5% (fijo) mayor que el nivel

que causa F9.

® Compruebe el nivel de la ten-
sién de red.

® |a tensién de CA/CC no se co-
rresponde entre si.

7.12
bit 1

A3

Interr circuito inducido

Alarma Interrupcién de circuito
de inducido

La referencia de inducido no es
igual a cero pero la intensidad de
inducido actual se queda a nivel
cero durante algun tiempo.
Compruebe todas las conexiones
y fusibles del circuito de inducido.

7.12
bit 2

A4

Temp convertidor alta

ver también F7

Alarma Temperatura del conver-
tidor alta

La temperatura del convertidor ha
alcanzado un valor que es 5°C
menor que el nivel que provoca el
fallo F7.

Compruebe el correcto funciona-
miento del ventilador del converti-
dor y las condiciones de carga.

7.12
bit 3

A5

Temp motor alta

ver también F8

Alarma Temperatura del motor
alta

La temperatura del motor es de-
masiado alta (si la resistencia
PTC se conecta a Al2).
Compruebe el correcto funciona-
miento del ventilador del motor y
las condiciones de carga.

7.12
bit 4

A6

Intensidad ind reducida

Alarma Intensidad de inducido
reducida

El convertidor esta equipado
con una proteccion I’t para el
motor. La alarma se emite mien-
tras esta proteccion obliga a la
intensidad de inducido a reducirse
al nivel de recuperacioén especifi-
cado (véase la descripcion de la
proteccién I°t después del tiempo
de sobrecarga especificado en el
parametro Tpo sobrecarga
(3.05)).

Compruebe el ciclo de carga ade-
cuado para su motor.

7.12
bit 5
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Definicion / £ Definicion / IS
Posible origen o Mens. alarma Posible origen o
S N¢ alarma &

A 7 | Tension campo limitada | Alarma Tensién de campo en 7.12|| A 10 | Autoajuste fallido Alarma Autoajuste fallido 7.12
limite bit 6 e Si cualquier autoajuste falla du- | bit 10
Esta alarma se emite si la tension rante la Programacion de
de campo alcanza el valor que se puesta en marcha pulse MENU
ajustd en el parametro Tens cpo o ENTER para ver el respectivo
nom (1.04) y por ello la intensidad mensaje de diagnostico. Para
de campo no puede ajustarse al obtener informacién detallada
valor requerido. Compruebe la sobre diagnosticos remitase al
resistencia y la temperatura del manual, capitulo 6.4.6. Pulse
campo y los parametros Corr ENTER para continuar.
nom cpo (1.03) y Tens cpo nom Nota: Cualquier fallo producido
(1.04). durante la Programacién de

A 8 | Caidared Alarma Caida tension de red 7.12 puesta en marcha cancelara di-

El DCS 400 cuenta con un ,Reen- | bit 7 cha programacion. A continua-
ganche automatico“ que permite cion, lea el parametro Diagnés-
un funcionamiento continuo des- tico (7.03) manualmente y tam-
pués de una caida momentanea bién el Registrador de fallos
de la red (siempre que la fuente para obtener mas informacion al
de alimentacién para los regulado- respecto. Podria darse el caso
res no se interrumpa). Si se recu- de que hubiera mas de un fallo.
pera la tension de red dentro del ® Si el autoajuste falla al ser
periodo de tiempo que se especi- arrancado mediante Ctrl servi-
ficé en el parametro Tpo fallo red cio (7.02) pulse MENU o
(1.11), esta alarma se restaurara ENTER y seleccione Diagnés-
de forma automatica; en caso tico (7.03) para ver el corres-
contrario se emitiran los fallos pondiente mensaje de diagnds-
: pertinentes (F9, F11, F12). . tico. Remitase también al capi-
A 9 | Paro emer pendiente Alarma Paro de emergencia 712 tulo 6.4.6.
Esta alarma si el bit de paro de bit 8 Para obtener mas amplia informa-
emergencia de la comunicacion cién, vea asimismo el capitulo 6.3
de bus de campo falta o la entra- Consejos para la puesta en mar-
da digital DI5 ,Paro de emergen- cha.
cia” no se ha ajustado en ,alta”. A 11 | Interrupcion comunic | Alarma Interrupcién de comuni- | 7.12
Compruebe la entrada digital o el cacion bit 10
estado de todos |°_S boton.es de ver también F20 Si el parametro Puesto ctrl (2.02) no
paro de emergencia relacionados. es ,Bus de campo *, esta alarma se
Ademas, si el control se lleva a emite en lugar de F20, si no se han
cabo a través de un dispositivo de recibido mensajes durante un tiempo
bus de campo, compruebe la si- mayor que el ajustado en el parame-
tuacion del programa de control tro Tpo fallo com (2.08).
de bus de campo o el estado de Compruebe la conexién del cable de
comunicacién del bus de campo. b_L{s de campo y comprufape la fun-
Si el parametro Puesto ctrl (2.02) cién de todos los dlsppsmvos de bus
se ajusta a ,Bus de campo®, debe de campo de ?onformldad con el
. Grupo de pardmetros 8
conectarse y seleccionarse un A2 | A : Al Al ' 712
dispositivo de bus de campo en el arma extermna arma Alarma externa L
. Esta alarma puede ser emitida por el bit 11
Grupo de parametros 8. » ) .
ver también F22 cliente a través de una de las entra-
das digitales si la macro seleccionada
ofrece esta funcién. No hay ningun
problema con el convertidor
En caso de problemas compruebe el
nivel I6gico y la conexién del circuito
conectado a la entrada digital relacio-
nada.
A 13 | Ajuste bus campo ileg | Alarma Ajuste de bus de campo 7.12
ilegal bit 12

Los parametros de bus de campo en
el Grupo de parametros 8 no se han
ajustado de conformidad con el dis-
positivo de bus de campo. El disposi-
tivo no se ha seleccionado.
Compruebe la configuracién del dis-
positivo de bus de campo y ajuste
todos los parametros relacionados en
el Grupo 8 de forma correspondiente.
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Definicion / £ Definicion / g
| Mens. alarma | Posible origen o | Mens. alarmal Posible origen 'S
N° alarma & N2 alarma E
A 14 | Carga/descarga fallida | Alarma Carga/descarga fallida 7.12(| A 18 | Parametro restaurado | Parametro restaurado 7.13
La verificacion de checksum fallé bit 13 Para permitir la deteccion de la pérdi- bit 1
durante la carga o la descarga da de datos en la FlashProm, el sec-
entre el convertidor y el panel de tor paramétrico se garantiza mediante
control. Vuelva a intentarlo. una suma de comprobacién. Puede
A 15 | TxtPan no actualizado | Alarma textos de panel no ac- 7.12 producirse pérdida de datos si existe
tualizados bit 14 u.n defecto técnico en Ia.F!ashProm o
Esta empleando un panel con una sise desconecta el _symmlstro elec-
L, . trénico entre la modificacién de para-
:'I:(;zlice);:edeel tse(;(ftt(\jvz:zedn:;j ::?)r?\l/fr metros y el ciclo de almacenamiento
b n racion. Por moti-
tidor. Pueden faltar algunos textos 3555(18:22933;? :: ::n?inist; uno
y visualizarse como ,?TEXTO". segundo sector de proteccién por
Actualice su panel. encima del area del parametro, donde
A 16 | Conflicto ajuste par Alarma Conflicto de parametros 7.12 se guardan tanto los parametros co-
se dispara por el contenido de un bit 15 mo el contenido del registrador de
parametro que entra en conflicto fallos, a modo de copias actualizadas.
con otros. Los conflictos posibles
se describen en los Mensajes de Si se detecta perdida de datos en el
diagnéstico 70...76, véase el sector parame’tricp, se activara dicho
capitulo siguiente. sector de proteccion, restaurandose
— — los parametros. La operacion de res-
A 17 | Alarma compatibilidad A’Iarnt\a Compatibilidad de pa- ;:g tauracion dispara la alarma A18-
rametros I

Al descargar los parametros del
panel al convertidor el software
intenta ajustar el parametro. Si
no puede ajustarse el valor (por
ejemplo la comprobacion
min/max falla o no es compatible
con el cédigo tipo) este parame-
tro se ajusta al valor de fabrica.
Ello es principalmente posible en
el parametro Corr nom ind
(1.01). Puede mirar en el para-
metro Diagnéstico (7.03) el
numero del ultimo de los para-
metros involucrados. Todos los
parametros no involucrados se
ajustan a los valores descarga-
dos.
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Parametro restaurado. El converti-
dor debera seguir siendo funcional, no
obstante, pudiendo reconocerse la
alarma mediante el botén restaurar.
Deberan comprobarse los pardmetros
mas recientemente introducidos, y se
volveran a introducir si es necesario.

Solamente cuando se descubre una
pérdida de datos en el sector de pro-
teccion, el convertidor se desactivara,
por motivos de seguridad, y se dispa-
rara el fallo F2-Hardware, pudiendo ir
asimismo acompanado del fallo F4-
Sumcomprobparam. Estos fallos no
pueden ser reconocidos.

Al desconectar y conectar de nuevo
el suministro electronico, se restau-
raran todos los parametros a sus
valores iniciales (ajustes de fabrica).
Si este efecto FlashProm persiste, la
siguiente rutina de suma de compro-
bacion volvera a disparar una desco-
nexion por fallo. Si demuestra tratarse
de un efecto temporal, el convertidor
debera volver a parametrizarse
antes del préximo arranque, p. €j.,
copiando los parametros (previamente
protegidos) ajustados desde el panel
de control al convertidor.

Incluso aunque parezca que se ha
eliminado este fallo después de co-
nectar el suministro electrénico, una
vez detectado un problema de hard-
ware de FlashProm, cabe esperar su
reaparicion reiterada.
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6.3.6 Mensajes de diagnéstico

El parametro ,Diagnodstico” (7.03) muestra causas de pro-
blemas mas detalladas para algunas de las alarmas y fallos.
Se muestra de forma automatica si se produce un problema
al emplear el programador de puesta en marcha.

Lista de referencia de mensajes de diagndstico, clasificados
por orden alfabético

7.03 Diagndsticc £ o

Mens. de diagn. || § €

T e

3

A | Al2vs PTC 74
Ajust taco 22
Ajuste abortado "

C | Carflujo 71
CarDesc abor- 32

tada

Checksum par 34
Corrcpo <>0 14
Corrind<>0 15
Cortocir V11 90
Cortocir V12 91
Cortocir V13 92
Cortocir V14 93
Cortocir V15 94
Cortocir V16 95
CortocV11/24 99
CortocV12/25 100
CortocV13/26 101
CortocV14/21 102
CortocV15/22 97
CortocV16/23 98

D | Datos ind 73
Desact Grp9 76

Desv vel 80
Detec Par Vel 82

E En marcha 28
EscrPar Ajust 20
EscrPar Wiz 30
F Fallo tierra 103
L | Limbajo cpo 70
M | Medlind 16
Med | ind 18

Med R cpo 17

Med R cpo 19

Med R cpo 19

N | No acel 81
No en marcha 23

No en veloc 24

P Polaridad Enc 26
Polaridad Taco 25

R | Rango campo 72
Resultado falso 96

S | Sinctrl marcha 12
Sin sefalEnc 27

Sin vel cero 13
SinTirConduc 104

T | Tiempo recup 75

Cdgo. in-
terno

7.03 Diagndst.
Mens.diagnost.

Definicién /
Posible origen

Ninguno

Sin problemas

1
a
10

Causas de software internas.
Contacte con su centro de servicio
ABB local. Puede ser que la tarjeta
SDCS-CON-3A sea defectuosa.

"

Ajuste abortado

Procedimiento abortado por FALLO o
desconexién del comando MARCHA.

12

Sin ctrl marcha

Se proporcioné el limite de tiempo del
procedimiento, si la sefial de marcha no
aparece en 30 seg. Posibles causas del
problema:

pero de emergencia pendiente

subintensidad de campo

sin alimentacion de red

fusibles fundidos

(1) se ha pulsado demasiado tarde o

no se ha pulsado

() se ha pulsado dos veces

13

Sin vel cero

Este mensaje de diagndstico puede pro-
ducirse en cualquier funcién de autoa-
juste (Campo, Inducido, Velocidad y
Flujo) si el Nivel vel cero (5.15) = 0 es,
respectivamente, demasiado bajo Debe
ser superior a 0 rpm.

14

Corr cpo <> 0

La intensidad de campo no es cero
cuando tiene que serlo.

Vuelva a intentarlo. En caso contrario
reduzca Corr nom cpo (1.03) al 50% del
valor de intensidad de forma temporal y
vuelva a intentarlo. Después del autoa-
juste de inducido ajuste el parametro
Corr nom cpo (1.03) de nuevo al 100%.

15

Corrind <> 0

La intensidad de inducido no es cero
cuando tiene que serlo.
Vuelva a intentarlo.

16

Med | ind

El valor de la medicién de la inductancia
de inducido es mayor que el valor maxi-
mo del parametro 3.12 (Induct en induc).
No es posible el ajuste con autoajuste
de inducido. Ajustelo de forma manual al
valor adecuado o maximo.

Ajuste el parametro Corr ind nom (1.01)
temporalmente al 160% del valor actual
e inicie de nuevo el autoajuste. Poste-
riormente, vuelva a ajustar el parametro
1.01 al valor anterior.

17

Med R cpo

El valor de la medicion de la resistencia
de inducido es mayor que el valor maxi-
mo del pardmetro 3.13 (Resist en induc).
No es posible el ajuste con autoajuste
de inducido. Ajustelo de forma manual al
valor adecuado o maximo.

18

Med | ind

Sin suficiente medicién para la deteccién
de la inductancia de campo. El valor de
“I campo” se emplea para el célculo del
parametro 4.03 (Intens cpo KP).

No es posible el ajuste con autoajuste
de campo. Emplee el ajuste manual de
campo.
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Cdgo
interno

Definicion /
Posible origen

Med R cpo

Sin suficiente medicién para la deteccién de
la resistencia de campo. El valor de “R
campo” se emplea para el célculo del
parametro 4.04 (Intens cpo TI).

No es posible el ajuste con autoajuste de
campo. Emplee el ajuste manual de campo.

3 Diagl
Mens.diagnost.

Definicion /
Posible origen

31

Error de tiempo de inicio de carga o
descarga.

Contacte con su centro de servicio
ABB local. Puede ser que la tarjeta
SDCS-CON-3A sea defectuosa.

20

EscrPar Ajust

Escritura de parametros de control o
intensidad discontinua, el parametro genera
un fallo. {Aun gira el motor? Vuelva a
intentarlo.

21

21

Error de tiempo de autoajuste.

Contacte con su centro de servicio ABB
local. Puede ser que la tarjeta SDCS-
CON-3A sea defectuosa.

32

CarDesc abortada

Error de tiempo de transmision de datos
de carga o descarga.
Los datos no se cargaron o descargaron
a tiempo. Quiza la conexion con el panel
se haya interrumpido.

33

33

no se utiliza

22

Ajust taco

El programador le pide que gire el
potenciémetro hasta que la pantalla del
panel muestre cero, pero ha efectuado el
ajuste incorrectamente.

Nota: Un rango valido en torno a cero es +/-
200.

23

No en marcha

Error de tiempo para puesta en marcha del
convertidor.

El programador ha activado un comando de
marcha del convertidor, pero éste no estaba
en marcha a tiempo. Ello puede deberse a:
* paro de emergencia

 subintensidad de campo

« falta de alimentacion de red

« fusibles fundidos

34

Checksum par

Fallo checksum de carga o descarga
(quiza error de transmision).

Vuelva a intentarlo.

Nota: Si ocurre durante la carga no hay
parametros validos en el panel. Si ocurre
durante la descarga los parametros en el
convertidor no se modifican.

35

35

Error de software de carga o descarga.
Contacte con su centro de servicio
ABB local. Puede ser que la tarjeta
SDCS-CON-3A sea defectuosa.

24

No en veloc

El programador ha puesto en marcha el
convertidor, pero la velocidad no llegé al
punto de ajuste a tiempo.

* ;Velocidad KP demasiado baja?

* ;Motor bloqueado?

« ; Circuito de inducido abierto?

 se ha pulsado (i) en el momento
equivocado

36

36

Error de software de carga o descarga.
Contacte con su centro de servicio
ABB local. Puede ser que la tarjeta
SDCS-CON-3A sea defectuosa.

37

37

no se utiliza

38-39

38...39

no se utiliza

40-49

40...49

reservado para Mensajes de SW (F3).
Puede ser que la tarjeta SDCS-CON-3A
sea defectuosa.

25

Polaridad Taco

Polaridad de sefal de taco errénea.
Compruebe el cableado del taco, el
inducido y el campo.

26

Polaridad Enc

Polaridad de sefal de codificador errénea.
Compruebe el cableado del taco, el
inducido y el campo.

50-59

50...59

reservado para Mensajes de HW (F2).
Puede ser que la tarjeta SDCS-CON-3A
sea defectuosa.

60-69

60...69

no se utiliza

27

Sin sefalEnc

Sin sefal de codificador. Compruebe el
cableado del codificador.

28

En marcha

Error de tiempo de paro de convertidor.

El programador ha activado el comando de
paro del convertidor, pero el convertidor no
ha llegado a velocidad cero a tiempo.

 se ha pulsado (i) en el momento
equivocado

* es posible que el Nive vel cero (5.15) sea
demasiado bajo.

70

Lim bajo cpo

La relacién entre la intensidad nominal
de campo (1.03) y la intensidad de
campo minima (4.06) no concuerda con
la relacion entre la velocidad maxima
(1.06) y la velocidad base (1.05).

29

29

Fallo de lectura de parametros.

Contacte con su centro de servicio ABB
local. Puede ser que la tarjeta SDCS-
CON-3A sea defectuosa.

71

Car flujo

Determinacion de la caracteristica de
flujo fallida. Los valores de los parame-
tros Inten cpo 40% (4.07), Inten cpo
70% (4.08) e Inten cpo 90% (4.09) no
se ordenan en orden ascendente.

30

EscrPar Wiz

Fallo de escritura de parametros. El
programador intenté escribir un parametro,
pero la operacion fallé. ¢ Gira aun el motor?
El convertidor estda CONECTADO cuando
deberia estar DESCONECTADO.

72

Rango campo

Los parametros para tensién de campo
(1.04) e intensidad de campo (1.03)
deben ajustarse al rango de operacion
del convertidor de intensidad de campo,
véase el manual, capitulo 3.7, fig. 3.7/3
y /4.
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73

Datos ind

Los parametros Tensién de inducido
nominal (1.02), Intensidad de inducido
nominal (1.01) y Resistencia de indu-
cido nominal (3.13) no concuerdan. Ua
es menor que la x Ra.
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Cdgo. in-
terno

Definicion /

7.03 Diagndst. Posible origen
Mens.diagnost.

3bbbb| 3bbbb

3bbbb diagndstico tiristores fallidos
(p=puente)

b 1...6 =tir. V21...V26 fallido

b 1...6 =tir. V21...V26 fallido

b 1...6 =tir. V11...V16 fallido
b 1...6 =tir. V11...V16 fallido

3 Diagnéstico tiristores
“prueba de conductividad”

Tras la prueba

de cortocircuito y de fallo a tierra se realizard una

prueba de conductividad de todos los tiristores en pares. A tal

efecto, se anal

izan todos los puentes, uno tras otro. Un resultado

fallido se mostrara como el numero de tiristores afectados.

p.ej.:

dos tiristores en un médulo

Diagnést.:

4-Q 2Q
B & I

Vil PELY Al Jgta s d %VM
AELIAR pyv21
V13, ' Jvie V13, |, V16

Y Y I I
V26, ~v23

= 1=
V15, L, 12 V15 1, aaaa¥12

~ ™~ ~ AN
vz, L, v25

1z 2 Rl
] i ;

30054 Diagnést.: 31200
V25 V24 Vi1 Vvi2

1ggnn| 1ggnn

10903 descarga del parametro fallido
(g=grupo, n=numero)

0903 direccidn del parametro fallido
1 Descarga fallida

Al descargar parametros del panel al
convertidor, el software intenta ajustar
el parametro. Si el valor realmente es
imposible de ajustar (p.ej.: la compro-
bacién Min/Méax falla o se conecta el
convertidor) el parametro afectado se
mostrara en forma codificada, p.ej.: la
direccion de parametro 0903 corre-
sponde a 9.03 (Avance lento 2)

L Definicion /
; g Posible origen
§' 2 | IMens.diagnost.

74 | Al2vs PTC Al2 ajustado como evaluacién PTC y
fuente de valor de referencia.

Si PTC se asigna a Al2 esta entrada
dejara de estar disponible para otras
funciones. Al2 normalmente se parame-
triza como fuente de referencia para las
macros 1, 2, 4, 6 y 7. No se permiten
ajustes multiples, se generara la alarma
Conflicto ajuste param (A16). Corrija
este ajuste.
* ajuste el parametro Sel ref par (3.15)
y Sel ref vel aux (5.26) respectiva-
mente de depend macr a cero const.

75 | Tiempo recup Tiempo de recuperacion demasiado
corto.

Aumente el tiempo de recuperacion
(3.06) o reduzca Corr ind max (3.04) o
Tpo sobrecarga (3.05).

76 | Desact Grp9 Las entradas digitales DI1...DI4 de las
macros 1, 5, 6, 7 y 8 son reconfigura-
bles en el grupo de parametros 9- Ma-
cro Adaptacion. Las macros 2,3y 4
no son reconfigurables. Para dichas
macros 2, 3y 4 no es posible asignar
parametros en el grupo 9. Todos los
parametros de este grupo tienen que
ser Depend macr. Si alguno de ellos
esta definido de un modo distinto, se
activara la alarma depend macr A16-
Conflicto parametros.

77-79 | 77...79 no se utiliza

80 | Desv vel La velocidad no llega al punto de ajuste

81 No acel El motor no acelera

82 | Detec Par Vel No hay medicion suficiente para la
deteccion de los parametros de regu-
lacién de velocidad Reg veloc KP
(5.07) y Reg veloc TI (5.08).

83-89 | 83...89 no se emplea

90 | Cortocir V11 Cortocircuito provocado por V11

91 | Cortocir V12 Cortocircuito provocado por V12

92 | Cortocir V13 Cortocircuito provocado por V13

93 | Cortocir V14 Cortocircuito provocado por V14

94 | Cortocir V15 Cortocircuito provocado por V15

95 | Cortocir V16 Cortocircuito provocado por V16

96 | Resultado falso | Resultado de comprobacion de bloque
inutil para un mensaje de diagndstico
claro pero existe un problema. Debe
efectuarse una comprobacién manual.

97 | CortocV15/22 Cortocircuito provocado por V15 o V22

98 | CortocV16/23 Cortocircuito provocado por V16 o V23

99 | CortocV11/24 Cortocircuito provocado por V11 o V24

100 | CortocV12/25 Cortocircuito provocado por V12 o V25

101 | CortocV13/26 Cortocircuito provocado por V13 o V26

102 | CortocV14/21 Cortocircuito provocado por V14 o V21

103 | Fallo tierra Motor conectado a tierra

104 | SinTirConduc Sin tiristor conductor. ¢ Bobinado de

inducido no conectado?
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7

Generalidades
Para una comunicacion serie, en el convertidor DCS 400 se dispone
de los interfaces siguientes:
¢ Puerto del panel (disponible como estandar)
e Puerto RS232 (disponible como estandar)
¢ Interfaz de bus de campo
(adaptador opcional)

Interfaces en serie

Elinterface del bus de campo se utiliza exclusivamente para el control del
accionamiento, mientras que el puerto RS232 y el puerto del panel se
emplean principalmente para la parametrizacion del accionamiento. No
obstante, los dos interfaces estandar (puerto RS232 y puerto del panel)
se pueden reconfigurar también para el control del acciona-miento.

Con un control del accionamiento a través de una de las tres
interfaces arriba mencionadas, se supervisa la comunicacion. La
reaccion del accionamiento en el caso de que se produzcan fallos de
comunicacion, puede ser ajustada por medio de los parametros de
comunicacién expuestos abajo.

Nota:

Los tres interfaces serie pueden trabajar en paralelo, considerando
que solamente puede elegirse un puerto (parametro 8.01) para el
control del accionamiento. Los otros interfaces contindan estando
a disposicién para la parametrizacion.

Comandos Referencia Limitacién
de control de velocidad par ext.
[ Dataset 1.1 DataSet 1.2 DataSet 1.3
| 2 ’ |Palabra Ctrl Ppal| Ref Ppal Bus Ref Aux Bus

...
1

Configuracion del convertidor con comunicacion serie

El convertidor puede funcionar (CONEXION (ON) / MARCHA (RUN) /
Reset / Paro de emergencia) segun el parametro Localizacién Cmd
(2.02) a través del terminal X4: o una de las tres interfaces serie (Bus
de Panel, Bus RS232 o Adaptador de bus de campo).

Los valores de referencia se fijaran conforme a los parametros Sel Ref
Par (3.15), Sel Ref Vel (5.01) y Sel Ref Vel Aux (5.26) via el terminal
X2: o el parametro o mediante comunicacion serie.

Los valores actuales se visualizaran en el terminal X2: y se comuni-
caran en serie segun la Asignacion AO1 (6.05), Asignacién AO2
(6.08), la Asignacion del conjunto de datos (Dataset) 2.2 (6.20) y la
Asignacion del conjunto de datos (Dataset 2.3) (6.21).

La informacion digital adicional puede comunicarse a través de la
Palabra de Control Principal y de la Palabra del Estado Principal
conforme al grupo de parametros 9-Adaptacion de Macros, MSW Bit
11 (6.22), MSW Bit 12 (6.23), MSW Bit 13 (6.24) y MSW Bit14 (6.25).
La funcionalidad del grupo de parametros 9 solamente esta disponible
en las macros 1, 5,6, 7y 8 y no en las macros 2,3y 4.

|c_-":-==

Los canales para el control, referencia y realimenta-
cién del convertidor pueden configurarse de forma
independiente. Se permite una mezcla de canales
convencionalesy en serie. Asimismo, puede utilizar-
se la comunicacion serie Unicamente a efectos de
control del convertidor.

metros 9

i
F' £ PLC
L
@ Entradas digitales
[} r - -
8 g Légica del Convertidor
@ a Coneet DI7 | Palabra Ctrl Ppal.
o 3 Ex Puesto Ctrl 2.02 Conexién
= a a Depend. Ma\croso ?
E] o Marcha| DI8 |— Terminal o
<
5 Bus =
\ Llave Marcha
o C L?edv ! Zel La funcién clave solamente se
M‘ rorle Gonvion (o | halla disponible en las macros 1, 5,
|Palapra Ctrl Pp. —1 durante el estado de 6,7,8ynoenlas macros 2, 3,4,
Bits 00...10 D ion (OFF) porque la conmutacién se realiza
8.01 Conexién/Marcha/Paro de Eme/ mediante Conexién (ON) (DI7).
Paro libre/Reset/Avance lento
—)‘Bits 11..15 | Funcionalidad
Bits 11...15 GLl S deg
Configurable en el parametros 3 -
grupo de para- 2‘;@‘:?:'6" de

A @—

Seleccion de referencia
Seleccion independiente de Puesto Ctrl (2.02)

e Eﬁ

Dataset 1.2

= Ref PPal Bus | '

Dataset 1.3
| Ref Bus Aux

Jepend. Macros |
Depend Mac;o”s Sel Ref Vel 5.01 Rampa en Act
Al2

Ee! 3iux Eus -\O\ ~
Vel fija +
Velfiaz| \
Puesta a punto1 |
Puesta a punto: o
_Onda cuadrata |
Cero constante

Generador
de Rampas

Depend. Macros |
Depend. Mactoe ["s | Ref Vel Aux 5.26

Al2
[l Ref Ppal Bus

—>

Ref Aux Bus O
Vel fija 1
Vel fija 2
Puesta a punto1 | o
Puesta a punto2 O
“Onda cuadrata |
Cero constante

Depend. Macros
Al

Sel Ref Par 3.15
O

Par fijo 1
Puesta a puntoi1 O

Puesta a punto? |
Onda cuadrata 0
Cero constante |

e
‘ 5=Lim CTRL Vel

| regulador
le intensidad

Fig.: 7/1 Sinopsis de Dataset 1. Control del convertidor a través de la comunicacién de bus de campo
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Esatdo del Valor Valor

convertidor Actual Actual

DataSet 2.1 DataSet 2.2 DataSet 2.3
Palabra Estado Ppal| Valor Actual 1 | Valor Actual 2

PLC

o Alarma
Bus de Panel

Adaptor de

Esatdo del
Convertidor

—Ventilador conectado
+——Cont Ppal conectado
——No (F o A)

——F:

——Sin paro Eme
——En marcha
——-Listo para marcha
——Listo para conexién
——Depend. macros
——Constante 1
——Ninguno

—DI1..4
—Local
——Alarma
——~Fallo

___tInhabilitar

(o]
Q

Los Bits MSW 11...14
del la palabra de
estado ppal pueden
definirse en los
parametros 6.22...6.25

Palabra
Dataset 2.1
Palabra Estado Ppal Estado Ppal 8.01

02 [Marcha

01 |Cisto para marcha

00 [[5 para conexiof

08 |[En un punto fijo
07 |Alarma

10 [por encima del lim.
06]...

15|DDCS

14 |Bit 14 MSW
13 |Bit 13 MSW
12 Bit 12 MSW.
11 [Bit 11 MSW.
09 [Remoto

05 |[Paro eme act
04 |Paro Tibre act
03 [Fallo

Bit

Velocidad Act (5.05) N
Ref velocidad (5.04) Dataset 2.2 Asign 6.20
Tens ind act (3.03
Ref Corr Ind (3.01)

Corr Ind Act (3.02) Dataset 2.2
Potencia act (3.21) O
Par act (3.23) Valor actual 1 —
Ind campo act (4.02)

Dataset 3.2 O
* Dataset 3.3
Al1 act (6.26) @]
Al2 act (6.27
Rampa en act (5.33)

Velocidad Act (5.05)
Ref velocidad (5.04) Dataset 2.3 Asign 6.21

Tens ind act (3.03
Ref Corr Ind (3.01)

Corr Ind Act (3.02)
Potenciaact321)] O Dataset 2.3

Par act 2_JL Valor actual 2 —
Ind campo act (4.02)
Dataset 3.2 O
o Dataset 3.3
Al act (6.26) @]
Al2 act (6.27
Rampa en act (5.33)

* a efectos de andlisis, los conjuntos de datos Dataset 3.2 y
3.3 pueden reenviarse al PLC a traves de Asign Dataset 2.2
(6.20) y Asign Dataset 2.3 (6.21)

Fig.: 7/2 Sinopsis de Dataset 2. Control del convertidor a través de la comunicacién de bus de campo
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Sinopsis del software

DataSet 3.3

DataSet 3.1 DataSet 3.2
Ref anélogica

Ref Digital Ref anélogica

DataSet 4.1 DataSet 4.2 DataSet 4.3
Int campo act Potencia act Par act

>

Bus RS232
Bus de Panel

pus de campo

L Inhabilitar
Adaptor de

o
O

8.01

Dataset 3.1 Ref Digital
518 Dataset 4.1

o
= = Int campo act

[sa]
Asign DOx
—DO1 Dataset 4.2

Dataset 4.3

el
o

=
H ]

< ([
(=] (=]
|

oo [0

N
o
=

[+

Bit 15

:

— D02

6.13——D03

E

6.14——D04

6.15——DO05

Velocidad Act (5.05)
Ref velocidad (5.04) AO1 Asign 6.05

Tens ind act (3.03 O

Ref Corr Ind (3.01)

Corr Ind Act (3.02

Potencia act (3.21) (@)
(

Par act (3.23) -

Dataset 3.2 Ind campo act (4.02) | /
-| Ref analogica '——Pﬁ-ﬁ-

ataset 3., <
Al act (6.26) | @]

=10V

Al2 act (6.27
Rampa en act (5.33)

Velocidad Act (5.05) N

Ref velocidad (5.04) AO2 Asign 6.08
Tens ind act (3.0 O

.0

Ref Corr Ind
Corr Ind Act (3.02
Potencia act (3.2 O

Par act 2_3)_

Ind campo act (4.02)

Dataset 3.3 Dataset 3.2
-| Ref analogica PR

Al1 act (6.26) O
AlI2 act (6.27)
Rampa en act (5.33)

o S o}

=10V

L—Dataset 3.3  a efectos de andlisis, los conjuntos de datos Dataset 3.2 y 3.3 pueden reenviarse
—Dataset 3.2 al PLC a traves de Asign Dataset 2.2 (6.20) y Asign Dataset 2.3 (6.21)

Fig.: 7/3 Sinopsis de Dataset 3 y 4. Control del convertidor a través de la comunicacién de bus de campo
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Parametros de comunicacién
Los parametros de comunicacién siguientes encuen-
tran aplicacién para el control del accionamiento:

Puesto Ctrl (2.02)
Determina si el control de accionamiento externo se
efectda a través de la entrada / salida convencional
(bornes) o a través del interface en serie:
0 Dependencia del macro
1 Terminales (X1...X5 en SDCS-CON-3)
2 Bus - Lainterfaz serie para el control externo se
especifica en el parametro médulo tipo (8.01)
(Bus de campo, Puerto RS232 o Puerto de
Panel)
3 Llave - Conmutacion automatica entre bus y
terminales
Tpo fallo com (2.08)
Control de comunicacion del interface serie, que ha
sido seleccionada para el control del accionamiento
(parametro modulo tipo 8.01).
Value:
0.01...10 seg
Determina el tiempo méximo permitido de inactivi-
dad para la comunicacién en segundos. Si no se
reciben mensajes durante este tiempo, se emitira un
mensaje de error y el convertidor se comportara de
conformidad con el parametro Modo fallo com
(2.07);
0.00s =ignorar error, continuar con el funcionamien-
to del convertidor.

Modo fallo com (2.07)

En el caso de que se produzca un fallo de comunica-
cion, el accionamiento reacciona de la manera si-
guiente:

0 frenado mediante rampa de deceleracién (pa-
rametro 5.10), seguidamente desconectar el
accionamiento y emitir mensaje de fallo

1 frenado en el limite de par, par = Torque Lim
(parametro 3.07, 3.08), seguidamente desco-
nectar el accionamiento y emitir mensaje de
fallo

2 desconexién inmediata del convertidor y men-
saje de error

I K 7-4

Ajustes de parametros necesarios para la comunicacion de bus de campo

Parametro

Nombre parametro

ajustes posibles

recomendo

2.02

Puesto ctrl

0=Depend macr
1=Terminales
2=Bus

3=Llave

2=Bus

2.07

Modo fallo com

0=Rampa
1=Lim
2=Paro libre

0=Rampa

2.08

Tpo fallo com

0,00s=sin supervision
0,01...10,00s=Tpo fallo

0,20s

3.15

Sel ref par

0=Depend macr

1=Al1

2=AI2

3=Ref bus ppal

4=Ref bus aux

5=Par fijo

6=Ref puesta marcha 1
7=Ref puesta marcha 2
8=0Onda cuadr

9=Cero constante

0=Depend Macro

5.01

Sel ref vel

0=Depend macr

1=Al1

2=AI2

3=Ref bus ppal

4=Ref bus aux

5=Vel fija 1

6=Vel fija 2

7=Ref puesta marcha 1
8=Ref puesta marcha 2
9=0Onda cuadr
10=Cero constante

3=Ref bus ppal

5.26

Sel ref aux

0=Depend macr

1=Al1

2=AI2

3=Ref bus ppal

4=Ref bus aux

5=Vel fija 1

6=Vel fija 2

7=Ref puesta marcha 1
8=Ref puesta marcha 2
9=0Onda cuadr
10=Cero constante

4=Ref bus aux

8.01

Par 1 bus campo

O=Inhabilitar
1=Bus de campo
2=Puerto RS232
3=Puerto Panel

depende de la
aplicacion

8.02

8.16

Par 2 bus campo

Par 16 bus campo

4=Ref bus cpo

depende del
parametro 8.01
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Estructura de telegrama

La comunicacion serie con un PLC puede llevarse a
cabo a través de un adaptador de bus de campo, un
puerto RS232 o un puerto de panel. Con indepen-
dencia del protocolo de bus, estos puertos se comuni-
can con el software del DCS400 a través de series de
datos especificadas. Estan disponibles cuatro series
de datos con tres palabras de 16 bits cada una. Las
series de datos tienen el siguiente significado:

Transmision de referencia y control, del PLC al
convertidor

S. datos 1.1:  Palabr Ctrl ppal (5 bits ajustados
con el grupo de parametros 9)

S. datos 1.2:  Ref ppal bus

S. datos 1.3: Ref aux bus

Transmision de informacién de estado y valores
actuales, del convertidor al PLC

S. datos 2.1:  Palabr estado ppal (4 bits ajusta-
dos por el parametro Asig MSW bit
1x (6.22...6.25))

S. datos 2.2:  Valor actual 1 (ajustado por param.
Asig dataset 2.2 (6.20))

S. datos 2.3:  Valor actual 2 (ajustado por param.

Asig dataset 2.3 (6.21))

Transmision de valores analégicos y digitales, del
PLC al convertidor

S.datos 3.1: DO1...DO5 (ajuste 6.11...6.15)

S. datos 3.2: AOx, Escala: +4096 2 410V
(ajuste mediante 6.05/6.08)

S. datos 3.3:  AOx, Escala: +4096 £ +10V

(ajuste mediante 6.05/6.08)

Transmision de valores actuales, del convertidor al

Asignacion de palabras de control y estado
La asignacion de la palabra de control principal (serie
datos 1.1) y de la palabra de estado principal (serie
datos 2.1) es idéntica a la palabra de control princi-
pal (2.05) y la palabra de estado principal (2.06) del
DCS 400. La asignacion es la siguiente:

Palabra de control principal (2.05)

Bit Nombre Definicion
0 Conectado 1=Conv. CONECT.
0=Conv. DESCON.
1* Paro libre 1=sin PARO LIBRE
0=PARO LIBRE
2* Paro emerg 1=sin PARO_EME
0=PARO_EME
3* Marcha 1=MARCHA
0=PARO
4 1=
0=
5 1=
0=
6 1=
0=
7 Restauracion 0>1=RESET
0 =sin RESET
8* Avance lento 1 1=AV LENTO 1
0O=sin AV LENTO 1
9* Avance lento 2 1=AV LENTO 2
O=sin AV LENTO 2
10 1=
0=
11 MCW Bit 11 Definicion: ver
grupo de param. 9
12 MCW Bit 12 Definicion: ver
grupo de param. 9
13 MCW Bit 13 Definicién: ver
grupo de param. 9
14 MCW Bit 14 Definicion: ver
grupo de param. 9
15 MCW Bit 15 Definicion: ver
grupo de param. 9
* efectivo si Puesto ctrl (2.02) = Bus; el resto son
independientes de Puesto ctrl.

Nota: Para un correcto funcionamientoParo libre y Paro emerg en
la palabra de control principal tienen que ajustarse a estado légico 1.

Palabra de estado principal (2.06)

PLC
S. datos 4.1:  Corr cpo act (fijo)
S. datos 4.2:  Pot act (fijo)
S. datos 4.3:  Par act (fijo)

Bit Nombre Definicion

0 Prep conex 1=Prep conex
0=no Prep conex

1 Prep marcha 1=Prep marcha
0=no Prep marcha

2 En marcha 1=En marcha
0=no En marcha

3 Fallo 1=FALLO
0=no FALLO

4 Paro libre Act (no) | 1=no PARO LIBRE
0=PARO LIBRE

5 Paro emerg Act (no) | 1=no PARO_EME
0=PARO_EME

6 1=
0=

7 Alarma 1=ALARMA
0=no ALARMA

8 En pto ajuste 1=Ref=Act
0=Ref<>Act

9 Remoto 1=Terminal/Bus
0O=Local (Panel/Tool)

10 Sobre limite 1 1=Vel > Vel ref 1 (5.16)
0=Vel < Vel ref 1 (5.16)

11 Asig MSW Bit 11 Definicion: ver el
parametro 6.22

12 Asig MSW Bit 12 Definicion: ver el
parametro 6.23

13 Asig MSW Bit 13 Definicion: ver el
parametro 6.24

14 Asig MSW Bit 14 Definicién: ver el
parametro 6.25

15 Fallo DDCS 1=fallo DDCS

(DCS400-Adaptador) | 0=DDCS correcto

Nota: Con la Palabra de estado principal Prep conex,Paro libre
Act, Paro emerg Act y Remoto ajustada al estado légico 1, sila
fuente de alimentacioén electronica esta conectada, el convertidor
estd desconectado y no aparecen fallos.

K75
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Asignacion de la palabra de estado

Pueden parametrizarse 4 bits de la palabra de estado
(serie de datos 2.1). Las sefales se seleccionan en
los parametros Asig MSW bit 11 (6.22), Asig MSW bit
12 (6.23), Asig MSW bit 13 (6.24) y Asig MSW bit 14
(6.25).

Asignacioén de series de datos
Las series de datos 2.2 y 2.3 transmiten dos valores
actuales. Los valores actuales se seleccionan en los
parametros Asig dataset 2.2 (6.20) y Asig dataset 2.3
(6.21).
Valores fabrica para serie datos 2.2: Vel act

serie datos 2.3: Corr ind act

Con propdésitos especiales, la serie de datos 3 puede
transmitir directamente cinco valores digitales y dos
valores analdgicos que se asignan de forma fija a las
salidas.

Asignacion:

Serie datos 3.1, bit 0 = DO1 valor digital
Serie datos 3.1, bit 1 = DO2 valor digital
Serie datos 3.1, bit 2 = DO3 valor digital
Serie datos 3.1, bit 3 = DO4 valor digital
Serie datos 3.1, bit 4 = DO5 valor digital

Serie datos 3.2 =
Serie datos 3.3

AO1/2 valor analdgico
AO1/2 valor analdgico

En las siguientes secciones, se detallan las tres
interfaces en serie disponibles.

1K 7-6

7.1 Puerto del panel

Normalmente, el puerto del panel se emplea para la
conexion del panel de control, a saber, con los ajustes

siguientes:
Nivel de sefal: +12V / 0V
Formato de datos: UART
Formato de telegrama: Protocolo Modbus
Tipo de transmision: semi-duplex

Velocidad de transmision

en baudios: 9.600 baudios
Numero de bits de datos: 8

Numero de bits de stop: 2

Bit de paridad: no

Como alternativa, esta interface puede servir también
para el control externo del accionamiento, p.ej., parala
conexion a puertos RS232-COM de ordenadores PC o
para buses RS485. Como medida de adaptacién para
estainterfaz del panel se dispone opcionalmente de un
adaptador, que prepara las sefiales internas corres-
pondientemente a los requerimientos en la inter-
face seleccionada RS232 6 RS485.

El adaptador se acopla directamente en la unidad
en lugar del panel de control y esta inmediata-
mente listo para el funcionamiento. El adaptador
o el panel de control, respectivamente, no
pueden ser operados al mismo tiempo.

En el adaptador se dispone de bornes roscados [

para el bus RS485 y una hembrilla SUB-D de 9
polos para la conexién de RS232. Sin embargo,
ambos sistemas s6lo pueden ser utilizados alter-

N

nativamente.

Ajustes de parametros del puerto de panel para
control externo del convertidor a través del protocolo

Modbus
Parametro Significado Registros posibles Ajustes recomendados
8.01 Tipo de médulo | Deshabilitado
Par1 bus cpo Bus campo
Puerto RS232 Puerto Panel
Puerto Panel
Res bus cpo
8.02 Numerode |1...247 segun se precise
Par2 bus cpo estacion
8.03 Veloc. transm. |0 = 9.600 Bd 0 =9.600 Bd
Par3 bus cpo en baudios 1=19.200 Bd
8.04 Paridad 0 = no (2 bits de stop)
Par4 bus cpo 1 = impar (1 bit de stop) 0=no

2 = par (1 bit de stop)

Tabla 7.1/1:

Ajustes en el panel del puerto

Desconecte y conecte la fuente de alimentacion electronica para inicializar el puerto
de panel para el control del convertidor a través de PLC.

Si estos ajustes de parametros se efectuan a través del panel después de que se haya
conectado la fuente de alimentacién electrénica, la pantalla del panel mostrara 'Fallo
comunic' dado que la comunicaciéon del panel se ha inhabilitado. Para reset los
parametros se requiere la PC Tool Drive Window Light
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7.2 Puerto RS232

El interface RS232 se emplea normalmente para la
parametrizacién del accionamiento con la herramienta
de PC Drive Window Light.

Por ello se desactiva la supervision de la comunicacion.
El interface esta ajustado de la manera siguiente para
la parametrizacién a través de la herramienta
de PC:

Nivel de sefal: RS232 (+12V /-12V)

Formato de datos: UART
Formato de telegrama:  Protocolo Modbus
Tipo de transmision: semi-duplex

Velocidad de transmisién

en baudios: 9.600 baudios
Numero de bits de datos: 8

Numero de bits de stop: 2

X6: Descripcion

no utilizado

TxD

RxD

no utilizado

SGND tierra de sefal
.9 | no empleado

oOU AN =

Bit de paridad: impar

Ajustes de parametros del puerto RS232, para con-
trol de convertidor externo a través de protocolo
Modbus

Fig. 7.2/1 Ocupacion de pins, puerto RS232

Parametro Significado Registros posibles Ajustes
recomendados
8.01 Tipo de médulo Desabilitado
Par1 bus campo Bus campo
Puerto RS232 Puerto RS232
Puerto Panel
Res bus cpo
8.02 Numero de 1...247 segun se precise
Par2 bus campo estacion
8.03 Veloc. de transm. 0= 9.600 Bd 0 =9.600 Bd
Par3 bus campo en baudios 1=19.200 Bd
8.04 Paridad 0 = no (2 bits de stop)
Par4 bus campo 1 = impar (1 bit de stop) 0=no
2 = par (1 bit de stop)

Desconecte y conecte la fuente de alimentacion electronica para inicializar el
puerto RS232 para el control del convertidor a través de PLC.

Si estos ajustes de parametros se llevan a cabo a través de la PC Tool Drive
Window Light después de conectar la fuente de alimentacion electrénica, Drive
Window Light ya no funciona dado que la comunicacion de la herramienta se ha

desactivado.

Para la restauracion de los parametros se requiere el panel de control.

3ADWO000095R0706_DCS400_Manual_sp_g
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7.3

Como interface en serie para sistemas de control
superiores (PLC) se emplea normalmente el interfa-
ce de bus de campo.

Interface de bus de campo

Al respecto se puede elegir entre diferentes adapta-
dores especificos para el protocolo del bus de cam-
po como accesorios para el convertidor DCS 400. En
la descripcion expuesta a continuacién se ofrece
una vista de conjunto sobre los adaptadores. Puede
observarse una informacion mas detallada en las
descripciones especificas de los adaptadores.

Caracteristicas:

* Los adaptadores se montan en el exterior sobre
rieles de perfil de sombrero.

¢ Alimentacién de tension del DCS 400 (incorpora-
da).

¢ Conexion en serie entre adaptador y el DCS 400 a
través de cable de fibra dptica.

e EI DCS 400 reconoce automaticamente el tipo de
bus de campo.

¢ Este es el motivo por el que la parametrizacién
especifica del usuario esta limitada al minimo.

Parametros especificos del usuario como, p.ej., di-
recciones de estacién o ajustes del modo, deben ser
ajustados una sola vez durante la puesta en marcha.

Puesta en marcha resumida

¢ Desconexion de la alimentacién electrénica del
DCS 400.

¢ Montar el adaptador del bus de campo sobre el riel

de perfil de sombrero.

» Conectarla alimentacién de tension del adaptador
(X8:).

» Conectar el cable de fibra dptica entre el adapta-

dor y el convertidor DCS 400 (V800).

¢ Conectar la linea del bus de campo al adaptador.

* Conectar la alimentacion electrénica del
DCS 400.

e Espere unos 10 s.

Durante este tiempo se lleva a cabo unainicializacion
entre el adaptador de bus de campo y el DCS 400.
Lamayoriadelos pardametros de bus de campo son
predefinidos por el adaptador de bus de campo de
forma automatica después de ese procedimiento.

e Ajuste el Par1 Bus campo (8.01) (Tipo de mddulo)
= Bus de campo.

* Ajuste los parametros especificos del usuario.
Para una descripcién detallada, consulte la
descripcion después de los adaptadores de bus de
campo.

e Espere 10s.

* Desconecte y conecte otra vez la fuente de
alimentacién electrénica parareinicializar los ajus-
tes de parametros especificos del usuario que se
han cambiado para incluir las comunicaciones
serie.

Los parametros de comunicacion Puesto ctrl (2.02),
Modo fallo com (2.07) y Tpo fallo com (2.08) tienen
que ajustarse de forma manual con el propdsito de la
supervisién de las comunicaciones. Véase el capitulo
acerca de los parametros de comunicacion que
figura anteriormente en este documento.

IK7-8

(I
DCS 400

bus de campo

Cable de
fibra dptica
Fig. 7.3/1  Acoplamiento del PLC a través del adaptador
del bus de campo al DCS 400
GND
DCS 400
SDCS-CON-3 +24 V/< 150 mA
TxD RxD
1 ]2 Linea del bus
‘ X8 de campo
oo
& L[]
OOOIOOOD
—— 1
g IXI
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.
Fle
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Fig.: 7.3/2 Conexion del adaptador del bus de campo al
DCS 400
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Sinopsis de parametros para los buses de campo
mas empleados

Para el ajuste de parametros con el panel de control,  Visualizar los parametros. Siga con el ajuste de los

pase a Lista par larga en la seleccion de MENU para

Profibus (incluyendo transferencia de parametros)

pardmetros especificos del usuario (en negrita).

Parametro

Significado

Registros posibles

Predeterminado

8.01

Tipo de médulo

0 = Inhabilitar

1 = Bus de campo

2 = Puerto RS232

3 = Puerto Panel

4 = Bus de campo Res

Bus de campo

8.02

Modo Profibus

0 = FMS

1=PPO1
Transf. datos PLC a DCS
(DS1.1, 1.2+Par)

Transf. datos DCS a PLC
(DS2.1, 2.2+Par)

2 = PPO2
Transf. datos PLC a DCS
(DS1.1...1.3, 3.1...3.3 +Par)
Transf. datos DCS a PLC
(DS2.1...2.3, 4.1...4.3 +Par)

3 =PPO3
Transf. datos PLC a DCS
(DS1.1,1.2)

Transf. datos DCS a PLC
(DS2.1,2.2)

4 = PPO4 (DS1.1, 1.2+Par)
Transf. datos PLC a DCS
(DS1.1...1.3, 3.1...3.3)
Transf. datos. DCS a PLC

1 =PPO1

8.03

Numero de estacion

8.04

Velocidad de transmision
en baudios

93,75 kBd
187,5 kBd
500 kBd
1,5 MBd
Auto

6 = Auto

8.05

Numero de Data Set Pairs

—“o0hwWN—=-O

con8.02=163
2=con8.02=264

1(8.02=1)

8.06

Data Set Offset

0...255

0 = sin Offset

8.07

Cut Off Timeout

0...255 (trama 20 ms)
Monitorizacion tel. entre
NPBA-02 y Master

30 = 600ms

8.08

Comm Profile

0 = ABB DRIVES
1=CSA 2.8/3.0

0 = ABB DRIVES

3ADWO000095R0706_DCS400_Manual_sp_g
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Modbus (incluyendo transmisién de parametros)

Parametro

Significado

Registros posibles

Predeterminado

8.01

Tipo de médulo

0 = Inhabilitar

1 = Bus de campo

2 = Puerto RS232

3 = Puerto Panel

4 = Bus de campo res

Bus de campo

8.02

Modbus Mode

0 = RTU wdg:flt
1 = RTU wdg:rst

0 = RTU wdg:flt

8.03

Numero de estacion

..247

1

8.04

Velocidad de transmision
en baudios

1.200 Bd
2.400 Bd
4.800 Bd
9.600 Bd
19.200 Bd

3 =9.600 Bd

8.05

Paridad

1.
0
1
2
3
4
0

par (1 bit de Paro)
1 =impar (1 bit de Paro)
2 = no (2 bits de Paro)

8.06

Mensaje correcto

0...65535

8.07

Mensaje incorrecto

0...65535

Modbus Plus (incluyendo transmisién de parametros)

Parametro

Significado

Registros posibles

Predeterminado

8.01

Tipo de médulo

0 = Inhabilitar

1 = Bus de campo

2 = Puerto RS232

3 = Puerto Panel

4 = Bus de campo res

1 = Bus de campo

8.02

Protocolo

0 = Modbus Plus
(con Mensaje
correcto/incorecto)
1 = MBP fast
(sin Mensaje
correcto/incorecto)

0 = Modbus Plus

8.03

Numero de estacion

1...64

8.04

Mensaje correcto

0...32767

8.05

Mensaje incorrecto

0...32767

8.06

Datos globales salida 1

0 = ninguno

1 = palabra de control
2 = Referencia 1

3 = Referencia 2

4 = Palabra de estado
5 = Actual 1

6 = Actual 2

4 = Palabra de estado

8.07

Datos globales salida 2

0 = ninguno

1 = palabra de control
2 = Referencia 1

3 = Referencia 2

4 = Palabra de estado
5 = Actual 1

6 = Actual 2

5 = Actual 1

8.08

Datos globales salida 3

0 = ninguno

1 = palabra de control
2 = Referencia 1

3 = Referencia 2

4 = Palabra de estado
5 = Actual 1

6 = Actual 2

6 = Actual 2

8.09

DatosG en Estacion 1

0...64 (Slave Adr)

0

8.10

DatosG en Palabra 1

0...31 (Global Data Out
of Slave Adr)

0

8.11

DatosG en Estacion 2

0...64 (Slave Adr)

8.12

DatosG en Palabra 2

0...31 (Global Data Out
of Slave Adr)

8.13

DatosG en Estacion 3

0...64 (Slave Adr)

8.14

DatosG en Palabra 3

0...31 (Global Data Out
of Slave Adr)

IIK7-10
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CS31 (sin transmision de parametros)

Parametro Significado Registros posibles Predeterminado
8.01 Tipo de médulo 0 = Inhabilitar
1 = Bus de campo Bus de campo
2 = Puerto RS232
3 = Puerto Panel
4 = Bus de campo Res
8.02 Protocolo 1 1 =ABB CS31
8.03 Modul ID 0 = Word 0 = Word
1 = Binary
8.04 Numero de estacion 0... 5(con Word Mode) 1
0...57 (con Binary Mode)
8.05 Addr Index 0 = lower 0 = lower
1 = upper
8.06 Data Sets 1...3 1
8.07 Data Set 1 Const 1...32767 (1=6ms) 1
8.08 Data Set 2 Const 1...32767 (1=6ms) 1
8.09 Data Set 3 Const 1...32767 (1=6ms) 1
8.10 Data Set Offset 1...255 1
CAN-Bus (incluyendo transmision de parametros)
Parametro Significado Registros posibles Predeterminado
8.01 Tipo de médulo 0 = Inhabilitar
1 = Bus de campo Bus de campo
2 = Puerto RS232
3 = Puerto Panel
4 = Bus de campo Res
8.02 Protocolo 0 = CANopen: flt 1 = CANopen: rst
1 = CANopen: rst
8.03 Numero de estacion 1...127 1
8.04 Velocidad de transmisionen | 0= 1 MBd
baudios 1 =500 kBd
2 =250 kBd
3=125kBd 3 =125kBd
4 =100 kBd
5= 50kBd
6= 20kBd
7= 10kBd
8.05 Comm Profile 0=CSA 2.8/3.0
1 = ABB Drives 1 = ABB Drives
8.06 Cut Off Timeout 0...255 (trama 20 ms)
Monitorizacion tel. entre 10 = 200ms
NPBA-02 y Master
8.07 Estado 0 = Autodiagnéstico 0 = autodiagn. adaptador
1 = Sobrecarga RX Q 1 = sobrecarga receptor
2 = Sobrecarga CAN (SW)
3 = Bus desconectado 2 = sobrecarga receptor
mensajes del adaptador de 4 = Ajuste error (HW)
bus de campo 5 = Reset error 3 = adaptador en estado
6 = Sobrecarga TX Q Bus desconectado
7 = Desconectado 4 = bit error adaptador ajus.
8 = En marcha 5 = bit error adaptador reset
9 = Parado 6 = sobrecarga transmisor
10 = G Falla 7 = nodo desconectado
11 = Pre-operacion 8 = nodo iniciado
12 = Reset Com 9 = nodo parado
13 = Reset nodo 10 = nodo activo durante
11 = nodo ha cambiado a
pre-operacion
12 = reset comunic.
13 = reset nodo
8.08 indice de ajuste de datos 0 = FBA D ADJUSTE 1 0 = FBA D ADJUSTE 1
1 = FBA D ADJUSTE 10
8.09 N° de ajustes de datos 162 1

IIK7-11
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DeviceNet (incluyendo transmisidon de parametros)

Parametro Significado Registros posibles Predeterminado
8.01 Tipo de médulo 0 = Inhabilitar
1 = Bus de campo 1 = Bus de campo
2 = Puerto RS232
3 = Puerto Panel
4 = Bus de campo Res
8.02 MAC ID 0...63 63
8.03 Velocidad de transmisién en | 0 = 125 kBd
baudios 1 =250 kBd 0 =125 kBd
2 =500 kBd
8.04 Estado 0 = Autoprueba Sélo lectura (parametro).
1 = No conectado El médulo muestra el valor
2 = Conectado ,No conectar“ después de la
3 = Final de espera primera puesta en marcha.
4 = Dup. Mac. Err.
5 = Bus_Desconectado
6 = Com. Error
7 = Montaje erréneo
8.05 Seleccion peril 0 = Convertidores ABB 0 = Convertidores ABB
1=CSA 2.8/3.0
8.06 Sel salida int 0 = Velocidad basica 0 = Velocidad basica
8.07 Sel entrada int/cos 1 = Transparente 0 = Velocidad basica
8.08 Salida datos cos 2 = Parametros 0 = Velocidad basica
3 = Ext. Transp.
8.09 Salida impulso bits 0 = Velocidad basica
1 = Transparente 0 = Velocidad basica
2 = Parametros
8.10 Indices DataSet 0 = FBA DSet 1 0 = FBA DSet 1
1 =FBA DSet 10
8.11 Escala ref velocidad 0...32767 1500
8.12 Escala ref velocidad 0...32767 1500
8.13 Paro M. convertidores ABB | 0 = Paro libre 0 = Paro libre
1 = Paro rampa
8.14 Nivel paro rampa 0...20.000 1000

Tabla 7.3/1: Ajustes de parametros para los adaptadores de bus de campo empleados con mas frecuencia.

Para obtener informacion detallada consulte la

descripcién del bus de campo relacionada.

En caso de que requiera un adaptador de bus de
campo que no se muestre, contacte con su oficina de
ventas ABB local. ABB sigue desarrollando nuevas

soluciones.
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Parametro de bus de campo del DCS 400

PROFIBUS Modbus, CAN-BUS DCS400 Nombre param. DCS-400 Observ.
N¢ param. Modbus+ N¢ param. 1 - Ajustes motor
100 40101 3065 101 Cor ind nom
101 40102 3066 102 Tens ind nom
102 40103 3067 103 Int campo nom
103 40104 3068 104 Tens campo hom
104 40105 3069 105 Velocidad base
105 40106 306A 106 Velocidad max.
106 40107 306B 107 Tens red act
107 40108 306C 108 Frec red act
108 40109 306D 109 Disparo sobretens ind
109 40110 306E 110 Disparo subtens red
110 40111 306F 111 Tpo fallo red
111 40112 3070 112 Velocidad lim cor
PROFIBUS Modbus, CAN-BUS DCS400 Nombre param. DCS-400 Observ.
N2 param. Modbus+ N2 param. 2 - Modo funcionamiento
133 40201 30C9 201 Selecc macro
134 40202 30CA 202 Puesto ctrl
135 40203 30CB 203 Modo paro
136 40204 30CC 204 Modo paro enme
137 40205 30CD 205 Palabra ctrl ppal
138 40206 30CE 206 Palabra estado ppal
139 40207 30CF 207 Modo fallo com
140 40208 30D0 208 Tpo fallo com
141 40209 30D1 209 Modo marcha
142 40210 30D2 210 Dir Nodo DDCS
143 40211 30D3 211 Vel transm. baudios DDCS
144 40212 30D4 212 Modo PTC
145 40213 30D5 213 Retraso ventilador
PROFIBUS Modbus, CAN-BUS DCS400 Nombre param. DCS-400 Observ.
N¢ param. Modbus+ N2 param. 3 - Inducido
166 40301 312D 301 Ref cor ind
167 40302 312E 302 Cor ind act
168 40303 312F 303 Tens ind act
169 40304 3130 304 Cor ind méax
170 40305 3131 305 Tiempo sobrecarga
171 40306 3132 306 Tiempo recuperacion
172 40307 3133 307 Lim par pos
173 40308 3134 308 Lim par neg
174 40309 3135 309 Reg Cor ind KP
175 40310 3136 310 Reg Corind Tl
176 40311 3137 311 Lim cor cont
177 40312 3138 312 Inductancia ind
178 40313 3139 313 Resistencia ind
179 40314 313A 314 Modo ctrl cor
180 40315 313B 315 Sel ref par
181 40316 313C 316 Pend cor
182 40317 313D 317 Par bloqueado
183 40318 313E 318 Tiempo bloqueo
184 40319 313F 319 Angulo de disparo
185 40320 3140 320 EMF Act
186 40321 3141 321 Potencia Act
187 40322 3142 322 Par fijo
188 40323 3143 323 Par Act
189 40324 3144 324 Lim cor 2 Inv
190 40325 3145 325 Niv cor ind
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II K 7-14

PROFIBUS Modbus, CAN-BUS DCS400 Nombre param. DCS-400 Observ.
N¢ param. Modbus+ N¢ param. 4 - Campo
199 40401 3191 401 Ref cor campo
200 40402 3192 402 Cor campo act
201 40403 3193 403 Cor campo KP
202 40404 3194 404 Cor campo Tl
203 40405 3195 405 Disparo sobreint cor campo
204 40406 3196 406 Disparo bajo campo
205 40407 3197 407 Cor campo 40%
206 40408 3198 408 Cor campo 70%
207 40409 3199 409 Cor campo 90%
208 40410 319A 410 Ref calor campo
209 40411 319B 411 EMF KP
210 40412 319C 412 EMF TI
PROFIBUS Modbus, CAN-BUS DCS400 Nombre param. DCS-400 Observ.
N¢ param. Modbus+ N¢ param. 5 - Regulador de velocidad
232 40501 31F5 501 Sel ref velocidad
233 40502 31F6 502 Modo med velocidad
234 40503 31F7 503 Inc codificador
235 40504 31F8 504 Ref velocidad
236 40505 31F9 505 Velocidad act
237 40506 31FA 506 Velocidad taco act
238 40507 31FB 507 Reg velocidad KP
239 40508 31FC 508 Reg velocidad Tl
240 40509 31FD 509 Rampa acel
241 40510 31FE 510 Rampa decel
242 40511 31FF 511 Rampa paro eme
243 40512 3200 512 Forma rampa
244 40513 3201 513 Velocidad fija 1
245 40514 3202 514 Velocidad fija 2
246 40515 3203 515 Niv velocidad cero
247 40516 3204 516 Nivel velocidad 1
248 40517 3205 517 Nivel velocidad 2
249 40518 3206 518 Disparo sobrevelocidad
250 40519 3207 519 Rampa acel avance lento
251 40520 3208 520 Rampa decel avance lento
252 40521 3209 521 Sel param alt
253 40522 320A 522 Velocidad alt KP
254 40523 320B 523 Velocidad alt Tl
255 40524 320C 524 Rampa acel alt
256 40525 320D 525 Rampa decel alt
257 40526 320E 526 Sel ref vel aux
258 40527 320F 527 Caida de tension
259 40528 3210 528 Tiempo filt ref
260 40529 3211 529 Tiempo filt 1 act
261 40530 3212 530 Tiempo filt 2 act
262 40531 3213 531 Av lim velocidad
263 40532 3214 532 Inv lim velocidad
264 40533 3215 533 Entrada rampa act
* 265 40534 3216 534 Ajuste taco | * no disponible
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PROFIBUS Modbus, CAN-BUS DCS400 Nombre param. DCS-400 Observ.
N¢ param. Modbus+ N¢ param. 6 - Entrada/Salida
265 40601 3259 601 Escala Al1 100%
266 40602 325A 602 Escala Al1 0%
267 40603 325B 603 Escala Al2 100%
268 40604 325C 604 Escala Al2 0%
269 40605 325D 605 Asign AO1
270 40606 325E 606 Modo AO1
271 40607 325F 607 Escala AO1 100%
272 40608 3260 608 Asign AO2
273 40609 3261 609 Modo AO2
274 40610 3262 610 Escala AO2 100%
275 40611 3263 611 Asign DO1
276 40612 3264 612 Asign DO2
277 40613 3265 613 Asign DO3
278 40614 3266 614 Asign DO4
279 40615 3267 615 Asign DO5
280 40616 3268 616 Panel Act 1
281 40617 3269 617 Panel Act 2
282 40618 326A 618 Panel Act 3
283 40619 326B 619 Panel Act 4
284 40620 326C 620 Asign Dataset 2.2
285 40621 326D 621 Asign Dataset 2.3
286 40622 326E 622 Asign Bit 11 MSW
287 40623 326F 623 Asign Bit 12 MSW
288 40624 3270 624 Asign Bit 13 MSW
289 40625 3271 625 Asign Bit 14 MSW
290 40626 3272 626 Al1 Act
291 40627 3273 627 Al2 Act
292 40628 3274 628 DI Act
PROFIBUS Modbus, CAN-BUS DCS400 Nombre param. DCS-400 Observ.
N¢ param. Modbus+ N¢ param. 7 - Mantenimiento
298 40701 32BD 701 Idioma
299 40702 32BE 702 Servicio ctrl
300 40703 32BF 703 Diagnéstico
301 40704 32C0 704 Tipo SW
302 40705 32C1 705 Tipo conv
303 40706 32C2 706 Cor nom conv
304 40707 32C3 707 Tens nom conv
305 40708 32C4 708 Alarma volatil
306 40709 32C5 709 Palabra fallo 1
307 40710 32C6 710 Palabra fallo 2
308 40711 32C7 711 Palabra fallo 3
309 40712 32C8 712 Palabra alarma 1
310 40713 32C9 713 Palabra alarma 2
311 40714 32CA 714 Palabra alarma 3
312 40715 32CB 715 Ref 1 puesta en marcha
313 40716 32CC 716 Ref 2 puesta en marcha
314 40717 32CD 717 Onda cuadr Per
315 40718 32CF 718 Onda cuadr Act
316 40719 32D0 719 Vers texto pan
317 40720 32D1 720 Carga UCP
318 40721 32D2 721 Tarjeta CON
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PROFIBUS Modbus, CAN-BUS DCS400 Nombre param. DCS-400 Observ.
N¢ param. Modbus+ N¢ param. 8 - Bus de campo
331 40801 3321 801 Param 1 bus de campo
332 40802 3322 802 Param 2 bus de campo
333 40803 3323 803 Param 3 bus de campo
334 40804 3324 804 Pardm 4 bus de campo
335 40805 3325 805 Param 5 bus de campo
336 40806 3326 806 Param 6 bus de campo
337 40807 3327 807 Pardm 7 bus de campo
338 40808 3328 808 Param 8 bus de campo
339 40809 3329 809 Pardm 9 bus de campo
340 40810 332A 810 Param 10 bus de campo
341 40811 332B 811 Param 11 bus de campo
342 40812 332C 812 Pardm 12 bus de campo
343 40813 332D 813 Param 13 bus de campo
344 40814 332E 814 Pardm 14 bus de campo
345 40815 332F 815 Pardm 15 bus de campo
346 40816 3330 816 Param 16 bus de campo
PROFIBUS Modbus, CAN-BUS DCS400 Nombre param. DCS-400 Observ.
N2 param. Modbus+ N2 param. 9 - Adapt. macros
364 40901 3385 901 MacParGrpAction
365 40902 3386 902 Avance lento 1
366 40903 3387 903 Avance lento 2
367 40904 3388 904 PARO LIBRE
368 40905 3389 905 Fallo usuario
369 40906 338A 906 Fallo usuario inv
370 40907 338B 907 Alarma usuario
371 40908 338C 908 Alarma usuario inv
372 40909 338D 909 Dir de rotacién
373 40910 338E 910 Incr pot motoriz
374 40911 338F 911 Decr pot motoriz
375 40912 3390 912 Vel min pot motoriz
376 40913 3391 913 Inv campo ext
377 40914 3392 914 Param altern
378 40915 3393 915 Lim vel ext
379 40916 3394 916 Anadir refvelaux
380 40917 3395 917 Lim cor 2 inv
381 40918 3396 918 Velocidad/Par
382 40919 3397 919 Inhabilitar puente 1
383 40920 3398 920 Inhabilitar puente 2

ITK 7-16

3ADWO000095R0706_DCS400_Manual_sp_g



Anexo Anexo A

Anexo A - Componentes adicionales

Reactancias de red tipo ND 01...ND 16

Reactancias de red para uso en entorno industrial (requisitos minimos), caida de
tension inductiva baja, muescas de conmutacion profundas.

Tipo Reactancia Tension | Peso Pérd. pot. | DC max.
L D ticaz loico nominal Fe Cu permanente

[uH] [Al [Al [UJl L] Wl | W] [Al

ND 01 512 18 27 500 2,0 5 16 22

ND 02 250 37 68 500 3,0 7 22 45

ND 03 300 37 68 600 3,8 9 20 45

ND 04 168 55 82 500 5,8 10 33 67

ND 05 135 82 122 600 6,4 5 30 100

ND 06 90 102 153 500 7,6 7 41 124

ND 07 50 184 275 500 12,6 45 90 224

ND 08 56,3 196 294 600 12,8 45 130 239

ND 09 37,5 245 367 500 16,0 50 140 299

ND 10 25,0 367 551 500 22,2 80 185 448

ND 11 33,8 326 490 600 22,6 80 185 398

ND 12 18,8 490 734 500 36,0 95 290 598

ND 13 18,2 698 1047 690 46,8 170 160 851

ND 14 9,9 930 1395 500 46,6 100 300 1134

ND 15 10,9 1163 1744 690 84,0 190 680 1418

ND 16 6,1 1510 2264 500 81,2 210 650 1841

Tabla A/1: Datos de las reactancias de red

Reactancias de red tipo ND 01...ND 06

l

o
[ ]
N

z al

( ¢
Ti 1 b d f
ipo | a a c e g %
ND 01 {120 100 130 48 65 116 4 8 6
ND 02 (120 100 130 58 65 116 4 8 10
ND 03 {148 125 157 63 80 143 5 10| 10
; ND 04 {148 125 157 78 80 143 5 10| 16
ND 05 {148 125 157 78 80 143 5 10| 25
ND 06 (178 150 180 72 90 170 5 10| 35
‘ED q
M
-
Fig. A/1: Reactancias de red tipo ND 01...ND 06
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Reactancias de red tipo ND 07...ND 12
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Fi03 No utilizar las rectancias como so-
B +1 porte de cable 6 de barras de bus
Tipo A B C E F G H I K
ND 07,08 | 285 230 86 250 176 65 80 9x18 385
ND 09 327 250 99 292 224 63 100 9x18 423
ND 10,11 | 408 250 99 374 224 63 100 11x18 504
ND 12 458 250 112 424 224 63 100 11x18 554

Fig. A/2: Reactancias de red tipo ND 07...ND 12

Reactancias de red tipo ND 13, 14
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No utilizar las rectancias como so-
porte de cable 6 de barras de bus

Fig. A/3: Reactancias de red tipo ND 13, ND 14
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Fig. A/4: Reactancias de red tipo ND 15, ND 16
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Reactancias de red tipo ND 401...ND 413

Reactancias de red para uso en entorno residencial/de baja actividad industrial,
cdida de tensioén inductiva elevada, muescas de conmutacion reducidas.

Estas reactancias se han disefiado para accionamientos que suelen operar en
modo de control de velocidad. La intensidad de carga de CC media maxima
depende del punto de funcionamiento.

Intens. CC 1 = intensidad continua maxima para U, . . =~ =400V
Intens. CC 2 = intensidad continua maxima para U, . =~ =500V
Tipo Reactancia Tension | Peso Pérd. pot. Intens. CC |Intens. CC
L cficaz ico nominal Fe Cu decargal1 | decarga?2
[uH] CAred [A] (Al U] [ka] Wl | W] (Al (Al
ND 401 1000 18.5 27 500 35 13 35 22.6 18
ND 402 600 37 68 500 7.5 13 50 45 36
ND 403 450 55 82 500 11 42 90 67 54
ND 404 350 74 111 500 13 78 105 90 72
ND 405 250 104 156 500 19 91 105 127 101
ND 406 160 148 220 500 22 104 130 179 143
ND 407 120 192 288 500 23 117 130 234 187
ND 408 90 252 387 500 29 137 160 315 252
ND 409 70 332 498 500 33 170 215 405 324
ND 410 60 406 609 500 51 260 225 495 396
ND 411 50 502 753 500 56 260 300 612 490
ND 412 40 605 805 500 62 280 335 738 590
ND 413 35 740 1105 500 75 312 410 900 720
Tabla A/2: Datos de las reactancias de red tipo ND4
Reactancias de red tipo ND 401...ND 402
Tipo A B C D E F gG O H
ND 401 160 190 75 80 51 175 7 9
ND 402 200 220 105 115 75 200 7 9
Tabla A/3: Dimensiones de las reactancias de red tipo ND 401...ND 402
Terminales: WAGO Type 202
170 > Archivo UL E45172
A X BY CzZ
y AN AN A N AN 2 WA
oH
O O1— recubierto % @
- de estano
T T X Y z
<
D >
A B C
5]
o G_I Lra G+5
< Ft N C Ew
< B > _ ¢
Fig. A/5: Reactancia de red tipo ND 401...ND 402
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Reactancias de red tipo ND 403...ND 408
Tipo A B C D E F gG OH oK
ND 403 220 230 120 135 100 | 77.5 7 9 6.6
ND 404 220 225 120 140 100 | 77.5 7 9 6.6
ND 405 235 250 155 170 125 85 10 9 6.6
ND 406 255 275 155 175 125 95 10 9 9
ND 407 255 275 155 175 125 95 10 9 11
ND 408 285 285 180 210 150 95 10 9 11
<& B »
‘@f‘ [\g’” oH T 1T @
@ @ O1+—— @ recubierto
de estafio
I I I I I f
X Y z \\
Conexion de termi-
< oK AL nales de AL,
T T véansetambiénlas
A B C normas relevantes
\ I |—r|Lr
© ﬂG+§
E +2
Fig. A/6: Reactancia de red tipo ND 403...ND 408
Reactancias de red tipo ND 409...ND 413
Tipo A B C D E F gG OH K
ND 409 320 280 180 210 150 95 10 11 11
ND 410 345 350 180 235 150 115 10 13 14
ND 411 345 350 205 270 175 115 12 13 2x11
ND 412 385 350 205 280 175 115 12 13 2x11
ND 413 445 350 205 280 175 115 12 13 2x11
& B »
IE=V/IT-Y| »
° o |Of—mee
[ [ I [
B c
X Y z
4 ¢ 1 Conexion de termi-
< oK AL nales de AL,
véansetambiénlas
A B C normas relevantes
Y z
I [ I [ TR
o . s 4:# =
) 4

F +2

Fig. A/7: Reactancia de red tipo ND 409...ND 413
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Fusibles y portafusibles para
alimentacion de inducido

Como fusibles para semiconductores se emplean
fusibles de cuchilla. Los datos se encuentran lista-
dos en la tabla siguiente. El tipo de construccion de
los fusibles requiere un portafusibles especial. Se
dispone de las series de tipos OFAX y OFAS.

Tipo de convertidor

Fabricante/ Tipo

Portafusibles

DCS401.0020
DCS401.0045
DCS401.0065
DCS401.0090
DCS401.0125
DCS401.0180
DCS401.0230
DCS401.0315
DCS401.0405
DCS401.0500
DCS401.0610
DCS401.0740
DCS401.0900

DCS402.0025
DCS402.0050
DCS402.0075
DCS402.0100
DCS402.0140
DCS402.0200
DCS402.0260
DCS402.0350
DCS402.0450
DCS402.0550
DCS402.0680
DCS402.0820
DCS402.1000

Convertidor 2 cuadrantes

Convertidor 4 xuadrantes

Bussman 170M 1564
Bussman 170M 1566
Bussman 170M 1568
Bussman 170M 1568
Bussman 170M 3815
Bussman 170M 3815
Bussman 170M 3817
Bussman 170M 5810
Bussman 170M 6811
Bussman 170M 6811
Bussman 170M 6813
Bussman 170M 6813
Bussman 170M 6166

Bussman 170M 1564
Bussman 170M 1566
Bussman 170M 1568
Bussman 170M 1568
Bussman 170M 3815
Bussman 170M 3816
Bussman 170M 3817
Bussman 170M 5810
Bussman 170M 6811
Bussman 170M 6811
Bussman 170M 6813
Bussman 170M 6813
Bussman 170M 6166

OFAX 00 S3L
OFAX 00 S3L
OFAX 00 S3L
OFAX 00 S3L
OFAX 1S3
OFAX 1S3
OFAX 1S3
OFAX 2 S3
OFASB3
OFASB3
OFASB3
OFASB3
170H 3006

OFAX 00 S3L
OFAX 00 S3L
OFAX 00 S3L
OFAX 00 S3L
OFAX 1S3
OFAX 1S3
OFAX 1S3
OFAX 2 S3
OFASB3
OFASB3
OFASB3
OFASB3
170H 3006

Tabla A/4: Fusibles y portafusibles
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Anexo A

Fabricante / Tipo Pérdida [W|] Resistenc. [mQ]| F1 Fusible Tamano| Portafusibles Calibre [mm] LLets
Bussman 170M 1564 15 6 50A660VUR | 0 OFAX 00 S3L 78,5 NI
Bussman 170M 1566 19 3 80A 660V UR 0 OFAX 00 S3L 78,5
Bussman 170M 1568 28 1,8 125A 660V UR | 0 OFAX 00 S3L 78,5 < <
Bussman 170M 3815 35 0,87 200A 660V UR 1 OFAX 1S3 135 A A
Bussman 170M 3816 40 0,64 250A 660V UR | 1 OFAX 1S3 135 ™ ™
Bussman 170M 3817 50 0,51 315A 660V UR | 1 OFAX 1 83 135 < <
Bussman 170M 3819 60 0,37 400A 660V UR 1 OFAX 1S3 135
Bussman 170M 5810 75 0,3 500A 660V UR 2 OFAX 2 S3 150 ]
Bussman 170M 6811 110 0,22 700A 660V UR 3 OFAS B3 150 /_\
Bussman 170M 6813 | 120 0,15 900A 660V UR | 3 OFAS B 3 150 '@/
Bussman 170M 6166 141 0,09 1250A 660V UR 170H 3006 110
Tabla A/5: Fusibles y portafusibles
Dimensiones [mm] tamanos 0...3
incicador
— — — I i
a b Nota:
Las indicaciones de medidas son
sélo valores de orientacion; jpuede
- haber posibles diferencias en cuanto
= = =17 = 1= a las medidas reales de los diversos
tipos!
. p
4 SR
@ @
c Tamano a b c d e
0 78,5 50 35 205 15
L 1 135 69 45 45 20
@2 © 9 2 150 69 55 55 26
1@ 3 150 68 76 76 33

Fig. A/8: Fusibles tamafios 0...3

Dimensiones principales de portafusibles

Portafusibles Al x An x P
[mm]
OFAX 00 S3L 148x112x111
OFAX 1S3 250x174x123
OFAX 2 S3 250x214x133
OFASB3 250x246x136

Tabla A/6: Portafusibles

Fig. A/9: Portafusibles OFAX ...

I KA-6

Fig. A/10: Portafusibles OFAS B 3
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Filtros de compatibilidad electromagnética (EMC)

Filtros trifasicos

Los filtros de red EMC son necesarios
para cumplir los requerimientos de la nor-
ma EN 50081, cuando un convertidor de
potencia va a ser operado en una red de
baja tensién publica p.ej., en Europa con
400 V entre las fases. Estas redes dispo-
nen de un conductor neutro conectado
a tierra. ABB ofrece para estos casos
filtros de red trifasicos para 500 Vy 25 A
... 1000 A.

En las redes locales, dentro de fabricas,
gue no alimentan ningun sistema electré-
nico sensible, los convertidores de poten-
cia no necesitan ningun filtro EMC.

En el capitulo 5.2 Instalacion en concor-
dancia con la compatibilidad electromag-
nética (EMC) se describe el tema de los
filtros EMC.

Anexo A

Tipo convertidor Rat. direct current | Tipo filtro Dimensiones

o x |[LxWxH

32

o F

[A] [ka] [mm]

2-quadr. convert.
DCS401.0020 20 NF3-500-25 3 | 250x150x65
DCS401.0045 45 NF3-500-50 3,1 | 250x150x65
DCS401.0065 65 NF3-500-64 3,1 | 250x150x65
DCS401.0090 90 NF3-500-80 9,5 | 450x170x90
DCS401.0125 125 NF3-500-110 | 9,5 |450x170x90
DCS401.0180 180 NF3-500-320 | 21 |400x260x115
DCS401.0230 230 NF3-500-320 | 21 |400x260x115
DCS401.0315 315 NF3-500-320 | 21 | 400x260x115
DCS401.0405 405 NF3-500-320 | 21 |400x260x115
DCS401.0500 500 NF3-500-600 | 22 |450x260x115
DCS401.0610 610 NF3-500-600 | 22 |450x260x115
DCS401.0740 740 NF3-500-600 | 22 |450x260x115
DCS401.0900 900 NF3-690-1000| & 2]
4-quadr. convert.
DCS402.0025 25 NF3-500-25 3 | 250x150x65
DCS402.0050 50 NF3-500-50 3,1 | 250x150x65
DCS402.0075 75 NF3-500-80 9,5 | 450x170x90
DCS402.0100 100 NF3-500-80 9,5 | 450x170x90
DCS402.0140 140 NF3-500-110 | 9,5 | 450x170x90
DCS402.0200 200 NF3-500-320 | 21 | 400x260x115
DCS402.0260 260 NF3-500-320 | 21 |400x260x115
DCS402.0350 350 NF3-500-320 | 21 | 400x260x115
DCS402.0450 450 NF3-500-600 | 22 |450x260x115
DCS402.0550 550 NF3-500-600 | 22 |450x260x115
DCS402.0680 680 NF3-500-600 | 22 |450x260x115
DCS402.0820 820 NF3-690-1000| @ 2]
DCS402.1000 1000 NF3-690-1000| @& 2]

Los filtros 25 ... 600 A estan disponibles para 440 V y 500 V.

© Los filtros pueden ser optimizados a las corrientes reales de motor:

F Ime =08 IMOT max > €1 factor 0,8 considera la ondulacion de corriente.
F @D Peso y dimensiones segun solicitud
|
é/\ ‘
¢ E Tabla A/7: Datos principales del filtro
,,,,,, -O ‘ CU S —
I . - © = loso
o ‘ ®
,,,,, ©)
e &
& [ &
|
A
(®]
'y
D‘
Fig. A/11: Dibujo del filtro
Tipo de filtro tension Iy A B CcC |D Medidas de fijacion Conexion Peso | PE
max. ED F F' G G' | Riel, Abraz. | kg
aprox. orif. & | (mm?)*
NF3-500-25 500 25 250 150 65 1 6,5 115 136 4 3,0 M6
NF3-500-50 500 50 250 150 65 1 6,5 115 136 10/16 | 3,1 M6
NF3-500-64 500 64 250 150 65 1 6,5 115 136 10/16 | 3,1 M6
NF3-500-80 500 80 427 170 90 1 6,5 373 130 25/35 | 9,5 M10
NF3-500-110 500 110 436 170 90 1 6,5 373 130 50 9,5 M10
NF3-500-320 500 320 450 285 | 171 1 12 240 235 11 21 M10
NF3-500-600 500 600 590 305 | 158 1 12 290 235 11 22 M10
* Hilo individual / cordén
Tabla A/8: Dimensiones del filtro
IIKA-7
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Anexo B - Declaracion de conformidad “ n ll

80102 f

Mpw

EC Declaration of Conformity

( Directive 73/23/EEC [Low Voltage], as amended by 93/68/EEC )
( Directive 89/336/EEC [EMC], as amended by 93/68/EEC )

Document code : ABB/DEIND/A 99-01 Date : 14.04.1999

We

ABB Industrietechnik GmbH
Division Drives
Edisonstrae 15, D - 68623 Lampertheim, Germany

declare under our sole responsibility that the product series

DCS 400 Converter Module

to which this declaration relates is in conformity with following standards

EN 60146-1-1 : 1991 [IEC 146-1-1]

EN 60204-1 : 1992 + 1993 [IEC 204-1]

(furthermore applied standards : IEC 664-1, EN 60529 / IEC 529, EN 50178)
following the provisions of Directive 73/23/EEC, as amended by 93/68/EEC

and

to which this declaration relates is in conformity with following standard

EN 61800-3 11997 [IEC 1800-3 ]
EN 50081-2 : 1994
EN 50082-2 : 1996

following the provisions of Directive 89/336/EEC, as amended by 93/68/EEC
provided that the DCS 400 Converter Module is equipped with a dedicated
transformer or any other adequate mitigation method to reduce the disturbance
voltage level to a permissible value at the point of connection of other low voltage
equipment, and that the provisions of the final installation at the place of
operation presented in the

3 ADW 000 032 Installation of Converters in accordance with EMC

3 ADW 000 095 Manual

3 ADW 000 033 Safety and operating instructions for drive converters

are met.

The Technical Construction File, code 3ADT 061003, to which this declaration
relates has been assessed by Report and Certificate 9019a from ABB EMC
Certification AB being the Competent Body according to EMC Directive
89/336/EEC. The File conforms with the protection requirements of the Directive
89/336/EEC article 10(2).

Lampgrtheim 14.04.1999

“/0/\, \ Pr- v 2’(@[ Freon

IND / A
Senior

]
homas gner IND/ AM Ralf Form
e President Vice President

This declaration does not express any assurance of characteristics.
Installation and safety instructions mentioned in our installation manual must be obeyed.
The complince was tested in a typical configuration.

Formutar : AQ96001

IT K B-1
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Anexo D - Ejemplos para la parametrizacion basica

En la practica y experiencia se ha evidenciado, que ciertos parametros tienen que ser adaptados a la mayoria
de las aplicaciones.

En la tabla siguiente se muestran estos parametros.

Tabla 1:
Tabla 2:
Tabla 3:

Tabla 4:

Funcionamiento en el margen de ajuste del inducido

Funcionamiento en el margen de ajuste de campo

Funcionamiento en el margen de ajuste de campo con limitacion de corriente en funcién
de la velocidad

Muestra los parametros, que se ajustan independientemente del modo de funcionamiento

Funcionamiento en el margen de ajuste del inducido

P
Margen de ajuste
de inducido
Pnom
D—— 105
n
Base Speed
Tabla 1
Numero de Nombre de Significado Contenido | Registro
parametro parametro
101 Corr nom ind Corriente nominal de inducido la_
102 Tens nom ind Tension nominal de inducido Ua_
103 Corr nom cpo Intensidad nominal de campo le__
104 Tens cpo hom Tension nominal de campo Ue_
105 Vel base Velocidad nominal n_.
106 Vel max Velocidad nominal = (1.05) n_ .
201 Selec macro Seleccién del macro de aplicacion Seleccion
203 Modo paro Parada de la seleccién de funcion Seleccion
204 Modo paro emerg | Seleccidn de funcion de paro de emergencia Seleccion
502 Modo med veloc FEM o tacodinamo o encoder Seleccién
(primera puesta en marcha = FEM)
503 Enc incremental Numero de impulsos por revolucién Numero
(siempre que el parametro 502 = encoder) de rayas
509 Rampa acel Rampa de aceleracion sec
510 Rampa decel Rampa de deceleracion sec
511 Ramp paro emerg | Rampa de paro de emergencia sec
(siempre que parametro 204 = rampa)
601 Escala AlI1 100% | Tension de valor nom. con 100% de velocidad 10V
602 Escala Al1 0% Tension de valor nom. con 0% de velocidad oV
701 Idioma Seleccion del idioma en el panel Seleccion
continva con la tabla 4
IIKD-1
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Funcionamiento en el margen de ajuste de campo

P
Zona regolazione
Zona regolazione indotto campo
Pnom
D— 105 D— 106
n
Vel base Vel max
Tabla 2
Numero de Nombre de Significado Contenido | Registro
parametro parametro

101 Corr nom ind Corriente nominal de inducido la_
102 Tens nom ind Tensién nominal de inducido Ua_
103 Corr nom cpo Intensidad nominal de campo le_ .
104 Tens cpo hom Tensién nominal de campo Ue .
105 Vel base Velocidad nominal n_ .
106 Vel méax Velocidad méax. de debilitamiento de campo e
201 Selec macro Seleccién del macro de aplicacion Seleccion
203 Modo paro Parada de la seleccién de funcion Seleccion
204 Modo paro emerg | Seleccién de funcién de paro de emergencia Seleccion
502 Modo med veloc FEM o tacémetro o codificador Seleccion

(primera puesta en marcha = FEM)
503 Enc incremental Numero de incrementos por revolucion Numero

(siempre que el parametro 502 = codificador) de rayas
509 Rampa acel Rampa de aceleracion sec
510 Rampa decel Rampa de deceleracion sec
511 Ramp paro emerg | Rampa de paro de emergencia sec

(siempre que parametro 204 = rampa)
601 Escala Al1 100% | Tension de valor nom. con 100% de velocidad 10V
602 Escala Al1 0% Tension de valor nom. con 0% de velocidad ov
701 Idioma Seleccion del idioma en el panel Seleccion

continda con la tabla 4
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Funcionamiento en el margen de ajuste de campo con limitacién de corriente
en funcion de la velocidad

P
Zona regolazione
Zona regolazione indotto campo
Pnom
——p Limitazione di corrente  ¢——
in funzione dellavelocita
D—— 105 11 106
n
Base Speed Cur Lim Speed Max Speed
Tabla 3
Numero de Nombre de Significado Contenido | Registro
parametro parametro
101 Corr nom ind Corriente nominal de inducido la___
102 Tens nom ind Tension nominal de inducido Ua_
103 Corr nom cpo Intensidad nominal de campo le_
104 Tens cpo nom Tension nominal de campo Ue_
105 Vel base Velocidad nominal
106 Vel max Velocidad max. de atenuacion de campo e
112 Vel lim Limitacion de corriente en funcion sl
de la velocidad
201 Selec macro Seleccion del macro de aplicacion Seleccion
203 Modo paro Parada de la seleccién de funcion Seleccion
204 Modo paro emerg [ Seleccidn de funcion de paro de emergencia Seleccion
502 Modo med veloc FEM o tacémetro o codificador Seleccion
(primera puesta en marcha = FEM)
503 Enc incremental Numero de incrementos por revolucion Numero
(siempre que el parametro 502 = codificador) de rayas
509 Rampa acel Rampa de aceleracion sec
510 Rampa decel Rampa de deceleracion sec
511 Ramp paro emerg [ Rampa de paro de emergencia sec
(siempre que parametro 204 = rampa)
601 Escala Al1 100% | Tension de valor nom. con 100% de velocidad 10V
602 Escala Al1 0% Tension de valor nom. con 0% de velocidad oV
701 Idioma Seleccion del idioma en el panel Seleccion
contindia con la tabla 4
IIKD-3
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Parametros comunes para los 3 modos de funcionamiento anteriormente indicados

Tabla 4
Numero de Nombre Significado Contenido | Registro
parametro de parametro
304 Corr ind max Limite de corriente % |
305 Tpo sobrecarga Tiempo de sobrecarga sec
306 Tpo recuperac Tiempo de recuperacion sec
307 Lim par posit Limitacion de par positiva %M,
308 Lim par negat Limitacion de par negativa % M.
317 Par bloqueo Par de bloqueo %P M,
318 Tiempo blogueo Tiempo de bloqueo sec
515 Nivel vel cero Deteccion de parada rpm
516 Vel ref 1 Velocidad 1 alcanzada rpm
517 Vel ref 2 Velocidad 2 alcanzada rpm
605 Asign AO1 Sehal de salida analdgica 1 Seleccion
606 Modo AO1 Indicacién unipolar o bipolar Seleccion
607 Escala AO1 100% Escalada 100% = ? Voltios Seleccion
608 Asign AO2 Sefal de salida analdgica 2 Seleccion
609 Modo AO2 Indicacion unipolar o bipolar Seleccién
610 Escala AO2 100% Escalada 100% = ? Voltios Seleccién
611 Asign DO1 Sefal de salida digital 1 Seleccion
612 Asign DO2 Senal de salida digital 2 Seleccion
613 Asign DO3 Sefal de salida digital 3 Seleccion
614 Asign DO4 Sefal de salida digital 4 Seleccion
615 Asign DO5 Sefal de salida digital 5 Seleccion
616 Panel actual 1 Indicacién en el panel parte superior Seleccion
izquierda
617 Panel actual 2 Indicacién en el panel parte superior central | Seleccién
618 Panel actual 3 Indicacioén en el panel parte superior Seleccion
derecha
619 Panel actual 4 Indicacioén en el panel parte inferior Seleccién
702 Ctrl servicio Procedimiento de autoajuste Seleccion
II KD-4
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DCS Convertidores de potencia por tiristores

Diferencias importantes entre el software 111.0
y el software 108.0

Instrucciones para el software

DCS 400

Instrucciones para el software version 111.0
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Anexo E

A

Instrucciones para el software versién 111.0

Documentacion

Este documento hace referencia al documento basi-
co DCS 400 Rev.A - Manual (BADW 000 095 R0501)
y describe las diferencias entre el software version
108.0 (estado del manual) y el 110.0.

Si ya se estd empleando el software 109.0, las
diferencias entre el SW 109.0 y el SW 110.0 se
describen en el documento DCINF00144, las dife-
rencias entre el SW 110.0 y el SW 111.0 en
DCINF00165.

Fallo de cédigo de tipo

Si no se ha ajustado un cédigo de tipo, aparece el
Fallo de codigo de tipo F6 (anteriormente el Fallo de
software F3).

Paro de emergencia

En caso de una Desconexidon de emergencia pen-
diente (provocada por una ED y también por un
cédigo de control del bus de campo) el software
generara una alarma. De este modo, se informara al
usuario acerca de un posible motivo de bloqueo del
convertidor:
Alarma 19

Entradas digitales en Modo local

Las entradas digitales asignadas a

* Fallo de usuario

e Alarma de usuario

* Desconexiéon de emergencia

se utilizan en muchas aplicaciones para funciones
relevantes en cuanto a la seguridad (por ejemplo,
KLIXON conectado a fallo de usuario). Por este
motivo, ahora también son validas en modo local.

Dado que estas entradas no son validas en modo
remoto para las macros 2, 3y 4, tampoco deben ser
validas en modo local si se seleccionan estas macros.

Velocidad real filtrada

Se introduce una nueva sefal: Velocidad real filtrada
(Par. 5.40). El Tiempo de filtro es de 1 seg. Puede
seleccionar la visualizacion de esta sefal en la
pantalla del panel.

Visualizacion de senales reales
Ademas de sus ubicaciones estandar (grupos 1-6),
todas las sefales esenciales estan disponibles en
un grupo de sefhales para una monitorizacién mas
sencilla. La actualizacion de dichas sefales se rea-
liza cada 20 ms.

Evaluacion del generador de pulsos
Ahora, la Evaluacién del encoder también tiene en
cuenta el tiempo de pulsos. Ello da lugar a una mayor
resolucion de la realimentacion de velocidad con
una velocidad reducida. La Minima velocidad posi-
ble no se ve afectada y permanece inalterada.

Regulador de campo

Con unos pocos motores, el regulador de campo del
SW 108.0 experimentaba problemas con la regula-
cion del campo del motor.

El regulador de campo y el autoajuste de campo del

Desc Eme Pendiente
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SW 110.0 se han modificado y probado con resulta-
dos satisfactorios.

Referencia de tension de campo
La nueva senal Ref.Vexc.FIS-3A (Par. 4.14) muestra
la Referencia del regulador de tension de campo.

Funcién de refuerzo de campo

En la version del Firmware 110 se introducen dos
nuevos parametros (4.13 y 9.21) que permiten ali-
mentar al campo con una intensidad de campo
superior a la nominal. Ello propicia una ganancia de
par en el rango de velocidades basico.

Deben tenerse en cuenta los aspectos siguientes:

1) El bobinado de campo esta dimensionado para la
intensidad nominal de campo. El aumento de la
intensidad de campo incrementa automaticamente
la temperatura del bobinado, lo que podria oca-
sionar graves dafnos.

2) Para obtener una mayor intensidad de campo, la
tensién de campo serd mayor que la tension
nominal de campo, y podria llegar a 440V. Veri-
fique que el bobinado de campo presente una
resistencia a la tension suficiente.

3) Debido a los puntos 1) y 2), el Refuerzo de campo
no debe emplearse de forma permanente.

4) Larelacion entre el incremento de la intensidad de
campoy la ganancia de par no es lineal. Tenga en
cuenta que, por encima de la intensidad nominal
de campo, el bobinado de campo se satura. Un
incremento elevado de la intensidad de campo no
da lugar necesariamente a un mayor par en virtud
de la misma relacion.

5) En funcién de su médulo DCS400, la intensidad
de campo esta limitada (véase el Manual del
DCS400 3ADW 000 095). Incluso con refuerzo de
campo, no es posible superar este limite.

Refuerzo de campo ampliado

La Funcién de refuerzo de campo conocida (SW110.0)
se amplia (en el SW 111.0) gracias a la posibilidad
de que el refuerzo de campo se conecte
automaticamente al emitir la orden de marcha. Ade-
mas, se introduce una desconexién automatica de la
funcion de refuerzo de campo tras un tiempo ajusta-
ble (Par. 4.15 Tiempo Excit.)

Mensajes de fallo de campo

Tras la conexidon del convertidor, el mensaje de
disparo por baja intensidad de campo F12 se
desactiva hasta que la intensidad de campo es el
doble del nivel del parametro 4.06 (Disp Bajo Cpo).

El mensaje de disparo por sobreintensidad de cam-
po F13 se desactiva durante los tres segundos si-
guientes a la conexion.

El Fallo por baja intensidad y sobreintensidad de
campo se suprime durante los primeros 80 ms para
mostrar solamente fallos estaticos.

Sino hay un campo conectado, el convertidor mues-
tra el mensaje de fallo F12 Baja intensidad de campo
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Adaptacion de flujo
La rutina automatica de Adaptacion de flujo ya no
requiere una reduccion del nivel DispMinCpo.

Senal de par

La funcién Sefal de par tiene como finalidad indicar
el momento en el cual la intensidad de inducido Y la
intensidad de campo han alcanzado unos niveles
ajustables concretos. El siguiente diagrama muestra
su principio de funcionamiento:

402
Int actcpo

4.16
SefialP NivCpo

A>B

Senal de par|

T
A>B I

3.28 _
SenalP Nivint B

3.02
Corractind

Inversion de puente

Demora de inversion de puente

Las cargas inductivas elevadas dificultan la detec-
cion de intensidad cero a la inversién de puente.
Para operar con tales cargas, el parametro 3.26
Retardo Invers. define una demora adicional para la
deteccion de intensidad cero. De este modo, se
demora la inversion de puente.

Modo de inversién de puente

En funcion de la dinamica del bucle de control de
velocidad, deben adoptarse medidas para evitar
golpes de par provocados por demoras de inversion
mayores. En general, durante la inversién de puente
la rampa de velocidad debe seguir el valor real de
velocidad con un ajuste que mantenga el error de
velocidad fijado al inicio de la inversién. El regulador
de velocidad debe estar en estado de retencién/
fijacion durante la inversion.

No obstante, si el control de velocidad tiende a
sobrepasarse o incluso oscila, el comportamiento
dindmico del convertidor podria provocar inversio-
nes de puente repetidas. En tal caso, quiza no sea
recomendable que la salida de |la rampa siga el valor
real de velocidad. La inversion serd mas robusta si
la salida de la rampa prosigue con independencia de
una inversion de puente en proceso.

Gracias al Parametro 3.27 Modo Regenerat. es po-
sible definir el comportamiento del convertidor a la
inversiéon de puente.

Fallos recientes / Grupo de alarmas
El grupo de sefales 11 Fallos y Alarmas proporcio-
na los 5 fallos y alarmas mas recientes. Las senales
no muestran textos de alarma ni fallo, sino los nime-
ros correspondientes.

Diagnéstico=0

Tras conectar la alimentacion, el Mensaje de diag-
néstico (Par 7.03) se ajusta al valor "0". (Anteriormen-
te FLUX CHAR)

DCS 400 Panel

LOCal/REMoto

Con el SW 108.0, el panel DCS400 muestra LOC, si
el convertidor estaba en local a través del panel.
Con el SW 110.0 el panel DCS400 muestra lo si-

guiente:
REM: el convertidor no esta en local, ni a
través del panel ni de DWL
LOC: el convertidor esta en local a través
del panel
(nada): el convertidor esta en local a través de
DWL

Interfase de Herramienta PC a 19,2

kbaudios

El Parametro 2.15 Veloc. Transmis. permite configu-
rar la Interfase de Herramienta PC RS232 interna
con 9600 o 19200 baudios. Al modificar este
parametro, la interfase se reinicializara sin que tenga
que rearrancarse el convertidor.

Visualizacion de parametros

modificados

Con frecuencia, es util tener a mano todos los
parametros con valores que no sean los de fabrica.
Para ello, se utiliza la funcion Param. modificados del
panel, que permite examinar la serie completa de
parametros modificados (valores distintos de los de
fabrica), ver el valor de parametro real (y modificarlo
directamente) y también el valor de fabrica del
parametro, e incluso restaurar el parametro a su
valor de fabrica, si se requiere.

El diagrama siguiente muestra el principio de la
funcion.

Seleccionela funcién del
panel Param. modifica-
dos

Se muestra el 1 para-

la funcién

Anexo E

metro modificado.

Utilice @ y @ para des-
plazarse por la lista de
parametros modificados.

Pulse(® en

cualquier paso

para retroceder
sin cambios

El valor real parpadea o

el valor de fabrica (su- %/e

brayado) parpadea. Uti-

lice @ o @) para cam- = = ce

biarlo. " D - Algunos parametros no pueden @
Pulse @) para modifi- modificarse ni restaurarse al

car el valor real. valor de fabrica con el converti-

de

dor conectado. Consulte la tabla

Es posible modificar el
valor subrayado.

Utilice & y & para re- —
ducir/incrementar el va-  Retroceder
lor real. sin cambios

Retroceder  (u)o|
sin cambios

@D amacena el valor
modificado.

e/

Restaurar Paranetro?|

El pardmetro
seha

ajustado al
valor de

T fébrica
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Anexo E

Frenado dindmico (FD)

El Frenado dinamico es la deceleracion activa del motor en giro a través de una resistencia de frenado. Por ello, un contactor de CC
conmuta el circuito de inducido del convertidor de CC a una resistencia de frenado. Durante un proceso de Frenado dinamico, debe
mantenerse el campo.

En los casos siguientes, contactor de CC cerrado significa que esta conectado al DCS400, contactor de CC abierto o disparado significa
que esta conectado a la resistencia. El estado por defecto, mientras el DCS400 esta desconectado, es abierto.

Para controlar el contactor de CC, es posible emplear dos sefiales, Contactor de CC CONECTADO vy su inversa Contactor de CC
DESCONECTADO. Es posible asignarlas a cada Salida Digital. El contactor de CC también puede conectarse directamente a D05 (salida
de relé, 3 A, 250 V CA, 24 V CC), a la que normalmente esta asignado el contactor de CA.

‘ . Deben considerarse las siguientes condiciones previas:
Tl * Dado que debe mantenerse el campo del motor, el contactor de CA no debe
abrirse mientras el Frenado dinamico esté en curso
iz e Antes de que el contactor de CC conmute a la resistencia, el convertidor de CC

#Z debe dejar de efectuar disparos y la intensidad de CC debe haber llegado a 0.
ParaEme — | e Cuando el contactor de CC haya conmutado a la resistencia, no debera abrirse
Marcha  ——— DI bo a menos que la intensidad haya alcanzado valor 0 (lo que significa que la
velocidad debe ser 0). En caso contrario, la intensidad de CC podria destruir el
l T contactor.

CONEXION o MARCHA de '1' a'0"), Paro E y Paro por fallo. Los parametros Modo
Paro (2.03) y Modo Paro EME (2.04) han sido ampliados por el nuevo Modo de paro
Frenado Diny se ha introducido el nuevo parametro Paro por Fallo (2.14).

? El Frenado dinamico esta disponible para Paro normal (por conmutacién de
- — — |K1

Paro normal y FD

El Paro normal implica el paro situando la orden MARCHA o CONEXION en cero légico (o los bits correspondientes en el Cédigo de
control principal (MCW)). Si el Par. 2.03 se ajusta en Frenado Din, y se produce un paro normal, el contactor de CC se conmuta a la
resistencia y el motor frena hasta que se alcanza la velocidad cero. Al parar a través de la orden MARCHA, el contactor de CC vuelve
a conmutar al convertidor, que podra volver a arrancarse a través de MARCHA. Al efectuar el paro con la orden CONEXION, se detiene
la intensidad de campo y el contactor de CA se dispara también.

Entrada: | | | Entrada: | |
|
MW EME_STOP, | | MW EME_STOP| | |
| ‘ ‘ |
MCW.ON | | I MCW.ON L
| [ ‘ |
MCW.RUN l\ no relevante | k MCW.RUN |
- Peroantes de iniciar hacer "0 | |\ T TR
| I ‘ |
I ‘ ‘ I
salida: | ! ! salida: |
; ;
Cont ppal T \ T T Cont ppal I
conec
- - ——————— 4 - conec  __ _ it
|
|

En Marcha

Tien frenado din
Par. 2.16

Vel cero

Disyuntor de cc F
Conectado

Tien frenado din
Par. 2.16

Vel cero

'
|
|
|
I
Disyuntor de cc |
_Conectado

St

100%’

50%
corriente de

Frenado via MainControlWord.ON en caso de frenado dinamico

Frenado via MainControlWord.RUN en caso de frenado dinamico t = 200ms

*1 dependiente de - nivel de corriente de campo (50%)
- sincronizacion
- sin falla

*2 RUNNING=0 -> firing angle=150°

*3 solo si la realimentacién de velocidad Par 5.02 = EMF

*1 solo si la realimentacién de velocidad Par 5.02 = EMF

I KEA4
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Paro de emergenciay FD

Siel Par. 2.04 se ajusta en Frenado Din., el contactor de CC se abre
y el motor decelera hasta que se alcanza el Nivel de Velocidad Cero
(Par. 5.15) en caso de un Paro E. Entonces se abre el contactor de
CA. Antes de que el convertidor pueda rearrancar, la Sefal Paro
Eme debe desaparecer y CONEXION y MARCHA deben ajustarse
a '0' una vez.

Paro por falloy FD

Si el Par. 2.15 se ajusta en Frenado Din. y aparece un fallo, para
el cual se tolera FD (véase la tabla siguiente), el contactor de CC
se abre y el motor decelera hasta que se alcanza el Nivel de
Velocidad Cero (Par. 5.15). Entonces, se abre el contactor de CA.

Antes de que pueda rearrancarse el convertidor es necesario
que desaparezcal el motivo del fallo, restaurar el convertidor y
ajustar CONEXION y MARCHA a '0' simultdaneamente.

La tabla siguiente muestra los fallos para los que se tolera FD:

Entrada:

| \ |
MCW.EME_STOP| ‘

‘ no relevante [
7777777 ‘\ Pero antes de iniciar hajer"o"

Pero antes de iniciar hac[er "0"

|

no relevante l k\
|
|

no relevante

| Pero antes de iniciar haz:(er 0" | |
| | AL
Salida: | | | ‘
I

Cont ppal
conec

En Marcha

I / I
‘ ‘
Tien frenado din ¥3
_Par.2.16 e __
v | 2

- T
Dyﬁ‘*{
Conectado

50%
corriente de
_eampo_ _ __| =

Frenado via MainControlWord.EME_STOP en caso de frenado dinamico
1 = 200ms

*1 dependiente de - nivel de corriente de campo (50%)
- sincronizacion
- sin falla

*2 RUNNING=0 -> firing angle=150°

*3 solo si la realimentacion de velocidad Par 5.02 = EMF

Ne Fallo FD Comentario

1-6 Varios fallos relacionados no Estos fallos sélo pueden aparecer al conectar el convertidor > no se
con el SW requiere FD, el contactor de CC se abre (conmutado a la resistencia)

igualmente en este momento.

7 Sobretemp. del convertidor Si

8 Sobretemp. del motor Si Pero existe peligro de dafios en el motor durante el FD

9 Subtensién de red Si

10 Sobretension de red No La unidad de alimentacién de campo debe protegerse de la sobretensién

11 Fallo de sincr. de red Si

12 Baja intensidad de campo No No es posible mantener el campo

13 Sobreintensidad de campo No No es posible mantener el campo

14 Sobreintensidad de inducido | Si La alta intensidad se conmutara a la resistencia > Peligro de dafios en la

resistencia

15 Sobretension de inducido Si La alta tensién de inducido podria dafar el colector

16 Fallo de medicién de No
velocidad

17 Fallo de polaridad de taco No

18 Sobrevelocidad Si

19 Motor bloqueado Si

20 Fallo de comunicacion Si

21 Pérdida de control local Si

22 Fallo externo Si

Modo EMF y FD

Cuandola Realimentacién de velocidad es
EMF y se abre el contactor de CC, el
convertidoryano puede medirel EMFy, por
lotanto, nodispone de informacién relativa
alavelocidadreal. No obstante, lalégicade
FD requiere una sefal de velocidad cero
paradesconectarlaintensidad de campoy
abrirel contactor de CA. Poreste motivo, el
parametro2.16 Tiem Frenado Dindefineun
intervalo de tiempo que debe transcurrir
antes de que la sefal de velocidad cero se
emitaautomaticamentey elprocesode FD
sedetengadesconectandolaintensidad de
campo y abriendo el contactorde CC

Arranque girando y FD

Cuando el contactorde CC se conmutaa
laresistencia, no debera abrirse mientras
existaunaintensidad de CC enelcircuito
de inducido, porque el contactor de CC
podria resultar dafiado o destruido. Porlo
tanto, el Arranque girando no se habilita
durante el Frenado dinamico. Si el Par.
2.09 Modo Marcha se ajustaen Arranque
Girando, sélotiene efecto sobre los otros
modos de paro, en Modo FD actiuacomo
siestuviera ajustado para Marcha desde
Cero.Porello, enprimerlugares necesa-
rio ponerfinaun procedimientode FD (la
sefal de velocidad cero debe ser alta)
antes de volveraarrancar el convertidor.
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Prioridad de diferentes modos de paro
En general cada modo de paro puede serinterrumpido
por otro paro de alta prioridad. (p.e. un paro normal (via
RUN=0) con modo de paro (Par. 2.03) tirabuzén puede
serinterrumpido por otro paro de modo (Par. 2.04) con
rampa. En ese caso se interrumpe el tirabuzén y el motor
se frena por rampa hasta su parada)

Unfrenodinamico (freno reostatico) de paro puede sin
embargo interrumpido por un paro de modo Tirabuzén.
Ental caso la corriente de campo se hace cero, lacom-
puerta principal de proteccién se abre mientras lacom-
puerta protectora de corriente continua permanece sobre
laresistenciay el motorentra entirabuzén.

Unfreno dinamico no puede serinterrumpido por un fre-
no de rampa o por limite de momento, aun cuando el paro
tenga unaaltaprioridad.
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Parametros nuevos y modificados
Diferencias respecto al Manual del DCS 400 (3ADW000095R0506)

N2 par.

Nombre y significado de parametro

Min

Max

Por
defecto

Uni-
dad

)}

ajuste
person.

Grp 2

2.03

Modo Paro

3=Frenado Din. — Para el uso de una resistencia de
frenado dindmico y un contactor.

0

Texto

Modo Paro Eme

3=Frenado Din. — Para el uso de una resistencia de
frenado dindmico y un contactor.

Texto

Paro por Fallo

Seleccion de la respuesta de funcionamiento
deseada a un Fallo

2=Paro libre — El motor para por si solo hasta
velocidad cero

3=Frenado Din. — Para el uso de una resistencia de
frenado dinamico y un contactor.

Nota: El Frenado dindmico sélo se permite para
ciertos fallos (véase la lista de fallos). En los fallos
no habilitados para frenado dindmico, este
parametro es irrelevante, la reaccién de paro es
PARO LIBRE en todos los casos

Texto

215

Veloc. Transmis.

Velocidad de la interfase de Herramienta PC RS232
interna. Al modificar este parametro, la interfase se
reinicializara sin que tenga que rearrancarse el
convertidor.

0=9600 Baudios

1=19200 Baudios

Nota importante: Si este pardmetro se modifica con
una Herramienta PC, la comunicacién con el
convertidor caera debido al parametro de
comunicaciéon modificado. Tras modificar el
parametro de comunicacién de la Herramienta PC
también segun los ajustes del convertidor, la
comunicacion volvera a funcionar correctamente.

Texto

2.16

Tiem Frenado Din

Sélo activo en Modo de realimentacién de velocidad
(5.02)=EMF

Si no equivale a cero, define el tiempo tras el cual
se genera la Sefal de Velocidad Cero
autométicamente en caso de Frenado dindmico

Si equivale a cero, se inhabilita la generacién
automatica de la sefal de velocidad cero.

Nota importante: En este caso, la intensidad de
campo y el contactor de CA quedarian
CONECTADOS hasta la desconexion del
convertidor o su paro con la orden PARO LIBRE
(Par. 9.04)

3000

60

Grp 3

3.04

Int Ind Max

400 (3)

100

0/ o

3.07

Lim Par Pos

325

100

%

(2)

3.08

Lim Par Neg

-325

100
(2Q: 0)

%

()

3.1

Lim Int Reg

o

200

50

%

3.14

Modo Reg Int
Si el modo de paro se ajusta en RAMPA y tras
ajustar la orden MARCHA o PAROEME a cero
(0), el convertidor cambiara automaticamente a
control de velocidad y empezara a parar con el
valor de rampa de la velocidad real.

Texto

3.24

Int Ind Max

400

100

%

3.25

Niv Int Ind

400

100

%

3.26

Retardo Invers.
Cada inversion de puente se demora con este
periodo de tiempo.

600

ms

3.27

Modo Regenerat.

Define el comportamiento del convertidor en una
inversién de puente

0= Modo Soft.

1= Modo Hard.

Texto

(1) cambios no posibles si el convertidor esta CONECTADO
(2) cambios posibles si el convertidor esta CONECTADO
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Parametros nuevos y modificados (cont.)

N2 par.

Nombre y significado de parametro

Min

Por
defecto

Uni-
dad

1) ajuste
person.

Grp 3

3.28

SenalP Nivint

Nivel de intensidad de inducido en porcentaje de la
intensidad nominal del motor (Par. 1.01) para la
Funcién Senal Par. La Sefal Par es Alta cuando...
el valor real de Intensidad de Inducido (Par. 3.02)
es superior a este nivel

Y el valor real de Intensidad de Campo (Par. 4.02)
es superior a Sefal Par NivelCampo (ver Par. 4.15)
Sefal Par = 3.02>3.28 Y 4.02>4.15

400

100

%

Grp 4

4.13

Refuerzo

Intensidad del refuerzo de campo relacionada con
el valor nominal de intensidad de campo (1.03), si
se selecciona la func. Refuerzo de campo del par.
9.21

100

160

100

%

4.14
Sedal

Ref.Vexc.FIS-3A
Valor de referencia de tension para el Regulador de
tensién de campo

4.15

Tiempo Excit.

Si no equivale a cero, el tiempo en segundos tras el
cual el refuerzo de campo se desconectara
automaticamente tras ser activado por el incidente
descrito en el Par 9.21.

Si es cero, el refuerzo de campo no se
desconectara automaticamente. Estara activado
mientras la Sefal de sel. de refuerzo (Par. 9.21) sea
alta. (Véase también la descripcion facilitada para
este parametro)

(Atencion: Cuando el tiempo de refuerzo es =0 y se
ha asignado MCW.MARCHA en el Par. 9.21, el
refuerzo de campo estara activo mientras se emita
la orden MARCHA. En funcién de la Intensidad de
refuerzo (Par. 4.13), ello podria dafiar gravemente
el motor)

600

60

4.16

SenalP NivCpo

Nivel de intensidad de campo en porcentaje de la
intensidad de campo nominal del motor (Par. 1.03)
para la Funcién Sefal Par. La Sefal Par es Alta
cuando...

el valor real de Intensidad de Inducido (Par. 3.02)
es superior a Sefal Par Nivint (Par. 3.28)

Y el valor real de Intensidad de Campo (Par. 4.02)
es superior a este nivel

Sefal Par = 3.02>3.28 Y 4.02>4.15

160

100

O/ o

(1) cambios no posibles si el convertidor esta CONECTADO
(2) cambios posibles si el convertidor estda CONECTADO

3ADWO000095R0706_DCS400_Manual_sp_g
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Parametros nuevos y modificados (cont.)

Ne@ par. Nombre y significado de parametro Min Max Por Uni- | (1) ajuste
defecto | dad person.
Grp 5
5.09 Rampa Acel 0.0 3000.0 | 10.0 s (2)
5.10 Rampa Decel 0.0 3000.0 | 10.0 s (2)
5.11 Rampa Paro Eme 0.0 3000.0 | 10.0 s (2)
5.19 Rampa Acel Len 0.0 3000.0 | 10.0 s (2)
5.20 Rampa Decel Len 0.0 3000.0 | 10.0 s (2)
5.24 Rampa Acel Alt 0.0 3000.0 | 10.0 s (2)
5.25 Rampa Decel Alt 0.0 3000.0 | 10.0 s (2)
5.29 Filtro Real 1 0.0 10.0 10.0 S
Constante de tiempo de filtro 1 para corregir la
desviacion de veloc. en la entrada del regul. de vel.
5.35 reservado para versiones futuras - - - -
5.36 reservado para versiones futuras - - - -
5.37 Aj Ref Veloc 10.000 | 200.00 | 100.00 %
Parametro de ajuste fino para Referencia de veloc.
5.38 Aj Ref Vel Aux 10.000 | 200.00 | 100.00 %
Parametro de ajuste fino para Referencia de vel.
aux.
5.39 Desviacion Vel - - -
Sefal | Sefal antes del regulador de velocidad
5.40 Vel. Real F. - - - pm
Sefal | Valor de velocidad real filtrado. Igual que 5.05 Veloc
Real pero con Tiempo de filtrode 1's
(1) cambios no posibles si el convertidor estda CONECTADO
(2) cambios posibles si el convertidor estd CONECTADO
Grp 6
6.05 Asign SA1 0 15 0 Texto
14 = Desv Veloc / desviacién de velocidad (en
rpm)
15 = Angulo de disparo / 0..180° = 0..100%
6.08 Asign SA2 0 15 0 Texto
Para la asignacion, ver 6.05 Asign SA1
6.11 Asign SD1-5 0 64 2 Texto
. 34= Sefal Par = 3.02>3.28
6.15 Y 4.02>4.15
35= NO Sefial Par (invertido)
36= Disyuntor de CC CONECTADO
37= Disyuntor de CC DESCONECTADO
(invertido)
6.16 Panel Real 1 0 20 2 Texto
12 = Desv Veloc / desviacién de velocidad (en
rpm)
13 = Cddigo fallo 1 / ver para. 7.09
14 = Cddigo fallo 2 / ver para. 7.10
15 = Cddigo fallo 3/ ver para. 7.11
16 = Codigo alarma 1/ ver para. 7.12
17 = Cédigo alarma 2 / ver para. 7.13
18 = Cdédigo alarma 3/ ver para. 7.14
19 = Céd Ctrl Bus / céd. de control de bus de
campo
20 = Monitor SD / monitor de serie de datos
(6.31)
6.17 Panel Real 2 0 20 4 Texto
Para la asignacion, ver 6.16 Panel Real 1
6.18 Panel Real 3 0 20 1 Texto
Para la asignacion, ver 6.16 Panel Real 1
ITKE-8
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Parametros nuevos y modificados (cont.)

Ne@ par.

Nombre y significado de parametro

Min

Por
defecto

Uni-
dad

1

ajuste
person.

6.19

Panel Real 4
Para la asignacion, ver 6.16 Panel Real 1

20

0

Texto

6.20

Asn Serie Datos 2.2
13 = Desv Veloc / desviacion de velocidad
14 = Angulo de disparo / 0..180° = 0..32767
15 = Caodigo fallo 1 / ver para. 7.09
16 = Cddigo fallo 2 / ver para. 7.10
17 = Cédigo fallo 3 / ver para. 7.11
18 = Cddigo alarma 1/ ver para. 7.12
19 = Cédigo alarma 2 / ver para. 7.13
20 = Codigo alarma 3 / ver para. 7.14

20

0

Texto

6.21

Asn Serie Datos 2.3
Para la asignacion, ver 6.20 Asn Serie Datos
2.2

20

Texto

6.29
Sedal

Cdod Ctrl Bus

6553

Hex

6.30
Senal

Monitor SD Real

6553

Hex

6.31

Sel Monitor SD
0 = Serie de datos 1.1
1 = Serie de datos 1.2
2 = Serie de datos 1.3
3 = Serie de datos 3.1
4 = Serie de datos 3.2
5 = Serie de datos 3.3
Sélo con bus de campo, no con Modbus interno

Texto

Grp 7

7.01

Idioma
5 = Chino (sélo se soporta en el panel
DCS400-PAN-C)

Texto

Grp9

9.21

Sel. Excit.
La Funcién Refuerzo de Campo se controlara desde una
sefial binaria que se asigna en este parametro. Si el Par.
4.15 Tiempo Excit. equivale a cero, el Refuerzo de campo
estard activado mientras la sefal asignada sea alta. Si en
el Par. 4.15 se define un tiempo de Refuerzo de Campo, el
Refuerzo se activara con el extremo ascendente de la
sefal asignada y se desconectara automaticamente tras el
tiempo asignado.
0 = Depende de macro 1 = Inhabilitar
2= ED1 3=ED2
4 = ED3 5= ED4
6 = Bit 11 MCW 7 = Bit 12 MCW
8 = Bit 13 MCW 9 = Bit 14 MCW
10= Bit 15 MCW 11=MCW.MARCHA (Bit3)
(Nota: Incluso se activa cuando la orden de MARCHA
se emite desde un lugar de mando distinto a Com.
serie)
(Nota importante: Si se selecciona y el Par. 4.15 Tiempo
Excit. es =0, el refuerzo de campo estara activo mientras
se emita la orden MARCHA. En funcién de la Intensidad
de refuerzo (Par. 4.13), ello podria dafiar gravemente el
motor)
Estado de la sefial binaria:
0 = sin Refuerzo de campo
1 = Refuerzo de campo activo. La intensidad del refuerzo
se define en el Par. 4.13

10

Texto

3ADWO000095R0706_DCS400_Manual_sp_g
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Parametros nuevos y modificados (cont.)

Ne@ par. Nombre y significado de parametro Min Max Por Uni- 1) ajuste
defecto dad person.
Grp 10 Ne par.
original

10.01 | Ref Velocidad 5.04 rpm
10.02 | Velocidad Real 5.05 rpm
10.03 | Veloc Taco Real 5.06 rpm
10.04 | In Rampa Real 5.33 rpm
10.05 | Desviacion Vel 5.39 rpm
10.06 | Vel. Real F. 5.40 rpm
10.07 | RefIntiInd 3.01 A
10.08 | IntInd Real 3.02 A
10.09 | Tens Ind Real 3.03 Vv
10.10 | EMF Real 3.20 \
10.11 Potencia Real 3.21 kW
10.12 | Par Real 3.23 %
10.13 | Angulo Disparo 3.19 °
10.14 | Ref Int Cpo 4.01 A
10.15 | Int Cpo Real 4.02 A
10.16 | Ref.Vexc.FIS-3A 4.14 Vv
10.17 | Tens Red Real 1.07 Vv
10.18 | Frec Red Real 1.08 Hz
10.19 | Cdd Prpal de Ctrl 2.05 hex
10.20 | Cdd Prpal de Est 2.06 hex
10.21 | Cdd Ctrl Bus 6.29 hex
10.22 | Cddigo Fallo 1 7.09 hex
10.23 | Cddigo Fallo 2 7.10 hex
10.24 | Cddigo Alarma 1 7.12 hex
10.25 | Cddigo Alarma 2 7.13 hex
10.26 | EA1 Real 6.26 %
10.27 | EA2 Real 6.27 %
10.28 | ED Real 6.28 hex

Grp 11

11.01 Ultimo Fallo 1 22 Texto
11.02 | Penultimo Fallo 1 22 Texto
11.03 | Antepenul. Fallo 1 22 Texto
11.04 | 4 ultimo Fallo 1 22 Texto
11.05 | 5 ultimo Fallo 1 22 Texto
11.06 | Ultima Alarma 1 18 Texto
11.07 | Penul. Alarma 1 18 Texto
11.08 | Antep.Alarma 1 18 Texto
11.09 | 4 dltim.Alarma 1 18 Texto
11.10 | 5° dltim.Alarma 1 18 Texto
IIKE-10
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Adaptador PROFIBUS NPBA-12

El documento DCS 400 Rev.A - Manual (3ADW 000 095 R0501),
capitulo 7.3, muestra la tabla de ajustes de parametros del adaptador
PROFIBUS NPBA-02.

La tabla muestra los ajustes de parametros del adaptador NPBA-12

PROFIBUS.

Profibus (incluyendo transferencia de parametros)

Pardametro

Significado

Ajustes alternativos

8.01

Tipo de médulo

Ajustes tipicos

0 = Desactivar

1 = Bus de campo

2 = Puerto RS232

3 = Puerto panel

4 = Res bus de campo

1 = Bus de campo

Protocolo

0=DP
1=DPV1

8.03

Tipo PPO

0=PPO1
Transf. datos PLC a DCS
(DS1.1, 1.2+Par)
Transf. datos DCS a PLC
(DS2.1, 2.2+Par)

1=PPO2
Transf. datos PLC a DCS
(DS1.1...1.3,3.1...3.3 +Par)
Transf. datos DCS a PLC
(DS2.1...2.3,4.1...4.3 +Par)

2=PPO3
Transf. datos PLC a DCS
(DS1.1,1.2
Transf. datos DCS a PLC
(DS2.1,2.2)

3=PPO4
Transf. datos PLC a DCS
(DS1.1...1.3,3.1..3.3)
Transf. datos DCS a PLC
(DS2.1...2.3,4.1...4.3)

1=PPO2

8.04

Numero de

2...126

2

8.05

Ne de pares de conjunto
de datos

1= si803=163
2= si8.03=2064

1=(8.03=1)

8.06

Ajuste de conjunto de datos

0 =DSET ABC1
2 =DSET ABC10

0=DSET ABC1

8.07

Final de tiempo de espera
de corte

0...255 (rejilla 20 ms)
entre NPBA-12 y Maestro

30 = 600ms

8.08

Perfil de comunicacion

0 =ABB DRIVES
1=CSA28/3.0

0=ABB DRIVES

8.09

Modo cero control

0=PARO
1=FIJAR

0=PARO

Adaptador ControlNet NCNA-01

Ajustes de parametros
Véase también la descripcion detallada de parametros, capitulo 5 de la
Guia de instalacion y puesta en marcha del médulo adaptador apropiado.

Param. Descripcion Valor disponible Por Comen-
defecto tario
8.01 Nombre del Bus de
médulo campo
8.02 ID MAC 1..99 solo
lectura
8.03 Modo de red 0 ESTADO INCORR. solo
1 AUTOCOMPR. lectura
2 COMPR. RED
3 ESPERAR ROUGE
4 COMPR. CODIF.
5 ENVIAR IM
ACTIVO
6 ENLINEA
7 SOLO ESCUCHAR
8 ERRORMAC
8.04 | Estado de 0 MODULO LIBRE sélo
conexion 1 MODULO lectura
OCUPADO
8.05 Indice de seriede | 0 DSET ABC 1 0
datos (1 DSET ABC 10
no para DCS 500B)
8.06 | N°de series de 1.2 1
datos
8.07 | Modo Inactivo 0 PARO 0
escnr. 1 FIJAR

Archivo de datos disponible
Estéa disponible un archivo EDS (Electronic Data Sheet). Pédngase en
contacto con su departamento de ventas ABB local.
El archivo EDS depende del adaptador NCNA-01, pero es independiente
del convertidor conectado.

3ADWO000095R0706_DCS400_Manual_sp_g
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AL IDED
MDD

ABB Automation Products GmbH
Postfach 1180

68619 Lampertheim ¢« GERMANY
Telefon +49(0) 62 06 5 03-0
Telefax +49(0) 62 06 5 03-6 09
www.abb.com/dc

Debido a que nuestros productos estin sujetos a un
continuo proceso de innovacién segun los ultimos
conocimientos técnicos, rogamos comprendan que
nos reservemos el derecho de realizar modificaciones
de las caracteristicas y especificaciones expuestas en
este impreso sobre el diseflo, construccion, ilustracio-
nes, tamaflos, pesos, etc. de nuestros aparatos, equi-
pos y unidades.
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