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Documentacion MICROMASTER 440

Guia rapida

Esta pensada para una puesta en servicio rapida con
SDP y BOP.

SIEMENS
MICROMASTER 440
=TT

Instrucciones de uso

Ofrecen informacion sobre las caracteristicas del

MICROMASTER 440
MICROMASTER 440, instalacién, puesta en servicio, e —
modos de control, estructura de parametros del .
sistema, solucién de averias, especificaciones y s
opciones disponibles del MICROMASTER 440. l
Lista de parametros SIEMENS
La lista de parametros contiene la descripcion de T

todos los parametros estructurados de forma
funcional y una descripcién detallada. La lista de
parametros contiene ademas una serie de esquemas
de funciones.

102 KW - 250 W

3 ;

Catalogos

En los catalogos se encuentra todo lo necesario para
seleccionar un determinado convertidor, asi como
bobinas, filtros, paneles frontales y opciones de
comunicacion.
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NOTA IMPORTANTE

No todos los convertidores disponen actualmente de
aprobacion UL.

Si un convertidor dispone o no de UL listing y puede
determinarse examinando su placa de caracteristicas.

Los productos con UL listed llevan la marca UL
siguiente:

LISTED

INDICACION: El certificado UL esta actualmente en preparacion.

Para mas informacion, véase nuestra pagina de Internet:

http://www.siemens.de/micromaster

Calidad Siemens aprobada para software y formaciéon
conforme a DIN ISO 9001, ndmero de registro 2160-01

No esta permitido reproducir, transmitir o usar este
documento o su contenido a no ser que se autorice
expresamente por escrito. Los infractores estan obligados
a indemnizar por dafios y perjuicios. Se reservan todos
los derechos incluyendo los resultantes de la concesion
de una patente o modelo de utilidad.

© Siemens AG 2001, 2002, 2003 Reservados todos los
derechos.

MICROMASTER® es una marca registrada de Siemens.

Pueden estar disponibles otras funciones no descritas en
este documento. Sin embargo, este hecho no constituye
obligacion de suministrar tales funciones con un nuevo
control o en caso de servicio técnico.

Hemos comprobado que el contenido de este documento
se corresponde con el hardware y software en él descrito.
Sin embargo no pueden excluirse discrepancias, por lo
que no podemos garantizar que sean completamente
idénticos. La informacion contenida en este documento
se revisa periédicamente y cualquier cambio necesario se
incluira en la préxima edicion. Agradecemos cualquier
sugerencia de mejora.

Los manuales de Siemens se imprimen en papel
ecoldgico elaborado a partir de madera procedente de
bosques gestionados de forma ecologica. Durante los
procesos de impresion y encuadernaciéon no se ha
utilizado ningun tipo de disolventes.

Documento sujeto a cambios sin previo aviso.

Referencia: 6SE6400-5AW00-0EPO

Siemens-Aktiengesellschaft

MICROMASTER 440 Instrucciones de uso
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Prologo

Documentacion de usuario

ADVERTENCIA
Antes de la instalacion y puesta en servicio del convertidor, es necesario leer

cuidadosamente todas las instrucciones de seguridad y las notas de advertencias
incluyendo todos los rétulos de advertencia fijados al equipo. Hay que asegurarse
de que los rétulos de advertencia se mantengan legibles y sustituir los rétulos
perdidos o danados.

También hay informacion disponible de:

Representante regional

Contacte con el soporte técnico de su regién para obtener informacién sobre
servicios, precios y condiciones.

Soporte técnico central
Asesoramiento competente en cuestiones técnicas sobre nuestros productos y
sistemas con un amplio espectro de prestaciones.
Europa / Afrika
Tel: +49 (0) 180 5050 222
Fax:  +49 (0) 180 5050 223
Email: adsupport@siemens.com

América

Tel: +1 423 262 2522

Fax: +1423 262 2589

Email: simatic.hotline@sea.siemens.com

Asia / Pacifico

Tel: +86 1064 757 575

Fax: +86 1064 747 474

Email: adsupport.asia@siemens.com

Servicio Online & Support

Sistema de informacién via internet amplio y con acceso las 24 h.: soporte de
productos, servicios y prestaciones incluido el soporte de heramientas de PC.
http://www.siemens.com/automation/service&support

Direccion de contacto

Si surgiera cualquier pregunta o problema al leer este Manual, contacte con la
oficina de Siemens competente utilizando para ello el formulario que figura al final
de este Manual.

MICROMASTER 440 Instrucciones de uso
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Definiciones y advertencias

PE

@ = Ground

PELIGRO

significa que se producira la muerte, lesiones graves o dafios materiales
considerables si no se toman las precauciones adecuadas.

ADVERTENCIA

significa que puede producirse la muerte, lesiones graves o dafios materiales
considerables si no se toman las precauciones adecuadas.

PRECAUCION

Con triangulo de sefializacién significa que si no se toman las precauciones
adecuadas pueden ocasionarse lesiones leves y dafios materiales.

PRECAUCION

Sin tridngulo de sefializacion significa que si no se toman las precauciones
adecuadas pueden ocasionarse dafios materiales.

ATENCION

Significa que si no se observan las recomendaciones correspondientes pueden
ocasionarse situaciones no deseadas.

NOTA

Para los fines de esta documentacion, "Nota" resalta una informacién importante
relacionada con el producto o llama particularmente la atencion sobre parte de la
documentacion.

Personal cualificado

Para los fines de estas Instrucciones de uso y de las etiquetas en el producto, una
"persona cualificada" es alguien que esta familiarizado con la instalacién, montaje,
puesta en servicio y operacion del equipo y conoce los peligros implicados.

Dicha persona debera tener las siguientes calificaciones:

1. Formado y autorizado a poner bajo tensioén, retirar de tension, aislar, poner a
tierra y marcar circuitos y equipos de acuerdo con los procedimientos de
seguridad establecidos.

2. Formado y capacitado en el uso adecuado de equipos de proteccién de
acuerdo con los procedimientos de seguridad establecidos.

3. Formado y capacitado en prestar primeros auxilios.

PE — La toma de tierra PE ("protective earth") utiliza los conductores de proteccion
dimensionados para cortocircuitos donde la tensién no suba por encima de los 50
voltios. Esta conexién se utiliza normalmente para poner a tierra el convertidor.

@ - Es la conexion a tierra donde la tension de referencia pueda ser la misma
que la tension de tierra. Esta conexion se utiliza normalmente para poner a tierra el
motor.

Soélo para uso conforme

Este equipo sélo se debe usar para las aplicaciones indicadas en el Manual y uni-
camente junto con dispositivos y componentes recomendados y autorizados por
Siemens.

MICROMASTER 440 Instrucciones de uso
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Instrucciones de seguridad

Las advertencias, precauciones y notas indicadas a continuacién estan pensadas
para su seguridad y como medio para prevenir danos en el producto o en
componentes situados en las maquinas conectadas. En esta seccién se hace una
lista de las advertencias, precauciones y notas aplicables generalmente en la
manipulacién de convertidores MICROMASTER440 y clasificadas en
Generalidades, Transporte y almacenamiento, Puesta en Servicio, Operacién,
Reparacion y Desmantelamiento & Eliminacion.

Las advertencias, precauciones y notas especificas aplicables a actividades
particulares se encuentran al comienzo de los capitulos o apartados correspon-
dientes y se repiten o afiaden en puntos criticos a lo largo de dichas secciones.
Rogamos leer cuidadosamente la informacion ya que se entrega para su
seguridad personal y ademas le ayudara a prolongar la vida util de su
convertidor MICROMASTER 440 y el equipo que conecte al mismo.

Generalidades

/N\

ADVERTENCIA

» Este equipo contiene tensiones peligrosas y controla partes mecanicas en
rotacion potencialmente peligrosas. No respetar las advertencias o no seguir
las instrucciones contenidas en este Manual puede provocar la muerte,
lesiones graves o dafios materiales considerables.

» En este equipo sélo debera trabajar personal adecuadamente cualificado y sélo
una vez familiarizado con todas las consignas de seguridad, procedimientos de
instalacién, operacion y mantenimiento contenidos en este Manual. El
funcionamiento exitoso y seguro de este equipo depende de si ha sido
manipulado, instalado, operado y mantenido adecuadamente.

» Riesgo de choque eléctrico. Los condensadores del circuito intermedio
permanecen cargados durante cinco minutos después de desconectar la
alimentacion. No esta permitido abrir el equipo hasta pasados cinco
minutos después de haber desconectado todas las tensiones.

Los bornes siguientes pueden estar bajo tension peligrosa incluso cuando no

esta funcionando el convertidor:

¢ los bornes conectores de corriente L/L1, N/L2, L3 o U1/L1, V1/L2, W1/L3

¢ los bornes conectores del motor U, V, W o U2/T1, V2/T2, W2/T3

¢ y segun el tipo constructivo, los bornes DC+/B+, DC-, B-, DC/R+ o C/L+, D/L
> El escalonamiento de potencias en caballos HP se basa en la serie de

motores 1LA de Siemens y sirve sélo como guia; no cumple

necesariamente el escalonamiento de potencias HP de UL o NEMA.

PRECAUCION

» Es necesario prevenir que los nifios y el publico en general puedan acceder o
aproximarse a este equipo.

» El equipo sélo puede ser utilizado para las aplicaciones especificadas por el
fabricante. Las modificaciones no autorizadas asi como el uso de repuestos y
accesorios no vendidos o recomendados por el fabricante pueden provocar
incendios, choques eléctricos y lesiones.

MICROMASTER 440 Instrucciones de uso
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ATENCION

Mantenga estas Instrucciones de uso cerca del equipo y en un lugar accesible
para cualquier usuario.

Siempre que sea necesario efectuar medidas o pruebas en equipos sometidos a
tension deberan observarse los reglamentos de seguridad de caracter general o
local aplicables. Se deben utilizar herramientas para equipo electrénico
adecuadas.

Antes de efectuar cualquier tipo de trabajo de instalaciéon y puesta en servicio es
necesario leer todas las instrucciones y advertencias de seguridad, incluyendo los
rétulos de advertencia fijados al equipo. Asegurarse de que los rétulos de
advertencia se mantengan legibles y sustituir los rétulos perdidos o dafiados.

Transporte y almacenamiento

/N
/N

ADVERTENCIA

Un transporte, almacenamiento, montaje e instalacion correctos asi como una
operacion y mantenimiento cuidadosa son esenciales para lograr un
funcionamiento adecuado y seguro del equipo.

PRECAUCION

Proteger al convertidor contra choques y vibraciones fisicas durante el transporte y
almacenamiento. Asegurarse asimismo de protegerlo del agua (lluvia) y
temperaturas excesivas (véase Tabla 4-1).

Puesta en servicio

/N\

ADVERTENCIA

» Si en el equipo/sistema trabaja personal no cualificado o si no se respetan las
advertencias pueden ocasionarse lesiones graves o dafios materiales
considerables. En el equipo/sistema s6lo debera trabajar personal cualificado y
familiarizado con el montaje, instalacién, puesta en servicio y operacion del
producto.

» Sélo se permiten conexiones de potencia cableadas de forma permanente. El
equipo debe ponerse a tierra (IEC 536 clase 1, NEC y otras normas aplicables).

» Para tamafos constructivos A hasta F si se utiliza un dispositivo de proteccion
diferencial, éste debera ser de tipo B. Las maquinas con alimentacién trifasica y
equipadas con filtros CEM no se deben conectar a la fuente de alimentaciéon
mediante un dispositivo de proteccion diferencial - véase DIN VDE 0160,
seccion 5.5.2 y EN50178 seccion 5.2.11.1).

» Los bornes siguientes pueden estar bajo tensién peligrosa incluso cuando no
esta funcionando el convertidor:
¢ los bornes conectores de corriente L/L1, N/L2, L3 o U1/L1, V1/L2, W1/L3
¢ los bornes conectores del motor U, V, W o U2/T1, V2/T2, W2/T3
¢ y segun el tipo constructivo, los bornes DC+/B+, DC-, B-, DC/R+ o C/L+, D/L

» Este equipo no debe utilizarse como "mecanismo de parada de emergencia"
(véase EN 60204, 9.2.5.4)

PRECAUCION

La conexion de los cables de potencia, del motor y de mando o control al conver-
tidor deberan realizarse de la forma mostrada en la Figura 2-11 en pagina 39, a fin
de evitar que interferencias de tipo inductivo y capacitivo afecten al correcto
funcionamiento del convertidor.

MICROMASTER 440 Instrucciones de uso
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Operacion

ADVERTENCIA
» Los MICROMASTER funcionan con tensiones elevadas.

» Durante el funcionamiento de dispositivos eléctricos es imposible evitar la
aplicacion de tensiones peligrosas en ciertas partes del equipo.

» Los dispositivos de Parada de Emergencia de acuerdo a EN 60204 IEC 204
(VDE 0113) deberan permanecer operativos en todos los modos de operacion
del equipo de control. Cualquier rearme del dispositivo de Parada de
Emergencia no debera conducir a un rearranque incontrolado o indefinido.
Determinados ajustes de parametros pueden provocar el rearranque
automatico del convertidor tras un fallo de la red de alimentacién (p. €j. la
funcién P1210: "Rearranque automatico").

» Siempre que los fallos en el equipo de control puedan dar lugar a dafios
materiales considerables o incluso graves lesiones corporales (p. €. defectos
potencialmente peligrosos), se deben tomar medidas de precaucion externas
adicionales o instalar dispositivos que aseguren o fuercen un funcionamiento
seguro aunque ocurra un fallo (p. ej. finales de carrera independientes,
enclavamientos mecanicos, etc.).

» Los parametros del motor se deben configurar con precisién para que la
proteccion de sobrecarga del motor funcione correctamente.

» Este equipo es capaz de proporcionar una proteccién de sobrecarga del motor
interna de acuerdo con UL508C seccion 42. Véanse P0610 (nivel 3) y P0335,
’t es activada por defecto. La proteccion de sobrecarga del motor también se
puede realizar utilizando una sonda externa tipo KTY84 o PTC (no habilitada
por defecto P0601).

» Este equipo es apto para utilizarlo en un circuito capaz de entregar como
maximo 10.000 amperios simétricos (eficaces), para una tensién maxima de
230V /460 V 575V si esta protegido por fusible de tipo H o K (Tablas 5-5).

» Este equipo no debe utilizarse como "mecanismo de Parada de Emergencia"
(ver EN 60204, 9.2.5.4)

Reparacioén

ADVERTENCIA
» Cualquier reparacion en el equipo sélo debera ser realizada por el Servicio

Técnico de Siemens, por centros de reparacion autorizados por Siemens o
por personal autorizado y familiarizado a conciencia con las advertencias y
procedimientos operativos incluidos en este Manual.

» Todas las piezas o componentes defectuosos deberan ser reemplazados
utilizando piezas contenidas en la lista de repuestos correspondiente.

» Antes de abrir el equipo para acceder al mismo, desconectar la fuente de
alimentacion.

MICROMASTER 440 Instrucciones de uso
6SE6400-5AW00-0EPO 9



Indice Edicién 10/03

Desmantelamiento y eliminacién

NOTA

» El embalaje del convertidor es reutilizable. Conserve el embalaje para uso
futuro.

» Tornillos faciles de soltar y conectores rapidos permiten despiezar facilmente el
equipo en sus componentes. Ello permite reciclar dichos componentes o
eliminarlos de acuerdo a los reglamentos locales o devolverlos al
fabricante.

MICROMASTER 440 Instrucciones de uso
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1 Vista general

Este capitulo contiene:
Un resumen de las caracteristicas principales de la serie MICROMASTER440.

1.1 El MICROMASTER 440......ouuiiiieeeeeee ettt e e e e e e e e eees 18
1.2 (OF= 1= Te: (T 1] ([o7= - TR 19
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1.1
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El MICROMASTER 440

Los convertidores de la serie MICROMASTER 440 son convertidores de
frecuencia para la regulacién de par y velocidad en motores trifasicos. Los
diferentes modelos, que se suministran, cubren un margen de potencia desde 0,12
kW hasta 200 kW (con par constante (CT)) o hasta 250 kW (con par variable (VT)).

Los convertidores estan controlados por microprocesador y utilizan tecnologia
IGBT (Insulated Gate Bipolar Transistor) de tltima generacion. Esto los hace
fiables y versatiles. Un método especial de modulaciéon por ancho de impulsos con
frecuencia de pulsacién seleccionable permite un funcionamiento silencioso del
motor. Extensas funciones de proteccion ofrecen una protecciéon excelente tanto
del convertidor como del motor.

EI MICROMASTER 440, con sus ajustes por defecto realizados en fabrica, es ideal
para una gran gama de aplicaciones sencillas de control de motores. El
MICROMASTER 440 también puede utilizarse para aplicaciones mas avanzadas
de control de motores haciendo uso de su funcionalidad al completo.

El MICROMASTER 440 puede utilizarse tanto en aplicaciones donde se encuentre
aislado como integrado en sistemas de automatizacion.

MICROMASTER 440 Instrucciones de uso
6SE6400-5AW00-0EPO



Edicién 10/03 1 Vista general

1.2 Caracteristicas

Caracteristicas principales
» Facil de instalar
Puesta en marcha sencilla
Disefio robusto en cuanto a CEM
Puede funcionar en alimentacion de linea IT
Tiempo de respuesta a sefiales de mando rapido y repetible

Amplio nimero de parametros que permite la configuracion de una gama
extensa de aplicaciones

Conexién sencilla de cables

3 relés de salida

2 salidas analégicas (0 — 20 mA)

6 entradas digitales NPN/PNP aisladas y conmutables

2 entradas analégicas:

¢ ADC1:0-10V,0-20mAy-10a+10V

¢ ADC2:0-10V,0-20mA

Las 2 entradas analdgicas se pueden utilizar como la 7% 8%entrada digital
» Tecnologia BiCo

» Diseflo modular para configuracién extremadamente flexible

» Altas frecuencias de pulsacion (segun convertidor, hasta 16 kHz) para
funcionamiento silencioso del motor

» Interface interna RS485
» Informacioén de estado detallada y funciones de mensaje integradas

YV VYV V V

YV V V VYV
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Prestaciones
» Control vectorial
¢ sin sensores (SLVC)
¢ con emisor (VC)
» Control U/f

¢ Control de flujo corriente FCC (flux current control) para una mejora de la
respuesta dinamica y control del motor

¢ Caracteristica U/f multipunto
Rearranque automatico
Rearranque al vuelo
Compensaciéon de deslizamiento

Limitacion rapida de corriente FCL (fast current limitation) para funcionamiento
libre de disparos intempestivos

Freno de mantenimiento del motor
Freno por inyeccién de corriente continua integrado
Frenado compuesto o combinado para mejorar las prestaciones del frenado
Freno estrangulador integrado (Tamafios constructivos A hasta F) para
frenado dinamico
Prescripcién de consignas a través de:
Entradas analbgicas
Interface de comunicacion
Funcién JOG
Potenciémetro motorizado
Frecuencias fijas
» Emisor de velocidad maxima
¢ Con redondeado
¢ Sin redondeado
» Control en lazo cerrado utilizando una funcion PID (proporcional, integral y
diferencial), con autoajuste
» Juego de pardmetros de conmutacién
¢ Juegos de datos del motor (DDS)
¢ Juegos de datos de o6rdenes y fuentes de datos teoricos (CDS)
Chips con funciones libres
Regulador de tensién del circuito intermedio
Memoria tampén dinamica
Rampa de bajada seleccionable ((rampas de subida y bajada seleccionables))

YV V V V YV V V V

A\

L 2R IR 2R 2 4

YV V V V

Caracteristicas de proteccion
Proteccion de sobretensién/minima tension

Proteccién de sobretemperatura para el convertidor
Proteccion de defecto a tierra

Proteccién de cortocircuito

Proteccién térmica del motor por it

Proteccion del motor mediante sondas PTC/ KTY84

Y

YV VYV V V

Opciones
Véase el capitulo 6
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2

Instalacion

Este capitulo contiene:

2.1
2.2
2.3
24

» Datos generales relacionados con la instalacion
» Dimensiones del convertidor

» Directrices de cableado para minimizar los efectos de interferencias
electromagnéticas (EMI)

» Detalles relacionados con la instalaciéon eléctrica

Instalacién tras un periodo de almacenamiento............ccevieiiiieiiiiicciieee e, 23
Condiciones ambientales.............oooiiiiiiiiiiiiiii e 24
INStalacion MECANICA ...........euviieiiee e a e 26
INStalACION EIECIIICA .. ..vvviiiiee e 33
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ADVERTENCIA

» Si en el equipo/sistema trabaja personal no cualificado o si no se respetan las
advertencias pueden resultar lesiones graves o dafios materiales conside-
rables. En el equipo/sistema sélo debera trabajar personal cualificado y familia-
rizado con el montaje, instalacion, puesta en servicio y operacion del producto.

» Sélo se permiten conexiones de potencia cableadas de forma permanente. El
equipo debe ponerse a tierra (IEC 536 clase 1, NEC y otras normas aplicables).

» Para tamafos constructivos A hasta F si se utiliza un dispositivo de proteccion
diferencial, éste debera ser de tipo B. Las maquinas con alimentacion trifasica y
equipadas con filtros CEM no se deben conectar a la fuente de alimentacién
mediante un dispositivo de proteccion diferencial - véase DIN VDE 0160,
seccion 5.5.2 y EN50178 seccion 5.2.11.1).

» Los bornes siguientes pueden estar bajo tensién peligrosa incluso cuando no
estéa funcionando el convertidor:
¢ los bornes conectores de corriente L/L1, N/L2, L3 o U1/L1, V1/L2, W1/L3
4 los bornes conectores del motor U, V, W o U2/T1, V2/T2, W2/T3
¢ y segun el tipo constructivo, los bornes DC+/B+, DC-, B-, DC/R+ o C/L+, D/L
» Antes de efectuar ningun tipo de trabajo de instalacién esperar 5 minutos para
permitir a la unidad descargarse tras su desconexion.

» Este equipo no debe utilizarse como "mecanismo de parada de emergencia"
(ver EN 60204, 9.2.5.4)

» El conductor de puesta a tierra debe tener un tamafio minimo igual o mayor
que la seccioén de los cables de alimentacion de potencia.

» Si se retira la cubierta frontal (tamafios constructivos FX y GX), la hélice del
ventilador queda al descubierto. Con el ventilador en marcha, hay riesgo de
lesiones.

PRECAUCION

La conexién de los cables de potencia, del motor y de mando o control al
convertidor deberan realizarse de la forma mostrada en la Figura 2-11 en pagina
39 a fin de evitar que interferencias de tipo inductivo y capacitivo afecten al
correcto funcionamiento del convertidor.
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2.1 Instalacion tras un periodo de almacenamiento

Después de un periodo de almacenamiento prolongado es necesario reformar los
condensadores del convertidor. A continuacion se detallan las condiciones
necesarias.

Tamanos constructivos A hasta F

Tension
% A
100 ™
I
I
75 — [ — grrssessanssnmn s

50
1 afio: Ninguna medida requerida.
Periodo almacenamiento Antes de activar, dejar 1 h

<=2 afos: ; i
bajo tension.
i <=2- .
— — . Periodo alg\aaggg_am. 2 Antes de activar, formar la

curva correspondiente.

Periodo almacenamiento > 3 .
Antes de activar, formar la

afios: curva correspondiente.
: I
»
TT T T T T T T T T T Tem
0,5 1 2 4 6 8 t [h]

Figura 2-1 Formar

Tamanos constructivos FX y GX
Después de un periodo de almacenamiento de mas de 2 afios es necesario activar
los condensadores del convertidor antes de poner éste en marcha.
Esto se hace aplicando un 85 % de la tension de entrada nominal sin
funcionamiento de carga durante 30 minutos como minimo.

MICROMASTER 440 Instrucciones de uso
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2.2 Condiciones ambientales

Temperatura

Tamarnios constructivos A hasta F Tamafos constructivos FXy GX
Corriente admisible Corriente admisible
[%] [%]

100 v 100
\\
i \\ 95 \
75
3 \

\ 90
\
50 85
par constante
25| --- par variable
|
-10 0 107 20" 30’ 40" 50 60 [°Cl 0 10 20 30 40 45 50 55 [°C]

Temperatura de funcionamiento Temperatura de funcionamiento

Figura 2-2  Temperatura de funcionamiento

Margen de humedad
Humedad relativa < 95 % sin condensacion

Altitud

Si el convertidor debe instalarse a una altitud > 1000 m o a partir de 2000 m sobre
el nivel del mar es necesario reducir la potencia.

Corriente admisible Modelos Tension de red en servicio admisible
T‘]OOI ! FXy GX [100'
% ! Modelos .
! A hasta F %o
85 ----—- T >
80 ------ dommme dmmmme e 80-
! ! ™ ! ‘
L | | L | i
g | | I | [
! ! i |
0 1000 2000 3000 4000 0 1000 2000 3000 4000
Altitud sobre el nivel del mar — Altitud sobre el nivel del mar—

Figura 2-3  Altitud

Choques y Vibraciones
No dejar caer el convertidor o exponerlo a choques bruscos. No instalar el
convertidor en un area que puede estar expuesta a vibraciones constantes.
Resistencia mecanica segun DIN IEC 68-2-6
» Movimiento de adaptacion: 0,075 mm (10 ... 58 Hz)
> Aceleracion: 9,8 m/s® (> 58 ... 500 Hz)

MICROMASTER 440 Instrucciones de uso
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Radiacién electromagnética

No instalar el convertidor cerca de fuentes de radiacion electromagnética.

Contaminacion atmosférica

Agua

No instalar el convertidor en un entorno que contenga contaminantes atmosféricos
tales como polvo, gases corrosivos, etc.

Tomar las precauciones necesarias para emplazar el convertidor fuera de fuentes
de peligro por agua potenciales, p. ej. no instalarlo cerca de tuberias con peligro
de condensacion. Evitar instalar el convertidor en lugares donde pueda
presentarse humedad y condensacién excesivas.

Instalacién y refrigeracion

PRECAUCION
Los convertidores no se deben montar en posicién horizontal.

Los convertidores pueden montarse sin necesidad de dejar separacion lateral.
Los convertidores se pueden montar, uno junto a otro, sin mantener una
separacion lateral. Si se montan uno sobre el otro, la corriente del aire de
aspiracion y ventilacién no puede sobrepasar los indices medioambientales
autorizados.

Independientemente de ello, se deben respetar las siguientes distancias minimas:

» Tamano constructivo A, B, C 100 mm por arriba y por abajo
» Tamano constructivo D, E 300 mm por arriba y por abajo
» Tamano constructivo F 350 mm por arriba y por abajo
>

Tamanio constructivo FX, GX 250 mm por arriba

150 mm por abajo

40 mm (FX), 50 mm (GX) por delante
En ese espacio no se puede montar ningun aparato que obstruya o altere la
corriente de aire de ventilacion. Asegurese que las aberturas de ventilacion del
convertidor no se desplazan.

MICROMASTER 440 Instrucciones de uso
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2.3 Instalacion mecanica

Para asegurar el funcionamiento correcto de este equipo, éste debera

ADVERTENCIA
>
instalarse y ponerse en servicio por parte de personal cualificado y cumpliendo

plenamente las advertencias especificadas en estas Instrucciones.

Considerar especialmente los reglamentos de instalacion y seguridad
generales y regionales relativos al trabajo en instalaciones con tension
peligrosa (p. ej. EN 50178), al igual que los reglamentos importantes relativos
al uso correcto de herramientas y equipos de proteccién personal.

La entrada de red, la continua y los bornes del motor pueden estar sometidos a
tensiones peligrosas aunque no esté funcionando el convertidor; antes de
efectuar ningun tipo de trabajo de instalacion esperar 5 minutos para permitir a
la unidad descargarse tras su desconexion.

Los convertidores se pueden montar, uno junto a otro, sin mantener una
separacion lateral. Si se montan uno sobre el otro, la corriente del aire de
aspiracion y ventilacién no puede sobrepasar los indices medioambientales
autorizados. Independientemente de ello, se deben respetar las siguientes
distancias minimas:

¢ Tamano constructivo A, B, C 100 mm por arriba y por abajo
¢ Tamafo constructivo D, E 300 mm por arriba y por abajo
¢ Tamainio constructivo F 350 mm por arriba y por abajo
¢ Tamano constructivo FX, GX 250 mm por arriba

150 mm por abajo

40 mm (FX), 50 mm (GX) por delante
Si se retira la cubierta frontal (tamafios constructivos FX y GX), la hélice del
ventilador queda al descubierto. Con el ventilador en marcha, hay riesgo de
lesiones.

Retirada del palé de transporte (solo para Tamafos constructivos FX y GX)

Para el transporte, el convertidor esta fijado con dos angulares en el palé de
transporte.

ADVERTENCIA
Tenga en cuenta que el centro de gravedad del convertidor no se encuentre en el

centro del equipo. Al elevar el palé el dispositivo puede cambiar repentinamente su
posicion y girar.

1.

2.

26

Fije los cables de la grua elevadora en los ganchos de elevacién del
convertidor (2 ganchos (véase Figura 2-9 y Figura 2-10)).

Retire los dos tornillos de retencién situados en la parte superior de la cubierta
frontal.

Afloje las uniones roscadas de los angulares del palé de transporte y eleve el
convertidor del palé.

Fije los dos tornillos de retencion de la cubierta frontal una vez montado y
conectado correctamente el convertidor en la parte inferior de la puerta.

MICROMASTER 440 Instrucciones de uso
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vimensiones
del tamafio A

vimensiones
del tamafio B

vimensiones
del tamafio C

GJ—
& 5.5 mm
H 0.22"
/’F&— @ 4.8 mm
| 0.19"
55'mm|
22"
204 mm
T 174 mm 8.03
160 mm 6.85"
6.30"
ﬁ A - B ‘¢ ﬁ
4.5 mm 138 mm
0.17" 5.43" 174 mm
6.85"
Dimensiones Dimensiones Dimensiones
del tamafio D del tamafio E del tamafio F
‘' 0 & R )
317.5 mm 2 17.5 mm
0.68" 0.68" 215 mm
0.59"
486 mm
19.13"
616.4 mm
24.27"
810 mm
31.89"
con
filtro
1110 mm
43.70"
K
235 mm
9.25"
235 mm
9.25"
300 mm
11.81"

Figura 2-4

MICROMASTER 440
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Tamano constructivo FX
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Medidas de montaje del MICROMASTER 440 tamafio constructivo

MICROMASTER 440

FX
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Tamano constructivo GX
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Figura 2-6

Medidas de montaje del MICROMASTER 440 tamafio constructivo GX
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Tabla 2-1 Dimensiones y pares (torques) de MICROMASTER 440
Tamano . Dimensiones generales | Método de fijacion Par de apriete
constructivo
Anchura x mm 73 x 173 x 149 2 x tornillos M4 2,5Nm
A | Altura x 2 x tuercas M4 con arandelas
Profundidad | Pulg. | 2,87 x 6,81 x 5,87 2 x arandelas M4 colocados sobre carril | puestas
Anchura x mm 149 x 202 x 172 4 x tornillos M4 2,5Nm
B | Altura x - 4 x tuercas M4 con arandelas
Profundidad |inch | 5,87 x7,95x86,77 4 x arandelas M4 puestas
Anchura x 4 x tornillos M5 2,5Nm
C | Altura x mm 185 x 245 x 195 4 x M5 Nuts con arandelas
Profundidad 4 x M5 Washers puestas
Anchura x mm 275 x 520 x 245 4 x tornillos M8 3,0 Nm
D | Altura x - 4 x tuercas M8 con arandelas
Profundidad |inch | 10,82x20,47 x9,65 | 4 x arandelas M8 puestas
Anchura x mm 275 x 650 x 245 4 x tornillos M8 3,0 Nm
E | Altura x ; 4 x tuercas M8 con arandelas
Profundidad | inch | 10,82x 25,59 x9,65 | 4 x arandelas M8 puestas
350 x 850 mm x 320 .
Anchura x mm Altura con filtro 1150 | 4 x tornillos M8 3,0 Nm
F | Altura x 4 x tuercas M8 con arandelas
Profundidad | jnen | 1378 X 33,46 x 12,60 | 4 x arandelas M8 puestas
Altura con filtro 45,28
Anchura x mm 326 x 1400 x 356 6 x tornillos M8 13 Nm +30 %
FX | Altura x - 6 x tuercas M8 con arandelas
Profundidad |inch | 12,80x55,12x12,83 | ¢ x arandelas M8 puestas
Anchura x mm 326 x 1533 x 545 6 x tornillos M8 13 Nm +30 %
GX | Altura x - 6 x tuercas M8 con arandelas
Profundidad |inch | 12,80 x60,35x21,46 | 6 x arandelas M8 puestas
MICROMASTER 440 Instrucciones de uso
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2.31 Montaje sobre perfil Tamaio constructivo A

Colocacion del convertidor sobre perfil 35 mm (EN 50022)

MiesriETe S avE 1. Enganchar el convertidor sobre el perfil
(carril) en omega normalizado utilizando el
Aseguramiento anclaje superior del mismo.
superior cartil . . i i
DIN 2. Apriete hacia abajo el mecanismo de
liberacion (de ajuste) con un destornillador

Aseguramiento

inferior carril DIN plano, encaje el convertidor en el carril y
engatillelo en el anclaje inferior.

Desmontar el convertidor del carril

1. Para desenganchar el convertidor, insertar un destornillador en el mecanismo
de liberacion del convertidor.

2. Aplicando una presién hacia abajo se desengancha el anclaje inferior para
carril.

3. Retirar el convertidor del carril.

MICROMASTER 440 Instrucciones de uso
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2.3.2

Montaje de opciones de comunicacion y/o tarjetas de
evaluacion del codificador

Tamanos constructivo AaF

NOTA

Al montar las opciones: tarjetas PROFIBUS, DeviceNet, CANopen y/o tarjeta de
evaluacion del codificador aumenta la profundidad del convertidor.

Para averiguar la manera de proceder consulte las instrucciones de uso
pertinentes.

Tamanos constructivo FX y GX

La cubierta frontal del MICROMASTER 440 esta disefiada de tal manera que la
unidad de mando (en el caso estandar, la SDP) cierra casi a ras con la abertura de
la cubierta frontal.

En el caso de que quiera montar en la caja electronica una opcién adicional, es
necesario mover hacia atras la posicion de toda la caja electronica para que la
abertura vuelva a asentarse de forma correcta en la puerta.

Montaje de las opciones

» Retire la cubierta frontal:
* Retire los 2 tornillos situados en la parte inferior de la cubierta frontal.
* Levante hacia arriba la cubierta frontal y saquela.

Retire los tornillos de retencion de la caja electrénica.

» Atornille la caja electrénica siguiendo la Figura 2-7 en la posicidon de montaje
correcta.

» Montar las opciones adicionales.
» Volver a montar la cubierta frontal.

Y

Montaje posicion 2

Montaje posicion 1

Montaje estandar

— [V

Montaje estandar
Montaje posicion 1

Montaje posicion 2

32

Figura 2-7 Opciones de la caja electrénica

MICROMASTER 440 Instrucciones de uso
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24 Instalacion eléctrica

ADVERTENCIA
El convertidor debe ponerse siempre a tierra.

» Para asegurar el funcionamiento correcto de este equipo, éste debera

instalarse y ponerse en servicio por parte de personal cualificado y cumpliendo
plenamente las advertencias especificadas en estas Instrucciones.

Considerar especialmente los reglamentos de instalacion y seguridad
generales y regionales relativos al trabajo en instalaciones con tension
peligrosa (p. €j. EN 50178), al igual que los reglamentos importantes relativos
al uso correcto de herramientas y equipos de proteccion personal.

La entrada de red, la continua y los bornes del motor pueden estar sometidos a
tensiones peligrosas aunque no esté funcionando el convertidor; antes de
efectuar ningun tipo de trabajo de instalacion esperar 5 minutos para permitir a
la unidad descargarse tras su desconexion.

Si se retira la cubierta frontal (tamafios constructivos FX y GX), la hélice del

ventilador queda al descubierto. Con el ventilador en marcha, hay riesgo de
lesiones.

PRECAUCION

Es necesario tender por separado los cables de mando, de alimentacion y al
motor. No llevarlos a través del mismo conducto/canaleta.

MICROMASTER 440 Instrucciones de uso
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241

/N\

Generalidades

ADVERTENCIA

El convertidor debe ponerse siempre a tierralb LIHGFRQYHMWERUQRHVSXHWRIID
\HUDFRWHABP HOM SXHGHQ GDWHFRQAHRCQHVIH WHP DADP HOM SHQ URVDMGHOR
CGHOIFRQYHMERUT XH SXHEHQVHUSRMFD® HOMIDWBONM]

Funcionamiento con redes no puestas a tierra (IT)

No esta permitido[QANOUHIFRQYHMERUD ,&52 0 $67( 5 [(MIdon filtro integrado
HQXQDUHGWIQWRP DIGHWAUD ]

( QOMUIHGHVVIG SXHBIIDAHUDVH GHEHTL DAY DURHOFRQGHQVDERUE: (IEHTHT XISR

( GBURAHGEP IHQRVHEHVFUEHHQHODQH R O

(M ,&520%67(5 IXADEDWFRQILH-G—WQ}BXFMMDWULDNMXHDD(Q:LR@QR
DXQIXHX@DID AUDT) QHVHFDVRVHGHEH
IQAWUE(Q]EREIQJE—WDGE]]

Funcionamiento con dispositivo de proteccion diferencial (Tamanos
constructivos A hasta F)

6 EMIVIQADDGRXQAEYSRUMYR GHSURMAFly QTG HHQFIDOBVFRQYHWMERUAY
0,852 0 $67( 5 IXQARQDU QUQEYSDIRVIOMP SHAYRVIVIHP SUHTXHT

> [ VHDWIFHXQEVSRMYR G HHQFIDOEH BSR4 ]

> 0 HOEP MEHYHVIEIREDGGHORYSRIMYREIHHQFIDOVHDITTIP $0

> 0 HMSXHWRIDNHUDHOIDHXWREHDIDEP HQBFl QO

>0 W GIHDEP HOMXQFRQYHWERUIGHVGHFDCDEYSRMYRGIHHADD!

> [ @VIFDEGMEHYDAEDIMQ DYXQDIBRQ WG HURUDITL TP [DSDQBMGRVY [T TP
[QRIDSDQBMGRVT

Funcionamiento con cables largos

6 HJ DUDQWY DIXQIXQFRQDP IHQRIIP MIGREHIFRQYHMERITFHIOVIVLI XIHQMY
FRQEFIRGHVD

Tamanos constructivos A hasta F

> [0 EQAEDGR] (I1P

>0 MQE@EU]  [(T11P

Tamanos constructivos FX y GX

> [0 EQQEDGR] (TT1P

>0 MQE@A] [(I11P

6 IVHHP SCDXQHMEBELT) DCRUGHYDEEDVHI ~QHOIFDWEI R $ T TIIINVHISXHGHQ
DSTDUSDUDNRGRVIGVIERVIFROAMKRARRVIOVW.I XIHQMVIEQ) MYGHVIGHFDE®L]

> [0 EQEDGR] (TT1P

>OMQE@A]  [(IT1P

0,&52 0 $67( 5 MITIIMOMKFARGHMEIR
06 ( I%: [0 30
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2.4.2

/N\

/N\

Conexiones de alimentacion y al motor

ADVERTENCIA

El convertidor debe ponerse siempre a tierra.

» Antes de realizar o cambiar conexiones en la unidad, aislar de la red eléctrica
de alimentacion.

» Asegurarse de que el convertidor esta configurado para la tensién de
alimentacion correcta: los MICROMASTER no deberan conectarse a una
tension de alimentacién superior a la indicada.

» Si se conectan motores sincronos o si se acoplan varios motores en paralelo, el
convertidor debe funcionar con la caracteristicas de control V/f (P1300=0,2 6
3).

PRECAUCION

Después de conectar los cables de alimentacion y del motor a los bornes
adecuados, asegurarse de que estén correctamente colocadas las tapas frontales
antes de alimentar con tension a la unidad.

ATENCION

» Asegurarse de que entre la fuente de alimentacion y el convertidor estén
conectados interruptores o fusibles apropiados con la corriente nominal
especificada (ver Tabla 5-5)).

> Utilizar inicamente hilo de cobre de Class 1 60/75 °C (para cumplir con UL).
Ver valores de pares de apriete en la Tabla 5-2.

Acceso a los bornes de red y del motor

Retirando las tapas frontales puede acceder a los bornes de red y del motor
(véase la Figura 2-8 o la Figura 2-10 y anexo B).

Una vez retiradas las tapas frontales y los bornes han quedado al descubierto, es
necesario efectuar las conexiones de red y del motor tal y como se indica el la
Figura 2-11.

Conexion de la unidad de freno (Tamanos constructivos FX y GX)

En la parte superior del convertidor hay una abertura de paso para acceder a las
conexiones del circuito intermedio. En estas conexiones puede conectarse una
unidad de freno externa. La posicion se indica en la Figura 2-9 o en la Figura 2-10.

La seccién transversal maxima de conexién es de 50 mm?, pero sélo con la
condicion de que la zona de aplastamiento de los terminales de los cables se
equipe por el lado del dispositivo con una manguera encogible en caliente. Esta
medida es importante para mantener las lineas de fuga y de respiracion
necesarias.

MICROMASTER 440 Instrucciones de uso
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Figura 2-8  Bornes de conexion del MICROMASTER 440
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Ganchos de elevacion

Blindaje de cable PE

Agujeros pasantes
para la conexion
Fase U1/L1, V1/L2, W1/L3

Agujeros pasantes para la
conexion C/L+, D/L-
con el freno externo

Conexion
Fase U1/L1, V1/L2, W1/L3

Conexion con el
condensador Y

Conexién C/L+, D/L- de
unidad de freno externa

Carril de ajuste superior
Tornillo de retencidn superior

Status Display Panel (SDP)

Caja electronica

Carril de ajuste inferior
Tornillo de retencién inferior

Tornillos del ventilador

Ventilador

Alojamiento del
apantallamiento

Fusibles del ventilador

Adaptacion del transformador
Connection
fase W2/T3, V2/T2, U2/T1

Connection PE del motor

B

Figura 2-9  Vista general de las conexiones del MICROMASTER 440 tamario constructivo FX

MICROMASTER 440 Instrucciones de uso
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Ganchos de elevacion

Blindaje de cable PE

Agujeros pasantes
para la conexion
Fase U1/L1, V1/L2, W1/L3

Agujeros pasantes para la
conexion C/L+, D/L-
con el freno externo

Conexion
Fase U1/L1, V1/L2, W1/L3

Conexion con el
condensador Y

Conexion C/L+, D/L- de
unidad de freno externa

Carril de ajuste superior
Tornillo de retencion superior

Status Display Panel (SDP)

Caja electronica

Carril de ajuste inferior
Tornillo de retencion inferior

Tornillos del ventilador

Ventilador

Alojamiento del
apantallamiento

Fusibles del ventilador

Adaptacién del transformador

Connection
fase W2/T3, V2/T2, U2/T1

Connection PE del motor

[ (] /
D o~
@E },/

Figura 2-10 Vista general de las conexiones del MICROMASTER 440 tamafio constructivo GX
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Tamanos constructivos A hasta F

02 Monofasico
— ¢ L1
N Bobina di red Filtro

Contactor opcional opcional

Trifasico
—e— L3
L2 )
L1 Bobina di red Filtro
Contactor opcional opcional MICROMASTER " MOTOR

Fusible

@t
T
m
—oO

& ey

1) cony sin filtro

Tamanos constructivos FXy GX

—e— L3
L2 Trifasi
L1 asico
Filtro Bobina di red
Contactor opcional opcional MICROMASTER 2 MOTOR
Fusible

2) sin filtro
3) latoma de tierra del estabilizador de corriente se debe conectar en los puntos sefialados

Figura 2-11  Conexiones del motor y la red

MICROMASTER 440 Instrucciones de uso
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Adaptacion de la tension del ventilador (Tamainos constructivos FXy GX)
Para adaptar la tension de red disponible a la tensién del ventilador se ha montado

un transformador.

En caso necesario, debera cambiar las conexiones de los bornes del lado primario
del transformador a la tensién de red disponible.

oV 1L380V 1L400V 1L440V

1L480V -

06| ao

05

Rebornear segun la tensiéon de entrada

Figura 2-12 Adaptacion de la tensién del ventilador

ATENCION

Si no cambia las conexiones de los bornes a la tension de red real disponible,

pueden dispararse los fusibles del ventilador.

Recambio de los fusibles del ventilador

Tamano constructivo

Fusibles (2 unidades)

Fusibles recomendados

FX (90 kW CT)

1A /600 V /de accién
lenta

Cooper-Bussmann FNQ-R-1, 600 V
o similar

FX (110 kW CT)

2,5A /600 V /de accion
lenta

Ferraz Gould Shawmut ATDR2-1/2, 600 V
o similar

GX (132-200 kW CT)

4 A /600 V /de accidon
lenta

Ferraz Gould Shawmut ATDR4, 600 V
o similar

40
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243 Bornes de mando
Borne Denominacion | Funcién
1 - Salida +10 V
2 - Salida 0V
3 ADC1+ Entrada analégica 1 (+)
4 ADC1- Entrada analégica 1 (-)
5 DIN1 Entrada digital 1
6 DIN2 Entrada digital 2
7 DIN3 Entrada digital 3
8 DIN4 Entrada digital 4
9 - Salida aislada +24 V / max. 100 mA
10 ADC2+ Entrada analégica 2 (+)
11 ADC2- Entrada analégica 2 (-)
12 DAC1+ Salida analogica 1 (+)
13 DAC1- Salida analogica 1 (-)
14 PTCA Conexion para PTC / KTY84
15 PTCB Conexion para PTC / KTY84
16 DINS Entrada digital 5
17 DING Entrada digital 6
18 DOUT1/NC Salida digital 1 / contacto de reposo
19 DOUT1/NO Salida digital 1 / contacto de trabajo
20 DOUT1/COM Salida digital 1 / conmutador
21 DOUT2/NO Salida digital 2 / contacto de trabajo
22 DOUT2/COM Salida digital 2 / conmutador
23 DOUTS3/NC Salida digital 3 / contacto de reposo
24 DOUT3/NO Salida digital 3 / contacto de trabajo
25 DOUT3/COM Salida digital 3 / conmutador
26 DAC2+ Salida analogica 2 (+)
27 DAC2- Salida analégica 2 (-)
28 - Salida aislada 0 V / max. 100 mA
29 P+ Conexion RS485
30 P- Conexiéon RS485

Figura 2-13 Bornes de mando del
MICROMASTER 440

S

l12-13-14°15 KmHA26 27 ¥

La descripcidn exacta de las entradas y salidas se encuentran en la seccion 3.6.

MICROMASTER 440 Instrucciones de uso
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24.4

Forma de evitar interferencias electromagnéticas (EMI)

Los convertidores han sido disefiados para funcionar en un entorno industrial
cargado con grandes interferencias electromagnéticas. Normalmente, unas
buenas practicas de instalacién aseguran un funcionamiento seguro y libre de
perturbaciones. Si encuentra problemas, siga las directrices que se indican a
continuacion.

Acciones a tomar

2.4.5

» Asegurarse que todos los aparatos alojados en un armario/caja estén bien
puestos a tierra utilizando cable de tierra grueso y corto conectado a un punto
estrella o barra comun.

» Asegurarse de que cualquier equipo de control (como un PLC) conectado al
convertidor esté unido a la misma tierra o punto de estrella que el convertidor
mediante un enlace corto y grueso.

» Conectar la tierra de los motores controlados por el convertidor directamente a
la conexion de tierra (PE) del convertidor asociado.

» Es preferible utilizar conductores planos ya que tienen menos impedancia a
altas frecuencias.

» Terminar de forma limpia los extremos de los cables, asegurandose de que los
hilos no apantallados sean lo mas cortos posibles.

» Separar lo mas posible los cables de control de los cables de potencia, usando
conducciones separadas, y si es necesario formando angulo de 90° los unos
con los otros.

» Siempre que sea posible utilizar cables apantallados para las conexiones del
circuito de mando.

» Asegurarse de que los contactores instalados en el armario/caja lleven en
paralelo con las bobinas elementos supresores como circuitos RC para
contactores de alterna o diodos volantes para contactores de continua.
También son eficaces los supresores de varistor. Esto es importante cuando
los contactores sean controlados desde el relé incluido en el convertidor.

» Utilizar cables apantallados o blindados para las conexiones al motor y poner a
tierra la pantalla en ambos extremos utilizando abrazaderas.

ADVERTENCIA
Al instalar convertidores se deberan cumplir los reglamentos de seguridad!

Métodos de apantallado

Tamarios constructivos A,By C

42

Para los tamafios constructivos A, B y C se suministra opcionalmente la placa de
prensaestopas (kit Gland Plate). Permite una conexion facil y eficiente del
apantallado necesario. Véanse las Instrucciones de instalacion de la placa de
prensaestopas contenidas en el CD-ROM de documentacion que se suministra
con el MICROMASTER 440.

MICROMASTER 440 Instrucciones de uso
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Apantallado sin placa de prensaestopas

Si no se dispone de placa de prensaestopas, entonces se puede apantallar el
convertidor mediante el método mostrado en la Figura 2-14.

Cable de entrada de red
Cable de mando

Cables del motor
Filtro de pie
Placa posterior metalica

Usar abrazaderas adecuadas para fijar las pantallas de los cables al motor y de los cables de mando a la placa
posterior metalica

Cable apantallado

N oo g 0N -

Figura 2-14 Directrices de cableado para minimizar los efectos de interferencias electromagnéticas

Tamaios constructivos D, Ey F

La placa de prensaestopas viene colocada de fabrica. La instalacion del apan-
tallado se realiza de la misma forma que en los tamafios constructivos A, By C.

Tamarnos constructivos FX y GX

Coloque los apantallamientos de las lineas por toda la superficie de los
alojamientos para el apantallamiento sefialados en la vista general de las
conexiones (véase la Figura 2-9 y la Figura 2-10).

Para ello tuerza los apantallamientos de las lineas del motor y atornillelos juntos
en los alojamientos para el apantallamiento de la linea del motor.

Si utiliza un filtro de compatibilidad electromagnética, es necesario utilizar también
una inductancia de conmutacion de red. La fijacion de los apantallamientos de las
lineas se efectlia en las superficies de montaje metalicas lo mas cerca posible de
los componentes.

MICROMASTER 440 Instrucciones de uso
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Funciones

Este capitulo contiene:

3.1
3.1.1

3.1.2

3.1.2.1
3.1.2.2
3.1.2.3

3.1.3
3.2

3.2.1
3.2.2
3.2.3
3.24
3.3

3.4

3.5

3.5.1
3.5.2
3.5.3
3.54
3.55
3.5.6
3.5.7
3.6

3.6.1
3.6.2
3.6.3
3.6.4
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Los MICROMASTER funcionan con tensiones elevadas.

i t ADVERTENCIA
>

>

>

>

Durante el funcionamiento de dispositivos eléctricos es imposible evitar la
aplicacién de tensiones peligrosas en ciertas partes del equipo.

Los dispositivos de parada de emergencia, de acuerdo a EN 60204 IEC 204
(VDE 0113), deberan permanecer operativos en todos los modos de
funcionamiento del equipo de control. Cualquier reinicializacion del dispositivo
de parada de emergencia, no debera conducir a un rearranque incontrolado o
indefinido.

En el caso, que un cortocircuito en el equipo de control pueda producir dafios
materiales considerables, o incluso graves lesiones corporales (p. ej. defectos
potencialmente peligrosos), se deben tomar medidas de precaucion externas
adicionales o instalar dispositivos, que aseguren o fuercen un funcionamiento
seguro aunque ocurra un cortocircuito (p. €j. finales de carrera independientes,
enclavamientos mecanicos, etc.).

Determinados ajustes de parametros pueden provocar el rearranque
automatico del convertidor tras un fallo de la red de alimentacion.

Los parametros del motor se deben configurar con precision para que la
proteccion de sobrecarga del motor funcione correctamente.

Este equipo es capaz de proporcionar una proteccién de sobrecarga del motor
interna de acuerdo a UL508C seccién 42. Véanse P0610 (nivel 3) y P0335 12t
esta activada por defecto. La proteccion de sobrecarga del motor también se
puede realizar utilizando una sonda externa tipo PTC (no habilitada por defecto
P0601).

Este equipo es apto para utilizarlo en redes equilibradas capaces de entregar
como maximo 10.000 amperios (eficaces), para tensiones maximas de 230 V /
460 V 575 V si esta protegido por fusible de tipo H o K (tabla 5-5).

Este equipo no debe utilizarse como "mecanismo de parada de emergencia"
(véase EN 60204, 9.2.5.4).

PRECAUCION
La puesta en servicio debe ser efectuada solo por personal cualificado. Es

necesario prestar particular atencién a las precauciones de seguridad y las
advertencias en todo momento.

MICROMASTER 440 Instrucciones de uso
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3.1

3.1.1

Parametros

Parametros de ajuste, de observacion y atributos de parametro

Los parametros son el medio, con el cual se adapta el convertidor a la aplicaciéon
correspondiente.

Cada parametro esta definido por un numero y por atributos especificos (p. €j.
legible, modificable, atributo BICO, atributo de grupo etc.). Cada ndmero de
parametro es unico dentro de un sistema de accionamientos. En cambio un
atributo puede ser adjudicado varias veces, de modo que, diversos parametros
pueden poseer un mismo atributo.

El acceso a los pardmetros en el MICROMASTER se puede llevar a cabo

mediante las siguientes unidades de mando:

> BOP

» AOP

» Las herramientas "Drive Monitor" o "STARTER?", para la puesta en servicio con
el PC, que se suministran en el CD-ROM adjunto al equipo.

Los parametros estan clasificados por tipos y cada uno de ellos posee
caracteristicas especiales.

Parametro \
de lectura (r....) de escritura/lectura (P....)
Parametros Salida BICO Parametros de Entrada BICO
de lectura "normales" escritura/lectura "normales”

Figura 3-1 Tipos de parametros

Parametros de ajuste

48

Parametros que se pueden escribir y leer o sea modificables y legibles:
parametros "P".

Tienen un efecto directo sobre la aplicacion de las funciones. Si previamente se
selecciona la opcion correspondiente, sus valores se almacenan en una memoria
no volatil (EEPROM). De lo contrario, estos valores, se archivan en la memoria
volatil del procesor (RAM) y se pierden en caso de caida de tension o al
desconectar y reconectar.

Notaciones:

P0927 parametro de ajuste 927
P0748.1 parametro de ajuste 748 bit 01
PO719[1] parametro de ajuste 719 indice 1

P0013[0...19] parametro de ajuste 13 con 20 indices (indice 0 a 19)
Notacién abreviada
P0013[20] parametro de ajuste 13 con 20 indices (indice 0 a 19)

MICROMASTER 440 Instrucciones de uso
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Parametros de observacion

Solo legibles, parametros "r"
Estos parametros sirven para visualizar variables internas, tales como estados o
valores reales.

Notaciones:

r0002 parametro de observacion 2

r0052.3 parametro de observacién 52 bit 03
r0947(2] parametro de observacion 947 indice 2

r0964[0...4] parametro de observacién 964 con 5 indices (indice 0 a 4)
Notacion abreviada

r0964[5] pardmetro de observacion 964 con 5 indices (indice 0 a 4)

NOTA

» Con el indice se define un parametro, que posee "X" P0013[0]
elementos consecutivos (p. ej. P0013[20] en este caso 20 P0013[1]
indices). El valor de "x" esta prefijado por el numero de P0013[2]

indice. Trasladandolo a los parametros significa que un

parametro indexado posee diferentes valores. El acceso a

los valores correspondientes se lleva a cabo por medio del  poo13[1g]
numero de parametro y el nimero de indice (p. €;. P0013[19]
P0013[0], P0O013[1], PO0O13[2], P0O013[3], PO013[4], ...).

Los parametros indexados se utilizan, por ejemplo para:

= Juegos de datos del accionamiento
= Juegos de datos de las 6rdenes
= Subfunciones

Ademas del numero de parametro y su nombre, cada parametro de observacion o
de ajuste, posee diferentes atributos con los que se definen las caracteristicas
individuales del mismo. En la siguiente tabla se encuentran los atributos que se
aplican en el MICROMASTER (ver Tabla 3-1).

Tabla 3-1 Atributos de parametro

Grupo de | Atributos Descripcion

atributos
Tipos de El tipo de datos de un pardmetro determina el margen de valores maximo posible. En
datos el MICROMASTER se utilizan 3 tipos de datos que representan o bien un nimero

entero sin signo (U16, U32) o un valor de coma flotante. El margen de valores se
acota a menudo a través de valores maximos, minimos (min., méax.) o por medio de
variables del convertidor o del motor.

u16 Entero sin signo con 16 bits, maximo margen de valores: O .... 65535

u32 Entero sin signo con 32 bits, maximo margen de valores: O .... 4294967295

Flotante Coma flotante simple, segun formato estandar IEEE
maximo margen de valores: -3,39e"® — +3,39¢**®

MICROMASTER 440 Instrucciones de uso
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Grupo de | Atributos Descripcion
atributos
Margen de El margen de valores, que se preestablece con el tipo de datos, se acota con valores
valores maximos, minimos (min., max.) o variables del convertidor o del motor. La puesta en
servicio se lleva a cabo de forma simple, puesto que los parametros estan
preajustados (valor por defecto: Def.). Estos valores (min., Def., max.) no son
modificables.
- Sin valor (p. ej.: parametro "r")
Min. Valor minimo
Def Valor por defecto, valor preajustado
Max. Valor maximo
Unidad Bajo la unidad de un parametro en el MICROMASTER se entiende una magnitud
fisica (p. €j. m, s, A). Las magnitudes son propiedades medibles de objetos fisicos ,
procesos, estados etc. y se representan a través de signos (p. ej. U =9 V).
- Sin dimensioén
% Tanto por ciento
A Amperio
\% Voltio
Ohm Ohmio
us Microsegundo
ms Milisegundo
s Segundo
Hz Hertzio
kHz Kilohertzio
1/min Revoluciones por minuto
m/s Metros por segundo
Nm Newton por metro
W Vatio
kW Kilovatio
Hp Horse power (caballo de fuerza)
kWh Kilovatio por hora
°C Grados Celsio
m Metro
kg Kilogramo
° Grado (angular)
Nivel de El nivel de acceso de usuario se manipula a través del parametro PO003. En el BOP
acceso de y el AOP solo son visibles los parametro cuyo nivel de acceso sea menor o igual al
usuario valor establecido en el parametro PO003. Para DriveMonitor o STARTER, al
contrario, solo son importantes los niveles de acceso 0 y 4. Los parametros con el
nivel de acceso 4, p. ej., no se pueden modificar si el nivel de acceso correspondiente
no ha sido determinado.
En los equipos MICROMASTER existen los siguientes niveles de acceso:
0 Lista de parametros definida por el usuario (véase P0013)
1 Acceso estandar a los parametros mas utilizados
2 Acceso extendido, p. ej. a funciones de entrada y salida del convertidor.
3 Acceso a expertos solo para operarios con experiencia
4 Solo para personal de servicio autorizado — protegido con contrasefia.
También es importante tener en cuenta el grupo al que pertenece cada parametro. La
seleccién de grupo se lleva a cabo con el parametro PO004 (véase agrupamiento).
MICROMASTER 440 Instrucciones de uso
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Grupo de | Atributos Descripcion
atributos

Agrupamien- Los parametro estan clasificados en grupos atendiendo a su funcionalidad. Estas

tos agrupaciones aumentan la trasparencia y permiten encontrar rapidamente cualquier
parametro. Ademas con el parametro PO004 se puede seleccionar el grupo que se
desee visualizar en el BOP / AOP.

Seccion principal de parametros:
ALWAYS 0 Todos los parametros
INVERTER (2 Parametros del convertidor 0200 .... 0299
MOTOR 3 Parametros del motor 0300 .... 0399 y
0600 .... 0699
ENCODER |4 Sensor de la velocidad 0400 .... 0499
TECH_APL |5 Tecnologia: aplicacion / unidades 0500 .... 0599
COMMANDS |7 Ordenes de control: 0700 .... 0749 y
entradas y salidas digitales 0800 .... 0899
TERMINAL |8 Entradas y salidas analégicas 0750 .... 0799
SETPOINT |10 Canal de consigna y generador de rampas 1000 .... 1199
FUNC 12 Funciones del convertidor 1200 .... 1299
CONTROL | 13 Control y regulacion del motor 1300 .... 1799
COMM 20 Comunicacion 2000 .... 2099
ALARMS 21 Fallos, alarmas, monitorizacion 2100 .... 2199
TECH 22 Regulador tecnologia (regulador PID) 2200 .... 2399

BICO La descripcién de Binector Input (BI), Binector Output (BO), Connector Input (Cl),
Connector Output (CO) o Connector Output / Binector Output (CO/BO) se encuentra
en la seccion 3.1.2.3

BI Binector Input
BO Binector Output
(¢]] Connector Input
CO Connector Output
CO/BO Connector Output / Binector Output
Juegos de La descripcién de los juegos de datos de 6rdenes (CDS) o del accionamiento (DDS)
datos se encuentra en la seccion 3.1.3
CDs Juego de datos de érdenes
DDS Juego de datos del accionamiento

EstC Los parametros "P" solo se pueden modificar dependiendo del estado del convertidor.
El valor del parametro se rechaza si el estado actual no corresponde con ninguno de
los que estan bajo el atributo de parametro "EstC". Por ejemplo: el parametro para
puesta en servicio P0010 con el atributo "CT" se puede cambiar en la Puesta en
servicio rapida "C" o en Listo para servicio "T" pero no en Unidad funcionando "U".

C Puesta en servicio rapida
U Unidad funcionando
T Listo para servicio

Puesta Serv. Este atributo indica si el parametro es parte de la puesta en servicio rapida
(P0O010=1).

No El parametro no esta en la puesta en servicio rapida.
Si El parametro si esta en la puesta en servicio rapida.

Activo Este atributo solo es de interés asociado al BOP. El atributo "inmediatamente” indica
que el valor ya actua directamente al modificarlo con @ o] @ Especialmente los
parametros que se utilizan para optimar (p. ej. P1310 elevacién continua o las
constantes de tiempo de filtrado) poseen esta propiedad. En los parametros con el
atributo "tras confirmacion" su valor actua al presionar el boton . A este tipo
pertenecen, entre otros, los parametros cuyos valores tienen diferentes ajustes o
significados (p. ej. P1000 Seleccion de la consigna de frecuencia).

Inmediatam. | El valor tiene efecto accionando [@] o @
Tras confirm. [ El valor tiene efecto después de presionar

MICROMASTER 440
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En la lista de parametros los atributos o grupo de atributos estan en el
encabezamiento del parametro. Como ejemplo, se representa el parametro P0305
en la Figura 3-2.

Index
r BICO (si existe) Niveles de acceso —;
P0305[3] Corriente nominal del motor Min: 0.01 Nivel:
EstC: (o} Tipo datos:  Float Unidad:A Def: 3.25 1
’—> GrupoP:  MOTOR | > Activo: Tras Conf. > Puestaserv. Si Max: 10000.00
Agrupacion UActivo U Puesta serv. | Gama de valores
EstC Tipo datos Unidad:

Figura 3-2  Encabezamiento del parametro P0305

MICROMASTER 440 Instrucciones de uso
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La correspondencia entre el nivel de acceso P0003 y la agrupacion funcional a

través de P0004 se representa de forma esquematica en la Figura 3-3.

Nivel de acceso de usuario

P0004 = 2

Tipo de convertidor

P0004 = 2, P0003 = 2

A

Nivel de parametros 1y 2
de acuerdo al tipo de convertidor

P0004 = 2, P0003 = 4

P0003 =1 Estandar
2 Extendido  pggg4 = 2, PO0O3 = 1 %
3 Experto - - >
4 Senicio Nivel de parametros 1
de acuerdo al tipo de convertidor
P0004 =0
(sin funcion filtro) P0004 = 2, P0003 = 3 «
permite el acceso Nivel de parametros 1,2y 3 -
directopermite el de acuerdo al tipo de convertidor
acceso directo a los
parametros, Para &
BOP y AOP en
funcion del ni
P0004 = 2
P0004 = 22 Convertidor
Regulador PID P0200 ... P0299
P0004 = 21
Alarmas, avisos & P0003 =1
Monitorizacién
P0003 =2
= P0003 =3
P0004 = 20
Comunicacion
P2000 ... P2099
P0003=4

Nivel de parametros 1, 2,3y 4
de acuerdo al tipo de convertidor

P0004 =3
Datos del motor
P0300 ... P0399
P0600 ... P0699

P0004 =4
Transductor
de velocidad
P0400 ... P0499

P0004 =13

Control del motor
P1300 ... P1799

P0004 =12
Caracteristicas
convertidor
P1200 ... P1299

"(

P0004 =10

Canal de consigna 8

Generador Rampa
P1000 ... P1199

>
Y

P0004 =8

1/O analbgicas
P0750 ... P0799

P0004 =5

Tecn. Aplicacién /
unidades
P0400 ... P0499

Ordenes y I/O
digitales

P0700 ... P0749
P0800 ... P0899

Figura 3-3
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3.1.2

3.1.21

54

Enlace de senales (tecnologia BICO)

El enlace de sefales internas o externas (consignas, valores reales, sefales de
estado o control) es, hoy dia. uno de los requerimientos que se le exige a un
accionamiento. Los enlaces deben poseer tal grado de flexibilidad que permitan al
accionamiento adaptarse a las mas modernas aplicaciones y a su vez disponer de
un manejo sencillo, que también cumpla con las aplicaciones estandar. Para eso
se le ha incorporado a los equipos MICROMASTER la tecnologia BICO (—
flexibilidad) y la parametrizacion rapida mediante los parametros P0700 / P1000
(disponibilidad — Usability).

Seleccion de la fuente de 6rdenes P0700 y consignas de
frecuencia P1000

El enlace rapido de consignas o sefales de mando se puede hacer mediante los
siguientes pardmetros:

» P0O700 "Seleccion de la fuente de 6rdenes”

» P1000 "Seleccion de las consignas de frecuencia”

Con estos parametro se determina la interface a través de la cual el convertidor
recibira las consignas y las 6rdenes de conexion-desconexion. Las interfaces para
la fuente de 6rdenes P0700 se pueden seleccionar de la siguiente Tabla 3-2.

Tabla 3-2 Parametro P0700

Valor parametro | Significado / fuente de 6rdenes

0 Preajuste de fabrica

BOP (panel de mandos, véase seccion 3.2.1)

Regletero de bornes
USS en conexion BOP
USS en conexion COM
CB en conexion COM

DD IN|~

Como consigna de frecuencia P1000 se pueden seleccionar las siguientes fuentes
e interfaces internas o externas. Junto a la consigna principal (unidades) se puede
seleccionar también una consigna adicional (decenas) (véase Tabla 3-3).

MICROMASTER 440 Instrucciones de uso

6SE6400-5AW00-0EPO



Edicién 10/03

3 Funciones

Tabla 3-3 Parametro P1000
Valores de Significado
parametro Fuente consignas principales Fuente consignas adicionales
0 Sin consigna principal -
1 Consigna MOP(potenciom. motoriz.) -
2 Consigna analégica -
3 Frecuencia fija -
4 USS en conexion BOP -
5 USS en conexion COM -
6 CB en conexion COM -
7 Consigna anal6gica 2 -
10 Sin consigna principal Consigna MOP
11 Consigna MOP Consigna MOP
12 Consigna analogica Consigna MOP
77 Consigna analégica 2 Consigna analogica 2
NOTA

» La comunicacion entre el AOP y el MICROMASTER se lleva a cabo a través
del protocolo USS. ElI AOP se puede conectar tanto a la interface BOP (RS
232) como a la COM (RS 485) del convertidor. Si se va ha utilizar el AOP como
fuente de 6rdenes o de consignas, se tiene que seleccionar "USS en conexién
BOP" o0 "USS en conexion COM" el parametro P0700 o en el P1000.

» La lista completa de los ajustes se encuentra en la lista de parametros (véase
lista de parametros P1000).

» Los parametros P0700 y P1000 poseen los siguientes preajustes:

a) P0700 = 2
b) P1000 = 2

(regletero de bornes)
(consigna analogica)

La seleccion de la fuente de 6rdenes es independiente de la seleccion de
consignas de frecuencia. Debido a eso, no siempre corresponde, la fuente para
prescribir la consigna con la fuente para prescribir las érdenes de conexién y
desconexion (fuente de 6rdenes). Por ejemplo la prescripcion de consigna se
puede hacer mediante una unidad externa que esté conectada a la interface USS
en conexion BOP (P1000 = 4) y las 6rdenes ON/OFF via entradas digitales
(bornes, PO700 = 2).
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Seleccidon de comandos y consigna de frecuencia P0719

En el parametro P0719 se combinan las funcionalidades de los parametros P0700
y P1000. Aqui se puede cambiar tanto la fuente de érdenes como la de consignas
de frecuencia modificando un solo parametro. Al contrario de los parametros
P0700 y P1000, con el P0719 no se modifican los parametros BICO
correspondientes. Esta propiedad se utiliza especialmente con las herramientas
del PC para tener temporalmente el control sobre el accionamiento, sin cambiar la
parametrizacion BICO. El parametro P0719 "Seleccion de comandos y consigna
de frecuencia" es una combinacioén de la fuente de 6rdenes (Cmd) y de la fuente
de consignas (consigna).

Tabla 3-4 Parametro P0719

Valores de Significado

parametro Fuente de 6rdenes Fuente de consignas
0 Cmd=parametro BICO Consigna = parametro BICO
1 Cmd=parametro BICO Consigna = consigna MOP
2 Cmd=parametro BICO Consigna = analégica
3 Cmd=parametro BICO Consigna = Frecuencia fija
4 Cmd=parametro BICO Consigna = USS conexién BOP
5 Cmd=parametro BICO Consigna = USS conexién COM
6 Cmd=parametro BICO Consigna = CB conexion COM
10 Cmd=BOP Consigna = parametro BICO
11 Cmd=BOP Consigna = consigna MOP
12 Cmd=BOP Consigna =analégica
64 Cmd=CB conexion COM Consigna = USS conexion BOP
66 Cmd=CB conexion COM Consigna = USS conexiéon COM

NOTA

» Lalista completa de los ajustes se encuentra en la lista de parametros (véase
P0719 en la lista de parametros).

» Con P0719 los parametros BICO, al contrario de los parametros P0700 y
P1000, no se modifican. Esta propiedad puede ser utilizada, sobre todo, por el
personal de servicio cuando, temporalmente tiene que traspasar la soberania
del control (p. ej. para seleccionar y ejecutar la identificacion de los datos del
motor con el PC).
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3.1.2.3

Tecnologia BICO

Con la tecnologia BICO (inglés: Binector Connector Technology) se pueden
enlazar datos de proceso mediante parametros. Los valores enlazables se definen
como "conectores" (p. ej. consignas y valores reales de frecuencia, valor real de
intensidad, etc.) y las sefiales digitales enlazables como "binectores” (p. €j.
entrada digital de estado, ON/OFF, mensajes cuando se sobrepasan limites, etc.).

En los equipos de accionamiento existe una cantidad considerable de valores
enlazables de entrada y salida, asi como magnitudes para regulamiento interno.
Con la tecnologia BICO se puede adaptar el accionamiento a las mas diversas
exigencias.

Un binector es una sefial digital (binaria), sin unidad, que puede tomar el valor 0 6
1. Los binectores se aplican siempre a funciones y se dividen en entradas y
salidas de binector (véase Figura 3-4). Las entradas de binector se caracterizan
por medio de un parametro "P" (p. ej.: PO731 BI: Funcién salida digital 1), las
salidas de binector por un parametro "r" (p. ej.: r0751 BO: Palabra de estado de
ADC).

Como se puede deducir del ejemplo anterior los parametros de binector poseen
abreviaturas delante del nombre:

» Bl Binector Input, entrada de binector, receptor de senales (parametro

IIPII)

— El Bl-pardametro se puede enlazar con una salida de binector. Para ello el
numero de parametro de la salida de binector (BO-parametro) se pone como
valor en el Bl-parametro (p. €j.: enlace del BO-parametro r0751 con BlI-
parametro P0731 — P0731 = 751).

» BO Binector Output, salida de binector, fuente de senales (parametro "r")

— El BO-parametro se puede usar como fuente para el Bl-parametro. El
numero del BO-parametro se pone en el Bl-parametro (p. €j.: enlace del BO-
parametro r0751 con "Bl"-parametro P0731 — P0731 = 751).

Abreviaturas y simbolos Nombre Funcion
BI ) ] Entrada de binector Flujo de datos
(receptor de sefiales) —>
Pxxxx
) }——Funciones
BI: ...
BO [ Salida de binector Flujo de datos
(fuente de sefales) —
IXXXX
Funcion —
BO: ...
Figura 3-4 Binectores

Un conector es un valor (16 6 32 bits), que puede estar normalizado (sin
dimension) o poseer una dimension determinada. Los conectores se aplican a
funciones y se dividen en entradas y salidas de conector (véase Figura 3-5).
Analogo a los binectores, las entradas de conector se caracterizan por un
parametro "P" (p. ej.: PO771 Cl: DAC) y las salidas por un parametro "r" (p. €j.:
r0021 CO: Frecuencia real filtrada).
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Como se puede deducir del ejemplo anterior los parametros de conector poseen
abreviaturas delante del nombre:

» Cl Connector Input, entrada de conector, recepcion de seial
(parametro "P")

— El Cl-parametro se puede enlazar con una salida de conector. El nimero de
parametro de la salida de conector (CO-parametro) se pone como valor en
el Cl-parametro (p. €j.: PO771 = 21).

» CO Connector Output, salida de conector, fuente de sefales
(parametro "r"

— El CO-parametro se puede usar como fuente para el Cl-parametro. El
numero del CO-parametro se pone como enlace en el Cl-pardmetro (p. ej.:
PO771 = 21).

Ademas el MICROMASTER posee parametros "r", que juntan varias salidas de
binector en una palabra (p. ej.: r0052 CO/BO: palabra de estado 1). Esta
propiedad disminuye por un lado la cantidad de pardmetros y por otro simplifica la
parametrizacion mediante la interface en serie (transmision de datos). La
caracteristica de esos parametros es que no poseen unidad y cada bit representa
una sefial digital (binaria).

Como se puede deducir del ejemplo arriba mencionado, este tipo de parametros
poseen la siguiente abreviatura delante del nombre:

» CO/BO Connector Output / Binector Output, salida de conector/
binector, fuente de senales (parametro "r"

— Un CO/BO-parametro se puede usar como fuente para Cl-parametros o BI-
parametros:
a) Para enlazar todas las sefiales de un CO/BO-parametro se pone su
numero en el Cl-parametro deseado (p. ej.: P2016[0] = 52).

b) Para enlazar una sola sedal digital hay que poner el nimero del CO-
/BO-parametro, junto al nimero de bit, en el Cl-parametro (p. ej.: P0731
= 52.3: parametro r0052, tercer bit).

Abreviaturas y simbolos Nombre Funcién
cl > ] Entrada de conector Flujo de datos
(receptor de sefiales) —>
Pxxxx
>  +— Funcién
Cl: ...
co [ Salida de conector Flujo de datos
(fuente de sefales) —>
IXXXX
Funcion — >
CO: ...
CcO Salidas de binector y Flujo de datos
BO B de conector P oxx
(fuente de sefales) .
Funciones
CO/BO: ...

Figura 3-5 Conectores

Para enlazar dos sefiales se tiene que asignar a un parametro BICO "P" (receptor
de sefiales) el parametro BICO de observacion (fuente de sefales) que se desee.
En el siguiente ejemplo se representa el enlace BICO (véase Figura 3-6).
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Salida del conector (CO)

===> Entrada del conector (Cl)

Cl:Consigna principal

Funcién [CO: Valor real ADC escal.[4000h] P1070 | Funcién
—r0755 (755)
P1070 =755
Salida del binector (BO) ===> Entrada del binector (Bl)
Bl: ON/OFF1
Funcién [BO: Palabra de estado de ADC P0840 Funcién
—{r0751 ) P (751:0)
P0840 =751.0
Salida del conector / Salida del binector (CO/BO)  Cl: PZD hacia CB
P2051 = 52 P2051 | Funcion
—> (52)
CO/BO:Valor real Palabra estado1
Funcié r0052
uncion 10052 )
Bl: Funcién de entrada digital 1
PO731 Funcién
L ) (52:3)
P0731 =523
Figura 3-6  Enlaces BICO (ejemplos)
NOTA

Los parametro BICO con los atributos CO, BO o CO/BO se pueden enlazar
reiteradamente.
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Juegos de datos

En muchas aplicaciones es ventajoso que durante el servicio o en estado de
disponibilidad se puedan cambiar varios parametros simultaneamente con una

sefal externa.

Ejemplo:

» Conmutacion del motor 1 al motor 2.

Motor 1

MM4

Motor 2

Figura 3-7 Ejemplo: Cambio de motor: del 1 al 2.

» La fuente de control (p. €j. terminal — BOP) o bien la fuente de consignas (p.
ej. ADC — MOP) debe de poder conmutarse, en caso de incidentes externos
(p. €j. fallo en la unidad de control de jerarquia superior), mediante una sefial
de borne (p. ej. DIN4). Un buen ejemplo de esto seria una agitadora que no
debe pararse de forma incontrolada por fallo en el control.

ADC

MOP

Fuente de control: Terminal — BOP
Fuente de consignas: ADC — MOP
P0810 = 722.3
DIN4 DD N
P0700[0] = 2 5
I@ T o Control de secuencia

N

A 4 A 4

P1000[0] = 2, (7 Conal p———"
No » »
» o dep :‘r:}gte del motor
P1000[1] =1 U )

Figura 3-8  Ejemplo: Conmutacioén de las fuentes de consignas y control

Esta funcionalidad se lleva a cabo mediante parametros indexados (véase seccion
3.1.1). Dependiendo de la funcionalidad estos se recopilan en grupos o juegos de
datos. Mediante los indices se pueden almacenar en cada parametro varios
ajustes diferentes que se activan conmutando en el juego de datos.

Existen los siguientes juegos de datos:
CDS Command Data Set

DDS Drive Data Set

(juego de datos de o6rdenes)
(juego de datos del accionamiento)
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En cada juego de datos se pueden hacer 3 ajustes independientes mediante los
indices de cada parametro:

CDS1 ... CDS3
DDS1 ... DDS3

En el juego de datos de 6rdenes (CDS) estan los parametros (entradas de
conector y binector) para los comandos de control y para la prescripcion de
consignas. El enlace de las sefiales para las 6rdenes de control y consignas se
hace mediante la tecnologia BICO (véase seccion 3.1.2.3). A las entradas de
conector/binector se le asignan las salidas de conector/binector como fuente de
sefales. A un juego de datos de 6rdenes le pertenecen:

» Fuente de 6rdenes o entradas de binectores para los comandos de
control (sefales digitales) p. ej.:

+ Seleccioén de la fuente de érdenes P0700
+ ON/OFF1 P0840
¢ OFF2 P0844
+ Habilitar JOG derecha P1055
+ Habilitar JOG izquierda P1056

» Fuente de consignas o entradas de conector para consignas (senales
analogicas) p. ej.:

+ Seleccion consigna de frecuencia P1000
+ Seleccioén consigna principal P1070
+ Seleccioén consigna adicional P1075

Los parametros de un juego de datos de érdenes estan en la lista de parametros
caracterizados por medio de [x].
Indice:

Pxxxx[0] : 1er. juego de datos de érdenes (CDS)
Pxxxx[1] : 2do. juego de datos de 6rdenes (CDS)
Pxxxx[2] : 3er. juego de datos de 6rdenes (CDS)

NOTA
El listado completo de los parametros CDS se encuentra en la lista de parametros.

Se pueden parametrizar hasta tres juegos de datos de érdenes. Asi se facilita la
conmutacion entre las tres fuentes de sefales preconfiguradas. Una de las
aplicaciones mas usuales es conmutar entre operaciones p. ej. automatica y
manual.

En el MICROMASTER se ha integrado una funcién con la cual se pueden copiar
los valores de los parametros CDS de un indice a otro. La copia se hace mediante
el P0809 de la siguiente forma (véase Figura 3-9):

1. P0809[0] = numero del juego de datos de 6rdenes a copiar (fuente)
2. P0809[1] = numero del juego de datos de 6rdenes donde se copia (meta)

3. P0809[2]=1 — inicio de la copia
Copia acabada cuando P0809[2] = 0.
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P0809[0] =0 1.CDS /\
P0809[1]=2 3.CDS
- o . [0] [1] [2]
P0809[2] = 1
[2] Iniciar copia PG760
P0701
P0702
P0703
P0704
P2253
P2254
P2264
1.CDS 2.CDS 3.CDS
Figura3-9  Copia de CDS

Con los parametros BICO P0810 o P0811 se conmuta entre los juegos de datos
de o6rdenes. El juego activo se visualiza en el parametro r0050 (véase Figura
3-10). Se puede conmutar tanto en el estado "listo para servicio" como en el

estado "funcionamiento”.

Seleccién de CDS
B:cosbitt | CO/BO:Adicc.PalCtr
10055 .15
©0)
BI:CDS b0 loc/rem CO/BO:PalMnd1 Real
P0810 —_— ] e 0054 15
(0:0) r0054 15
0 -t
Tiempo de conmutacion Tiempo de conmutaciéon
CDS activa A > [*—aprox. 4 ms > [ —aprox. 4 ms
r0050 3l _____.
2 R R N————.
14 R
0 -t

Figura 3-10 Conmutacion de CDS
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Los juegos de datos del accionamiento (DDS) poseen diferentes parametros de
ajuste importantes para el control y la regulacion de un accionamiento:

» Datos del motor o captador, p. ej.:

+ Seleccion del tipo de motor P0300

+ Tension nominal del motor P0304

¢ Inductancia principal P0360

+ Seleccionar tipo del encoder P0400
> Diferentes parametros de control, p. ej.:

+ Frecuencia fija 1 P1001

+ Frecuencia minima P1080

+ Tiempo de aceleracion P1120

+ Modo de control P1300

Los parametros del juego de datos del accionamiento estan en la lista de
parametros caracterizados por medio de [X]:

Pxxxx[0] : 1er. juego de datos del accionamiento (DDS)
Pxxxx[1] : 2do. juego de datos del accionamiento (DDS)
Pxxxx[2] : 3er. juego de datos del accionamiento (DDS)

NOTA
Los parametros DDS se encuentran, al completo, en la lista de parametros.

Se pueden parametrizar varios juegos de datos del accionamiento. Asi se facilita la
conmutacioén entre diferentes configuraciones del accionamiento (modos de
control, parametros para regulacion, motores).

Igual que con los juegos de datos de érdenes, también estos, se pueden copiar
con la funcion del MICROMASTER. La copia se hace mediante el P0819 de la
siguiente forma

1. P0819[0] = numero del juego de datos del accionamiento a copiar (fuente)

2. P0819[1] = numero del juego de datos del accionamiento donde se copia
(meta)

3. P0819[2]=1 — Inicio de la copia
Copia acabada cuando P0819[2] = 0.

P0819[0]=0 1.DDS ////—\\\\
PO819(1]=2 3 DDS

P0819[2] =1  Iniciar copia [0 (1l 2l

P0005

P0291
P0300
P0304
P0305

P2484
P2487
P2488

1.DDS 2.DDS 3.DDS

Figura 3-11  Copia de DDS
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Con los parametros BICO P0820 o P0821 se conmuta entre los juegos de datos
del accionamiento. El juego activo se visualiza en el parametro r0051 (véase
Figura 3-12). Se puede conmutar solo en el estado "listo para servicio" y tarda

aproximadamente 50 ms.

A
Unidad funcionando —% _% -
Unidad lista + - — - - V22224 L Z2ZzZ4 _____ ____._
-t
Seleccion de DDS
BI:DDSbit1 | N i CO/BO:Adicc.PalCtr
(CHD]
BI: DDS bit 0 CO/BO:Adicc.PalCtr
1 G — -=-
©:0)
0 -t
Tiempo de conmutacion Tiempo de conmutacion
DDS activa A —™ *—aprox.50ms  —™ [*—aprox. 50 ms
r0051[1] 3l _____
7 R EEEEE—————
t— -
0 -t
Figura 3-12  Conmutacion de DDS
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3.2

3.21

Panel de mandos para MICROMASTER

Existen como opciones para el MICROMASTER los paneles BOP (Basic Operator
Panel) y AOP (Advanced Operator Panel). EI AOP posee una visualizacién en
texto claro que simplifica el manejo y la puesta en servicio.

SIEMENS

150.00

RUNNING we

PO0O [ 50,001

I=48  RPM=1500
V=400v

)
OP

teo

BOP A

Figura 3-13 Paneles de mando

Descripcion del BOP (Basic Operator Panel)

El BOP posibilita el acceso a los parametros del convertidor . Para ello, se tiene
que retirar la unidad indicadora del estado (SDP Status Display Panel) y colocar el
BOP (véase anexo A) o montarlo en la puerta del armario mediante un adaptador
especial (BOP Door Mounting Kit).

ElI BOP permite modificar los valores de parametro y ajustar el MICROMASTER a
las aplicaciones especificas del usuario. Ademas de los botones (véase seccion
3.2.3) posee una pantalla de cristal liquido de cinco digitos donde se visualizan
los numeros (rxxxx o Pxxxx), los valores y las unidades (p. €j. [A], [V], [HZz], [s]) de
los parametros, los mensajes de alarma Axxxx y de fallo Fxxxx y los valores reales
y de consigna.

NOTA
» Al contrario que para el AOP, para que el BOP comunique con el convertidor no
es necesario ajustar ningun parametro.

» EI BOP no posee memoria local. No se pueden almacenar juegos de
parametros en él.
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Descripcion del AOP (Advanced Operator Panel)

El AOP (opcional), ademas de las funciones con que cuenta el BOP, posee las
siguientes adicionales:

YV VY VYV VYV VYV

Visualizacién multilingte y multilinea en texto claro.

Visualizacién adicional de unidades como [Nm], [°C], etc.
Informaciones sobre el parametro activo, mensajes de fallo, etc.

Menu de diagnostico como apoyo a la busqueda de averias.

Llamada directa del menu principal apretando simultaneamente Fn y P.
Reloj conmutador con 3 posiciones por registro.

Carga / almacenamiento de hasta 10 juegos de parametros.

La comunicacién entre el AOP y el MICROMASTER se realiza mediante el
protocolo USS. El AOP se puede conectar tanto a la interface BOP (RS 232)
como a la COM (RS 485) del convertidor.

Capacidad multipunto para control y vigilancia de hasta 31 convertidores
MICROMASTER. Conectando el bus USS a los bornes de la interface COM del
convertidor y ajustando los parametros correspondientes.

Para mas detalles consultar las secciones 3.2.3, 3.2.4 y el manual AOP.

NOTA

>

>

En contraposicion al BOP, en el AOP se tienen que tomar en cuenta los
parametros de comunicacién de la interface correspondiente.

Al enchufar o conectar el AOP al convertidor, el AOP cambia el valor de P2012
(USS longitud PZD) a 4 en el indice correspondiente a la interface.

Interface COM: P2012[0]

Interface BOP: P2012[1]

El valor por defecto para la longitud de datos de proceso del USS, en el
DriveMonitor esta ajustado a 2. Si este y el AOP operan alternativamente
desde la misma interface se produce un conflicto.

Subsanacion; Aumentar a 4 la longitud de datos de proceso del USS.
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3.2.3 Botones y sus funciones en los paneles (BOP / AOP)
Panel/botén Funcion Efectos
Gl L
r DDDG Indicacién La pantalla de cristal liquido muestra los ajustes actuales del convertidor.
3 de estado
Al pulsar este botén se arranca el convertidor. Por defecto esta bloqueado este
botén. Para habilitar este botén, ajustar P0700 o P0719 de la siguiente forma:
@ Marcha BOP: P0700 =16 P0719=10... 16
AOP: P0700 =4 6 P0719 =40 .... 46 en interface BOP
P0700 =56 P0719 =50 .... 56 en interface COM
OFF1 Pulsando este botdn se para el motor siguiendo la rampa de
deceleracion seleccionada. Por defecto esta bloqueado; para habilitarlo —
Parada véase boton "Marcha".
OFF2 Pulsando el botén dos veces (o0 una vez prolongada) el motor se para
de forma natural (por inercia). Esta funcion esta siempre habilitada.
Invertir Pulsar este boton para cambiar el sentido de giro del motor. El inverso se indica
sentido de | mediante un signo negativo (-) o un punto decimal intermitente. Por defecto
giro esta bloqueado; — véase botén "Marcha".
Pulsando este boton en estado "listo" el motor arranca y gira a la frecuencia
Jog motor | Jog preseleccionada. El motor se detiene cuando se suelta el boton. Pulsar
este botdn cuando el motor esta funcionando carece de efecto.
Este botén sirve para visualizar informacion adicional.
Pulsando y manteniendo este boton apretado 2 segundos durante la marcha,
desde cualquier parametro, muestra lo siguiente:
1. Tension del circuito intermedio (indicado mediante d. unidades en V).
2. Corriente de salida (A)
3. Frecuencia de salida (Hz)
4. Tension de salida (indicada mediante o . unidades en V).
. 5. El valor que se seleccione en P0005 (si PO005 esta ajustado para mostrar
Funciones cualquiera de los valores de arriba (1 - 4) éste no se muestra de nuevo).
Pulsando de nuevo circula la sucesion anterior.
Funcion de salto
Pulsando brevemente el botdn Fn es posible saltar desde cualquier parametro
(rXXXX o PXXXX) a r0000, lo que permite modificar otro parametro. Una vez
retornado a r0000, si pulsa el boton Fn ir4 de nuevo al punto inicial
Anular
Cuando aparecen mensajes de alarma y error, se pueden anular, pulsando el
botén Fn.
® AC(’3eder a Pulsando este boton es posible acceder a los parametros.
parametros
@ Subir valor | Pulsando este botén aumenta el valor visualizado.
@ Bajar valor | Pulsando este boton disminuye el valor visualizado.
+ MenU AOP | Llamada del menu en el AOP (solo si de dispone de AOP).

Figura 3-14 Botones en el panel de mando
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Modificacion de parametros con el panel de mandos

A continuacién se describe como se puede modificar el parametro P0004. La
modificacion del valor de un parametro indexado se muestra con un ejemplo del
P0719. Para el resto de los parametros que se deseen ajustar mediante el BOP,
se debe proceder exactamente de la misma forma.

Cambiar P0004 — funcion de filtro de parametros

| Pasos | | Resultado en pantalla |
Pt}
T Pulsar para acceder a parametro ) r0000
23
Pty
2 pulsar hasta que se visualice P0004 2 POOCH
Plt)
3 Pulsar para visualizar el valor actual 0
ajustado He
4 Pulsar @ o hasta obtener el valor 1
requerido
Pty
5 Pulsar para confirmar y almacenar el valor 3 POOCH

6 Solo los parametros del grupo "Comandos, 1/0
binarias" son visibles al usuario

Modificacion de un parametro indexado P0719 — Seleccion de fuentes de
comandos y consignas

| Pasos | | Resultado en pantalla |
a1
1 Pulsar para acceder a pardmetro s r0000
Rt
2 pulsar @ hasta que se visualice P0719 PD-’ ] 9
lz

Pl

' .A000

Ha

3 Ppulsar para acceder al indice de parametro

4 Pulsar para visualizar el valor actual ﬂ

ajustado
5 Pulsar @ o) @ hasta llegar al valor requerido ?E'
4]
6 Pulsar para confirmar y almacenar el valor s PDT ; g
Pt}
7 Ppulsar @ hasta que se visualice r0000. r0000

Hz

8 Pulsar para volver a la pantalla estandar (tal
como la definié el cliente)

Figura 3-15 Modificacion de pardametros con el BOP

NOTA
En algunos casos — al modificar valores de parametros — la pantalla del BOP

muestra = BUSY Esto significa que el convertidor esta trabajando tareas de mayor
prioridad.
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3.3 Diagrama de bloques
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Figura 3-16 Diagrama de bloques MICROMASTER 440

MICROMASTER 440 Instrucciones de uso
6SE6400-5AW00-0EPO 69



3 Funciones Edicién 10/03

3.4 Ajuste de fabrica

El MICROMASTER se suministra con un Status
Display Panel (SDP, véase Figura 3-17). El panel
SDP dispone de dos diodos LED frontales, que
muestran el estado operativo del convertidor (véase
seccion 4.1).

El MICROMASTER se suministra con el SDP en
condiciones de operar y funciona sin necesidad de
parametrizarlo. Para ello los preajustes del
convertidor (datos nominales) deben ser compatibles
con los siguientes datos del motor (de 4 polos):

» Potencia nominal P0307 Figura 3-17  Status Display
> Tension nominal P0304 Panel (SDP)
» Corriente nominal P0305

» Frecuencia nominal P0310

(Se recomienda el uso de un motor estandar de Siemens.)

Ademas deben cumplirse las siguientes condiciones:

» Control (comando ON/OFF) via entradas digitales (Véase Tabla 3-5)
» Prescripcién de consignas via entrada analogica 1 P1000 =2

» Motor asincrono P0300 =1

» Motor autoventilado P0335=0

» Factor de sobrecarga del motor P0640 = 150 %

» Frecuencia minima P1080 =0 Hz

» Frecuencia maxima P1082 = 50 Hz

» Tiempo de aceleracion P1120=10s

» Tiempo de deceleraciéon P1121=10s

» VI/f con caracteristica lineal P1300=0

Tabla 3-5 Entradas digitales preasignadas

Entradas digitales Borne Parametro Funcion Activa
Fte. de 6rdenes - P0700 =2 Regletero de bornes Si
Entrada digital 1 5 P0701 =1 ON / OFF1 Si
Entrada digital 2 6 P0702 =12 Inversion Si
Entrada digital 3 7 P0703 =9 Acuse de fallo Si
Entrada digital 4 8 P0704 =15 Consigna fija (directa) No
Entrada digital 5 16 P0705 =15 Consigna fija (directa) No
Entrada digital 6 17 P0706 = 15 Consigna fija (directa) No
Entrada digital 7 Via ADC1 P0707 =0 Entrada digital deshabilitada No
Entrada digital 8 Via ADC2 P0708 =0 Entrada digital deshabilitada No

MICROMASTER 440 Instrucciones de uso
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Una vez cumplidos los requisitos y conectado el motor y la alimentacién, con el
ajuste de fabrica se puede lograr lo siguiente:

» Arrancar y parar el motor  (DIN1 mediante interruptor externo)

» Invertir el sentido de giro del motor (DIN2 mediante interruptor externo)
» Reposicién o acuse de fallos (DIN3 mediante interruptor externo)
>

Prescribir consigna de frecuencia  (via ADC1 con potenciémetro externo
preajuste del ADC: entrada de tension)

> Emision del valor de frecuencia (via DAC, salida DAC: salida de
intensidad)

El potenciémetro y el interruptor externo se pueden conectar a la alimentacion de
tension interna del convertidor; como se representa en la Figura 3-18.

DIP1(1,2) = OFF | -
ADC1 = ADC2 ] 118 19 20 21 22 23 24 25|
i

=0-10V

11121314 15 BFEVA 26 27 VIWIEN]
Saiida analogica [}

0-20mA .
o &

+ '
= o] o — o™ o >
el > 8 8 z| z| z 3
+ o <| < O a o +
T ON/ x4 ACK
=247 kQ OFF

Ver en Tabla 3-5 el ajuste de parametros correspondiente para DIN 1 a DIN 3

Figura 3-18 Propuesta de cableado para el ajuste de fabrica

Si se necesitan otros ajustes ademas de los que ya vienen de fabrica,
dependiendo de lo compleja que sea la aplicacién, se tiene que consultar la
documentacion sobre la puesta en servicio, las descripciones de funciones, la lista
de parametros y los diagramas funcionales.
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3.5

72

Puesta en servicio

En la puesta en servicio del MICROMASTER se pueden considerar los siguientes
aspectos:

Conmutaciéon 50/60 Hz

Puesta en servicio rapida

Identificacion de los datos del motor
Célculo de datos del motor y de regulacién
Puesta en servicio en serie

YV V V V V VY

Puesta en servicio segun aplicacion

Primero se tiene que ejecutar una puesta en servicio rapida o en serie y, solo
cuando el convertidor y el motor trabajen satisfactoriamente, se debe realizar la
puesta en servicio segun aplicacion.

Si la puesta en servicio se tiene que ejecutar partiendo de un estado determinado,
se puede reinicializar el convertidor al ajuste de fabrica:
» Reseteo de parametros al ajuste de fabrica

La siguiente lista de control le ayudara a poner el MICROMASTER en servicio:
» Cumplimiento de las normas ESD.
» Todos los tornillos deben estar apretados segun el par de fuerzas prescrito.

» Todos los conectores / bloques opcionales deben estar enchufados y
enclavados / atornillados.

La precarga del circuito intermedio tiene que estar acabada.
» Todos los componentes tienen que estar puestos a tierra, en sus puntos
correspondientes, y apantallados.

» EI MICROMASTER esta dimensionado para determinadas condiciones
medioambientales, mecanicas, climaticas y eléctricas. Los valores limites no se
deben traspasar ni durante el servicio ni durante el transporte. Especialmente
se deben tomar en cuenta:

A\

Condiciones de la red
Contaminacion

Gases nocivos

Condiciones climaticas
Almacenamiento y transporte
Choques

Vibraciones

Temperatura medioambiental
Altitud

* & & 6 6 o o o

<>

Para que la puesta en servicio se lleve a cabo sin problemas, es imprescindible
que se hayan completado todos los trabajos de instalacion y que durante la
parametrizacion el convertidor no se quite de la red. Si se produce un corte de red
durante la puesta en servicio, se pueden perder parametros. En este caso se tiene
que iniciar de nuevo la puesta en servicio (eventualmente volver al ajuste de
fabrica. Véase seccion 3.5.7).

MICROMASTER 440 Instrucciones de uso
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3.5.1 Ajuste 50/60 Hz

Por medio del conmutador DIP2(2) (véase Figura 3-19), que se encuentra bajo el
tablero I/O (para quitar el tablero 1/Os véase anexo C), se puede cambiar el ajuste
por defecto de la frecuencia y adaptarlo a las condiciones norteamericanas, sin

necesidad de parametrizar.

Extraer cuadro E/S

Figura 3-19 Interruptor DIP para conmutar 50/60 Hz

La posiciéon del interruptor determina el valor del parametro PO100 segun el
diagrama siguiente, menos cuando el parametro P0100 es igual a 2 (véase Figura
3-20). Al conectar la tension también determina el ajuste 50/60 Hz (valor del

parametro P0100).

Ciclo de
potencia

no

Y

DIP2 = OFF
?

si

&
hl

si

Comisionado
rapido
P0010 =1

no
Y

no P0100 =1

?

si

4

A 4

A 4

A 4

Potencia en kW
Frecuencia 50 Hz

Potencia en kW
Frecuencia 60 Hz

Potencia en hp
Frecuencia 60 Hz

P0100=0

P0100 =2

P0100 =1

Figura 3-20 Accion del interruptor DIP2(2) en combinacion con P0100
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3.5.2

Al cambiar la posicion del interruptor DIP2(2), después de desconectar y
reconectar el convertidor, se reajustan automaticamente los parametros para:
frecuencia nominal del motor P0310, frecuencia max. P1082 y frecuencia de
referencia P2000 y los parametros nominales del motor y todos los que dependen
de ellos retroceden al estado inicial. La unidad de los parametros de potencia es
kW o hp en funcién de P0100.

NOTA

El interruptor DIP2(1) (véase Figura 3-19) bajo el tablero 1/0 no tiene
funcionalidad.

Puesta en servicio rapida

Si la parametrizacién actual no es apropiada para el convertidor, se tiene que
llevar a cabo la puesta en servicio rapida y la identificacion de los datos del motor.
Esto es valido tanto para el control vectorial como para el V/f. La puesta en
servicio rapida se puede hacer desde las siguientes unidades de mando:

> BOP

> AOP

» PC ( con IBS software STARTER, DriveMonitor)

Con la puesta en servicio rapida se ejecuta una puesta en servicio basica para el
sistema motor-convertidor. Antes de iniciarla se debe disponer de lo siguiente:
Frecuencia de red

Datos de la placa de caracteristicas

Fuente de érdenes y consignas

Frecuencia min./ max. y tiempo de aceleracién-deceleracion

Modo de control

Identificacion de los datos del motor

YV V V VYV VY V

Parametrizacion con BOP o AOP

74

MARCHA

A

P0003

P0004 =0 Filtro de parametro *

Los parametros caracterizados con * ofrecen mas posibilidades de ajuste de las
que se mencionan aqui. Para mas detalles consulte la lista de parametros.

Ajuste de fabrica: en negrita Ajuste

=3 Nivel de acceso *
1 Estandar (aplicacion simple)
2 Extendido (aplicacion estandar)
3 Experto (aplicacion compleja)

0 Todos los parametros
2 Convertidor

3 Motor

4 Transductor velocidad

MICROMASTER 440 Instrucciones de uso
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Filtro de parametros * para puesta en servicio
0 Preparado
1 Puesta en servicio rapida
30 Ajuste de fabrica (véase seccién 3.5.7)
NOTA:
Para parametrizar los datos de la placa de caracteristicas del motor
hay que poner PO010 = 1.

Europa/ América del norte (Entrada de la frecuencia de red)

0 Europa [kW], frecuencia estandar 50 Hz
1 América del Norte [hp], frecuencia estandar 60 Hz
P0100=1, 2 2 América del Norte [kW], frecuencia estandar 60 Hz
NOTA:
P0100=0 Si P0100 = 0 6 1 determina la posicion del interruptor DIP2(2) el valor
de P0100 (véase lista de parametros):
OFF kW, 50 Hz
ON hp, 60 Hz

\ 4 \ 4
P0205 = 0] [P0205 = 0] Aplicacion del convertidor (Entrada del par)
0 Par constante
(p. ej. compresores, maquinas de procesar)
1 Par variable
(p. ej. bombas, ventiladores)
NOTA:
Este parametro es valido para convertidores > 5,5 kW / 400 V.

\4 \4
P0300 = 1] [P0300 = 1] Seleccién del tipo de motor
1 Motor asincrono
2 Motor sincrono
NOTA:
Si P0O300 = 2 (motor sincrono) solo se admiten modos de control V/f
il (P1300 < 20).

[P03g4 = 2| [P0304 = 2| Tensién nominal del motor

(En V segun placa de caracteristicas (Figura 3-21))

La tensién nominal del motor debe corresponder a la conexién real del
motor (estrella/triangulo).

[P0305 = 2| [P0305 = 2| Corriente nominal del motor
(En A segun placa de caracteristicas (Figura 3-21))

[P0307 = 7| [P0307 = 2| Potencia nominal del motor
(En kW / hp segun placa de caracteristicas (Figura 3-21)).
Si P0100 = 0 6 2 entrada en kW. Si P0100 = 1 en hp.

\4
P0308 = ?| Factor de potencia nominal del motor

(Entrada segun placa de caracteristicas (Figura 3-21); cos ¢).
Si el ajuste es igual a 0 se calcula el valor automaticamente.

Rendimiento nominal del motor
(Entrada en % segun placa de caracteristicas (Figura 3-21)).
Si el ajuste es igual a 0 se calcula el valor automaticamente.

Frecuencia nominal del motor

(Entrada en Hz segun placa de caracteristicas (Figura 3-21)).

La cantidad de los pares de polos se calcula automaticamente.
Velocidad nominal del motor

(En V/min segun placa de caracteristicas (Figura 3-21))

Si el ajuste es igual a 0 se calcula el valor internamente.

NOTA:

La entrada es imprescindible para: control vectorial, control V/f con
FCC y compensacion de deslizamiento.

MICROMASTER 440 Instrucciones de uso
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P0335=0 Refrigeracion del motor (Sistema de refrigeracion)

0 Autoventilacion por ventilador montado en el eje del motor
1 Ventilacion forzada por ventilador externo (ventilador ajeno)

2 Autoventilacion y ventilador interno

3 Ventilacién forzada y ventilador interno

—

P0640 = 150 Factor de sobrecarga del motor (En % segun P0305)
Determina en % el valor max. de salida de la corriente nominal del
motor (P0305). Este parametro se pone via P0205 a 150 % (para par
constante) y a 110 % (para par variable).

P0700 = 2 Seleccion de la fuente de 6rdenes *
0 Reset al valor de fabrica de las entradas y salidas digitales
1 BOP (teclado del convertidor)
2 Regletero de bornes (preajuste de fabrica)
4 USS en conexion BOP
5 USS en conexion COM (via bornes 29 y 30)
6 CB en conexion COM (CB = tarjeta de comunicacion )

P1000 =2 Seleccién consigna de frecuencia *
(Entrada de la fuente de consignas de frecuencias)
1 Consigna del potenciémetro motorizado
2 Entrada analégica (preajuste de fabrica)
3 Consigna fija
4 USS en conexién BOP
5 USS en conexién COM (bornes 29 y 30)
6 CB en conexiéon COM (CB = tarjeta de comunicacion)
7 Entrada analégica 2

A
P1080 = 0 Frecuencia minima (En Hz)

Ajusta la frecuencia minima con que funcionara el motor
independientemente de la consigna de frecuencia. El valor que se
ajuste aqui sirve para ambos sentidos de giro.

H

v
P1082 = 50 Frecuencia maxima (En Hz)

Ajusta la frecuencia maxima con que se limita el motor
independientemente de la consigna de frecuencia. El valor que se
ajuste aqui sirve para ambos sentidos de giro.

v
P1120 = 10 Tiempo de aceleracion (En s)

Tiempo que necesita el motor p. ej. para acelerar desde el punto
muerto hasta la frecuencia max. P1082. Parametrizar un tiempo
demasiado corto puede producir la alarma A0501 (limitacion de la
corriente) o que se desconecte el convertidor con el fallo FO001
(sobrecorriente).

\ 4
P1121 = 10 Tiempo de deceleracion (En s)

Tiempo que necesita el motor p. ej. para desacelerar desde la
frecuencia max. P1082, hasta el punto muerto. Parametrizar un
tiempo demasiado corto puede producir la alarma A0501 (limitacion de
la corriente) o A0502 (limite por sobretension) o que se desconecte el
convertidor con el fallo FO001 (sobrecorriente) o FO002 (sobretension).

:

P1135=5 Tiempo de deceleracion OFF 3

(Entrada del tiempo de deceleracion para el paro rapido en s)
Tiempo que necesita el motor p. ej. para pararse desde la frecuencia
max. P1082 después de una orden OFF3 (paro rapido). Parametrizar
un tiempo demasiado corto puede producir la alarma A0501 (limitacién
de la corriente) o la A0502 (limite por sobretension) o que se
desconecte el convertidor con el fallo FO001 (sobrecorriente) o FO002
(sobretension).

H
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P1300=0

v

P1500=0

A4

v
P3900 =

MICROMASTER 440

6SE6400-5AW00-0EPO

Modo de control (Entrada del modo de control deseado)
0 V/f con caracteristica lineal
1 Vifcon FCC
2 VIf con caracteristica parabdlica
3 VIf con caracterist. programable
5 VIf para aplicaciones textiles
6 V/f con FCC para aplicaciones textiles
19 Control V/f con consigna de tensién independiente
20 Control vectorial sin sensor
21 Control vectorial con sensor
22 Control vectorial de par sin sensor
23 Control vectorial de par con sensor

Seleccidén consigna de par *
(Entrada de la fuente para la consigna de par)
0 Sin consigna principal
2 Consigna analogica
4 USS en conexion BOP
5 USS en conexiéon COM (bornes 29 y 30)
6 CB en conexion COM (CB = tarjeta de comunicacion)
7 Consigna analogica 2

Seleccidn identificacion de los datos del motor * (véase
capitulo 3.5.4)
0 Deshabilitado
1 Identificacion de los parametros del motor con cambio de param.
Estos se adoptan como val. de param. y se aplican al regulador.
2 lIdentificacion de los parametros del motor sin cambio de param.
Los parametros solo se visualizan y no se aplican al regulador.
3 Identificacion de la curva de saturacion con cambio de param.
Se genera la alarma A0541 (identificacion de los datos del motor
activa) y con la siguiente orden ON se realiza una medicion.

Fin de la puesta en servicio rapida (Comienza calculo motor)

0 Sin puesta en servicio rapida (sin calculos de motor)

1 Calculo del motor y reseteo al ajuste de fabrica de todos los
parametros que no estan en la puesta en servicio rapida
(atributo "QC" = no).

2 Calculo del motor y reseteo al ajuste de fabrica de todas las
entradas y salidas.

3 Solo calculo del motor. Sin cambio de los demas parametros.

NOTA:

Para P3900 = 1,2,3 — el P0340 se pone internamente = 1y se
calculan los datos correspondientes (véase P0340 en la lista de
parametros)

En la pantalla aparece | busy  Esto significa que los datos de control se calculan
y los parametros se copian de la memoria RAM a la ROM. Después de finalizar
la puesta en servicio rapida aparece en la pantalla de nuevo P3900.

NOTA

Después no se debe quitar el convertidor de la red puesto que el P1910 no
se almacena.

Instrucciones de uso
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Arranque de la identificacion de los datos del motor
La identificacion de los datos del motor se inicia con una orden ON (ajuste de
fabrica DIN1).

Al motor se le aplica corriente y el rotor se mueve. Cuando ha finalizado la
identificaciéon de los datos del motor, los datos de la memoria RAM se copian en
la ROM y aparece en la pantalla | sus¥ . La alarma A0541 (identificacion de los
datos del motor activa) desaparece automaticamente y en la pantalla aparece de
nuevo el P3900.

Fin de la puesta en servicio rapida/ajuste del accionamiento.

En el caso que tenga que parametrizar otras funciones en el convertidor utilice
las instrucciones en la seccién Adaptacion a la aplicaciéon y Conexiones para
aplicaciones tecnolégicas. Se recomienda para accionamientos dinamicos.

ADVERTENCIA

La identificacion de los datos del motor (véase capitulo 3.5.4) no se debe ejecutar
cuando hay cargas que pueden implicar peligro (p. ej. cargas que cuelgan en
gruas). Antes de iniciar la identificacion de los datos del motor se tienen que
asegurar (p. €j. bajarlas al suelo o sujetarlas mediante el freno de mantenimiento
del motor).

NOTA

» Para la estabilidad del control vectorial y la elevacion de tension de la
caracteristica V/f son muy importantes los datos del esquema equivalente.
Como de los datos de la placa de caracteristicas estos datos solo pueden ser
estimados, hay que determinarlos:

- mediante la identificacion de los datos del motor (véase capitulo 3.5.4) o bien
- sacarlos de la hoja de datos del motor (véase capitulo 3.5.3).

» Los parametros P0308 y P0309 solo son visibles en el BOP y en el AOP
cuando P0003 > 2. Dependiendo del ajuste del parametro P0100 se visualizara
P0308 6 P0309.

» El valor de P0307 y de todos los datos de potencia tendran la unidad kW o hp
dependiendo de P0100.

En la Figura 3-21 se muestra un disefio tipico de la placa de caracteristicas de un
motor. Las definiciones y aclaraciones exactas de esos datos se encuentran en
DIN EN 60 034-1.

P0O310 PO304

AIE NI

= WA

&  3-Mot. 1LAT0964-4AA10
D-91051| Erlanggn

E0107/471101 01 001 IEC/EN 60034

EFF2 ®
O(G

16kg IMB3 090L IP55 Th.CLF
__ 50 Hz 2301400 V AfY 60 Hz 460 V 1\ .
() LE5KW5.9/3.4A 1.75kW 3.4 A O
) ofs(p 0,81 | 1420/min cos(p 0,81 1720/min -
220-24c|38c}420 v |y 440-480 V A
3.633A

6,2-5,4/].6-3.2 A

P0O307 | PO305
PO308 POD311

Figura 3-21

Ejemplo de una tipica placa de caracteristicas de un motor

Para que la puesta en servicio sea correcta, es importante que corresponda la
conexion en la caja de bornes del motor (véase Figura 3-22) con el valor de P0304
Tensién nominal del motor.
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Conexion trifasica para motores

3AC 230/400 V 3AC 400/690 V

|

w2Quz Qv2i | OO0 |
-I .

|

|

|
! [ .Ut V1wt
1Qu1 Owv1 W1i I ?» (% ? :

230V Alimentacion 400 V 400 V Alimentacion 690 V

U1 U1
U1 U1

VA1 A Vi VA V1
w1 W1 w1 w1

Conexion de triangulo Conexion de estrella Conexion de triangulo Conexion de estrella

Figura 3-22 Cajas de bornes del motor

El STARTER ofrece, en contraposicion a los paneles BOP, AOP y al programa
DriveMonitor, una puesta en servicio rapida, fundamentalmente pensada para
efectuarla mediante pantalla, que ha demostrada ser de gran utilidad para
usuarios que por primera vez operan con el MICROMASTER. La puesta en
servicio rapida con los paneles BOP y AOP y la herramienta DriveMonitor esta
orientada a los pardmetros. En ella se guia al usuario a través de menus, como se
muestra arriba.

NOTA
La serie MICROMASTER no dispone de equipos para 3 AC 690 V.
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Calculo de datos del motor / de control

El calculo de datos internos del motor / de control se lleva a cabo mediante el
parametro P0340 o indirectamente con los parametros P3900 (véase capitulo
3.5.2) 0 P1910 (véase capitulo 3.5.4). La funcionalidad del parametro P0340 se
puede usar, por ejemplo, cuando son conocidos los datos del esquema
equivalente (véase Figura 3-23) o los momentos de inercia. El P0340 se puede
ajustar a:

Sin calculo

Parametrizaciéon completa

Calculo de los datos del datos del esquema equivalente
Calculos V/fy control vectorial

4 Calculo ajuste del regulador

w N - O

Ademas de los parametros del motor / control, en la parametrizacion completa
(P0340 = 1), también se ajustan parametros relacionados a los valores asignados
del motor (p. €j. limites de par y magnitudes de referencia para sefales de
interface). Los parametro dependientes de P0340 se encuentra en la lista de
parametros (véase parametro P0340).

Al calcular los datos del motor / control mediante el P0340 se pueden dar
diferentes conjunciones, dependiendo de los datos conocidos (véase el siguiente
estructograma).

NOTA

» Al abandonar la puesta en servicio rapida con P3900 > 0 (véase seccién 3.5.2)
se ejecuta internamente una parametrizacion completa P0340 = 1.

» Al finalizar la identificaciéon de los datos del motor (véase 3.5.4) se ejecuta
internamente P0340 = 3.
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P0340 =1

no

¢, Otros datos del
catalogo y/o Cir.
Equi. conocidos ?

¢ Datos del
Cir. Equi.
conocidos?

si

v
P0354 =7
P0356 = ?
A
P0358 = ?

MICROMASTER 440
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Ajuste de fabrica: negrita Ajuste

Calculo de los parametros del motor

Este parametro se necesita en la puesta en servicio para optimar la
funcionalidad del convertidor. En la parametrizacion completa
(P0340 = 1), ademas de los parametros del motor / control, también
se ajustan parametros relacionados a los valores asignados del
motor (p. ej. limites de par y magnitudes de referencia para sefiales
de interface). La lista completa de los parametros que se modifican
en funcion del ajuste de P0340 se encuentran en la lista de
parametros.

0 Sin calculo

1 Parametrizacion completa

2 Calculo de los datos del esquema equivalente
3 Calculos V/f y control vectorial

4 Calculo ajuste del regulador

Inercia del motor [kgm?]

Relacion de inercia total/motor

Peso del motor (En kg.)

Calculo de los parametros del motor

4 Calculo ajuste del regulador, véase parametro P0340.
Resistencia estator, fase-a-fase ( En Ohmios)
Valor de la resistencia del estator en [Ohmios] para el motor
conectado (de linea a linea). El valor del parametro incluye la
resistencia del cable.

Resistencia del rotor ( En Ohmios)
Ajusta la resistencia del rotor del circuito equivalente del motor
(valor de fase).

Inductancia de fugas del estator ( En mH)
Ajusta la inductancia de fuga del estator del esquema equivalente del
motor (valor de fase).

Inductancia de fugas del rotor ( En mH)
Ajusta la inductancia de fuga del rotor del esquema equivalente del
motor (valor de fase).

Inductancia principal ( En mH)
Ajusta la inductancia principal del esquema equivalente del motor
(valor de fase).

Calculo de los parametros del motor

3 Calculos V/fy control vectorial
Se calculan todos los parametros dependientes de los datos del es-
quema equivalente y ademas los ajustes del regulador (P0340 = 4).

El calculo de los parametros del motor se ha finalizado y se puede regresar a la
seccion "Adaptacion a la aplicaciéon" para seguir parametrizando.

Instrucciones de uso
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Identificacion de los datos del motor

El MICROMASTER posee un sistema de medicién para determinar los parametros
del motor:

» Esquema equivalente (ESB, véase Figura 3-23) — P1910=1
» Curva de magnetizacién (véase Figura 3-24) — P1910=3

Como partiendo de los datos de la placa de caracteristicas, los datos del esquema
equivalente, la resistencia del cable del motor, la tensién en estado de conduccién
y la compensacién de los tiempos de bloqueo de los IGBT solo se pueden estimar,
se recomienda hacer la identificacion de los datos del motor. Por ejemplo la
resistencia del estator es de suma importancia para estabilizar el control vectorial o
para la elevacién de tension en la caracteristica V/f. Sobre todo si los cables son
muy largos o se utiliza un motor de otro fabricante hay que realizar la identificacion
de los datos del motor.

Cuando se inicia la identificaciéon por primera vez (con P1910 = 1), se parte de los
datos de la placa de caracteristicas (valores nominales) y se calculan los
siguientes datos (véase Figura 3-23):

» Datos del esquema equivalente

» Resistencia del cable del motor

» Tensién en estado de conduccién y la compensacion de los tiempos de
bloqueo de los IGBT

Como los datos de la placa de caracteristicas representan los valores de
inicializacion para la identificacion, es de extrema importancia, para determinar los
datos arriba mencionados, que la entrada de los datos de la placa de
caracteristicas sea adecuada y coherente. Véase capitulo 3.5.6).

Res. est. (L2L)
0.00001 ... 2000.00000 [Ohm]
I P0350.D (4.00000)

Inversor ' Cable ! Motor
! Ind.fugas rotor
! P0350 = 2(Reaie + Rs) 0.0 ... 1000.0
1 P0358.D (10.0)

Tension activ. Tpo. muerto puertdl
0.0...20.0 [V] 0.00...3.50 [us] I Resistencia cable Ind.fugas estator Resistencia rotor

P1825 (1.4) P1828 (0.50) . 0.0...120.0 [Ohm] I 0.00001 ... 1000.00000 0.0 ... 300.0 [Ohm]
T T | P0352.D(0.0) | P0356.D (10.00000) P0354.D (10.0)
? A —
R i R L
i Cable I S oS
i | Inductancia principal
—I . ::C . 0.0 ... 3000.0 Ly
| Cable | P0360.D (10.0)
| |
I8 K\
4 A4
[} [}

Figura 3-23 Esquema equivalente (ESB)

Con la identificacion de los datos del motor (con P1910 = 3) se determina, ademas
de los datos del esquema equivalente, la curva de magnetizaciéon del motor (véase
Figura 3-23). Si el sistema motor-convertidor opera en la zona de debilitamiento de
campo, se tiene que averiguar esa curva, sobre todo para el control vectorial. El
MICROMASTER puede calcular exactamente, mediante la curva de
magnetizacion, la corriente formadora de campo en la zona de debilitamiento y
alcanzar una gran exactitud de par.
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@ [%]
A

P0365
P0364
100 %

P0363

P0362

.

P0366 P0367 100 % P0368 P0369 i, [%]

C o in[A]
Rl = 331

Figura 3-24 Curva de magnetizacion

Una vez seleccionada la identificacién de los datos del motor con el parametro
P1910 se genera inmediatamente la alarma A0541. Con la orden ON se inicia la
identificacion de los datos del motor y se le aplican al motor diferentes sefiales de
excitacion (tension continua y alterna). La medicion se hace en estado de reposo y
tarda entre 20 s ... 4 min, incluyendo el calculo de datos, por cada seleccion de
P1910 (= 1,3). El tiempo de la identificacion depende del motor y aumenta con el
tamafio del mismo (aproximadamente 4 min para un motor de 200 kW).

La identificacion de los datos del motor debe hacerse en estado frio, para que los
valores almacenados de las resistencias del motor, correspondan al valor de
temperatura ambiental en P0625. Solo asi se logra una correcta adaptacion de
temperatura para las resistencias durante el funcionamiento.

La identificacion de los datos del motor trabaja con los resultados de la
"parametrizacién completa" P0340 = 1 o con los ultimos datos del esquema
equivalente del motor archivados. Por eso los resultados son mejores si se hace la
identificacion repetidas veces (hasta 3).

ADVERTENCIA
» La identificacion de los datos del motor no se debe ejecutar cuando hay cargas

que pueden implicar peligro (p. €j. cargas que cuelgan en gruas). Antes de
iniciar la identificacion de los datos del motor se tienen que asegurar (p. €j.
bajarlas al suelo o sujetarlas mediante el freno de mantenimiento del motor).

» Cuando comienza la identificacion de los datos del motor se puede mover el
rotor, sobre todo si los motores son grandes, a la posicion predominante.
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NOTAS

>

Y

Hay que dar los datos del esquema equivalente (P0350, P0354, P0356, P0358,
P0360) como valores de fase. El parametro P0350 es una excepcién con doble
valor de fase.(valor line-to-line).

La resistencia del cable del motor P0352 esta definida como valor de fase.

En la identificacion de los datos del motor se calculan las resistencia del estator
y la del cable del motor y se almacenan en el parametro P0350. Si no hay
rectificaciones determinadas por el parametro P0352, el MICROMASTER
ajusta la resistencia del cable con la relacién P0352 = 0.2 * P0350.

Si la resistencia del cable es conocida, se puede introducir el valor después de
la identificacion en el parametro P0352. La resistencia del estator se reduce
segun eso y se adapta asi con mayor exactitud.

Para identificar el motor no es necesario enclavarlo. De todos modos si se
dispone de esa posibilidad (p. €]. freno de mantenimiento), se debe usar al
determinar los datos del esquema equivalente.

Los datos de la placa de caracteristicas del motor se puede verificar con la
siguiente formula:

Pn = V3 # Uyy#* Iny* cos@ #1 = V3% Uy a* Iya* COSQ * M

Pn Potencia nominal del motor

Uny, Una Tensién nominal del motor (estrella / triangulo)
Iny, Ina Corriente nominal del motor (estrella / triangulo)
COSQ Factor de potencia

n Grado de rendimiento
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Identificacion de los datos del motor

MARCHA

P0625

-
H

Ajuste de fabrica: negrita

Temperatura ambiente del motor ( En °C)
Entrada de la temperatura ambiente del motor en el momento de la

A

4

¢ |temper.motor. -

identificacion de sus datos (ajuste de fabrica: 20 °C).
La diferencia entre la temperatura del motor y la ambiental P0625 tiene

P0625 | que estar en el margen de tolerancia de aprox. £ 5 °C. Si no es asi, se
<5°C debe empezar la identificacion de los datos del motor cuando se haya
2 enfriado este.
s no

motor

Dejar enfriar el

P1910 =1

H

i

A

A0541

P1910=3

H

ON

&
<

[

Seleccioén identificacion de los datos del motor

0 Deshabilitado

1 ldentificacién: parametros del motor con cambio de parametros.

Estos se toman y se aplican al regulador.

3 Identificacién: curva de saturacién con cambio de parametros.
NOTA:
SiP1910 =1 — se pone internamente P0340 = 3 y se calculan los
datos correspondientes (véase lista de parametros P0340)

Encender el motor

Con la orden ON se inicia la medicion. Al motor se le aplica corriente y el rotor
se mueve. Se puede hacer un diagnéstico via r0069 (CO: corrientes de fase). Se
genera la alarma A0541 (identificacion de los datos del motor activa).

Al finalizar la identificaciéon de los datos del motor:
1. P1910 regreso al inicio (P1910 = 0)
2. A0541 desaparece

Seleccidn identificacion de los datos del motor

0 Deshabilitado

1 ldentificacion de los parametros motor con cambio de paramet.

Estos se aplican al regulador.

3 Identificacién: curva de saturacién con cambio de parametros
NOTA:
SiP1910 =1 — se pone internamente P0340 = 3 y se calculan los
datos correspondientes (véase lista de parametros P0340)

Encender el motor
Al finalizar la identificaciéon de los datos del motor:

1. P1910 regreso al inicio (P1910 = 0)
2. A0541 desaparece

Si se producen problemas al ejecutar la identificacion, p. ej. si el regulador de
corriente oscila, se deben verificar los datos de la placa de caracteristicas y poner
la corriente magnetizante lo mas correcta posible P0320. La identificacion de los
datos del motor se debe iniciar de nuevo después de poner P0340 = 1 (véase
seccion 3.5.3).
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3.5.5 Puesta en servicio segun aplicacion

Una vez se ha puesto en servicio el accionamiento con la puesta en servicio rapida
0 en serie, se deben ajustar, en el siguiente paso, los parametros necesarios para
cumplir las exigencias tecnologicas requeridas. Como ejemplos a tomar en cuenta
se pueden mencionar los siguientes puntos:

» Exigencias funcionales al convertidor (p. ej. regulacién de procesos con
regulador PID)

YV V V V VY V

Valores limite

Exigencias dinamicas

Par de arranque

Exigencias de choque de carga
Sobrecarga

Diagnéstico

Si la aplicaciéon requiere una funcionalidad que no cubre la puesta en servicio
rapida o en serie. Consulte las siguientes descripciones de funciones o bien la lista
de parametros.

Adaptacion a la aplicacion

Los parametros marcados con * ofrecen mas posibilidades de ajuste de las que se
mencionan aqui. Para mas detalles consulte la lista de parametros.

MARCHA

86

Ajuste de fabrica: en negrita

Nivel de acceso *
1 Estandar (aplicacion simple)
2 Extendido (aplicacion estandar)
3 Experto (aplicacion compleja)

Tensién de alimentacion (En V)

Tension de red real a la que esta conectado el convertidor. Con este
valor se determinan los umbrales de sobretension y subtension del
circuito intermedio. Ademas se establece el umbral de frenado.

Reaccion del convertidor ante sobrecarga
Selecciona la reaccion del convertidor ante una sobrecarga.
0 Reducir frecuencia de salida
1 Desconexion por fallo (FO004)
2 Reducir frecuencia de pulsacion y de salida
3 Reducir frecuencia de pulsacion, después desconectar (FO004)

Refrigeracion del motor (Sistema de refrigeracion)
0 Autoventilacion por ventilador montado en el eje del motor
1 Ventilacién forzada por ventilador externo (ventilador ajeno)
2 Autoventilacién y ventilador interno
3 Ventilacion forzada y ventilador interno

Ajuste

MICROMASTER 440 Instrucciones de uso
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¢ Averig. paramet.
fuera de la puesta
servicio rapida?

Véase seccion 3.5.3 "Célculo de datos del motor / de control"

De " Calculo de parametros del motor / de control"

¢, Con codificador?

[P0400 = 0] [Po400 = 1]Seleccion tipo del encoder
0 Deshabilitado

1 Encodar absoluto

2 Encoder diferencial

A 4
P0408 = ?|Numero de impulsos del encoder
Especifica el nUmero de impulsos por revolucion. El valor de P0408
esta limitado por la frecuencia de pulsacion max. del médulo del
encoder (fmax. = 300 kHz).

P0500 = 0 Aplicacion tecnologica
Especifica la aplicacion tecnolégica y el modo de control (P1300).
0 Par constante
1 Bombas y ventiladores
3 Rampa de deceleracién con posicionamiento

¢ Con sensor
temperatura?
no si
[Po601 = 0] [P0601 = 2| Sensor de temperatura del motor
0 Sin sensor

1 Sonda (PTC)
2 KTY84

A 4
P0604 = ?|Umbral temperatura del motor
Determina el umbral de aviso para proteger al motor de una sobre-
temperatura. El umbral de disparo que produce una desconexién o una
reduccién de Imax. (P0610), esta 10 % por encima del umbral de aviso.

v \4
| P0610 = 2 | Reaccion temperatura I’t en el motor
Define la reaccion cuando la temperatura del motor alcanza el umbral
de aviso.

0 Sin reaccion, solo aviso

1 Aviso y reduccioén de Imsx (reduce la frecuencia de salida)
v 2 Aviso y fallo (F0011)

P0700 =7 Seleccion de la fuente de 6rdenes

Define la fuente de érdenes digitales.

0 Ajuste por defecto

1 BOP (teclado)

2 Regletero de bornes

4 USS en conexién BOP

5 USS en conexién COM

6 CB en conexion COM

MICROMASTER 440 Instrucciones de uso
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P0700=1 PO0700=2
P0701 = 1[Funcién entrada digital 1

Borne 5
1 ON/ OFF1

P0702=12|Funcién entrada digital 2

Borne 6
12 Inversion

P0703 = 9|Funcion entrada digital 3

Borne 7
9 Acuse de fallo

P0704=15|Funcion entrada digital 4

Borne 8
15 Consigna fija
(seleccion directa)

P0705=15|Funcion entrada digital 5

Borne 16
15 Consigna fija
(seleccion directa)

P0706=15|Funcion entrada digital 6

Borne 17
15 Consigna fija
(seleccion directa)

P0707 = 0|Funcion entrada digital 7

Borne 3
0 Entrada digital deshab.

A
P0708 = 0[Funcidén entrada digital 8

PO72

A
4 = 3| Tiempo de eliminacién de rebote para entradas digitales
Define el tiempo de supresién de rebote (tiempo de filtrado) para

Borne 10
0 Entrada digital deshab.

entradas digitales.

y

P0731

Entrada digital deshabilitada
ON / OFF1
ON + inversion / OFF1
OFF2 parada natural
OFF3 deceleracion rapida
Acuse de fallo
10 JOG derecha
11 JOG izquierda
12 Inversién
13 MOP subida (increm.frecuencia)
14 MOP bajada (decrem.frecuencia)
15 Consigna fija (seleccién directa)
16 Consigna fija

(seleccion directa + MARCHA)
17 Consig. fija (c6d.BCD+MARCHA)
25 Act. freno iny. corriente continua
29 Fallo externo
33 Deshabil.consig.frecuencia adic.
99 Habilitar parametrizacion BICO

O hrhOWON-_O

ON>39V,OFF <17V
DIN7 1 DIN8 1

I 2 I 2
\ EO \ E
3O 10
4O 11

O

O 0O O O

0 Tiempo de eliminacién de rebote desactivado
1 2,5 ms de eliminacién de rebote

2 8,2 ms de eliminacién de rebote

3 12,3 ms de eliminacion de rebote

A 4
P0725 = 1|Entradas digitales PNP / NPN
Conmuta entre activa en alto (PNP) y activa en bajo (NPN).
Sirve para todas las entradas simultaneamente.
0 Modo NPN ==> activa en baja
1 Modo PNP ==> activa en alta

Ajustes habituales:

=523
P0732 = 52:7

E

A4

P0O733 =0:0

88

Bl: funcion salida digital 1

Define la fuente para la salida digital 1.

Borne 18(NC), 19(NO), 20(COM)
52.3 Fallo activo

Bl: Funcion salida digital 2

Define la fuente para la salida digital 2.

Borne 21(NO), 22(COM)
52.7 Aviso activo

Bl: Funcion salida digital 3

Define la fuente para la salida digital 3.

Borne 23(NC), 24(NO), 25(COM)
0.0 Salida digital deshabilitada

0.0 Salida digital deshabilit.

52.0 Listo para encendido

52.1 Listo para servicio

52.2 Funcionando

52.3 Fallo activo

52.4 OFF2 activa

52.5 OFF3 activa

52.6 Bloqueo encend.activo

52.7 Auviso activo

52.8 Desviacién consigna /real

52.9 Control por PLC
(control PZD)

52.A Frecuencia max. alcanz.

MICROMASTER 440
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P1000 = ? Seleccién de las consignas de frecuencia

0 Sin consigna principal

1 Consigna del potenciémetro motorizado

2 Consigna analégica

3 Frecuencia fija

4 USS en conexion BOP

5 USS en conexién COM

6 CB en conexiéon COM

7 Consigna analdgica 2

Ejemplo

P1000=2

P0756 =0 Tipo de la ADC

Define el tipo de entradas analdgicas y activa la monitorizacion de las
mismas.
0 Entrada de tension unipolar (0 bis +10 V)
1 Entrada de tensién unipolar monitorizada (0 a 10 V)
2 Entrada de intensidad unipolar (0 a 20 mA)
3 Entrada de intensidad unipolar monitorizada (0 a 20 mA)
4 Entrada de tension bipolar (-10a +10V )
NOTA
De P0O756 a P0O760:
indice 0 : entrada analégica 1 (ADC1), borne 3, 4
indice 1 : entrada analégica 2 (ADC2), borne 10, 11

A 4

Valor x1 escalado de la :07::’;5: wur6 [ 02 orss»paro
ADC [VImA] )

P0758 = 0.0 Valor y1escalado de la 100%
ADC ASPmax 4000 h

Este parametro muestra el po7eo |
valor en % de P2000 !
(frecuencia de referencia) en

x1.
P0758 | v
[ ) X mA

P0759 = 10 Valor x2 escalado de la B

ADC [VImA] Po761

/" PO757 = P0761

P0760 = 100 Valor y2 escalado de la AsPmin

ADC

Este parametro muestra el
valor en % de P2000
(frecuencia de referencia) en
X2.

P1031 =0 Memorizacién de consigna del MOP
Se puede almacenar la ultima consigna activa del potenciéometro
motorizado previa a una orden OFF o a una desconexion.

0 Consigna potenciémetro motorizado no se almacena

1 Consigna potenciometro motorizado se almacena en P1040

A
P1032 =1 Inhibir inversion de sentido del MOP
0 Inversion habilitada
1 Inversion deshabilitada

El

A4

P1040 =5 Consigna del potenciometro motorizado
T v Define la consigna para el potencidmetro motorizado.

MICROMASTER 440 Instrucciones de uso
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P1001 = 0|Frecuencia fija 1

Define la consigna para la frecuencia fija 1 (FF1) en Hz.

Frecuencia fija 2

P1003=10|Frecuencia fija 3

Al determinar la funcion de las

Frecuencia fija 4 entradas digitales (P0701 a P0708)
se pudo seleccionar de tres formas
— PEH diferentes la frecuencia fija:
Frecuencia fija 5 15 = Seleccion directa (codigo
- binario)
Frecuencia fija 6 En este Modo la entrada digital
Lo selecciona la frecuencia fija
Frecuencia fija 7 correspondiente, p. €j.:
Entrada digital 4 = Seleccion de la
Frecuencia fija 8 frecuencia fija 4.
Si simultaneamente hay varias
Frecuencia fija 9 entradas activas se suman y se
necesita ademas una orden ON.
Frecuencia fija 10 16 = Seleccién directa + orden ON

(codigo binario + ON / OFF1)

~ o e En este Modo las frecuencias fijas
P1011=50 |Frecuencia fija 11 se seleccionan igual que arriba 'y
adicionalmente se combinan con

una orden ON.
17 = Selecciéon BCD + orden ON

P1012=55|Frecuencia fija 12

P1013=60 |[Frecuencia fija 13 (cédigo BCD + ON / OFF1 )
El modo con cédigo BCD solo actua
P1014=65|Frecuencia fija 14 con las entradas digitales 1 a 4.

P1015=70|Frecuencia fija 15

P1016 = 1|Modo frecuencia fija— Bit 0 1 Freq.fija cédigo binario

Método de seleccion para las 2 Freq.fija cédigo binario + ON
frecuencias fijas. 3 Freq.fija codigo BCD + ON

P1017 = 1|Modo frecuencia fija— Bit 1 NOTA
En los ajustes 2 y 3, para que el

— I . convertidor acepte la orden ON,
P1018 = 1|Modo frecuencia fija - Bit 2 tienen que estar todos los
. . parametros P1016 a P1019
P1019 = 1|Modo frecuencia fija - Bit 3 3j;stados al mismo valor.

P1025 = 1|Modo frecuencia fija — Bit 4
1 Freq.fija cédigo binario

P1027 = 1|Modo frecuencia fua —Bit5 2 Freq.fija codigo binario + ON
v

b
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¢, Con salida
analogica?

no si

P0771 =21 |Cl: DAC

Define la funcién de la salida analdgica 0 — 20 mA.

21 CO: Frecuencia de salida (escalada segun P2000)

24 CO: Frecuencia de salida del convertidor (escalada segun P2000)
25 CO: Tension de salida (escalada segun P2001)

26 CO: Tension del circuito intermedio (escalada segun P2001)
27 CO: Intensidad de salida (escalada segun P2002)

NOTA

De P0771 a P0781:

indice 0 : Salida analdgica 1 (DAC1), borne 12, 13

indice 1 : Salida analégica 2 (DAC2), borne 26, 27

P077E‘3'=I| Tipo DAC

Escalado de r0774.
0 Salida de intensidad
1 Salida de tension
NOTA
» PO776 cambia el escalado de r0774 (0 —20 mA < 0-10V)
» Los parametros de escalado P0778, P07080 y la banda muerta se
tienen que poner en 0 — 20 mA.
» Silas DAC se usan como salida de tensién se tienen que poner
resistencias de 500 Ohmios en las salidas DAC.

v
P0777 = 0.0 |Valor x1 escalado de la DAC

Determina el valor x1 de la caracteristica de salida en %.

Este parametro muestra el menor valor analégico en % de P200x

(segun ajuste de P0771).

A 4
P0778 =0 |Valor y1 escalado de la DAC mA
Este parametro muestra en mA el 20 A
valor correspondiente a x1.

A
P0779 = 100 |Valor x2 escalado de la DAC  P0780

Determina el valor x2 de la %

caracteristica de salida en %. PO778

Este parametro muestra el mayor vi| A

valor analdgico en % de P200x 5

(segun ajuste de PO771). 0 PO7I7  POTI9  100% %

\ X4 %2

A
P0780 = 20 |Valor y2 escalado de la DAC
Este parametro muestra en mA el valor correspondiente a x2.

P0781 =0 |Ancho de la banda muerta de la DAC
Ajusta el ancho de banda para la salida analégica en mA.
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no si

P1058 =5 |Frecuencia JOG derecha
Frecuencia en Hz en Modo Jog para motor girando a la derecha.

P1059 =5 [Frecuencia JOG izquierda
Frecuencia en Hz en Modo Jog para motor girando a la izquierda.

f

P1060 = 45 |Tiempo de aceleracion JOG }
Tiempo de aceleracion en s de 0 a P1082
frecuencia maxima (P1082). La
aceleracion JOG la limitan P1058 y
P1059.

P1061 = 50 |Tiempo de deceleraciéon JOG
Tiempo de deceleracion en s de et
frecuencia maxima (P1082) a 0. r4—P1060 —» = P1061

P1058

i

A4 \ 4
¢, Con consigna
adicional?
no si

BI: Deshabilitar consigna adicional

Desactivacion de la consigna adicional (ZUSW).

P1075 = 755 |Cl: Seleccién consigna adicional
Determina la consigna adicional que se suma a la consigna principal.

Ajustes habituales:
755Consigna de entrada analogica
1024 Consigna frecuencia fija
v 1050 Consigna del potenciometro motorizado (consigna MOP)

P1076 = 1.0 |Cl: Escalada para consigna adicional
Determina la fuente del escalado de la consigna adicional.
Ajustes habituales:
1Escalado con 1,0 (100 %)
755Consigna entrada analogica
1024 Consigna frecuencia fija
1050 Consigna MOP

P1091 = 7.5 |Frecuencia inhibida 1 (En Hz) fout
Evita los efectos de resonancia A

mecanica y suprime frecuencias dentro
de + P1101 (ancho de banda para _ P /S
frecuencia inhibida). o, 1
P1092 = 0.0 |Frecuencia inhibida 2 \ A
o I
P1093 = 0.0 |Frecuencia inhibida 3 —»| & Saltar frecuenc
” : anchura de bar
5 ! >
P1091

P1094 =0.0

P1101=1.0

Saltar frecuencia

Ancho de banda para frecuencias (En Hz)
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Jtiempos de
rampas
modificados?
no si

f

P1120 =8 |Tiempo de aceleracién p1082“
(Ens) ()

P1121 =5 |Tiempo de deceleracion f
(En s)

«— P1120 — '« P1121 -

¢, Con
redondeo?

no si
P1130 = 5.0 | Tiempo de redondeo
inicial de aceleraciéon(En s) Se recomienda utilizar los tiempos de
. . redondeo como prevencion ante
P1131 = 5.0 | Tiempo de redondeo final |c,cciones bruscas y evitar asi

aceleracion (En s) deterioros en las partes mecanicas.
P1132 = 5.0 | Tiempo de redondeo Ic_jos t:empgs de aclzeleramon y |
inicial deceleracion (En s) eceleracion se alargan segun las
rampas de redondeo.

P1133 = 5.0 |Tiempo de redondeo final
deceleracion (En s)

P1134 =0 |Tipo de redondeo

0 Redondeo de rampa continua (sin tirones)

1 Redondeo de rampa discontinua
NOTA
Al reducir la consigna o dar una orden OFF1, con el redondeo de
rampa discontinua (P1134 = 1) no se ejecuta el redondeo final de
aceleracion (P1131) ni el inicial de deceleracion (P1132).

v \4

P1800 =4 Frecuencia de pulsacién (En kHz)

La frecuencia de pulsacién se puede modificar en pasos de 2 kHz. La

gama va de 2 kHz a 16 kHz. Con 4 kHz se alcanza la intensidad de
corriente maxima del convertidor (hasta 50 °C).

La frecuencia de salida max. esta limitada por la frecuencia de
pulsacion. Con una frecuencia de pulsacion de 2 kHz se pueden
alcanzar hasta 133 Hz. Si se necesita una frecuencia de salida mas
alta hay que elevar la frecuencia de pulsacion (frecuencia de pulsacién
10 kHz = frecuencia maxima de salida 650 Hz).

Si no es necesario un funcionamiento silencioso se pueden seleccionar
frecuencias de pulsacion mas bajas para reducir las pérdidas en el
convertidor y las emisiones de interferencias.

N
P2000 = 50 Frecuencia de referencia (En Hz)

La frecuencia de referencia en Hz corresponde al 100 %.

Se puede cambiar el ajuste si se necesita una frecuencia maxima mas
alta de 50 Hz.

NOTA

Este escalado actua sobre la frecuencia maxima porque las consignas
analégicas, la normalizacion de las frecuencias fijas y del
potencidmetro del motor se basan en el 100 %.
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P2001=1000 Tension de referencia (En V)

La tensién de referencia en voltios (tensién de salida) corresponde al
100 %.

NOTA

Cambiar el ajuste solo si la tension necesita otro escalado diferente.

A

P2002

Intensidad de referencia (En A)

La intensidad de referencia en amperios (intensidad de salida)
corresponde al 100 %. Ajuste de fabrica = 200 % de la intensidad
nominal del motor (P0305).

NOTA

Cambiar el ajuste solo si la intensidad necesita otro escalado diferente.

b

A

P2003

Par de referencia (En Nm)
El par de referencia en Nm corresponde al 100 %. Ajuste de fabrica =
200 % del par nominal calculado de los datos del motor para par

constante.
NOTA
v Cambiar el ajuste solo si el par necesita otro escalado diferente.
P2004 = ? Potencia de referencia (En kW / hp)
La potencia de referencia en kW / hp corresponde al 100 %. Ajuste de

fabrica = 200 % de la potencia nominal del motor para par constante.

NOTA
v Cambiar el ajuste solo si la potencia necesita otro escalado diferente.
P0971 =1 Transferencia de datos de la RAM
0 Deshabilitado

1 Iniciar transferencia

Todos las modificaciones de parametros se transfieren de la memoria

RAM a la EEPROM estando asi salvaguardados en el MICROMASTER

de un corte de red.

NOTA

» Si se utiliza un BOP o AOP, el MICROMASTER almacena de
RAM—EEPROM automaticamente.

» Si se ejecuta la parametrizacion con STARTER o DriveMonitor no
es automatico el almacenamiento. Este lo puede seleccionar con el
boton correspondiente.

STARTER DriveMonitor

e sl || 2] = Jeaffe
|

RAM — EEPROM Online-EEPROM

A 4
bUSY
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NOTA

Cuando se finaliza el almacenamiento de RAM a EEPROM via P0971, se
reinicializa la memoria de comunicacion. Durante este tiempo no hay
comunicacioén via USS ni via CB y se producen las siguientes reacciones:

» EIPLC (p. ej. SIMATIC S7) se detiene.
» El programa STARTER enlaza la comunicacion.

» Con el DriveMonitor se visualiza "NC" (not connected) o "drive busy” en la barra
de estado.

» En el panel de mandos BOP se visualiza "busy”.

Cuando se trabaja con STARTER, DriveMonitor o BOP la comunicacion se
restablece automaticamente al final de la reinicializacion.
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3.5.6

96

Puesta en servicio en serie

Con ayuda de:

» herramientas de PC (p. ej. STARTER, DriveMonitor) o bien del

» panel de mando AOP

y via interface en serie se puede leer el juego de parametros completo del

convertidor (Upread) y salvaguardarlo en el disco duro, en disquete o en una
memoria no volatil (p. ej. EEPROM). Véase Figura 3-25.

Las interfaces en serie adecuadas son las que operan con protocolo USS y las
conexiones para bus de campo que se pueden utilizar para transmitir parametros
(p. ej. PROFIBUS).

USS en BOP link
(RS232)

USS en COM link
(RS485)

CB en COM link
(PROFIBUS)

st

5)*
* La opcién es absolutamente necesaria

Transmisién de parametros desde distintas para la conexion

fuentes por descarga 1) Opcién: Juego de montaje panel de control-puerta

para convertidor individual
2) Opcion: Juego de conexién PC-convertidor
3) Opcidn: Juego de montaje AOP-puerta
para varios convertidores (USS)
4) Opcidn: Convertidor RS232-RS485

5) Con PROFIBUS:
SIMATIC NET
Con CANopen o DeviceNet:
ver organizacion de usuarios

Figura 3-25 Upread / Download mediante AOP o PC

Si ya se dispone de un juego de parametros, que se ha creado, por ejemplo,
mediante un Upread o se ha programado Offline, se puede transmitir al convertidor
mediante un download. Esto permite copiar juegos completos de parametros del
convertidor A al convertidor B. Cuando las aplicaciones son idénticas (p. ej. series
de equipos, accionamientos polimotéricos) se pueden copiar parametros de un
aparato a otro facilitando asi, una rapida puesta en servicio.
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/N\

3.5.7

ADVERTENCIA

» En la puesta en servicio en serie se reinicializan todas las interfaces de
comunicacion, las digitales y las analégicas. Se interrumpe la comunicacion por
corto tiempo y se conectan las salidas digitales.

» Antes de iniciar la puesta en servicio en serie se deben asegurar las cargas
que pueden ocasionar peligros.

» Se pueden asegurar de la siguiente forma:
+ depositarlas en el suelo o

¢ sujetarlas mediante el freno de mantenimiento del motor
(Atencion: durante la puesta en servicio en serie se tiene que impedir que el
MICROMASTER controle el freno).

» Si el MICROMASTER controla el freno de mantenimiento del motor (véase
capitulo 3.14) no se puede ejecutar la puesta en servicio en serie cuando hay
cargas que puedan implicar peligros (p. €j. cargas que cuelgan en gruas).

Reset de parametros al ajuste de fabrica

El ajuste de fabrica es un estado definido de todos los parametros de un
convertidor. En este estado y con los siguientes ajustes se suministran los
convertidores:

» Control mediante entradas digitales
a) ON/OFF via DIN1
b) inversion de sentido de giro via DIN2
c) acuse de fallo via DIN3

Prescripcion de consigna via entrada analdgica 1
» Emisién de sefales via salidas digitales
a) fallo activo via DOUT 1
b) aviso activo via DOUT 2
» Frecuencia real via salida analégica
» Modo de control caracteristica V/f (P1300 = 0)
» Motor asincrono (P0300 = 1)

El MICROMASTER sale de fabrica listo para servicio. Parametrizar adicionalmente
no es necesario. Solo se tiene que efectuar el cableado y asegurarse que la
combinacion convertidor- motor es la adecuada.

Haciendo un reset de parametros al ajuste de fabrica se puede regresar al estado
inicial y borrar todos los ajustes de parametros que se hayan efectuado desde su
suministro. En la lista de parametros el valor correspondiente al ajuste por defecto
se denomina "Def".

Y
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Reajuste a los valores de fabrica

1: Reajustar los parametro a valores por defecto

El convertidor ejecuta el reset (aprox. 10 s), abandona automaticamente
el menu y pone:

P0970 = 0 : Deshabilitado

P0010 =0 : Preparado

P0003 =1 Nivel de acceso
1: Nivel de acceso estandar
P0004 =0 Filtro de parametro
0: Todos los parametros
P0010 = 30 Parametros para puesta en servicio
30 : Ajuste de fabrica
P0970 =1 Reajuste a los valores de fabrica

NOTA

Cuando se reponen los parametros al ajuste de fabrica se reinicializa la memoria
de comunicacién. Durante este tiempo no hay comunicacion via USS nivia CB y
se producen las siguientes reacciones:

» EIPLC (p. ej. SIMATIC S7) se detiene.
» El programa STARTER enlaza la comunicacion.

» Con el DriveMonitor se visualiza "NC" (not connected) o "drive busy” en la barra
de estado.

» En el panel de mandos BOP se visualiza "busy”.

Cuando se trabaja con STARTER, DriveMonitor o BOP la comunicacién se
restablece automaticamente al final de la reinicializacion.
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3.6

3.6.1

Entradas y salidas

Entradas digitales (DIN)

Cantidad: 6+2
Seccion de parametros: r0722 — P0725
Diagramas funcionales : FP2000, FP2200

Caracteristicas:
- Tiempo de ciclo: 2ms
- Umbral de activaciéon: 10,6 V
- Umbral de desactivacion: 10,6 V
- Caracteristicas eléctricas: separacion galvanica, a prueba de cortocircuitos

Para que los convertidores trabajen en forma auténoma necesitan sefiales de
control externas. Las sefiales se pueden prescribir desde una interface en serie o
mediante las entradas digitales (véase Figura 3-26). EIl MICROMASTER dispone
de 6 entradas digitales y utilizando las 2 analdgicas (como digitales) se convierten
en 8. La funcion de las entradas digitales se puede definir libremente. La
parametrizacion se puede hacer de forma directa con los parametro P0701 —
P0708 o con la tecnologia BICO.

Canal DIN (p.ej. DIN1 - PNP (P0725 = 1))
I
O K9 DIN PNP/NPN
! P24 (PNP) 0..1 P0701
6 K28 P0725 (1)
. 0V (NPN) 1 1
I y T.de elim reb: DIN
‘ 24V 0..3
I P0724 (3) A 4
I v E v Funcién
> | ol 06 24\ T o
- —--O— O\ L O » | | B .
o o’ r0722 Pxxxx BI: ...
! ! ! =B & [07220 ) )
| " CO/BO:Val.ent.bin
[ oV
Canal DIN (p.ej. DIN1 - NPN (P0725 = 0))
I
O K9 DIN PNP/NPN
I P24 (PNP) 0..1 P0701
S 5 KI.28 P0725 (1)
' . 0V (NPN) I
| I y T.de elim reb: DIN
! : 24V 0..3
' I P0724 (3) v
i I v E A4 Funcién
' ' 0 0
i 0 o\ 24y T 0
Lo .-.o_l | o No——» » l | > .
I o o I [ | & 10722 Pxxxx BI: ...
X 1 1 [07220 ) )
| " CO/BO:Val.ent.bin
[ oV

Figura 3-26 Entradas digitales
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Una vez hechos los enlaces correspondientes, con P0725 se define si 0V o0 24V
significa el valor légico "1" para las entradas digitales DIN1 — DING. El rebote de
las entradas digitales se puede suprimir con P0724. El estado se lee en r0722
(parametro BICO de observacion). Con ayuda de este parametro se pueden
enlazar las entradas digitales (véase parametrizacién BICO en la siguiente
seccion).

P0701 — P0706 (entradas digitales 1 —6) o

P0707 — P0708 (entradas analdgicas 1 — 2)

Los ajustes de cada una de las entradas estan en la Tabla 3-6.

Tabla 3-6 Parametro P0701 — P0706

Valores de Significado

parametro
0 Entrada digital deshabilitada
1 ON / OFF1
2 ON-+inversion / OFF1
3 OFF2 — parada natural
4 OFF3 — deceleracion rapida
9 Acuse de fallo
10 JOG derecha
11 JOG izquierda
12 Inversion
13 Potenciémetro motorizado (MOP) subida (incremento de frecuencia)
14 Potenciémetro motorizado (MOP) bajada (decremento de frecuencia)
15 Consigna fija (seleccién directa)
16 Consigna fija (seleccién directa + ON)
17 Consigna fija (codigo BCD + ON)
25 Activar freno por inyeccion de corriente continua
29 Fallo externo
33 Deshabilitar consiga frecuencia adicional
99 Habilitar parametrizacion BICO

Ejemplo:

Ordenes ON/OFF1 a través de entrada digital DIN1:
P0700 =2 habilitacién control via regletero de bornes (entradas digitales)
P0701 =1 ON/OFF1 via entrada digital 1 (DIN1)

NOTA

Si una entrada analégica (véase Figura 3-30) se ha configurado como entrada
digital, son validos los siguientes limites: < 1,7V DC — "0"
>39VDC—-"1"
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Parametrizacion BICO

Seleccionando el ajuste 99 (BICO) en los parametros P0701 — P0708 se habilitan
los enlaces BICO de las entradas digitales correspondientes. En la fuente de
ordenes (parametro Bl) se tiene que registrar el nUmero de parametro de salida de
la funcién (parametro BO).

Ejemplo:

Ordenes ON/OFF1 via entrada digital DIN1:
P0700 = 2 habilitacion del control via entradas digitales
P0701 =99 habilitacion BICO para DIN1
P0840 = 722.0 ON/OFF1 via DIN1

NOTA

La parametrizacion BICO esta prevista para usuarios con experiencia. Su uso es
imprescindible cuando la parametrizacion con P0701 — P0708 no cumple con las
exigencias de la aplicacion.
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3.6.2

102

Salidas digitales (DOUT)

Cantidad: 3
Seccién de parametros: r0730 — P0748
Diagramas funcionales : FP2100
Caracteristicas:

- Tiempo de ciclo: 1ms

Los estados binarios internos del accionamiento se puede emitir por medio de las
salidas digitales. Debido a la rapidez del tiempo de ciclo en que se procesan son
ideales para mandar equipos externos y emitir su estado en tiempo real. Para
poder emitir sefiales de mayor potencia, las salidas se refuerzan con un relé (nivel
TTL). Véase Figura 3-27.

Relé:
- Tiempos max. de apertura y cierre: 5/10 ms
- Tensién / corriente DC 30V/5A
AC250V/2A
Invert.salidas dig
0..7
P0748 (0) CO/BO: Est.sal.dig |
:
BI:Funcion DIN 1 |
P |
i } cout
L KI.20
A 4 NO
Invert.salidas dig - K119
0..7 @
P0748 (0) CO/BO: Est.sal.dig —ADNC KI.18
I
Bl:Funcién DIN 2 '
o0 !
(52.7) o } |
o— -1 !
2 - COMS 11 20
Y NO .
Invert.salidas dig - KI.21
e
P0748 (0) CO/BO: Est.sal.dig |
-
BI:Funcién DIN 3 |
P |
i © COM
4 v KI.25
/| ------ NO & k24
NC & ki
|

Figura 3-27 Salidas digitales

Con los parametros "BI" P0731 (salida digital 1), PO732 (salida digital 2) y P0733
(salida digital 3) se determina la sefial de estado que emite cada salida. Para ello
hay que poner el nimero del parametro "BO" o "CO/BQ" y el numero de bit de
cada sefial en P0731 — P0733. Las mas usadas, sus numeros de parametros y los
bits se encuentran en la siguiente tabla (véase Tabla 3-7).
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Tabla 3-7 Parametros P0731 — P0733 (funciones y sefiales de estado mas usados)

Valores de Significado

parametro
52.0 Listo para encendido
52.1 Listo para servicio
52.2 Accionamiento en marcha
52.3 Fallo activo
52.4 OFF2 activa
52.5 OFF3 activa
52.6 Activacion inhibicion
52.7 Aviso activo
52.8 Desviacién consigna / valor real
52.9 Control por PLC (control PZD)
52.A Frecuencia maxima alcanzada
52.B Aviso: limitacion intensidad motor
52.C Freno de mantenimiento del motor (MHB) activo
52.D Sobrecarga motor
52.E Direccién funcionamiento motor a la derecha
52.F Sobrecarga convertidor
53.0 Freno DC activo
53.1 Frecuencia real f_act >= P2167 (f_off)
53.2 Frecuencia real f_act > P1080 (f_min.)
53.3 Intensidad real r0027 >=P2170
53.6 Frecuencia real f_act >= consigna

NOTA

Todos los parametros de estado binario (véase parametros "CO/BQ") se
encuentran en la lista de pardmetros.
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3.6.3

104

Entradas analégicas (ADC)

Cantidad: 2
Seccién de parametros: P0750 — P0762
Diagramas funcionales : FP2200
Caracteristicas:
- Tiempo de ciclo: 4 ms
- Resolucién: 10 bits
- Exactitud: 1 % basado en 10 V /20 mA

- Caracteristicas eléctricas: proteccion contra polarizacién inversa a prueba de
cortocircuitos.

Por medio de las entradas analdgicas al convertidor se le pueden introducir
sefales analdgicas de control, valores reales y consignas. Estas sefiales se
convierten en digitales a través del convertidor ADC.

Si la entrada analdgica se interpreta como entrada de tensién (10 V) o de
intensidad (20 mA) se tiene que determinar con el interruptor 2 DIP1(1,2) en el
tablero 1/0 y con el parametro P0756 (véase Figura 3-28).

1118 19 20 21 2

ADC1
OFF=[V],0-10V
ON =[A], 0-20 mA

ADC2
OFF=[V],0-10V
ON =[A],0-20 mA

Posibles ajustes de P0756:

0 Entrada de tension unipolar (0 a +10 V)

Entrada de tensién unipolar monitorizada (0 a 10 V)
Entrada de intensidad unipolar (0 a 20 mA)

Entrada de intensidad unipolar monitorizada (0 a 20 mA)
Entrada de tensién bipolar (-10 V a +10 V) solo ADC1

A WO N -

Figura 3-28 Interruptor DIP y P0756: entrada de intensidad / tensién para el ADC

NOTA

> El ajuste de P0756 (tipo de entrada analégica) tiene que concordar con el
interruptor DIP1(1,2) en el tablero 1/O.

» La entrada de tensién bipolar solo se puede hacer en la entrada analégica 1
(ADC1).

Segun el tipo de ADC o fuente se debe hacer el enlazado correspondiente. En la
siguiente figura se representa un ejemplo de conexién con ayuda de la tension
interna de 10 V (véase Figura 3-29).
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Entrada de tension Entrada de intensidad
OKL1 10V bkt 1ov
—oK2 oV bkz  ov
! !
>4.7kQ Uk_?w A 0..20mA .KkL3 ADC+ | A
KL4 ADC- :: > é KL4 ADC- >
? D ¢ D
| k10 ADC+ | k10 ADC+
P —1A e
KL11 ADC- > KL11_ADC- ::>
f D ¢ 1D

Figura 3-29 Ejemplo de conexiones para el ADC: entrada de tensién / intensidad.

Cada uno de los ADC posee diferentes funciones (filtrado, escalado, banda
muerta), con las cuales adaptar la sefial analogica (véase Figura 3-30).

r0754 P1000
P0761

I Interruptor DIP P0756 P0753

| y

[«—P0757
[¢—P0759
[¢—P0760

[ce]
Ye)
~
o
'1-

Funcién
¢ Foee| ADC [ A ADC | 4 aoc | | 200 10755
- KL
QT(}MOdeIO_ D Modelo Escalada muerta
! =Ir0754
YT r0722 >
OLi r0722.x)

Figura 3-30 Canal ADC

NOTA

Elevando la constante de filtrado P0753 (ADC-PT1) se alisa la seial del ADC y se
reduce la ondulacion. Si se utiliza en un bucle de regulacién, el alisado actua
negativamente en su comportamiento de guiado y en su respuesta a
perturbaciones (deterioro de la dinamica).
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3.6.4
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Salidas analégicas (DAC)

Cantidad: 2
Seccién de parametros: r0770 — PO781
Diagramas funcionales : FP2300
Caracteristicas:

— Tiempo de ciclo: 4 ms

— Resolucion: 10 bit

— Exactitud: 1 % basado en 20 mA

Por medio de las entradas analogicas, al convertidor se le pueden introducir
sefales analogicas de control, valores reales y consignas. Estas sefiales se
convierten en digitales a través del convertidor ADC.

Por medio de las salidas analégicas se pueden emitir desde el convertidor
diferentes tipos de sefiales tales como: consignas, valores reales y sefiales de
control internas. Estas sefiales se convierten en analogicas a través del
convertidor DAC. Mediante las DAC se pueden emitir todas las sefiales que en el
texto de parametro tengan la abreviatura "CO" (véase la compilacion de todos los
parametro BICO en la lista de parametros). En el parametro P0771 se pone el
numero de parametro de la magnitud que se emitira por el canal DAC (véase
Figura 3-31). La frecuencia alisada de salida se emite p. €j. via salida analogica, si
PO771[0] = 21.

r0020 CO: Cna. frec. después del RFG
r0021 CO: Frecuencia real filstrada
r0024 CO: Frec. de sal. real filstrada
r0025 CO: Tensién de sal. real filstr.
r0026 CO: Tensién cic.interm.filstrada
r0027 CO: Corriente de sal. real fil.

;’(5052 CO/BO: Valor real Palabra estado1
r0053 CO/BO: Valor real Palabra estado2
r0054 CO/BO: Valor real Palabra mando 1

<€
KL, E
Canal D oacs ¢
Funcion PO771 del DAC DACH TR
A pac- ? -

Figura 3-31 Emision de sefiales via canal DAC

El canal DAC posee diferentes funciones (filtrado, escalado, banda muerta), con
las cuales se puede modificar la sefal digital antes de su transformacion (véase
Figura 3-32).

PO773 P0781

l«—P0777
«—P0778
[«—P0779
l«—P0780

A 4

I <

D KL. &

, : DAC DAC DACT T ©
Function PO771 ™| scaling [”] scaling KL
o

Figura 3-32 Canal DAC
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NOTA

Las salidas analogicas solo emiten salidas de intensidad (0 ... 20 mA). Puenteando
las salidas con una resistencia de 500 Ohmios se puede producir una sefial de
tension de 0 ... 10 V. La caida de tension en la resistencia se puede leer en el
parametro r0774, cambiando antes el valor del parametro P0776 de salida de
intensidad (P0776 = 0) a salida de tensién (P0776 = 1). Los parametros de
escalado DAC P0778, P0780 y la banda muerta DAC permanecen en mA (0 .. 20).
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3.7 Comunicacion

El MICROMASTER 440 posee dos interfaces de comunicacion en serie, que
pueden funcionar simultaneamente. A continuacion estas interfaces seran
denominadas de la siguiente forma:

» Interface BOP

> Interface COM

A esas interfaces se le pueden conectar diferentes unidades: p. €j. paneles de
mando como el BOP y el AOP, PCs con DriveMonitor y STARTER, tarjetas de
interface para PROFIBUS DP, DeviceNet y CAN, controles programables con
procesores para comunicacion etc. (véase Figura 3-25).

PROFIBUS DeviceNet CAN

board board board DriveMonitor/

STARTER

DriveMonitor/
STARTER

= o
i
I

’ \\\
II \
1 (o] (e ]
| | v 9\ (ep] ]
' ]

\ ’

>g\ >§\ N, ’
N, ’
'~ Ld

| BOP link H com link B S
® 0
()
[F

*

La opcion es necesaria
para la conexion

1) Opcion: Kit de montaje a puerta del panel
para un convertidor

2) Opciodn: Kit de conexion PC-convertidor

= 3) Opcioén: Kit de montaje a puerta del panel
para varios convertidores (USS)

4) Opciodn: Convertidor RS232-RS485

Figura 3-33 Interfaces de comunicacién en serie: BOP y COM
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A la interface BOP se le puede conectar un panel BOP, una unidad de mando o
programacion (p. ej. AOP, PC con DriveMonitor / STARTER) ), un control pro-
gramables con procesador etc. La transmision de datos entre el MICROMASTER y
las unidades, arriba mencionadas, se efectia con el protocolo USS via interface
RS232 (enlace punto a punto). La comunicacién entre el BOP y el MICROMASTER
la lleva a cabo con un protocolo especial que considera las posibilidades limitadas
del BOP. Si se cambia el BOP por una unidad USS (PC, AOP), el MICROMASTER
identifica automaticamente la interface de la nueva unidad. Esto es también
valedero cuando el cambio es al contrario. La interface BOP se ajusta a la unidad
correspondiente por medio de los siguientes parametros (véase Tabla 3-8).

Tabla 3-8 Interface BOP

Interface BOP
BOP en interface BOP USS en interface BOP

Ningun parametro P2009[1] r2024[1]
P2010[1] r2025[1]
P2011[1] r2026[1]
P2012[1] r2027[1]
P2013[1] r2028[1]
P2014[1] r2029[1]
r2015 r2030[1]
P2016 r2031[1]

r2032

r2033

A la interface COM se le pueden conectar tarjetas de comunicaciéon (CB)
PROFIBUS, DeviceNet, CANopen, unidades de mando y programacion p. ej. PC
con DriveMonitor / STARTER o AOP, controles programables con procesador para
comunicacién etc. EI MICROMASTER posee un conector apropiado para
cualquiera de las tarjetas de comunicacion. Las unidades de mando y
programacion se tienen que conectar a los bornes 29/30. Al igual que en la
interface BOP la transferencia de datos entre el MICROMASTER vy las unidades se
lleva a cabo mediante el protocolo USS. En la interface COM la transmisién del
protocolo USS se efectua via interface de bus RS485. Igual que la interface BOP,
la interface COM detecta automaticamente el cambio entre una tarjeta de
comunicacioén y una unidad USS (PC, AOP). La interface COM se ajusta a la
unidad correspondiente mediante los siguientes parametros (véase Tabla 3-9).

Tabla 3-9 Interface COM

Interface COM
CB en interface COM USS en interface COM

P2040 r2053 P2009][0] r2024[0]
P2041 r2054 P2010[0] r2025[0]
r2050 r2090 P2011[0] r2026[0]
P2051 r2091 P2012[0] r2027[0]
P2013[0] r2028[0]
P2014[0] r2029[0]
r2018 r2030[0]
P2019 r2031[0]

r2036

r2037
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NOTA

» Como a los bornes 29/30 (USS) de la interface COM-Link se le pueden conectar
simultaneamente una tarjeta de comunicacién y una unidad programable o una
de mando, la tarjeta posee prioridad frente al USS. En este caso, el usuario
USS de la interface COM estaria desactivado.

» USS en enlace COM (RS485)
A diferencia del PROFIBUS, la conexién RS485 (bornes 29/30) no no tiene
separacion galvanica. Se debe tomar en cuenta al instalarla que las
interferencias EMC no produzcan fallos en la comunicacién o deterioros en la
interface RS485.

Se deben tomar al menos las siguientes medidas:

1) Apantallar el cable del motor y poner a tierra ambos extremos de la pantalla.
Evitar en lo posible discontinuidades en los cables. Si son inevitables, se
debe garantizar una continuidad del apantallado de acuerdo a la EMC en los
empalmes.

2) Todos los puntos de empalmes deben tener un buen contacto a tierra
(directrices EMC).

3) Todos los Relés deben de estar provistos con filtros de interferencia.

4) Tender los cables, en lo posible, por separado de otros cables
(Especialmente los cables de la RS485 de los del motor).

5) Los apantallamientos de los cables de la RS485 deben estar correctamente
conectados a tierra.

» Si el AOP efecttia la comunicacion mediante el protocolo USS, se deben
ajustar , al contrario de con la BOP, los parametros USS correspondientes
(Tabla 3-8 y Tabla 3-9).

» Para obtener una comunicacién exenta de errores se tienen que ajustar los
parametros correspondientes en el convertidor y en el AOP o bien en la tarjeta
opcional. Para ello consulte las instrucciones de servicio del AOP o de las
tarjetas de comunicion.
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3.71

Estructura del bus USS en la COM-Link (RS485)

La utilizacién del MICROMASTER comunicando en un bus RS485 requiere una
terminacion apropiada en ambos extremos del bus (entre P + y N-), y unas
resistencias pull up/ pull down adecuadas al menos en un extremo del bus (por
ejemplo de P + a P10, y de N- a 0 V) (véase Figura 3-34).

Terminador RS485
MICROMASTER 440 MICROMASTER 440

Regletero de bornes de control Interface RS485

Figura 3-34 Terminador RS485

Cuando el MICROMASTER es el ultimo esclavo del bus (véase Figura 3-35), y no
hay ninguna resistencia pull up/ pull down en el bus, el terminador debe
conectarse tal y como se muestra en la Figura 3-34.

Ultimo esclav

Maestro
|| /
’ ,x 6

Bus RS485

Figura 3-35 Estructura del bus USS

Cuando el MICROMASTER es el primer esclavo del bus (véase Figura 3-35) el
terminador RS485 se usa para terminar el bus conectando sé6lo P+ y N-, ya que el
bus es alimentado por el Ultimo convertidor.

NOTA
iLas resistencias pull up/ pull down deben alimentarse siempre que la
comunicacion RS485 esté en el progreso!
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3.8

Frecuencia fija (FF)

Cantidad: 15

Seccion de parametros: P1001 - P1028
Alarmas -

Fallos -

Diagramas funcionales : FP3200, FP3210

La consigna se puede prescribir mediante las entradas analégicas, las interfaces
de comunicacioén en serie, la funcion JOG, el potenciébmetro motorizado y las
frecuencias fijas. Las frecuencias fijas se determinan con los parametros P1001 —
P1015 y se seleccionan mediante entradas de binector P1020 — P1023, P1025,
P1026. La consigna de frecuencia efectiva se encuentra en la salida de conector
r1024. Si ese valor se quiere utilizar como fuente de consigna hay que modificar el
parametro P1000 6 el P0719, o enlazar r1024 a la consigna principal por medio de
P1070 o a la consigna adicional a través de P1075. Al contrario del parametro
P0719 cuando se modifica el P1000 produce un cambio directo en los parametros
BICO P1070, P1075.

Ejemplos:  Frecuencias fijas como fuente de consigna
a) Método estandar - P1000 =3
b) Método BICO - P1070 = 1024, P1075=0

Para seleccionar las frecuencias fijas se dispone de 3 métodos.

Seleccion directa

112

En este Modo una sefal binaria — prescrita mediante entradas de binector —
selecciona directamente la frecuencia fija. Si se han activado varias frecuencias
simultaneamente, estas se suman.

Tabla 3-10  Ejemplo de seleccién directa mediante entradas digitales

DIN6 DINS DIN4 DIN3 DIN2 DIN1

FFO 0 Hz 0 0 0 0 0 0

FF1 P1001 0 0 0 0 0 1

FF2 P1002 0 0 0 0 1 0

FF3 P1003 0 0 0 1 0 0

FF4 P1004 0 0 1 0 0 0

FF5 P1005 0 1 0 0 0 0

FF6 P1006 1 0 0 0 0 0
FF1+FF2 0 0 0 0 1 1
FFU+FF2+FF3+FF4+FFs+FF6 | 1 | 1 | 1 | 1 | 1 | 1

Las frecuencias fijas se pueden seleccionar mediante las entradas digitales y las
interfaces en serie. Existen dos métodos para hacerlo a través de las entradas
digitales. Véase el ejemplo en la Figura 3-36.

a) Método estandar - P0701 =15
b) Método BICO —  PO0701 =99, P1020 =722.0, P1016 =1
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P0701 =15 0 PO701 = 99, P1020 = 722.0, P1016 = 1
P0702 = 15 0 P0702 = 99, P1021 = 722.1, P1017 =1

P1020

P1016

P1021

(o -3

r1024

H

Figura 3-36 Ejemplo para seleccion directa de FF1 via DIN1 y FF2 via DIN2

Seleccion directa + orden ON

En este modo también se seleccionan las frecuencias fijas directamente pero se
combina con la orden ON. Analogo al ejemplo anterior hay que ajustar:

a) Método estandar

b) Método BICO

%

-

Seleccién codigo binario + orden ON

P0O701 =16

P0701 =99, P1020 = 722.0, P1016 = 2

Con este método y utilizando 4 sefiales de control — prescripcidon mediante las
entradas digitales o la interface en serie — se pueden seleccionar directamente, via
cédigo binario, hasta 16 frecuencias fijas. Véase Tabla 3-11, — p. €j. seleccion via

entradas digitales DIN. La seleccién se combina con la orden ON.

Tabla 3-11  Ejemplo para codigo binario via entradas digitales
DIN4 DIN3 DIN2 DIN1
0O Hz FFO 0 0 0 0
P1001 FF1 0 0 0 1
P1002 FF2 0 0 1 0
P1014 FF14 1 1 1 0
P1015 FF15 1 1 1 1
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Al contrario de la "seleccion directa + orden ON", en este caso la orden ON solo se
activa si las 4 primeras entradas de binector estan a ajustadas a "seleccién codigo
binario + orden ON" o sea P0701 = P0702 = P0703 = P0704 = 17. Analogo al
ejemplo anterior hay que ajustar:

a) Método estandar - P0O701 =17
b) Método BICO —  P0701 =99, P1020 = 722.0, P1016 =3
P0701 = 17 0 P0701 = 99, P1020 = 722.0, P1016 = 3
P0702 = 17 0 P0702 = 99, P1021 = 722.1, P1017 = 3
P1016
P1020 I
DIN1 r0722.0 ) ) Lo
0—=°
P1017
P1021 I
DIN2 r0722.1 ) ) w\c
. 0
Festfreq. 1 Al
-650.00 ... 650.00 [Hz] }—.o 0001
P1001.D (0.00)
. - CO: Ist-Festfreq.
o —>
Festfreq.15 "
-650.00 ... 650.00 [Hz] lo 1111
P1015.D (65.00)

Figura 3-37 Ejemplo para seleccién binaria de FF1 via DIN1 y FF2 via DIN2
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3.9 Potenciometro motorizado (MOP)
Seccion de parametros: P1031 - r1050
Alarmas -
Fallos -
Diagramas funcionales : FP3100

Con esta funcion se simula un potenciémetro electromecanico para prescribir la
consigna. El potencidmetro motorizado se ajusta a través de las sefiales de control
"subir" o "bajar". Estas se seleccionan mediante los parametros BICO P1035 6
P1036 (véase Figura 3-38). El valor ajustado se encuentra disponible en la salida
de conector r1050.

nq
DIN

[Fosa0 | o >
T t
BOP wpo
5 0 >
BOPIink | )| !
USS !
COM link "Q" t=
CB ) R { Y Y vy Y Y Y
COM link f
P1082
P1080 \\
/ N -
/ 1. \ A \ / N
- » -\ / t
P1120 P1121 \ /
-P1080 A
/\__L/ 0
r1050
-P1082

Figura 3-38 Potenciémetro motorizado

La funcionalidad MOP se puede activar con los paneles de mando (véase seccién
3.2), las entradas digitales y las interfaces en serie (véase ejemplo). La
parametrizacion se puede hacer directamente mediante los parametros BICO
P1035 6 P1036 o con P0700 6 P0719. Si se modifica PO700 se modifica a la vez
el valor de los parametros BICO correspondientes.

Ejemplo: Fuente de érdenes via "USS en conexién BOP"
a) Método estandar - P0700 =4
b) Método BICO —  P1035=2032.13

P1036 = 2032.14

(Véase la lista completa en PO700)
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Si se quiere utilizar el potencidmetro motorizado como fuente de consigna se tiene
que modificar el parametro P1000 6 el P0719 o enlazar el parametro BICO r1050
con la consigna principal P1070 o con la adicional P1075. Al contrario del
parametro P0719 cuando se modifica el P1000 se produce un cambio directo en
los parametros BICO P1070, P1075.

Ejemplo: Consigna via potenciémetro motorizado (MOP)
a) Método estandar - P1000 =1
b) Método BICO - P1070 = 1050
P1075=0

ElI MOP se configura mediante los siguientes parametros y posee la funcionalidad
que se representa en la Tabla 3-12:

» Limites de frecuencia minima P1080 y maxima P1082
» Tiempos de aceleraciéon y deceleracion P1120 6 P1121
» Inhibicién de la funcion de inversion del MOP P1032

» Memorizacion de la consigna MOP P1031

» Consigna MOP P1040

Tabla 3-12  Funcionalidad del MOP

Potenciéometro Funcién
motorizado
BAJAR SUBIR
0 0 La consigna se congela
0 1 Aumenta la consigna
1 0 Disminuye la consigna
1 1 La consigna se congela
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3.10 Servicio pulsatorio (JOG)
Seccion de parametros: P1055 - P1061

Alarmas: A0923
Fallos -
Diagramas funcionales : FP5000

El servicio pulsatorio (funcionalidad JOG) esta previsto para lo siguiente:

» Comprobar la funcionalidad del sistema motor-convertidor después de la
puesta en servicio (primer desplazamiento, sentido de giro, etc.).

» Posicionar accionamientos, maquinas operadoras, etc.

» Desplazamiento del accionamiento, p. ej. después de una interrupcion en el
programa.

Al activar esta funcién el accionamiento avanza a la frecuencia fija P1058 6
P1059. El Modo JOG se puede activar mediante los paneles de mando (véase
seccién 3.2), las entradas digitales, y las interfaces en serie (véase ejemplo). El
movimiento del accionamientos no depende de las 6rdenes ON/OFF sino de los
"botones JOG". Seleccién via P1055 6 P1056.

A0923 A0923
nq
DIN JOG derecho ¢
[Fio55 ] o >
BOP )
nq
BCl)JIDSﬁnk JOG izquierdo t
>
uss
COM link fA
5 P1082 ;
COM link P1058 '
t
P1059 q i
-P1082 8 E - 8 ---------- -E
e SIS =)
o o o o

Figura 3-39 JOG izquierda o JOG derecha

Apretando simultdneamente ambas teclas JOG permanece la frecuencia actual
(desplazamiento constante) y se emite la alarma A0923. Al apretar un solo botén
el convertidor acelera el motor con el tiempo P1060 hasta alcanzar la frecuencia
fija. Una vez que se ha soltado el boton, se abandona esa frecuencia y el
accionamiento frena con el tiempo P1061 a 0 Hz.

La habilitacion de la funcionalidad JOG se puede hacer directamente con P1055 y
P1056 o indirectamente mediante los parametros P0700 6 P0719. Si se modifica
P0700 se modifica a la vez el valor de los parametros BICO correspondientes.
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Ejemplo: Fuente de érdenes via "USS en conexién BOP"
a) Método estandar - P0700=4
b) Método BICO - P1055 = 2032.8

P1056 = 2032.9

.(.\./.éase la lista completa en P0700)

3.11 Regulador PID (regulador tecnolégico)

Seccion de parametros: P2200

P2201 — P2355
Alarmas -
Fallos -

Diagramas funcionales : FP3300, FP3400, FP5100
Caracteristicas:
- Tiempo de ciclo: 8 ms

El MICROMASTERS dispone de un bucle de regulacion exterior (regulador PID,
habilitaciéon via P2200) con el cual se pueden procesar tareas de regulacion
sencillas. Algunas de las aplicaciones mas usuales son:

» Regulacion de presion en extrusores.

» Regulacién del nivel de agua en accionamientos para bombas.

» Regulacion de temperatura para ventiladores.

» Regulacion de posicidn para rodillos en aplicaciones de bobinado.

>

Y otros procesos de regulacion parecidos.

Los valores reales y las consignas se pueden prescribir mediante el potenciémetro
motorizado del PID (PID-MOP), la consigna fija del PID (PID-FF), las entradas
analdgicas (ADC, ADC2) o las interfaces en serie (USS en conexién BOP, USS en
conexion COM, CB en conexion COM).Véase ejemplo. Las consignas o valores
reales que se quieran utilizar se enlazan por medio de los parametro BICO
correspondientes (véase Figura 3-40).

PID
MOP

ADC

P2254 .

PD]| . [PID] . [PD [Nt Contro
~—~ del motor

P2253 1 »isum[|RFG|*|PT1 PID —717°

PID
FF

Enlace USS
BOP

T Asp PIDsziiga

PID| ~ _[PD
Enlace USS P2264 PT1 [ —="|sCL &

COM A T
P2200

Enlace CB P2251
COM

i

ADC2

Figura 3-40 Estructura del regulador tecnolégico (regulador PID)
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Ejemplos: Habilitacion del regulador PID y prescripcion de consigna PID via
frecuencias fijas PID. Valor real PID via entrada analégica.
Habilitacion permanente PID: P2200=1.0
Prescripcién de consigna via PID-FF: P2253 = 2224
Prescripcién valor real via entrada ADC: P2264 = 755
Prescripcién de consigna via PID: P2251 =0

La consigna principal se suma a la consigna adicional (PID-SUM) y el resultado se
transmite, por medio del generador de rampas (PID-RFG) y el filtro de consignas
(PID-PT1), al punto de adicién consigna/valor real. Las consignas adicionales
(parametro BICO P2254), los tiempos de aceleracion y deceleraciéon del generador
de rampas PID (P2257, P2258) y el tiempo de filtrado (P2261), se pueden
parametrizar individualmente segun convenga a la aplicacion.

Al igual que para las consignas, el regulador PID también dispone, para el valor
real, de un filtro (PID-PT1) ajustable mediante el parametro P2265. El valor real
también se puede alisar y escalar (PID-SCL).

El regulador se puede parametrizar como regulador P, |, Pl o PID por medio de los
parametros P2280, P2285 y P2274.

P2293

e

P2291 |—> J\

P2263 P2280 P2285

P. de ajuste| _
PID

Control
del motor
12294

Retroali.
PID

P2293

Figura 3-41 Regulador PID

En algunas aplicaciones es necesario definir valores limite para la salida del
regulador PID (por medio de P2291 y P2292). Para evitar grandes saltos en la
salida del PID los limites se regulan con el tiempo de rampa P2293 de 0 al valor
ajustado en P2291 (limite superior) y en P2292 (limite inferior). En cuanto se
alcanzan los limites la dinamica del regulador deja de estar sujeta a P2223.
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3.11.1
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Regulacion de rodillos PID

Existen procesos de produccidén continua como p. €j. en la industria papelera y
textil o en la fabricacién de cables, donde la velocidad de las cadenas de
produccion, debe ser regulada para que por un lado, el material no sufra deterioro
por tensiones de traccion, y por otro, que no se formen arrugas. En estos casos es
conveniente depositar material en forma de bucle con una tensién definida para
asi poder desacoplar el accionamiento. La reserva de material representa una
medida para la calidad del proceso.

EI MICROMASTER 440 dispone de la posibilidad, mediante la regulacion de los
rodillos PID (también llamada regulacion de distancias) de regular el material
segun una tension de traccion constante.

Aplicaciéon

«| SUM o Control
2 |P. ajuste AFM[=RFG del motor

* PID PID Limit.
P. ajuste | T|RFG PID ™ pip
PID

2 |Retroalim)

Estructura

Figura 3-42 Regulacién de rodillos PID

La velocidad v4 se toma como una magnitud perturbadora independiente; la
velocidad v, se debe regular a través de los rodillos de accionamiento A, de modo
que la longitud x, de la cinta transportadora corresponda lo mas posible a la
consigna.

Los parametros mas importantes para la regulaciéon de los rodillos PID se
encuentran en la siguiente tabla.

Tabla 3-13  Parametros importantes para la regulacién de rodillos PID

Parametro Texto de parametro Ejemplo

P2200 BI: habilitacion regulador PID P2200=1.0 Regulador PID activo

P2251 Modo PID P2251 =1 regulacion rodillos PID activa
P1070 Cl: seleccion consig. principal (HSW) | P1070 =755.0 V, via ADC1

P2253 Cl: consigna PID P2253 = 2224  x,* via PID-FF1

P2264 Cl: valor real PID P2264 =755.1 X, via ADC2

P2280 Ganancia proporcional PID P2280 Averiguado por optimacion
P2285 Tiempo de integraciéon PID P2285 Averiguado por optimacion
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3.11.2

Potenciometro motorizado PID (PID-MOP)

Seccion de parametros: P2231 -r2250
Alarmas -

Fallos -

Diagramas funcionales : FP3400

El regulador PID posee un potencidmetro motorizado ajustable por separado. La
funcionalidad es idéntica a la del potenciémetro motorizado que se describe en la
seccion 3.9. Los parametros para el PID-MOP se encuentran en la seccién P2231
— 12250 (véase la siguiente tabla de correspondencias — Tabla 3-14).

Tabla 3-14  Correspondencia de parametros

Potenciémetro motorizado PID Potenciémetro motorizado
P2231[3] Memorizacion consigna PID-MOP P1031[3] Memorizacién consigna MOP
P2232 Inhibir inversion PID-MOP P1032 Inhibir inversion MOP

P2235[3] BI: habil. PID-MOP comando UP P1035[3] BI: habilitar MOP comando arriba
P2236[3] Bl:habil. PID-MOP comand. DOWN | P1036[3] BI: habilitar MOP comando abajo
P2240[3] Consigna PID-MOP P1040[3] Consigna del MOP

r2250 CO: consigna PID-MOP actual r1050 CO: MOP-frecuencia de salida
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3.11.3 Consigna fija PID (PID-FF)

Cantidad: 15

Seccién de parametros: P2201 - P2228
Alarmas -

Fallos -

Diagramas funcionales : FP3300, FP3310

Analogo a las frecuencias fijas (véase seccion 3.8) el regulador PID posee
consignas fijas para programar por separado. Los valores se determinan con los
parametros P2201 — P2215 y se seleccionan via entradas de binector P2220 —
P2223, P2225, P2226. La consigna fija activa se encuentra a disposicién en la
salida de conector r2224 (p. ej. como consigna principal PID — P2253 = 2224).

Anélogo a las frecuencias fijas (seccion 3.8) existen también los 3 métodos de
seleccion para las consignas fijas PID:

» Seleccion directa
> Seleccion directa + orden ON
» Seleccion codigo binario + orden ON

El método se selecciona con los parametro P2216 — P2219, P2225, P2227.

P0701 = 15
(]
P0701 = 99, P2220 = 722.0, P2216 = 1

P2216
P2220
DIN1 r0722.0 ) ) ON
0=
A4
0_
_O\\o—
P2201|—>—o

O

Figura 3-43 Ejemplo de seleccion directa para frecuencias fijas PID: frecuencia fija 1 via
DIN1
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3.12 Canal de consignas

El canal de consignas (véase Figura 3-44) es el elemento de enlace entre la fuente
de consignas y la regulacién del motor. EI MICROMASTER tiene la propiedad
especial de poder influenciar la consigna desde dos fuentes diferentes a la vez. La

generacion y modificacion (sentido, frecuencia inhibida, rampa de aceleracion /

deceleracion) de la consigna total se efectia en el canal de consignas.

v

Punto ajuste
adicional

USS

A 4

: USS D)
1] COMIlink [7° 3}

Punto ajuste
principal

SUM

i

AFM

>

Limit

1

RFG

I+

Control
del motor

1,
I

T

COM link [~

]
]
]
]
]
]
]
]
]
i
]
+
]
]
:
BOP link [ i
!
]
i
]
i
:
ADC2 f--- !
]

]

i< Fuente punto de ajuste—»¢———————— Canal del punto de ajuste————»i¢

Control

del motor_’=

Figura 3-44 Canal de consignas

3.12.1

Seccién de parametros:
Alarmas

Fallos

Diagramas funcionales :

(magnitud de rectificacion). El MICROMASTER lo soluciona de una forma muy
elegante sumando las consignas principal y adicional en el canal de consignas.

P1070 - r1114

FP5000, FP5200

Las aplicaciones que utilizan magnitudes directrices que se generen en sistemas
de control centrales, suelen necesitar una optimacion dinamica directa - Feintuning

Suma y modificacion de la consigna de frecuencia (AFM)

Las dos magnitudes se extraen simultdneamente de una, o dos fuentes por
separado y se suman en el canal de consignas. En funcién de las circunstancias
externas, la consigna adicional se puede activar o desactivar en el punto de suma

de forma dinamica (véase Figura 3-45). Esta funcionalidad puede resultar muy

ventajosa especialmente para procesos cuyo transcurso sea discontinuo.
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Cl:Consigna ppal

Cl:Cna ppal escal.

s Limit [-»] RFG [-»]  oonmrol

Bl:Deshab.cna.adic

of [

Cl:Cna.adic.escal.

Cl:Cna. adicional

Figura 3-45 Suma de consignas

Para seleccionar consignas el MICROMASTER dispone de las siguientes
posibilidades:

1. P1000 seleccion de las consignas de frecuencia
2. P0719 seleccién de comandos y consignas
3. Parametrizacion BICO

- P1070 CI: seleccién consigna principal
- P1075 CI: seleccién consigna adicional

La consigna principal y la consigna adicional se pueden escalar
independientemente. De este modo se puede p. ej. parametrizar una funcionalidad
override simple.

Las operaciones de rastreo llevan implicitos movimientos hacia adelante y hacia
atras. Seleccionando la funcionalidad de inversion, una vez alcanzado el punto
final, se puede cambiar el sentido de giro en el canal de consignas (véase Figura
3-46).

Por otro lado, con el parametro BICO P1110 se puede impedir una inversion del
sentido de giro o la aplicacién de una consigna de frecuencia negativa.

P1113 P1110 P1091  P1094 P1080 P1082
| Ooic { 09{0
SUM y > —» Saltar —»  Lim. —» RFG
T 10
P1101

Figura 3-46 Modificacion de consignas de frecuencia

Las maquinas operadoras pueden desarrollar, entre 0 Hz hasta la frecuencia de
consigna, uno o varios puntos de resonancia. Las resonancias conducen a
vibraciones que pueden dafiar la maquina. EIl MICROMASTER ofrece la
posibilidad de evadir esas frecuencias de resonancia con las frecuencias inhibidas
y aumentar asi el tiempo de funcionamiento de la maquina operadora.
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3.12.2

Generador de rampas (RFG)

Seccion de parametros: P1120, P1121
r1119, r1170
P1130 - P1142

Alarmas -
Fallos -
Diagramas funcionales : FP5000, FP5300

El generador de rampas sirve para limitar la aceleracion si se dan cambios bruscos
de consigna y ayuda a preservar la mecanica del motor. Las rampas para acelerar

y decelerar se pueden ajustar independientemente con los parametros P1120

tiempo de aceleracion o P1121 tiempo de deceleracion. Pudiendo, de este modo
guiar los cambios de estado de la consigna (véase Figura 3-47).

fa
E fmax 7 N
g ! f, ! (
o< | J)
[
o |
O
o
£
h
| f >t
: ! 4—pq1120—¥ +p1121—»
i A
| fmax
| E 5
o ! i
[ i
8! T 1P1130 'P1131 P1132'  'P1133] 't
O | " tiown —™
o p down
§ | para —2-11 p1120> 1 (1130 + P1131)
O P1082 2
| tup =2 (P1130 + P1131) + —12-11_p1120
! 2 P1082
para f2"f1 ~P112121(P1132+P1133)
! P1082 2
: 1 fa-f1
. =—(P1132+P1133) + -P1121
: taoun = )* 1082

Figura 3-47 Generador de rampas

Para evitar choques de par en las fases de transicion ( velocidad constante «—
aceleracion / deceleracion), se pueden programar tiempos de redondeo P1130 —

P1133. Esto es importante en aplicaciones donde los procesos de aceleracién-

deceleracion tengan que ser "suaves", sin sacudidas (p. ej. transporte de liquidos

0 equipos de elevacion).
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Si durante el proceso de aceleracion se genera una orden OFF1, se puede activar
o desactivar el redondeo con el parametro P1134 (véase Figura 3-48). El tiempo
de redondeo se ajusta mediante los parametros P1132 6 P1133.

P1132>0
P1133>0

»—h

Valor nominal alcanzado

set

Valor nominal no alcanzado

P1134=0 —-\
- \
- \; >t

<&

> »

«—>
P1132  P1133

> P
P1132 P1133

—

Valor nominal alcanzado

set

\Valor nominal no alcanzado

P1134 =1 \

- -t
<P P
A P1132 P1133

%
s

o
-
-
w
w

ON
OFF1 -t

Figura 3-48 Redondeo después de una orden OFF1.

Ademas de los tiempos de redondeo, el generador de rampas dispone de
diferentes funciones que se pueden activar mediante, los parametro BICO P1140,
P1141, P1142 (véase Tabla 3-15).

El generador de rampas se habilita después de desbloqueados los impulsos
(liberacién del ondulador) y acabado el tiempo de magnetizacién (P0346). Limitada
la velocidad de giro en sentido positivo o negativo (P1082) o bien a 0 Hz si el
cambio de sentido de giro esta bloqueado, se obtiene la velocidad de consigna
para la regulacién (r1170).
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Tabla 3-15  Parametro BICO para generador de rampas

Parametro Descripcion

P1140 BIl: Generador de rampas habilitado | Si la sefial binaria conmuta a 0, la salida del
generador de rampas se pone a 0.

P1141  BI: arranque generador de rampas | Si la sefial binaria conmuta a 0, la salida del
generador de rampas mantiene el valor actual.

P1142  BI: generador de rampas consigna | Si la sefial binaria conmuta a 0, la entrada del

habilitada generador de rampas se pone a 0 y se disminuye el
valor de salida por medio de la rampa hasta alcanzar
el valor 0.

NOTA

La frecuencia de salida maxima del convertidor se determina mediante el
parametro 1082. La frecuencia max. para Modos con caracteristica V/f es de 650
Hz. Para Modos con control vectorial la velocidad max. esta limitada a 200 Hz
(r1084).
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3.13

128

Moédulos funcionales libres (FFB)

Seccion de parametros:

Alarmas
Fallos

Diagramas funcionales :

Tiempo de ciclo:

128 ms

En muchas aplicaciones, el control del convertidor necesita una légica de enlace
que una varios estados (p. €j. control de entradas, estado de la instalacion) a una
sola sefial de control (p. ej. orden ON). Hasta ahora esto se habia hecho con
técnicas que aumentaban los costos de la instalacion como p. ej. con un PLC o
con relés. El MICROMASTER 440 dispone de una funcionalidad PLC que permite
aplicar esta logica de forma rapida y sencilla: Junto a los enlaces légicos, los
convertidores necesitan operaciones aritméticas y elementos de archivo, que de
varias magnitudes formen una nueva. Esta funcionalidad se obtiene programando
libremente los médulos funcionales (FFB) dentro del MICROMASTER.

En el MICROMASTER 440 se han integrado los siguientes modulos funcionales:

P2800 — P2890

FP4800 — FP4830

Tabla 3-16  Mddulos funcionales libres
Cantidad| Tipo Ejemplo
3 AND AND 1
P2800 P2801[0]
A B C
P2810 A 0 0 0
nded 75 & o
Indice1 1 0 0
1 1 1
3 OR OR1
P2800 P2801[3]
A B (o
P2816 A 0 0 0
ndeed g 21 . E—
Indice1 - 1 0 1
1 1 1
3 XOR XOR 1
P2800 P2801[6]
A B (o
P2822 A . 0 0 0
Indice1 B 1 _ 1 0 1
1 1 0
3 NOT NOT 1
P2800 P2801[9]
P2828 c
Yo -0 1 ATc
1 0
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Cantidad| Tipo Ejemplo
2 D- D-FlipFlop 1
FlipFlops P2800 P2801[12]
SET (Q=1)
Indice0
Indice2
Indice3 M :
STORE
4 3
RESET (Q=0)
—
>1
POWER ON —— |
1L
SET |[RESET| D |[STORE Q Q
1 0 X X 1 0
0 1 X X 0 1
1 1 X X Qn-1 6n-1
0 0 1 A 1 0
0 0 0 A 0 1
POWER-ON 0 1
RS- RS-FlipFlop 1
FlipFlops P2800 P2801[14]
SET
Indice0 1 @=1) Q
Indice1
J—Ij_>>1 L RESET _ o842
POWERON -— = ppl|— @=0) @
SET [RESET, Q Q
0 0 Qn-1 6n»1
0 1 0 1
1 0 1 0
1 1 Qn-1 | Qnt
POWER-ON 0 1
Timer Timer 1
P2850 (0.000) P2851(0)
P2800 P2802.0Tiempo de retraso Modo
Retraso ON
P2849 In
Indice0
Generador de impulsos
4 [T ]n
JL
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Cantidad| Tipo Ejemplo
2 ADD ADD 1
P2800 P2802[4]
Indice0 X1 wesultad
— X2y ‘I— —
200%
X" |Resultado = x1 + x2
Si: x1 +x2 > 200% — Resultado = 200%
X1+ x2 < -200%— Resultado = -200%
2 SuB SUB 1
P2800 P2802[6]
Indice0 X1y, %esuhad
9 2874
X2 |Resultado = x1 - x2
Si: x1-x2 > 200% — Resultado = 200%
x1-x2 < -200%— Resultado = -200%
2 MUL MUL 1
P2800 P2802[8]
indice0  Xlp» 200%, < itado
Indice1 X27 >< /-FO%\ -
x1% x2
—_— x1#x2
100% |Resultado = 100%
(]
si: X1X2 . 500% — Resultado = 200%
100%
X713 x2
< -200%— Resultado = -200%
100% ° 8 °
2 DIV DIV 1
P2800 P2802[10]
Indice0 x1 - ° &O%/Resultad
x1%100%
x1:+100%
X2 Resultado =—————
0,
si &SO/" > 200% —> Resultado = 200%
X
0,
X12100% _ 500% —sResultado = -200%
X
2 CMP CMP 1
P2800 P2802[12]
Indice0 X1y, out
2886
Indice 2y, CMP
Out=x12x2| x1>x2 — Out=1
x1<x2 — Out=0
2 Consigna | Ajuste del conector en %
FFB
P2889
(Connector
stings)

Gama : -200%

... 200%

130
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Los médulos funcionales libres (FFB) se habilitan en dos pasos :

1. Habilitacién general P2800: Con el pardmetro P2800 se habilita la funcion
"bloques funcionales libres" (P2800 =1).

2. Habilitacién especifica P2801, P2802: Con el parametro P2801 6 P2802 se
habilita el bloque correspondiente (P2801[x] > 0 o bien P2802[x] > 0) y se
determina la secuencia de ejecucion.

Todos los bloques funcionales se procesan en el mismo tiempo de ciclo (128 ms).
Para adaptarlos a la aplicaciéon requerida se puede gestionar la secuencia
cronolégica de su ejecucién. Es muy importante que los FFB se procesen en la
secuencia tecnoldgica adecuada. Con los parametros P2801 y P2802 se
determina la habilitacion individual y la prioridad de ejecucion. Los niveles de
prioridad son los siguientes:

0 Inactivo

1 Nivel 1

2 Nivel 2

3 Nivel 3

La tabla siguiente muestra como la prioridad disminuye de arriba hacia abajo y de
derecha a izquierda (véase Tabla 3-17). La prioridad mas alta la determina la linea
(prioridad 1 — nivel) y la mas baja la columna (prioridad 2).

Tabla 3-17  Tabla de prioridades de los FFB

) Prioridad 2
baJa4—| alta

Nivel 3 b
- ®
Nivel 2 3
Nivel 1 k)
inactivo 0 o
™|~
| Nrmrmrffft&&&zimwx—mwx—mw ™|
ol |22ononaao|2 22 QU UL === | “|lalala
S=22222200lElE|E|Elw|nn k% olol00|00 KX |Z|Z|=Z
ooooEEc/)c/)<<|—|—|—r—ncncn:oozzz><><><ooo<<<%
oY S o = S N N N R S O R O 77 = = - et Y R R R R O O O O O
Do o DR o0 0N O T T S S S | R 9,0, &0, N O,
NN NN NN NN NNN NN N e e e e e e e e e e e e e = =
[slelellollollolleolleoleolleollellollollolleo}lleollo]lololleollollolleollo}lleoleo}ole)elo}e)
00 |00 |00 |0 (00 |00 (O (0O |00 |00 |00 |CO |00 (00 |00 (0O |00 |00 |00 |00 |0 (00 |00 (O (00 |00 |00 |00 |CO |00 |0
AN N[N AN [N ON [N [ON N[NNI N[N NN
[ T O O T R R O B R B B T B T n B B T a B [ a I [ a B a B T B [ n BT B Y a B a B [ a ER [ B0 TR
Ejemplo 1:
Habilitacion de los FFB: P2800 = 1
Habilitacion individual y concesioén de prioridades:
P2801[0] =1 AND 1

P2801[1] =2 AND 2
P2801[2] =3 AND 3
P2802[12] = 2 CMP 1
P2802[13] =3 CMP 2

Los FFB se procesan en la secuencia siguiente:
AND 3, CMP2, AND 2, CMP 1, AND 1
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Ejemplo 2:
Habilitacion de los FFB: P2800 =1
Habilitacion individual y concesion de prioridades:
P2801[3] =2 OR1
P2801[4] =2 OR 2
P2802[3] = 3 Timer 4
P2801[0] = 1 AND 1

Los FFB se calculan en la secuencia siguiente:
Timer 4, OR 1, OR 2, AND 1

El enlace de los médulos funcionales se lleva a cabo con la tecnologia BICO
(véase seccion 3.1.2.3). Se pueden enlazar mutuamente y con el resto de las
sefiales o magnitudes, siempre y cuando estas posean el atributo correspondiente
(BO, BI, CO, ClI).
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3.14 Freno de mantenimiento del motor (MHB)

Seccion de parametros: P1215
P0346, P1216, P1217, P1080
r0052 bit 12

Alarmas -

Fallos -

Diagramas funcionales : -

El relé para el freno de mantenimiento del motor se excita mediante un borne
de salida parametrizable libremente.

Los motores de SIEMENS se suministran opcionalmente con el freno de
mantenimiento del motor incorporado.

El control del freno de mantenimiento del motor se utiliza en aquellos
accionamientos, que estando desconectados, deban estar asegurados contra
movimientos accidentales. El secuenciador de frenado se activa desde el
MICROMASTER (habilitaciéon via P1215).

Antes de abrir el freno se tienen que desbloquear los impulsos y aplicar corriente
para que el accionamiento se mantenga en la posicién que posee. La corriente
aplicada se determina mediante la frecuencia minima P1080. Uno de los valores
usuales es el de deslizamiento nominal del motor r0330. Para proteger el freno de
mantenimiento del motor permanentemente contra dafios, se tienen que airear los
frenos antes de que el motor gire (tiempo de aireacion 35 ms ... 500 ms). Este
retardo se tiene que tomar en cuenta en el parametro P1216 "retardo apertura de
freno de mantenimiento"(véase Figura 3-49).

ON / OFF1/OFF3:

ONT
OFF1/OFF3 -t
Excitacién motor
finalizada
r0056 Bit04 -t
L —p!
P0346

fmin
(P1080)
-t
— —p,
0052 P1216 P1217
r
Bit12 1‘ qunto 1 qunto 2
0 -t

Figura 3-49 Freno de mantenimiento del motor después de ON / OFF1
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El freno de mantenimiento del motor se cierra con OFF1 / OFF3 o OFF2. Cuando
se hace con OFF1 / OFF3 y el motor desacelera hasta alcanzar la frecuencia
minima P1080 y la mantiene hasta que el freno se activa (de 15 ms a 300 ms). El
tiempo se ajusta en el parametro P1217 "tiempo de cierre tras deceleracion”
(véase Figura 3-49). Si se da la orden OFF2, la sefal de estado r0052 bit 12
"freno de mantenimiento del motor activo" se resetea, independientemente del
estado del accionamiento. O sea el freno se cierra inmediatamente después de
activar la orden OFF2 (véase Figura 3-50).

ON / OFF2:
OFF2
InactivoT
Activo -t
ONT
OFF1/OFF3 -t
Excitacién motor
finalizada
r0056 Bit04 -t
L — i
f A P0346v  J
fmin
(P1080)
-t
r—p-
0052 P1216 v
r
Bit12 1 A v
0 -t

Figura 3-50 Freno de mantenimiento del motor por OFF2

El freno mecanico se activa con la sefial del control de frenos r0052 bit 12 "Freno
de mantenimiento del motor activo". La sefial se puede emitir de las siguientes
formas:

» Via salidas digitales
La sefal de estado se emite via salida digital. Para el control del freno se
puede usar, tanto el relé interno del MICROMASTER (siempre que alcance la
potencia de este), como un contactor o relé externo.

» Via sefal de estado mediante interfaces en serie (USS o PROFIBUS).
El maestro tiene que procesar la sefial de estado. Esta se tiene que enlazar a
la salida digital del maestro donde se ha conectado el contactor o el relé para el
freno de mantenimiento.

MICROMASTER 440 Instrucciones de uso
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NOTA

>

Algunos motores poseen frenos de mantenimiento opcionales que no han sido
dimensionados como frenos de trabajo sino para un niumero limitado de
frenados de emergencia, o giro del motor con freno cerrado (véase datos en el
catalogo).

Cuando se ponga en servicio un accionamiento con freno de mantenimiento
integrado, es imprescindible comprobar que la funcionalidad del freno de
mantenimiento esté en debida forma. El aireamiento reglamentario del freno se
puede verificar por que el motor hace un ruido caracteristico que suena como
"clac".

La seleccion de la sefal de estado r0052 Bit 12 "freno de mantenimiento del

ADVERTENCIA
>
motor activo" en P0731 — P0733 no es suficiente. Para activar el freno de

mantenimiento del motor se tiene que poner, ademas, el parametro P1215 = 1.

Si el MICROMASTER regula el freno de mantenimiento del motor no se debe
ejecutar la puesta en servicio en serie (véase capitulo 3.5.6) cuando hay cargas
que puedan implicar peligros (p. ej. cargas que cuelgan en gruas), se deben
asegurar antes, pudiendo hacerlo de la siguiente forma:

+ depositdndolas en el suelo o

+ sujetarlas mediante el freno de mantenimiento del motor.
(Atencion: durante la puesta en servicio en serie se tiene que impedir que el
MICROMASTER controle el freno).
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3.15.1
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Freno electronico

MICROMASTER 440 posee 3 frenos electronicos:

Freno por CC (véase seccion 3.15.1)

Freno combinado (véase seccion 3.15.2)

Freno dinamico (véase seccion 3.15.3)

Con este tipo de freno se puede frenar activamente el accionamiento y evitar

posibles sobretensiones en el circuito intermedio. Para ello se tienen que cumplir
unos requisitos determinados, como se representa en la Figura 3-51.

Freno
dinamico
P1237 >0
?

Frenado
compuesto
P1236 > 0

Frenado DC

P1233>0
?

no

Frenado DC Frenado compuesto freno dinamico

. . . desactivado
activar activar activar

Figura 3-51 Dependencia de los frenos electrénicos.

Freno por CC

P1230, P1233
P1232, P1234
r0053 Bit00

Alarmas -
Fallos -
Diagramas funcionales : -

Seccién de parametros:

Cuando se da la orden OFF1 / OFF3, el accionamiento frena con la rampa que se
ha parametrizado. La rampa se tiene que seleccionar "plana" para que el
convertidor no se desconecte por sobretensién en el circuito intermedio debido a la
cantidad de energia que devuelve. Si se necesita un frenado rapido, se puede
activar el freno por CC durante la fase de desconexién después de OFF1 / OFF3.
El frenado por CC pasa durante la fase OFF1 / OFF3, a partir de una frecuencia
determinada, de la disminucién continua de frecuencia / tensién de salida a la
inyeccion de tension / corriente continua (véase secuencia de ejecucion @).

Con el frenado por corriente continua (freno por CC) se puede detener el

accionamiento en corto espacio de tiempo. La seleccién del freno por CC se

efectia:

» Después de OFF1 6 OFF3 (habilitaciéon de freno por CC via P1233). Secuencia
de ejecucion ©

» Seleccion directa via parametro BICO P1230. Secuencia de ejecucion @

El frenado por CC inyecta corriente continua en el devanado del estator y
conduce, en un motor asincrono a un fuerte par de frenado. El valor y duracién de
la corriente y del par de frenado se pueden ajustar con parametros. Ademas se
puede parametrizar su frecuencia de aplicacion.
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El freno por CC se aplica especialmente en:
» Centrifugadoras

» Serradoras

» Rectificadoras

» Transportadoras

Secuencia de ejecucion @

1. Habilitar via P1233

2. Activar el freno por CC con OFF1 6 OFF3 (véase Figura 3-52). El convertidor
desacelera con la rampa parametrizada OFF1 / OFF3 hasta la frecuencia de
aplicacién del freno por CC P1234. La energia cinética del motor va
disminuyendo sin riesgo para el accionamiento. Si se ha seleccionado un
tiempo de deceleracién muy pequefo, se puede generar un fallo por
sobretensién en el circuito intermedio FO002.

3. Durante la desmagnetizacion P0347 se bloquean los impulsos del ondulador.

4. Seguidamente se inyecta la corriente deseada P1232 durante el tiempo de
frenado ajustado P1233. Visualizacion via sefial r0053 Bit0O0.

Una vez transcurrido el tiempo de frenado se bloquean los impulsos del ondulador.

® A
ON -—l
OFF1/OFF3 ot
e P0347
OFF2
ot
1A \ LAY \
P1234 OFF2
\Fr9<do DC
Pt
Frenado DC activo
r0053 1 ===
Bit 00 !
0 Pt
<«— P1233 —»

Figura 3-52  Freno por CC después de OFF1/ OFF3
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Secuencia de ejecucion @

1.
2.
3.

Habilitacion y seleccién via parametro BICO P1230 (véase Figura 3-53).
Durante la desmagnetizacion P0347 se bloquean los impulsos del ondulador.

Seguidamente, mientras este activa la sefial se aplica la corriente deseada
P1232 y el motor desacelera. Visualizacién via sefial r0053 Bit00.

. Cuando se desactiva el freno por CC, el accionamiento acelera de nuevo a la

frecuencia de consigna, siempre y cuando la velocidad del motor concuerde
con la frecuencia de salida del convertidor. De no ser asi se puede generar un
fallo por sobrecorriente FO001. Esto se puede evitar activando la funcién
rearranque al vuelo.

ON/OFF1
Bl:Habil.fr.c.cont A r

1
0 -

\ff|*A Y . Y e t
Frenado DC
4 \f_act
- v
i P0347
I ATATmI .
WL

Frenado DC activo

VAT

Bit00 ¢ >

Figura 3-53 Freno por CC por seleccion externa

NOTA

1.
2.
3.

4.

La funcion "freno por CC" esta concebida solo para motores asincronos.
El freno por CC no es adecuado para sujetar cargas colgantes.

Cuando se frena inyectando corriente continua, la energia cinética del motor se
transforma en calor. Si ese estado persiste demasiado, se puede producir un
sobrecalentamiento en el accionamiento.

Durante el frenado por CC no se puede influir en la velocidad del
accionamiento por medio de un control externo. Por eso al hacer la
parametrizacion y el ajuste seria recomendable, si es posible, efectuar un test
con carga real.

138
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3.15.2

Freno combinado

Seccion de parametros: P1236
Alarmas -
Fallos -
Diagramas funcionales : -

El freno combinado (habilitaciéon via P1236) es un mezcla entre el freno por CCy
el frenado en Modo generador (frenado por recuperacion a lo largo de la de
rampa). Si la tension del circuito intermedio sobrepasa el umbral de activacion de
este freno Upc.comn. (Véase Figura 3-54), se inyecta corriente continua en funcion
del parametro P1236. Lo cual, permite frenar con una frecuencia de motor
regulada y una realimentacién minima de energia. Optimando la deceleracioén de
rampa (P1121 si se da OFF1 o al frenar de f; a f;; P1135 si se da OFF3) y el freno
combinado P1236 resulta un frenado efectivo sin aplicacién de componentes
auxiliares.

P1236 =0 P1236 >0
Sin frenado compuesto Con frenado compuesto
14 f_set ir f_set
_f act _f act
>t >t
i i
;' (TAE.
uCiru:. interm. uCirc. interm.
A
UDC-Comp ‘
|
P1254=0: UDC_Comp:1.13-«/E-P021O
P1254 20: Upc.comp =0.98-r1242

Figura 3-54 Freno combinado

El umbral de activacion Upc.comp. S€ calcula en funcién del parametro P1254
(autodeteccion umbral de encendido Upc) directamente via tensiéon de red P0210 o
indirectamente con la tensién del circuito intermedio via r1242 (véase ecuacion en
la Figura 3-54).
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ADVERTENCIA

» El freno combinado es una mezcla entre freno por CC y frenado por
recuperacion. O sea parte de la energia cinética del motor y de la maquina
operadora se transforma en pérdidas de calor. Si la operacién tarda demasiado
o la pérdida de calor es demasiado grande, se puede producir un
sobrecalentamiento en el accionamiento.

NOTA
» Solo activo en combinacién con control V/f.

» El freno combinado se desactiva si:
- el rearranque al vuelo esta activo,
- el freno por CC esta activo o bien
- se ha seleccionado el control vectorial (SLVC, VC).

» Los umbrales de activacion Upc_comp. dependen de P1254
Ubc-comb.(P1254 = 0) # Upc.comn.(P1254 # 0)

Freno dinamico

Seccion de parametros: P1237
Alarmas A0535
Fallos F0022

Diagramas funcionales : -

En algunas aplicaciones puede ocurrir que el motor pase, en determinadas
circunstancias, a trabajar en Modo generador. Ejemplos de ese tipo de
aplicaciones son:

» Equipos de elevacion

» Accionamientos de traslacion

» Cintas transportadoras, en las cuales se transporta la carga hacia abajo

En el Modo generador la energia del motor realimenta al circuito intermedio del
convertidor a través del ondulador. La tension del circuito intermedio aumenta, y al
alcanzar el umbral maximo, el convertidor se desconecta con el fallo FO002.
Aplicando el freno dinamico e instalando una resistencia externa se puede evitar la
desconexion.

Las ventajas del freno dinamico son:

» La energia no se transforma en calor en el motor.

» Es muy dinamico y se puede utilizar en cualquier estado de servicio (no solo al
dar una orden OFF)
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Resistor de freno

Chopper

L
7S T control

Figura 3-55 Conexion de la resistencia de frenado

Al activar el freno dinamico (habilitacion via P1237) la energia de frenado que
llega al circuito intermedio se convierte en calor, mediante la resistencia de
frenado controlada por tension (resistencia de carga). Las resistencias de frenado
se aplican cuando, por corto tiempo, se realimenta energia al circuito intermedio,
p. €j. al frenar el accionamiento y se quiere evitar que se desconecte el convertidor
con el fallo FO002 ("sobretension en el circuito intermedio”). Cuando se sobrepasa
el umbral del circuito intermedio Upc.chopper S€ CONecta la resistencia de frenado
mediante un interruptor electrénico (interruptor semiconductor).

Umbral de activacion del freno dinamico:

SiP1254=0: Uoc,chopper =1.134/2 - Unetz =1.13-4/2 -P0210

Si no: Ubc, chopper =0.98 -r1242

El umbral de activacion del chopper Upc.chopper S€ Calcula en funcion del parametro

P1254 (autodeteccion umbral de encendido Vdc) directamente via tension de red
P0210 o indirectamente via tension del circuito intermedio con r1242.

VDC, act 100 % 5
PO\ X _ X
AV 5 > o No—1—— tChopper ON _m'tChopper
7y
VDC, Chopper
1 -4
| T
0,
P1237
Vigilancia del | | e I | Alarma
ciclo de carga| o4 A0535

Alimentacion
200-240V | 380-480V | 500-600V
lav 9.8V 17.0V 213V

Figura 3-56  Funcionalidad del freno dinamico
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La energia realimentada se transforma en calor en la resistencia de frenado. Para
ello se ha integrado en el circuito intermedio una unidad de frenado (control por
chopper). El chopper de la unidad conecta la resistencia con una relacion
pulsacion / pausa, correspondiente a la energia por desgastar. La unidad de
frenado solo se activa si aumenta la tensién del circuito intermedio por encima del
umbral de activacion del chopper Upc.chopper, @ Causa del Modo generador.

La resistencia de frenado esta dimensionada para una cierta potencia y un ciclo de
carga determinado y solo puede asimilar una cantidad de energia limitada durante
un tiempo especifico. Las resistencias que se encuentran en el catalogo DA51.2
del MICROMASTER poseen el siguiente ciclo de carga:

Potencia
P100 1
(\j ;
Pog 0.05|-f==mmmmmmmm oo R --
be = >t [s]
TS 240 >
Ppg = permanente
100 = 20-Py5= potencia admisible por 12 s, cada 240 s

Figura 3-57 Ciclo de carga de las resistencias de frenado (MICROMASTER, catalogo
DA51.2)

Este ciclo de carga (P1237 =1 — 5 %) se encuentra programado en el
MICROMASTER. Si se sobrepasan los valores de carga ahi establecidos y se
alcanza la absorcién maxima de energia de frenado, la vigilancia del ciclo de
carga, produce que la modulacién del chopper vuelva al valor establecido en el
parametro P1237. De esta forma, se reduce la energia de desgaste en la
resistencia de frenado, y si la realimentacién de energia en el circuito intermedio
persiste, aumenta rapidamente la tension en el circuito intermedio y el convertidor
se desconecta por sobretension en el circuito intermedio.

Si la potencia constante o el ciclo de carga para una resistencia son demasiado
grandes, se puede cuadruplicar conectando en puente 4 resistencias. El ciclo de
carga se tiene que aumentar en el parametro P1237 de 1 (— 5 %) a 3 (— 20 %).
Los interruptores de sobretemperatura de las resistencias se deben conectar en
serie. Asi se tiene la seguridad de que, si se sobrecalienta una resistencia se
desconecta todo el sistema (convertidor).
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_L Chopper | _L Chopper |
T control T control
~ Pi3r=1  p137=3
(5 %) (20 %)

Figura 3-58 Aumento de la absorcion de energia de frenado

La potencia constante y el ciclo de carga se modifican con el parametro P1237
(Véanse los valores de ajuste en la Figura 3-59a). Si la vigilancia del ciclo de carga
conmuta de potencia maxima (100 %) a potencia constante, esta se desgasta, sin
limite de tiempo, en la resistencia de frenado (Véase la Figura 3-59b). Al contrario
de la resistencia de frenado enunciada en el catalogo DA51.2, con el control por
chopper se puede operar permanentemente con el 100 % de la potencia.

@ P.oo [ _ P1237| town torr | teyce | Pos
5% 12.0| 228.0| 240.0| 0.05
10 % 126 | 1140, 126.6| 0.10
p 20 % 14.2 57.0 71.2| 0.20
o »t | 50%| 228| 228| 456| 050
—ton[ tore ’ N . -
¢ 100 % | Infinite 0| Infinite | 1.00
cycle
Pioo [ —|
|:>DB
>t
ol |
D e AR R
tcycle i
Figura 3-59 Ciclo de carga del chopper

MICROMASTER 440
6SE6400-5AW00-0EPO

La serie MICROMASTER 440 trae integrada, hasta la forma constructiva FS F, la
unidad de frenado en el convertidor. La resistencia de frenado se puede conectar
en los bornes externos B+, B-.

Instrucciones de uso

143



3 Funciones

Edicion 10/03

144

NOTA

>

Los umbrales de activacion Upc.chopper d€ la resistencia de frenado dependen de
P1254

Ubc-chopper(P1254 = 0) # Upc_chopper(P1254 # 0).

En las formas constructivas FS FX o FS GX se pueden emplear unidades de
frenado externas (incluyendo las resistencias de frenado correspondientes).
Para dimensionarlas hay que tomar en cuenta la unidad de frenado /
resistencia de frenado respectiva.

ADVERTENCIA

>

>

La resistencia de frenado, que se monte en el MICROMASTER 440, se tiene
que dimensionar para que pueda absorber la potencia que se genera.

Si se utiliza una resistencia de frenado inadecuada existe peligro de incendio y
el convertidor puede sufrir dafios graves.

El control por chopper integrado en el convertidor estd dimensionado de

acuerdo al valor de las resistencias de frenado del catalogo DA51.2.

P.ej.. MICROMASTER 440 6SE6440-2UD23-0BA1
Resistencia de frenado 6SE6400-4BD12-0BA0
Valor de la resistencia de frenado 160 Q

Una resistencia de frenado con un valor mas pequefio inutiliza el convertidor.
En ese caso se debe instalar una unidad de frenado externa.

Las resistencias de frenado se calientan durante el funcionamiento — jno tocar!
Es importante que tengan suficiente espacio y ventilacion.

Para proteger los equipos contra recalentamiento se debe conectar un
termolinter]ruptor.
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3.16

Rearranque automatico (WEA)

Seccion de parametros: P1210

P1211
Alarmas A0571
Fallos F0035

Diagramas funcionales : -

La funcion "rearranque automatico" (habilitacion via P1210) reconecta
automaticamente el convertidor después de un corte de red (FO003 "subtensién").
El convertidor acusa automaticamente los fallos activos.

Dependiendo del corte de red se diferencian los siguientes casos:

Subtension de red

Como "subtension de red" se denomina una situacion donde se interrumpe la
alimentacion de corriente y se restablece antes de que la pantalla del BOP se
haya oscurecido. Interrupcién de red muy breve en la que, el circuito intermedio
no se colapsa del todo.

Corte de red

Como "corte de red" se denomina una situacién donde la pantalla se oscurece.
Interrupcion de red prolongada, en la que el circuito intermedio se colapsa
completamente, antes de restablecerse la alimentacion.

La siguiente tabla (véase Figura 3-60) presenta un resumen del rearranque
automatico P1210 en funcién de estados externos.

P1210 ENCENDIDO siempre activo ENCENDIDO en
estado sin tension
Error FO003 en Todos los demas errores en |Todos los errores
Ensombrecer |Red. intensidad| Ensombrecer |Red. intensidad + F0003
0 _ _ _ _ _
1 Recon. error - - - Recon. error
Recon. error Recon. error
2 + - - - +
Reinicio Reinicio
Recon. error Recon. error Recon. error Recon. error
3 + + + + -
Reinicio Reinicio Reinicio Reinicio
Recon. error Recon. error
4 + + - - -
Reinicio Reinicio
Recon. error Recon. error Recon. error
5 + - — + +
Reinicio Reinicio Reinicio
Recon. error Recon. error Recon. error Recon. error Recon. error
6 + + + + +
Reinicio Reinicio Reinicio Reinicio Reinicio

Figura 3-60 Rearranque automatico
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En el parametro P1211 se ajusta el numero de intentos de arranque que debe
llevar a cabo el convertidor. La cantidad se decrementa internamente cada vez
que no arranca. Una vez que se han hecho - sin éxito - la cantidad de intentos
ajustados, se cancela el rearranque automatico con el fallo F0035. El contador se
inicializa cuando se logra rearrancar.

NOTA

» La funcién "rearranque al vuelo" (véase seccion 3.17) se tiene que activar
adicionalmente si al reconectar automaticamente existe la posibilidad de que el
motor esté en movimiento.

PELIGRO

» Si se producen cortes de red prolongados y la funcién rearranque automatico
esta activada, el MICROMASTER esta conectado aunque no lo parezca y los
motores se pueden poner en marcha automaticamente, al restablecerse la
corriente, sin ningun tipo de intervencion.

» Entrar en la zona de trabajo de maquinas en ese estado puede producir la
muerte, lesiones graves o dafios materiales considerables.

MICROMASTER 440 Instrucciones de uso
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3.17

Rearranque al vuelo

Seccion de parametros: P1200
P1202, P1203
r1204, r1205

Alarmas -
Fallos -
Diagramas funcionales : -

La funcion "rearranque al vuelo" (habilitacion via P1200, véase Tabla 3-18) permite
conectar el convertidor a un motor en movimiento. Encender el convertidor sin
rearranque al vuelo conduciria con gran probabilidad a un fallo por sobrecorriente
F0001, puesto que primero se tiene que generar el flujo en el motor y poner el
control V/f o bien vectorial a la velocidad de motor actual. De esta forma - con el
rearranque al vuelo - se sincronizan la frecuencia del convertidor y la del motor.

En condiciones de conexién "normales” para el convertidor, se parte de la base de
que el motor esta detenido y el convertidor acelera el motor desde el reposo a la
velocidad de consigna. En muchos casos no se dan estas condiciones. Un
ejemplo usual es un ventilador que, cuando esta desconectado el convertidor, la
corriente de aire lo gira en un cualquier sentido.

Tabla 3-18  Ajustes para parametro P1200

Parametro P1200 Rearranque al vuelo activo Direccion de busqueda
0 Deshabilitado -
1 Siempre Arranque en direccién de la consigna
2 Tras encendido y fallo Arranque en direccién de la consigna
3 Tras fallo y OFF2 Arranque en direccion de la consigna
4 Siempre Solo en direccion de la consigna
5 Tras encendido, fallo y OFF2 Solo en direccién de la consigna
6 Tras fallo y OFF2 Solo en direccion de la consigna

Rearranque al vuelo sin sensor de velocidad

Segun se ajuste en el parametro P1200 y una vez acabado el tiempo de
desmagnetizacion P0347 se inicia el rearranque al vuelo con la frecuencia de
busqueda maxima fyusqmax. (véase Figura 3-61).

= P1802 + 2. 19330

fSuch,max = fmax +2: finp,norm 100

-P0310

Esto se da al restablecerse la red o bien al reconectar después de una orden
OFF2 (bloqueo de impulsos) estando activado el rearranque automatico.

» Caracteristica V/f (P1300 < 20): Con la velocidad de busqueda que resulta del
calculo en P1203, se disminuye la frecuencia de busqueda en funcién de la
intensidad del circuito intermedio. A la vez se aplica al motor la intensidad de
blsqueda parametrizada en P1202. Si la frecuencia de busqueda se encuentra
cercana a la frecuencia del rotor, cambia repentinamente la intensidad del
circuito intermedio, ya que el flujo en el motor aumenta. Una vez alcanzado ese
estado, la frecuencia de busqueda permanece constante y la tension de salida
cambia al valor de tension de la caracteristica V/f durante el tiempo de
magnetizacion P0346, (véase Figura 3-61).

» Control vectorial sin sensor de velocidad (SLVC):
Partiendo del valor de arranque, la frecuencia de busqueda se acerca a la
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frecuencia del motor (corriente aplicada P1202). Cuando ambas son iguales la
frecuencia de busqueda permanece constante y la consigna de flujo, cambia
con la constante de tiempo de magnetizacion (depende de P0346), al flujo
nominal.

Una vez finalizado el tiempo de magnetizacion P0346 se pone el generador de
rampas al valor real de velocidad y el motor a la frecuencia de consigna actual.

fa
Fousau Frecuencia de consigna
: > >t
Tiempo de ! Rearranque Tiempo de Aceleracion
desmagnetiz. alvuelo  magnetizacion
P0347 P1202, P1203 P0346

Figura 3-61 Rearranque al vuelo

Rearranque al vuelo con sensor de velocidad
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Dependiendo del parametro P1200 y después del tiempo de desmagnetizacion
P0347, se inicia el rearranque al vuelo con la frecuencia de busqueda maxima
fousqmax. después de:
a) restablecerse la red con el rearranque automatico activado o
b) de una orden OFF2 (bloqueo de impulsos) al reconectar.
» Caracteristica V/f (P1300 < 20):
La tension de salida del convertidor se aumenta, en forma lineal, durante el
tiempo de magnetizacion P0346, de 0 al valor de la caracteristica V/f.
» Control vectorial con sensor de velocidad (VC):
La corriente de magnetizacién necesaria se forma durante el tiempo de
magnetizacion P0346.

Una vez acabado el tiempo de magnetizacion P0346 se pone el generador de
rampas al valor real de velocidad y el motor acelera a la frecuencia de consigna.

NOTA

» Sila velocidad de busqueda es alta P1203 la curva de busqueda es planay el
tiempo de busqueda largo. Si el valor de la velocidad es bajo se produce el
efecto contrario.

» Durante el "rearranque al vuelo" se produce un par de frenado que puede
provocar el paro de accionamientos con poca inercia.

» En los accionamientos polimotéricos no se debe activar el "rearranque al vuelo"
porque cada uno de los motores tienen diferente comportamiento en su rodaje
por inercia.

ADVERTENCIA

» Si el "rearranque al vuelo" (P1200 > 0) esta activado, puede pasar que el
accionamiento acelere debido a la corriente de busqueda, a pesar de estar en
reposo y tener consigna 0.

> Entrar en la zona de trabajo de maquinas en ese estado puede producir la
muerte, lesiones graves o dafios materiales considerables.
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3.18

Regulacién Vdc

El MICROMASTER posee la opcién, junto a los frenos DC y dinamico, de evitar la
sobretension en el circuito intermedio mediante un regulador Vdc. El regulador Vdc
modifica automaticamente la frecuencia de salida durante el funcionamiento y el
motor no pasa tan fuerte a Modo generador.

Sobretension en el circuito intermedio

» Causa:
El accionamiento trabaja en Modo generador y almacena demasiada energia
en el circuito intermedio.

» Medida de subsanacion:
Reduciendo el par en el Modo generador hasta cero disminuye la tension del
circuito intermedio con el regulador Vdc_max. (véase seccion 3.18.1).

El regulador Vdc puede impedir ademas que se desconecte el convertidor cuando,
debido a caidas de tension de red de escasa duracion, se produce subtensién en
el circuito intermedio. En este caso el regulador Vdc también modifica
automaticamente la frecuencia de salida. Al contrario de lo que ocurre con la
sobretension, el motor opera en Modo generador, para asi sostener la tension del
circuito intermedio.

Subtension en el circuito intermedio

3.18.1

> Causa:
Caida o corte en la tension de red.

> Medida de subsanacion:
Prescribiendo un par generador para el accionamiento en movimiento se
compensan las pérdidas y se estabiliza la tensidn en el circuito intermedio. Este
procedimiento se lleva a cabo por medio del regulador Vdc_min. (véase
seccion 3.18.2) y se llama respaldo cinético.

Regulador Vdc_max.

Seccion de parametros: P1240, r0056 Bit 14
r1242, P1243
P1250 — P1254

Alarmas A0502, A0910
Fallos F0002
Diagramas funcionales : FP4600

Con esta funcion (habilitacién via P1240) se puede superar una carga en Modo
generador temporal sin que se produzca el mensaje de fallo FO002 ("Sobretension
en el circuito intermedio”). La frecuencia se regula de forma que el motor no pase
tan fuerte a Modo generador..

Si al frenar el motor, se recarga el convertidor, por frenar demasiado rapido P1121,
se alarga autométicamente la rampa de deceleracion y el convertidor opera en el
limite de tensién del circuito intermedio r1242 (véase Figura 3-62). Si el umbral del
circuito intermedio vuelve a quedar por debajo de r1242, el regulador Vdc_max.
anula el alargamiento de la rampa de frenado.
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VDCA
r1242 \
-t
VDC max _regUIadOr activo
. <+— A0911 —»
10056 Bit 14
0 .
1l A
fact
K
\\/fset
—~ Moo 22
-t

Figura 3-62 Regulador Vdc_max.

Si, por el contrario, el regulador Vdc_max. aumenta la frecuencia de salida (p. ;.
por carga estacionaria en Modo generador), la vigilancia interna del convertidor
desconecta el regulador Vdc_max. y se emite la alarma A0910. Si esa carga
persiste, se genera el fallo FO002 para proteger el convertidor.

Ademas de regular el circuito intermedio, el regulador Vdc_max. soporta la
respuesta en régimen transitorio de la velocidad al final de un proceso de
aceleracion. Especialmente si, por sobreoscilaciones, el motor pasa a Modo
generador por corto tiempo (efecto amortiguador).

NOTA

» Sila tensién del circuito intermedio sobrepasa el umbral de activacion r1242 del
regulador Vdc_max. en estado "listo para servicio", se desactiva el regulador y
se emite la alarma A0910.

Causa: La tensién de red no es correcta
Subsanacion: Véase parametro P1254 6 P0210.

» Sila tensioén del circuito intermedio sobrepasa el umbral de activacion r1242
durante el estado "servicio" y se limita la salida del regulador Vdc_max. por
espacio de 200 ms (mediante el parametro P1253), se desactiva el regulador
Vdc_max., se genera la alarma A0910 y segun las condiciones también el fallo
F0002.

Causa: Tensién de red P0210 o tiempo de deceleracion P1121
demasiado pequefios. Inercia en la maquina operadora
demasiado grande.

Subsanacion: Véase parametros P1254, P0210, P1121
Aplicar resistencia de frenado
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3.18.2

Respaldo cinético (regulador Vdc_min.)

Seccion de parametros: P1240
r0056 Bit 15
P1245, r1246, P1247
P1250 — P1253
P1256, P1257

Alarmas A0503
Fallos FO003
Diagramas funcionales : FP4600

Los cortes de red de escasa duracién se pueden superar con el respaldo cinético
(habilitacion via P1240) usando la energia cinética (o sea la masa de inercia) de la
maquina. El requisito es que la maquina operadora posea suficiente inercia, es
decir, energia cinética.

Con este método se regula la frecuencia de modo que el motor, en régimen
generador, realimente al convertidor, y asi cubrir las pérdidas del sistema. La
perdida energética se mantiene durante el corte de red. Se reduce la frecuencia de
salida de la maquina y también la velocidad. Al usar el respaldo cinético se tiene
que tomar en cuenta esa reduccion.

VDC
A Corte de red
100 % v J2-P0210
\ / P1245 -\/§-P0210
P1245 ¢5 % 190
t— Restablecimiento de la red
Vdcﬁmin
-t
KIB activo
r0056 1
Bit15 ¢ >t
Il
A
f1
to=—112_.P1120
P1082
f2
—t —> >t

Figura 3-63 Respaldo cinético (regulador Vdc_min.)

Con la reposicion de la red se restablece el suministro de energia y, mediante el
generador de rampas, la frecuencia de salida del motor vuelve a la consigna
ajustada.
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NOTA

> Si la tension del circuito intermedio baja del nivel minimo Vpc_min. S€ genera el
fallo FOO03 "subtensiéon" y se desconecta el convertidor. El umbral de
desconexién depende del tipo de convertidor y de la tension de red.

Tabla 3-19  Umbral de desconexién por subtension en el circuito intermedio

Tipo de convertidor / tension de red Umbral de desconexién Vpc_min.
1AC200V-240V+10% 215V
3AC200V-240V£10% 215V
3AC380V-480V£10% 430V
3 AC 500V -600V+£10% 530 V

3.19
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Rampa de deceleracion para posicionar

Seccion de parametros: P0500

P2480 — r2489
Alarmas -
Fallos -

Diagramas funcionales : -

La rampa de deceleracion para posicionar (habilitacion via P0500) se puede
emplear en aplicaciones que requieran, en funcién de eventos externos (p. €j.
interruptor BERO), que el accionamiento recorra un trayecto residual hasta
pararse. Al dar una orden OFF1, el MICROMASTER 440 genera una rampa de
frenado continua (en funcién de la velocidad y de la carga) con la cual se
detiene/posiciona el accionamiento (véase Figura 3-64).

Engranaje —

s=P2488 = .f

5 ' OFF1 't

P2488

Figura 3-64 Rampa de deceleracién para posicionar

El trayecto residual P2488 hay que ajustarlo segun la carga. Para realizar el
calculo se tienen que parametrizar las variables mecanicas del eje (linear o
rotatorio, relacion de transmisién etc.) mediante los parametros correspondientes
(véase Figura 3-65).
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Disposition Parametro
0 _Revoluciones del motor _ P2481
~ Revoluciones de carga ~ p2482
= Motor =— Engranaje
lin
- _ N° de revoluciones  _
[ | | U z = screw lead = T[Unidad] = P2484
nMotor
©
rot = Motor —| Engranaje [ % ls 0 _Revoluciones del motor _ P2481
o ot Revoluciones de carga ~ p2482
nMotor n Carga

Figura 3-65 Ejes rotatorio y lineal

Partiendo de esos datos el MICROMASTER 440 calcula la relaciéon entre el
trayecto y las revoluciones del motor, y puede controlar el movimiento de la carga.

NOTA

> Al habilitar la rampa de deceleracién para posicionar - mediante el parametro
P0500 = 3 - se reinicia internamente el modo de regulacion P1300 en funcion
del parametro P0205 de la siguiente forma:
a)P0205=0 — P1300=0

b)

P0205 =1

— P1300=2

Esta modificacion interna de P1300 se pueden reajustar después de habilitar la
rampa.
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154

Vigilancias y mensajes

Vigilancias y mensajes generales

Seccién de parametros: P2150 - P2180

r0052, r0053, r2197, r2198

Alarmas -
Fallos -
Diagramas funcionales : FP4100, FP4110

En el MICROMASTER existe un gran nimero de vigilancias y mensajes, que se
pueden utilizar para el control de procesos. El control se puede ejercer desde el
convertidor o desde un control externo (p. ej. PLC). Tanto los enlaces internos
(véase seccion 3.1.2.3) como la emision de sefiales para el control externo (véase
seccion 3.6.2 6 3.7) se debe llevar a cabo con la tecnologia BICO.

Los estados de las vigilancias / mensajes se representan en los siguientes

parametros CO/BO:
r0019 CO/BO: Palabra de mando BOP

r0052  CO/BO: Palabra de estado 1

r0053  CO/BO: Palabra de estado 2

r0054  CO/BO: Palabra de mando 1

r0055  CO/BO: Palabra de control adicional
r0056  CO/BO: Estado control del motor
r0403 CO/BO: Estado del encodar

r0722  CO/BO: Valor de las entradas digitales
r0747  CO/BO: Estados de salida digital
r1407  CO/BO: Estado 2 del control motor
r2197  CO/BO: Palabra estado 1 monitor
r2198  CO/BO: Palabra estado 2 monitor

VVVY VVYYVVYVYVYYVY VY

r0050 CO/BO: Juego de datos de 6rdenes activo

Las vigilancias y mensajes mas utilizados, sus numeros de parametros y de bits se

encuentran en la siguiente tabla (véase Tabla 3-20).
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Tabla 3-20  Vigilancias y mensajes

Funciones / estados N°parametro / n° bit Diagrama funcional
Listo 52.0 -
Listo para marcha 52.1 -
Accionamiento en marcha 52.2 -
Fallo activo 52.3 -
OFF2 activa 52.4 -
OFF3 activa 52.5 -
Inhibicién de conexion activa 52.6 -
Aviso activo 52.7 -
Desviacién consigna / valor real 52.8 -
Control PCL (control PZD) 52.9 -
Frecuencia maxima alcanzada 52.A -
Aviso: limitacion intensidad motor 52.B -
Freno de mantenimiento del motor (MHB) activo 52.C -
Sobrecarga motor 52.D -
Direccion funcionamiento motor a la derecha 52.E -
Sobrecarga convertidor 52.F -
Freno DC activo 53.0 -
Aceleracién /deceleracion acabada 53.9 -
Salida PID R2294 == P2292 (PID_min.) 53.A FP5100
Salida PID R2294 == P2291 (PID_max.) 53.B FP5100
Descarga juego de datos 0 desde AOP 53.E -
Descarga juego de datos 0 desde AOP 53.F -
|f_act| > P1080 (f_min.) 53.2 2197.0 FP4100
|f_act] <= P2155 (f_1) 53.5 2197.1 FP4110
|f_act] > P2155 (f_1) 53.4 2197.2 FP4110
f_act> cero 2197.3 FP4110
f_act >= consigna (f_set) 53.6 2197.4 -
|f_act| >= P2167 (f_off) 53.1 2197.5 FP4100
|f_act| > P1082 (f_max.) 2197.6 -
f_act == consigna (f_set) 2197.7 FP4110
i_act r0068 >= P2170 53.3 2197.8 FP4100
Vdc real < P2172 53.7 2197.9 FP4110
Vdc real > P2172 53.8 2197.A FP4110
Marcha en vacio 2197.B -
|f_act| <= P2157 (f_2) 2198.0 -
|f_act| > P2157 (f_2) 2198.1 -
|f_act] <= P2159 (f_3) 2198.2 -
|f_act| > P2159 (f_3) 2198.3 -
|f_set| < P2161 (f_min._set) 2198.4 -

f set>0 2198.5 -
Motor bloqueado 2198.6 -
Motor desenganchado 2198.7 -
li_act r0068| < P2170 2198.8 FP4100
|m_act| > P2174 y consigna alcanzada 2198.9 -
|m_act| > P2174 2198.A -
Aviso: vigilancia par de carga 2198.B -
Fallo: vigilancia par de carga 2198.C -
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Vigilancia del par de carga

Seccion de parametros: P2181
P2182 — P2192
r2198

Alarmas A0952

Fallos F0452

Diagramas funcionales : -

Esta funcién permite el monitoreo de
la transmision de fuerza entre el
motor y la maquina operadora.

Aplicaciones usuales de este tipo son Arbol de

p. ej. correas planas, trapezoides o accionamiento
cadenas, que rodean poleas o ruedas Arbol de
dentadas y transmiten velocidad y inversion

fuerza (véase Figura 3-66). La

vigilancia del par de carga puede Figura 3-66 Accionamiento con correa
detectar el bloqueo de la maquina plana

operadora o el corte de transmision

de la fuerza.

La vigilancia del par de carga compara las curvas actuales de frecuencia y par de
giro con las curvas programadas (véase P2182 — P2190). Si los valores estan
fuera de la banda de tolerancia programada se genera el aviso A0952 o el fallo
F0452, segun el ajuste del pardmetro P2181. El aviso y el fallo se pueden retrasar
mediante el parametro P2192 para evitar falsas alarmas por estados intermedios
(véase Figura 3-67).

Par [Nm] P1082
A

P2189 |—> . . L
|
P2190 |_> . ________ _& +

P2187 |—> /
Valor real
P2188 |_> del par
P2185 |—>
P2186 |—>
!
— Frecuencia[Hz]
P2i8
1A
gi:?? A0952
0 - -t
— i P2192 —  —P P2192 —

Figura 3-67 Vigilancia del par de carga (P2181 = 1)
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La superficie gris en la siguiente Figura 3-68 representa la banda de tolerancia de
la frecuencia y del par de giro. Esta banda viene determina por los valores de
frecuencia P2182 — P2184, incluida la frecuencia max. P1082 y por los valores del
limite de par P2186 — P2189. En funcién de la aplicacion se debe ajustar un
margen determinado para que los valores de par se puedan mover en esa banda.

Par [Nm] P1082
Frecuencia max.
A T
P2189 |
Umbral superior par 3 l_' — i‘
P2190 D
Umbral inferior par 3 l_' Y +

P2187
Umbral superior par 2

P2188

Umbral inferior par 2
P2185

Umbral superior par 1

P2186
Umbral inferior par 1

d 1 1]

I ; >
Frecuencia[Hz]
P2183

P2182 Frecuencia umbral correa 2 P2184
Frecuencia umbral correa 1 Frecuencia umbral correa 3

Figura 3-68 Banda de tolerancia de frecuencia y de par de giro
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3.21 Proteccion térmica del motor y reacciones a
sobrecarga
Seccion de parametros: P0601 — P0640
P0344
P0350 — P0360
r 0035
Alarmas A0511
Fallos F0011, FO015

Diagramas funcionales : -

La nueva funcién de proteccion térmica que se ha incorporado en el
MICROMASTER 440 es un concepto universal y puntero que permite proteger el
motor de formas multiples, a la vez que trabaja con plena capacidad. La base del
concepto consiste en reconocer estados térmicos criticos, emitir avisos y dirigir
reacciones. El poder reaccionar ante estados criticos permite al accionamiento
funcionar al limite de la potencia térmica y evitar desconexiones.

Caracteristicas

Las caracteristicas del concepto de proteccién (véase Figura 3-69) son las
siguientes:

>

>

158

La proteccion se realiza sin sensor de temperatura (P0601 = 0). Los puntos
térmicos del motor se calculan indirectamente con un modelo.

Existe la posibilidad de conectar sensores y evaluar con ellos la temperatura.
La ventaja es disponer de la temperatura exacta inicial, inmediatamente
después de un corte de red. Se pueden conectar y evaluar sensores PTC
(P0601 =1) y KTY84 (P0601 = 2) (véase capitulo 3.21.2).

Cuando se emplea un sensor KTY84 se puede parametrizar el convertidor para
que detecte una rotura de cable del sensor o un cortocircuito (FO015) y
automaticamente pase al modelo de temperatura. Asi se evita la desconexion
del convertidor y el motor sigue funcionando.

Umbral de aviso térmico seleccionable P0604 (default: 130 °C) para trabajar
con modelo de temperatura o con sensor KTY84. La desconexion o bien la
reduccion de intensidad se produce - segun P0610 — en el margen
P0604+10%.

Seleccién de reaccion P0610 para evitar sobrecargas, si se traspasa el umbral
de alarma.

La proteccion del motor esta concebida para funcionar con completa
independencia de la proteccién del convertidor. Los umbrales y reacciones para
el convertidor se parametrizan por separado.

El modelo se calcula para diferentes juegos de datos por separado, de modo
que si se conmuta entre diferentes motores se tome en cuenta la temperatura
de los no activos (desconectados).
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Errore
F0015 _
5V P0601 = 2 }-» ) 052
»( Bit13
T,=4s ol
Deteccion o o/NO sensor
ADC P»l i H» pérdida [ PTC [ af- Motor
sefial "°lkTY "o > 1 i2t
PTC 20 = reaccion
temp.
KTY L ) r0035
P0601 Iz _|-> v I
SR NN 1L[ P0610
o 0
Datos circuito _|->
equivalente
L . Modelo ({10631 P0604
Disipacion de potencia motor
PV.mat :> térmico r0632
e r0633

Figura 3-69 Proteccién térmica del motor

Clases térmicas

En la técnica de accionamientos la térmica juega un papel decisivo a la hora de
dimensionar maquinas eléctricas. Los materiales que se emplean en los motores
eléctricos poseen diferentes limites térmicos. Segun el tipo de aislante que se
utilice, se definen diferentes clases térmicas (véase la placa de caracteristicas del
motor) con temperaturas limite establecidas. La Tabla 3-21 muestra un extracto de

IECS8S5.
Extracto de IEC 85
Clase de aislamiento Temperatura final
Y 90 °C
A 105 °C
E 120 °C
B 130 °C
F 155 °C
H 180 °C

Tabla 3-21  Clases térmicas

Para el modelo de temperatura o para el sensor KTY84 se tiene que calcular el
valor correspondiente U4yiso Y ponerlo en el parametro P0604 (umbral de
temperatura del motor, default: 130°C). De acuerdo a lo anterior rige:

ﬁt .
P0604 =19 . =P
aviso 1.1
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3.21.1

3.21.2
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Modelo térmico para el motor

Los datos necesarios para el modelo térmico del motor se estiman de los datos
que durante la puesta en servicio rapida (véase seccion 3.5.2) se toman de la
placa de caracteristicas (véase Figura 3-21). Ellos permiten operar motores
estandar de Siemens de una forma segura y estable. Los motores de otros
fabricantes necesitan ajustes adicionales en la parametrizacion. Después de hacer
la puesta en servicio rapida, se recomienda ejecutar una identificaciéon de los datos
del motor para calcular los datos eléctricos del esquema equivalente. Con esto se
puede calcular con mayor exactitud las pérdidas en el motor y se mejora la
exactitud del modelo térmico del motor.

Ejemplo:
Si se ha parametrizado la resistencia del estator demasiado grande, el modelo

acusa mayores pérdidas que en la realidad y muestra una temperatura del motor
muy grande.

Si es necesario optimar el modelo térmico primero se tiene que verificar el peso
del motor (P0344). El peso del motor se encuentra generalmente en el catalogo
del fabricante. También se pueden adaptar los valores estandar de
sobretemperatura para el hierro del estator P0626, para su devanado P0627 y
para el rotor P0628. Las valores estandar de sobretemperatura representan las
diferencias de temperatura estacionarias que se suelen dar respecto a la
temperatura ambiente en el punto de trabajo nominal y se utilizan para estimar las
resistencias térmicas. Las sobretemperaturas no se suelen encontrar en el
catalogo.

Otro parametro importante que influencia la exactitud del modelo es la temperatura
ambiental P0625.

Sensor de temperatura

El efecto refrigerante del ventilador,
instalado en el eje del motor, es menor
cuando se trabaja por debajo de la
velocidad nominal. Por consiguiente, se
tiene que reducir la potencia, en la
mayoria de los motores, cuando estos
trabajan permanentemente a bajas
frecuencias. En estos casos los
motores solo se pueden proteger
térmicamente instalando un sensor de
temperatura [(PTC o KTY84) que se
conecta a los bornes 14 y 15 del

MICROMASTER 440 (véase Figura Figura 3-70  Conexion del sensor de
3-70)] o conociendo bien los datos temperatura al
necesarios para el modelo térmico MICROMASTER
(véase seccion 3.21.1).

NOTA

Para evitar acoplamientos CEM en la electronica del convertidor y las
interferencias asociadas a ello, no se deben utilizar lineas sobrantes del cable del
motor para conectar el sensor de temperatura al convertidor.

El sensor de temperatura se debe conectar al convertidor mediante un cable
separado (a ser posible apantallado).
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Con sensor de temperatura PTC (P0601 = 1)

ElI PTC se conecta a los bornes 14y 15 PT0409-6
del MICROMASTER 440. La vigilancia O e
del PTC se activa con P0601 = 1. La Rere © EEHEH Thar
resistencia en los bornes debe de estar 107 122 :E“‘ .
por debajo de 1500 Q, para que no se S SSss==anah ass!
genere ninguna alarma o fallo. Si se 108 Lty INNENEN/4NNNN
sobrepasa ese valor, el convertidor B : 7JEE===S
activa la alarma A0511 y después el 109 it _ 11
fallo FO011. La vigilancia solo funciona EeE = ES=E5:
si el margen de la resistencia se el 1 SEEEEEEE
encuentra dentro de los valores 1000 Q = e S EEEE
y 2000 Q. o L T
Umbrales de disparo: Oh_____:____;; / .
40V 01 " B == =
38V 150 e
o' L] ‘ L]
10 50 100 150 200 °C 250
— Terc

Figura 3-71 Curva caracteristica del PTC
para motores 1LG y 1LA

Con sensor de temperatura KTY84 (P0601 = 2)

El sensor KTY84 se tiene que conectar de 3
modo que el diodo este polarizado en
sentido de paso; o sea el anodo en el R y.
borne 14 y el catodo en el borne 15. Si e W
esta activa la funcion de vigilancia de la 2 pd
temperatura (P0601 = 2), se registra la
temperatura del sensor (o sea la del .
bobinado del motor) en el parametro r0035 P
(véase Figura 3-69). La temperatura del '
umbral Oy, (véase Tabla 3-21) del motor A
se ajusta indirectamente mediante el

umbral de alarma de sobretemperatura
Vaviso Parametro P0604 (ajuste de fabrica o
130 °C). De acuerdo a lo anterior rige: ¢ 100 200 195 3°°

Ips2mA

tri
P0604 =10, 0, = 1_1p Figura 3-72 Curva caracteristica del
KTY84 para motores 1LG
. . . y 1LA
Interrupcion o cortocircuito

Si se interrumpe la conexién entre el convertidor y el sensor PTC / KTY84, o se
produce un cortocircuito, se desconecta el convertidor con el fallo FO015.
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3.22

3.22.1

162

Proteccion de la etapa de potencia

Vigilancia general para sobrecarga

Seccién de parametros: P0640, r0067, r1242, P0210

Alarmas A0501, A0502, A0503

Fallos F0001, FO002, FO003, F0020

Diagramas funcionales : -

Analogamente a la proteccion del motor, el MICROMASTER posee extensas

funciones de proteccion para los componentes de potencia. La proteccion se lleva
a cabo en dos etapas:

» Avisos y reaccién
» Fallos y desconexion
Con este concepto se logra una maxima utilizacion de los componentes de

potencia sin que se desconecte el convertidor. La vigilancia de los mismos actua
de la siguiente forma:

Tabla 3-22  Proteccion general de los componentes de potencia

Avisos y reaccion Fallos y desconexién
Sobrecorriente / cortocircuito Regulador Imax. con V/f F0001
A0501
r0056 Bit 09
r0056 Bit 13

(Véase seccion 3.23.1.2)

Regulador de intensidad con
SLvC/VvC

r0056 Bit 09
r1407 Bit 08
r1407 Bit 09

Sobretension en el circuito intermedio Regulador Vdc_max. F0002
A0502
(Véase seccion 3.18.1)

Subtension en el circuito intermedio Regulador Vdc_min. F0003
A0503
(Véase seccion 3.18.2)

Deteccion de pérdida de fase de la - F0020
red (véase P0291)

Los umbrales para la generacién del fallo correspondiente (columna derecha de la
tabla) estan almacenados en el convertidor y no los puede modificar el usuario.
Los umbrales de la columna "Avisos y reaccion” si los puede modificar el usuario
con objeto de optimar procesos. Los preajustes de esos valores estan
dimensionados para evitar que actien los umbrales "Fallos y desconexién”.
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3.22.2

Vigilancias térmicas y reacciones a sobrecargas

Seccion de parametros: P0290 - P0294

r0036 — r0037

Alarmas A0504, A0505
Fallos F0004, FO005, FO012, F0020, FO022
Diagramas funcionales : -

Parecido a la proteccion del motor, la vigilancia térmica de la etapa de potencia
consiste basicamente en reconocer estados térmicos criticos. El usuario puede
parametrizar diferentes reacciones que permitan trabajar con limites de potencia e
impedir desconexiones inmediatas. Las posibilidades de parametrizar solo se
refieren a intervenciones por debajo de los umbrales de desconexién, cuyos
valores el operario no puede modificar.

El MICROMASTER 440 dispone de las siguientes vigilancias térmicas:

>

Vigilancia i2t

La vigilancia i2t sirve para proteger componentes que tienen, comparandolos
con los semiconductores, una constante de tiempo térmica alta. Se produce
una sobrecarga (izt), cuando el grado de utilizacion del convertidor r0036 es
mayor del 100 % (grado de utilizacién en % en base al servicio nominal).

Temperatura del cuerpo refrigerante

Vigilancia de la temperatura del cuerpo refrigerante r0037[0] del semiconductor
de potencia (IGBT).

Temperatura del chip

Entre la temperatura del IGBT y del cuerpo refrigerante pueden darse grandes
diferencias de temperatura. Estas diferencias se vigilan mediante la
temperatura del chip r0037[1].

Al producirse una sobrecarga, estas vigilancias primero solo generan un aviso. Los
umbrales de aviso P0294 (vigilancia i2t) o P0292 (temperatura del cuerpo
refrigerante o monitoreo de la temperatura del chip) solo se pueden modificar en
un margen dependiente de los umbrales de desconexién.

Ejemplo
El umbral de aviso P0292 para el monitoreo de la temperatura (chip y cuerpo

refrigerante) esta ajustado en fabrica a 15 °C. O sea que si la temperatura esta 15
°C por debajo del umbral de desconexién, se activa el aviso A0504.

Simultaneamente al aviso se inician las reacciones que se han parametrizado
mediante P0290. Algunas reacciones podrian ser:

>

Reducir la frecuencia de pulsacién (P0290 = 2, 3)

Es un método muy efectivo para reducir pérdidas en la etapa de potencia, ya
que las pérdidas por conmutacion representan una gran parte de las pérdidas
totales. En algunas aplicaciones se puede tolerar el reducir temporalmente la
frecuencia de pulsacién y asi no tener que interrumpir el proceso de
produccion.
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Desventajas

Al reducir la frecuencia de pulsacién se eleva la ondulacién de la corriente lo
que puede tener como consecuencia, que aumente la ondulacién de par en el
eje del motor (si hay un par de inercia pequefio) y aumente el nivel de ruido. La
reduccion de la frecuencia de pulsacion no influye en la dinamica del bucle de
regulacion de intensidad, ya que el tiempo de ciclo del regulador de intensidad
permanece constante.

Reducir la frecuencia de salida (P0290 = 0,2)

Esta variante es conveniente utilizarla si no se desea reducir la frecuencia de
pulsacion o si esta se ha ajustado al nivel minimo. La carga debe tener una
caracteristica parecida a la de los ventiladores, o sea una caracteristica de par
parabolica al bajar la velocidad. Al reducir la frecuencia de salida se produce
una disminucion de la corriente de salida del convertidor que conlleva a su vez
a reducir las pérdidas de la etapa de potencia.

Sin reduccion (P0290 = 1)

Esta funcién se debe aplicar cuando no se pueda optar por una de las
anteriores (reduccién de la frecuencia de pulsacion, disminucion de la corriente
de salida). El convertidor no cambia su punto de funcionamiento aunque se
sobrepase el umbral de aviso. El accionamiento continua operando hasta
alcanzar el valor de desconexién. Una vez alcanzado ese valor, se desconecta
el convertidor con el fallo FO004. El tiempo hasta la desconexion no esta
definido y depende de la sobrecarga. Solo se puede influenciar el umbral de
aviso para poder intervenir desde fuera si es necesario (p. €j. reduciendo la
carga, o la temperatura ambiental).

NOTA
> Los defectos en el ventilador del convertidor se detectan indirectamente

mediante la medicién de la temperatura del cuerpo refrigerante.

» También se monitorean roturas de cable o cortocircuito en el sensor de

temperatura.
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3.23

3.23.1

Regulacién y control

Los accionamientos con motores sincronos y asincronos disponen de diferentes
posibilidades para control y regulaciéon de velocidad o de par. Estos métodos se
pueden dividir como sigue:

» Control por caracteristica V/f (control V/f)
» Regulacién orientada al campo (regulacién vectorial)

Las regulaciones orientadas al campo —también llamada regulacion vectorial— se
dividen en dos grupos:

» Sin realimentacion de la sefial de velocidad (regulacion vectorial sin sensor
(SLVC))

» Con realimentacion de la sefial de velocidad (regulacién vectorial (VC))

Las caracteristicas que los diferencian son tanto de calidad en la regulacion como
de complejidad al aplicarlas en los diferentes procesos. Si se trata de aplicaciones
sencillas (p. ej. bombas o ventiladores) se suele utilizar en general el control V/f.
La regulacién vectorial se emplea en aplicaciones mas sofisticadas (p. ;.
bobinadoras) donde se demanda un buen comportamiento de guiado y una buena
respuesta a perturbaciones respecto a la velocidad o al par. Si estas exigencias se
dan también en la gama de 0 a aprox. 1 Hz o si la exactitud de velocidad / par sin
sensor es insuficiente se aplica el control vectorial con realimentacién de la sefal
de velocidad.

Control VIf
Seccion de parametros: P1300
P1310 — P1350
Alarmas -
Fallos -
Diagramas funcionales : FP6100

La caracteristica V/f es la solucién mas sencilla para procesos de control. La
tension del estator del motor asincrono - o sincrono - se controla
proporcionalmente a la frecuencia del mismo. Este procedimiento se ha ratificado
en una gran variedad de aplicaciones "sencillas" como:

» Bombas, ventiladores

» Accionamientos para cintas transportadoras

El objetivo del control V/f es, mantener constante el flujo ® en el motor. Debiendo
ser este proporcional a la corriente de magnetizacion |, o a la relacion entre
tension V y frecuencia f.

D~ 1, ~VIf
El par "M" del motor asincrono es proporcional al producto de flujo por corriente
(mas exactamente al producto vectorial ® x | ).

M~ @ *|
El motor debe trabajar con el mayor flujo constante posible para producir la mayor
fuerza a partir de una corriente determinada. Para mantener el flujo ® constante,
se tiene que modificar proporcionalmente la tension V cuando se cambie la
frecuencia f. De esta forma la corriente de magnetizacion |, fluye constante. Este

es el principio en el que se basa el funcionamiento del control por caracteristica
VI
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UMP @ A
/ 7t Punto nominal
del motor
Mn‘ cI)n 7
v
v

up -
v

v

v
v
< Margen de ajuste »qMargen de ajuste !
de tension ¢ del campo
n

max

Figura 3-73 Zona operacional y desarrollo de la caracteristica de un motor asincrono
alimentado por convertidor

La caracteristica V/f se puede aplicar de varias formas como se muestra en la

Tabla 3-23 .
Tabla 3-23  Caracteristica V/f (parametro P1300)
Valgres de Significado | Aplicacion / caracteristicas
parametro
0 Caracteris- | Estandar v
tica lineal 4
Vn
P1300 =0
& T > f
1 FCC Curva caracteristica que compensa las pérdidas de tension de la
resistencia del estator con cargas estaticas o dinamicas (flux current
control FCC). Especialmente efectiva para motores pequefios ya que estos
tienen una resistencia de estator relativamente alta.
2 Caracteris- | Curva caracteristica que v
tica considera el desarrollo del par de A
parabdlica | la maquina operadora (p. €j. v,
ventiladores / bombas).
a) caracteristica parabdlica
(caracteristica f %)
b) ahorra energia ya que una
tensioén baja conlleva a baja
corriente y bajas pérdidas. P1300 = 2
0 f, >
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3 Caracteris- | Curva caracteristica que Va Y
tica considera el desarrollo del par del ro‘gm7a1x
programa- | motor / maquina operadora (p. v
i i P0304
ble ej. motor sincrono). 030 130023
P1325
P1323
P1321
P1310 ¢
»-f
0 fl 2 f3 f [
0Hz P1320 P1322 P1324 P0310 P1082

5 Adaptacion a| Curva caracteristica que considera las particularidades tecnologicas (p. €;.
la aplicacion | aplicaciones textiles):
a) la limitacion de intensidad (regulador Imax.) solo influye en la
tensién de salida no en la frecuencia de salida o bien
b) bloguea la compensacion de deslizamiento

6 Adaptacion a| Curva caracteristica que considera las particularidades tecnologicas (p. €.
la aplicacion | aplicaciones textiles):

con a) la limitacion de intensidad (regulador Imax.) solo influye en la

FCC tensién de salida no en la frecuencia de salida o bien
b) bloguea la compensacion de deslizamiento

19 Prescripcion | El usuario puede prescribir la tensiéon de salida del convertidor
de tension | independientemente de la frecuencia mediante el parametro BICO P1330
independ. | via interfaces (p. ej. entrada analogica — P1330 = 755).

3.23.1.1 Elevacion de tension

Seccion de parametros: P1310, P1311, P1312

r0056 Bit05
Alarmas -
Fallos -
Diagramas funcionales : FP6100

Si las frecuencias de salida son bajas, la caracteristica V/f proporciona una tension
de salida también baja y aumenta la influencia de la resistencia del devanado del
estator (menospreciada en el calculo del flujo del motor en 3.23.1). La tension de
salida puede ser en estos casos demasiado pequefa para:

» magnetizar el motor asincrono,
» mantener la carga,

» compensar las pérdidas en el sistema (pérdida 6hmica en las resistencia del
devanado) o

» proporcionar el par de arranque, de aceleracién o de frenado.

La tension de salida se puede elevar dentro del MICROMASTER mediante los
siguientes parametros (véase Tabla 3-24):
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Tabla 3-24  Elevacion de tension
Parametro | Elevacién de tension Aclaracion
P1310 Elevacion de tensién La elevacion de tension actia en todo el campo de
constante frecuencias y el valor disminuye continuamente con
la subida de la frecuencia.
VA Linear V/f
Vmax
7,
Y,
Vn
(P0304)
VCumBuasmuD I
» f
onosLend n fmax
(P1316) (P0310)  (P1082)
P1311 Elevacion de tensién para La elevacioén de tension solo actiia en procesos de
acelerar / frenar aceleracion o frenado.
\ Linear V/f
A
Vmax
VN
(P0304)
Vacegoost 1001
VAuBmsl.Sﬂ
Tocosons n fmax >
(P1316 (P0310) (P1082)
P1312 Elevacion de tension en La elevacion de tension solo es activa al acelerar
arranque después de la orden ON.
\%
A Linear V/f
Vmax
VN e
(P0304) ]
Vasontso \
0 facostend fn fmax
(P1316) (P0310) (P1082)
NOTA

» La elevacion de tension produce un calentamiento adicional en el motor
especialmente a bajas frecuencias (sobrecalentamiento).

» El valor de tensioén para 0 Hz se calcula del producto: corriente nominal del
motor P0305, resistencia del estator P0350 y los parametros para elevaciéon de
tension P1310 - P 1312.
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3.23.1.2 Limitacion de intensidad (regulador Imax.)

Seccion de parametros:

P1340 — P1346

MICROMASTER 440
6SE6400-5AW00-0EPO

r0056 Bit 13
Alarmas A0501
Fallos F0001
Diagramas funcionales : FP6100

Para evitar sobrecargas, en el Modo caracteristica V/f, el convertidor posee un
regulador que limita la intensidad (regulador Imax., véase Figura 3-74). Este
regulador, reduce automaticamente la frecuencia fimax. (r1343) o la tensién Ujyax.
(r1344) en la salida del convertidor y lo protege de sobrecargas permanentes tanto
a él como al motor.

Gna.prop.reg.Imax T-integ.regul.Imax
0.000 ... 0.499 0.000 ... 50.000 [s]

P1340.D (0.000) P1346.D (0.300)

TT

CO:Fr.sal.reg.Imax

f| max
= r1343

Temperatura del motor
Temperatura del inversor
i?t Inversor

Punto de ajuste

Fact.sobrec.mot[%]
10.0 ... 400.0 [%] >
P0640.D (150.0) }_E TN controlador Imax A

Fact.sobrec.mot[%] [r0067 >

10.0 ... 400.0 [%]
P0640.D (150.0)

CO:Vsal.regul Imax

Kp Tn
U
CO:Lim. corr. sal. [A] —-'—max [r344 >

Feedback de la

intensidad
[—-rOOGB

CO: Corr. salida [A]

1 1

Gna.prop.reg. Imax T.integ.regul.Imax
0.000 ... 5499 0.000 ... 50.000 [s]

P1345.D (0.250) P1346.D (0.300)

Figura 3-74 Regulador Imax.

NOTA

Reducir la frecuencia solo sirve de descarga cuando disminuye la carga a bajas
velocidades (p. ej. caracteristica parabdlica de par/ velocidad de la maquina
operadora).
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3.23.1.3 Compensacion de deslizamiento

170

Seccion de parametros: P1335
Alarmas -

Fallos -
Diagramas funcionales : FP6100

En el Modo caracteristica V/f, la frecuencia del motor es menor que la frecuencia
de salida del convertidor, en el mismo valor que la frecuencia de deslizamiento fs.
Si se eleva la carga (elevacion de carga de M4 a M), con frecuencia de salida
constante en Modo motor, aumenta el deslizamiento y disminuye la frecuencia del
motor (de f; a f,). Mediante la compensacion de deslizamiento P1335 se pueden
equilibrar los motores asincronos y se elimina el descenso de velocidad, causado
por la carga, elevando la frecuencia de salida del convertidor (véase Figura 3-75).

Sin compensacioén de deslizamiento Con compensacién de deslizamiento
M M
A A
. Z \
M, M, \
\
\
M, M,
\
A . \= ; A .
a2 f AfT T >f
f, f, f, fi fl fout M2
out M1

Figura 3-75 Compensacion de deslizamiento
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3.23.2

Control vectorial

Comparandolo con el control V/f, el control vectorial orientado al campo permite
una mejor regulacién del par. El principio de regulacién del control vectorial se
basa, en aplicar la corriente necesaria para formar un flujo en el motor que de
como resultado el par adecuado. Si se representa la corriente del estator en un
sistema de coordenadas circular acoplado al flujo del estator @, se puede
descomponer en una componente de corriente iy formadora del flujo y paralela al
flujo del estator y en una componente vertical de corriente iy formadora del par.
Cada una de estas componentes se regula a su respectivo valor de consigna
mediante un propio regulador PI. En servicio estacionario estas componentes son
continuas.

Vectores de corriente
en estado estabilizado

Eje del rotor

i Eje del estator

Figura 3-76 Diagrama vectorial de intensidad en estado estacionario

En estado estacionario, la componente de corriente formadora del campo iy es
proporcional al flujo @ y el par de giro al producto ig por ig.
M~ @ =i
D ~ id,estat
M~ ig *iq
El control vectorial tiene, comparandolo con el control V/f, las siguientes ventajas:
» Estabilidad al modificar cargas y consignas.
» Tiempos de regulacién cortos al modificar consignas (— mejor comportamiento
de guiado).
» Tiempos de correccién cortos al modificar cargas (— mejor respuesta a
perturbaciones).
Aceleracion y frenado con el par maximo.

» Proteccion del motor y de la maquina operadora con limitacién de par en Modo
motor y Modo generador (véase seccion 3.23.2.4).

» Regulacion del par de frenado y del par de accionamiento independiente de la
velocidad.

» Par de retencion total con velocidad 0.

Y

Dependiendo de las condiciones estas ventajas se pueden obtener sin la
realimentacion de la sefial de velocidad.
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El control vectorial se puede aplicar con y sin sensor de velocidad.

Los criterios que se mencionan a continuacién indican cuando es necesario
instalar un sensor de velocidad:

» Demanda de gran exactitud de velocidad

» Altas exigencias a la dinamica
+ mejor comportamiento de guiado
+ mejor respuesta a perturbaciones

» Demanda de regulaciéon de par con un alcance mayor de 1:10

» Mantenimiento de par definido y/o variable para velocidades inferiores a aprox.
10 % de la frecuencia nominal del motor P0310

Segun la prescripcion de consigna el control vectorial se divide en (véase Tabla

3-25):

» Regulacion de velocidad

» Regulacion de par e intensidad (abreviado: regulacién de par).

Tabla 3-25  Variantes de control vectorial

Control vectorial Sin sensor Con sensor

Regulacién de velocidad P1300 = 20, P1501 =0 P1300 =21, P1501 =0

Regulacién de par P1300 =20, P1501 =1 P1300 =21, P1501 =1
P1300 = 22 P1300 = 23

La regulacion de par esta subordinada a la regulacion de velocidad. Este principio
de subordinacién (regulacion en cascada) es de gran transparencia y se ha
acreditado en la practica por ser muy funcional al efectuar la puesta en servicio.
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3.23.2.1

Control vectorial sin sensor de velocidad (SLVC)

Seccion de parametros: P1400 - P1780
P1610, P1611

P1755, P1756, P1758

P1750
Alarmas -
Fallos -
Diagramas funcionales : FP7000

El control vectorial sin sensor de velocidad (véase Tabla 3-25) funciona calculando
la posicién del flujo y la velocidad real en el Modelo del motor. Este Modelo se
apoya en los valores de corriente y tension disponibles y no esté en la capacidad
de calcular la velocidad cuando las frecuencias son bajas (= 0 Hz). Por tal motivo y
debido a la inexactitud de los valores medidos y de los pardmetros del modelo, el
control en lazo cerrado pasa a control en lazo abierto.

La conmutacion entre ambos modos se dirige con la frecuencia y el tiempo
(P1755, P1756, P1758), véase Figura 3-77. También se conmuta sin considerar el
tiempo, cuando la frecuencia de consigna en la entrada del generador de rampas y
la frecuencia real son inferiores a P1756.

| f_act | A

P1755 /r
P1756 [Hz]

SLVC bucle abierto

SLVC bucle cerrado -t
[~ P1758 —p»|

P1756 [%]

P1756 [Hz] =P1755 [Hz]-
100 [%)]

Figura 3-77 Conmutacion a SLVC

En el control en lazo abierto el valor real de velocidad es idéntico a la consigna.
Para cargas colgantes y procesos de aceleracion se tienen que modificar los
parametros P1610 (elevacion continua) o P1611 (elevacion para aceleracion) para
que el accionamiento pueda generar el par estatico o dinamico exigido. Si P1610
se pone a 0 % se inyecta corriente de magnetizacion r0331, si se pone a 100 %
corriente nominal del motor P0305. Para evitar que el motor se desenganche al
acelerar se puede aumentar el valor de P1611 o utilizar el precontrol para el
regulador de velocidad (véase seccién 3.23.2.3). Esta medida también es
adecuada para evitar sobrecargas térmicas en el motor a bajas velocidades.
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El control vectorial sin sensor del MICROMASTER 440 en la gama de bajas
frecuencias, posee frente a otros convertidores, algunas caracteristicas ventajosas
como las siguientes:

» Control en lazo cerrado hasta = 1 Hz

» Arranque en Control en lazo cerrado (directamente después de excitar el
accionamiento)

» Recorrido de la gama de bajas frecuencias (0 Hz) en Control en lazo cerrado

fA Inicio fA Cruzado cero
i Bucle cerrado i Bucle cerrado
P1755 \ P1755 A
— Bucle abierto - Bucle abierto
-t >t
--------------- -+ P1755

Figura 3-78 Arranque y recorrido de 0 Hz en Control en lazo cerrado

El Control en lazo cerrado hasta aprox. 1 Hz (ajuste via parametro P1755), la
posibilidad de arrancar de 0 Hz directamente con control en lazo cerrado y la de
inversion de giro con control en lazo cerrado (ajuste via parametro P1750) tiene
las siguientes ventajas:

» No es necesario conmutar entre modos de control
(sin sacudidas, sin interrupcion en la frecuencia)

» Regulacion permanente del par de velocidad hasta aprox. 1 Hz.

NOTA

Si se invierte o se arranca de 0 Hz con control en lazo cerrado hay que considerar
que si se tarda mucho (> 2 s 6 > P1758) en abandonar esa frecuencia, el control
en lazo cerrado conmuta a control en lazo abierto.
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3.23.2.2 Control vectorial con sensor de velocidad (VC)

Seccion de parametros: P1400 - P1740
P0400 — P0494

Alarmas -

Fallos -

Diagramas funcionales : FP7000

Para el control vectorial con sensor de velocidad (véase Tabla 3-25) se necesita
una evaluacion de codificador absoluto (tarjeta opcional) y un codificador

absoluto, p. €j. con 1024 impulsos por revolucion. La tarjeta del codificador
absoluto se tiene que conectar y activar, segun el tipo de codificador, mediante la
seccion de parametros P0400 — P0494 o por medio de los conmutadores DIP de la
tarjeta (véase Figura 3-79).

Salida del emisor
de impulsos

P0400 =1 A | | | | de salida Unica

A | | | | diferencial
AN | | | |

P0400 = 2 A LI LT | desalidaanica
B

Parametro | Terminal Pista

A —l_,_|_,_ diferencial
AN | | | |

U e T e

Tipo Salida
de salida Unica diferencial
TTL (p-ej 111111 010101
1XP8001-2)
HTL (p.ej.
1XP8001-1) 101010 000000

Figura 3-79 P0400 y conmutadores DIP en la tarjeta del codificador absoluto

Ventajas del control vectorial con sensor:

» Regulacion de la velocidad hasta 0 Hz (o sea en reposo)
» Regulacién estable en todo el rango de velocidad

» Par constante en el rango de velocidad nominal
>

Frente a una regulacién de velocidad sin sensor, la dinamica del accionamiento
con sensor es mucho mejor, ya que se puede medir directamente la velocidad
real y utilizarla en el modelo de las componentes de corriente ig, iq.
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3.23.2.3 Regulador de velocidad

Seccion de parametros: P1300, P1400 — P1780
SLVC: P1470, P1472, P1452
VC: P1460, P1462, P1442

Alarmas -

Fallos -

Diagramas funcionales : FP7500, FP7510

Ambos métodos de regulacién (SLVC, VC) poseen la misma estructura para
regular la velocidad y tienen los siguientes componentes basicos:

» Regulador PI
» Precontrol del regulador de velocidad
» Decaimiento

La suma de las magnitudes de salida forma la consigna de par. Esta se puede
acotar al valor admisible con el limite de consigna de par (véase seccion 3.23.2.4).

Regulador de velocidad (SLVC: P1470, P1472, P1452 VC: P1460, P1462, P1442)

El regulador de velocidad (véase Figura 3-80) recibe su consigna r0062 del canal
de consignas (véase seccion 3.12). El valor real r0O063 lo recibe directamente del
sensor de velocidad (VC) o indirectamente via modelo de motor (SLVC). La
desviacion de regulacion aumenta a través del regulador Pl y forma, junto al
precontrol, la consigna de par.

Segun aumenta el par de carga, disminuye proporcionalmente la consigna de
velocidad, si esta activa la funcién decaimiento. Esto hace que el accionamiento
correspondiente del sistema (dos 0 mas motores acoplados mecanicamente) se
descargue cuando el par es demasiado grande.

Decaimiento

Pre-control
rahs
PI r1538 r1538
Controlador
idad >
de velocida O

»

- 4
: Punto de
$ Ti ;
EEEE 1539 r53g alustepar

Frecuencia real

Controlador
de velocidad

P. ajuste frec

Ti Kp Tn
*) activa solamente cuando esta activado el control piloto SLVC: P1452 P1470 P1472
(P1496 > 0) VC: P1442 P1460 P1462

Figura 3-80 Regulador de velocidad
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Si se conoce el momento de inercia se puede calcular el regulador de velocidad
(Kp, Tn) mediante la parametrizacion automatica (P0340 = 4), véase seccién 3.5.3.
Los parametros se ajustan segun el optimo simétrico de la siguiente forma:

Ta=4+T,
Ko=%*r0345/T;=2+*r0345/T,
T, = Suma de los tiempos de deceleracién minimos

Si se producen oscilaciones con esos ajustes, se tiene que disminuir la ganancia
del regulador de velocidad K, manualmente. También se puede aumentar el
alisamiento de la velocidad real (usual cuando se producen oscilaciones en
accionamientos sin engranaje u oscilaciones de alta frecuencia por torsion) ya que
esta se usa para el calculo de K, y T, cuando se vuelva a calcular el regulador.

Para optimar se deben considerar las siguientes relaciones:

> Siaumenta K, el regulador se vuelve mas rapido y las sobreoscilaciones
aminoran, pero creceran las ondulaciones en las sefiales y las oscilaciones en
el bucle de regulacién de velocidad.

» Sidisminuye T, también el regulador se vuelve mas rapido, pero las
sobreoscilaciones aumentan.

Lo mas sencillo para ajustar manualmente la regulacién de velocidad es
determinar primero la dinamica mediante K, (y el alisamiento de la velocidad real)
y después reducir al maximo el tiempo de reajuste, considerando que la regulacion
debe también permanecer estable en la zona de debilitamiento de campo.

Para aminorar las oscilaciones en la regulacion de velocidad suele bastar con

incrementar el tiempo de alisamiento en P1452 para SLVC o P1442 para VC (o
reducir la ganancia del regulador).

La componente integral del regulador de velocidad se visualiza en r1482. La salida
previa a la limitacién en r1508 (consigna de par).

NOTA

La dinamica de los accionamientos sin sensor resulta bastante mas restringida que
en aquellos cuya velocidad se regula con sensor (véase capitulo 3.23.2.2), ya que
en los primeros la velocidad solo se puede obtener a partir de las magnitudes de
salida del convertidor (corriente y tensién), con sus correspondientes
perturbaciones.

Precontrol del regulador de velocidad (P1496, P0341, P0342)

El comportamiento de guiado del bucle de velocidad se mejora cuando el
regulador de velocidad del convertidor, a partir de la consigna de velocidad,
también genera valores para las consignas de intensidad (corresponde a la
consigna de par). Esta consigna de par m,, que se calcula con

mv=P1496-@-%rt‘=P1496-P0341-P0342-‘(’Trt‘

se le suma al regulador de intensidad, mediante adaptadores, directamente como
variable de guiado (habilitacion via P1496).

El par de inercia del motor P0341 se calcula automaticamente en la puesta en
servicio rapida (véase capitulo 3.5.2) o en la parametrizacion completa (P0340 = 1,
véase capitulo 3.5.3). El factor P0342 entre la inercia del motor y la total se
determina manualmente.
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Decaimiento

Pre-control  po341 Po342

o

A

»

P1496 o Tn

(1084 | .

ﬂ)o\ Pl H r1538 r1538
PN i R No— Controlador

o ——*> / g0 de velocidad »()

P. ajuste frec
Punto de

ajuste par

% .
/—f\

R
|
=
.
~
(9]
w
©
,
~
(9]
w
©

a1 Ti Kp Tn
SLVC: | P1452 | P1470 | P1472
VC: P1442 | P1460 | P1462

Frecuencia real

Figura 3-81 Regulador de velocidad con precontrol

Con la adaptacion adecuada se consigue que el regulador de velocidad solo tenga
que regular perturbaciones en su bucle de regulacién y lo consiga con una
modificacion relativamente pequefia en la variable de correccion. Las
modificaciones en la consigna de velocidad no pasan por el regulador de velocidad
y por ello se aplican mas rapido.

Mediante el factor de precontrol P1496 se puede adaptar la variable del precontrol
segun la aplicacién. Con P1496 = 100 % se calcula el precontrol segun la relacion
de inercia motor-carga (P0341, P0342). Para que el regulador de velocidad no
opere en contra de la consigna de par, se activa automaticamente el filtro de
simetrizacion. La constante de tiempo del filtro corresponde al tiempo de retardo
equivalente del bucle de velocidad. El precontrol del regulador de velocidad estara
ajustado correctamente (P1496 = 100 %, calibracion via P0342), si la componente
integral del regulador de velocidad (r1482) no cambia al acelerar-desacelerar en el
margen n > 20% * P0310. El precontrol permite que el motor se desplace a una
nueva consigna sin sobreoscilaciones (requisito: no se activa el limite de pary el
momento de inercia permanece constante).

Si se activa el precontrol, la consigna de velocidad (r0062) se retarda con el mismo
alisado (P1442 6 P1452) que el valor real (r1445). Esto impide que al acelerar se
produzca una diferencia entre ambos (r0064) en la entrada del regulador, que se
daria a causa del tiempo de recorrido de la sefal.

Cuando se activa el precontrol de velocidad hay que prescribir la consigna de
velocidad de forma continua y con un nivel de perturbaciones bajo (prevencion
contra impactos de par). Alisando la sefial analégica PO753 (véase seccién 3.6.3)
o activando el redondeo del generador de rampas P1130 — P1133 (véase seccion
3.12.2) se puede generar la sefal correspondiente.
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NOTA

» Los tiempos de aceleracion-deceleracion (P1120; P1121) del generador de
rampas (véase capitulo 3.12.2) en el canal de consignas, se deben ajustar para
que la velocidad pueda seguir a la consigna, cuando el motor frena o acelera.
Con esto se logra la capacidad funcional éptima del precontrol del regulador de
velocidad.

» El tiempo de arranque del motor r0345 representa una medida para el par de
inercia total de la maquina y describe el tiempo que tarda el accionamiento sin
carga en acelerar desde el reposo a la velocidad nominal del motor P0311, con

el par nominal del motor r0333.
2-m-n o

{0345 = Taraque = O Motrom. _ p341.pg342. 2 ©-PO311
60- MMot’nom_ 60-r0333

Si los resultados concuerdan con la aplicaciéon se puede utilizar el tiempo de
arranque como valor minimo para la aceleracion-deceleracion.
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Decaimiento (P1488 — P1492)
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El decaimiento (habilitacion via P1488) hace que la consigna de velocidad
disminuya proporcionalmente cuando aumenta el par de carga.

Decaimiento

.

150 ms

P1488

P1489 I

P1492 |—>0‘L(' 1

—» —
P. ajuste frec

-

Pre-control

Frecuencia real

(P1496 > 0)

*) activa solamente cuando estéa activado el control piloto

T Tl T
- ol le
< 2le
oSe 482 >
KP Th
I I r1538
Pl |~ Y
Controlador| /T\ r1538 r1538
de |rs39 v | A ¥ R
velocidad /T\ 4 /T\ v
Punto de
r1539 r1539 ajuste par
Ti Kp Tn
SLVC: P1452 P1470 P1472
VC: P1442 P1460 P1462

Figura 3-82 Regulador de velocidad con decaimiento

El decaimiento es el método mas sencillo para regular la compensacion de carga.
Este tipo de regulacion solo se puede emplear si el accionamiento trabaja en
Modo motor y a velocidad constante. No suele ser adecuado cuando los
accionamientos frenan y aceleran con modificaciones altas de velocidad.

La regulacién de compensacion de carga se utiliza p. ej. en aplicaciones con dos o
mas motores acoplados mecanicamente o que actuen sobre el mismo eje y
cumplan los requisitos arriba mencionados. En estos casos el decaimiento regula
torsiones o bloqueos que puedan generarse a causa del acoplamiento mecanico,
modificando la velocidad de cada uno de los motores en forma individual
(descarga individual del accionamiento cuando el par es muy grande).

Requisitos

» Todos los accionamientos se deben operar por regulacién vectorial con
regulacion de velocidad (con o sin sensor).

» El tiempo de aceleracién y deceleracion del generador de rampas tiene que ser
idéntico en todos los accionamientos.
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3.23.2.4 Regulacion de par

Seccion de parametros:

Alarmas
Fallos
Diagramas funcionales :

P1300, P1500 — P1511
P1400 — P1780

FP7200, FP7210, FP7700, FP7710

La regulacién de velocidad sin sensor SLVC (P1300 = 20) o con sensor VC
(P1300 = 21) permite conmutar a regulacién de par (accionamiento esclavo)
mediante el parametro BICO P1501. No se puede conmutar si se ha seleccionado
directamente la regulacion de par via P1300 = 22 6 23. La consigna de par o la
adicional de par se pueden seleccionar con P1500 o con los parametros BICO
P1503 (ClI: consigna de par) o bien P1511 (CI: consigna de par adicional). El par
adicional actua tanto en la regulaciéon de par como en la de velocidad (véase
Figura 3-83). Esta caracteristica permite generar con la consigna de par adicional
un par de precontrol para la regulacién de velocidad.

NOTA
Por motivos de seguridad no esta previsto asignar consignas de par fijas.

Decaimiento

Pre-control

o

o

T T

PI
Controlador
de velocidad

r1538

P. ajuste frec

) 4

1—° A/ Punto de
ajuste par
r1539

r1539

K)
T
-

Frecuencia real

ClI: Consigna par

P1503.C
0:0)

Bl:-> Ctrl. de par
P1501.C

0:0)

Cl:Cna.par adicion

P1511.C
0:0)

Ti
P1452
P1442

Th
P1472
P1462

SLVC:
VC:

P1470
P1460

*) activa solamente cuando esta activado el control piloto
(P1496 > 0)

Figura 3-83 Regulacién de par y velocidad
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3.23.2.5
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La suma de ambas consignas de par se limita de la misma forma que la consignha
de par en la regulacién de velocidad (véase seccion 3.23.2.5). Un regulador
reduce los limites de par, cuando la velocidad sobrepasa el maximo (mas 3 %),
para evitar que el accionamiento siga acelerando.

La regulacién de par "verdadera" (con velocidad autoajustada) solo se puede
aplicar en Control con lazo cerrado (y no con lazo abierto). En Control con lazo
abierto, la consigna de par determina la velocidad de consigna mediante un
integrador (tiempo de integracion ~ P1499 = P0341 * P0342). Por ese motivo, la
regulacion de par sin sensor solo es adecuada para aplicaciones que en el rango
cercano a 0 Hz necesiten un par de aceleracion y no de carga (p. €j.
accionamientos de traslacion). La regulacion de par con sensor no tiene esas
restricciones.

Si la regulacion de par esta activa y se da una orden de parada rapida (OFF3) se
conmuta automaticamente a regulacion de velocidad y se frena el accionamiento.
Cuando se da una orden de parada normal (OFF1) no se produce ninguna
conmutacién. En lugar de eso se espera hasta que un bucle exterior de regulacién
detenga el accionamiento y entonces se bloquean los impulsos. Esto es necesario
para detener a la vez el accionamiento maestro y el esclavo. Si P1300 = 22 6 23
en caso de OFF1 se desconecta directamente (como OFF2).

Limitacion de la consigna de par

Seccién de parametros: P1520 - P1531
P0640, r0067
r1407 Bit08, r1407 Bit09

Alarmas -

Fallos -

Diagramas funcionales : FP7700, FP7710

La consigna de par se encuentra en la salida del regulador de velocidad
(regulacion de velocidad) o, como entrada de par (regulacion de par). De cada una

de las limitaciones se utiliza el minimo. Este minimo se calcula ciclicamente en el
convertidor y se visualiza en los parametros r1538, r1539.

» r1538 Limite superior de par

> r1539 Limite inferior de par

Estos valores ciclicos limitan la consigna de par (en la salida del regulador de
velocidad / en la entrada de par) o bien muestran el par actual maximo posible. Si

actua la limitacion de consigna de par en el convertidor, se visualiza mediante el
parametro de diagnéstico:

» 11407 Bit 08 limite superior de par activo
» 11407 Bit 09 limite inferior de par activo
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Limitacion de par

El valor indica el par maximo admisible que se puede parametrizar para los
diferentes limites del Modo motor y del Modo generador.

» P1520 CO: Limite superior de par

> P1521 CO: Limite inferior de par
» P1522 Cl: Limite superior de par
» P1523 CI: Limite inferior de par
» P1525 Escalado limite inferior de par
Los limites de par activos se visualizan en los parametros:
> r1526 CO: Limite superior de par
» r1527 CO: Limite inferior de par
Limite
resultante
del par
M| A Limitacion Limitacion
de potencia de vuelco
\
4 \ Limitacion del par
¢ \

1526 1A !

r TN T

1527 VG

\
\
\
P1530 \
P1531 A \
—— — > [focil
- Par o Potencia i ., Capacidad
constante constante VU de vuelco

Figura 3-84 Limites de par

Limitacion de potencia

El valor indica la potencia maxima admisible. Se pueden parametrizar diferentes
limites para Modo motor y Modo generador.

» P1530 limite de potencia motor

» P1531 limite de potencia generador

Limitacion de desenganche

La limitacion de desenganche se calcula, de los datos del motor, internamente en
el accionamiento.
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Limitacion de corriente

184

Como la limitacion de intensidad también limita el par maximo que se alcanza con
el motor, elevar el limite de par conlleva solamente a mayor par de giro si puede
fluir mas corriente. Puede ser necesario adaptar adicionalmente los limites de
corriente. La limitacion de intensidad se ajusta mediante:

» P0640 Factor de sobrecarga del motor
» Proteccion térmica del motor (véase seccion 3.21)
» Proteccion térmica del convertidor (véase seccion 3.22)

Después de la limitacion se visualiza en el parametro r0067 (limite corriente real de
salida), la maxima corriente del convertidor alcanzable ese momento.
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4 Busqueda de averias

Este capitulo contiene:
» Una sinopsis sobre los estados del convertidor con el SDP
» Indicaciones para la busqueda de errores con el BOP
» Indicaciones a los mensajes de advertencia y de error

4.1 Busqueda de averias con el panel SDP...........coccceviiiiiiiiiiiiieeeee e, 186
4.2 Busqueda de averias conel panel BOP............cccoviviiiiii i 187
4.3 COAIGOS dE FallO ... 188
4.4 COIgOS dE AIArMIA....cco it 188
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ADVERTENCIA
» Cualquier reparacion en el equipo sélo debera ser realizada por el Servicio

Técnico de Siemens, por centros de reparacion autorizados por Siemens o
por personal cualificado y familiarizado a conciencia con las advertencias y
procedimientos operativos incluidos en este Manual.

» Todas las piezas o componentes defectuosos deberan ser reemplazados
utilizando piezas contenidas en la lista de repuestos correspondiente.

» Antes de abrir el equipo para acceder al mismo, desconectar la fuente de
alimentacioén.

4.1 Busqueda de averias con el panel SDP

La Tabla 4-1 explica el
significado de los varios
estados de los LEDs en

el panel SDP. LEDs indicadores estado de

accionamento
® Off
T on
r@‘ca. 0,3 s, Parpadeo
ca. 1 s, Intermitencia
Tabla 4-1 Estados del convertidor indicados por los LEDs en el panel SDP
e Red no presente 53 Fallo sobretemperatura
» P convertidor
Tt Preparado para funcionar Alarma limite corriente - Ambos
P P =% | LEDs intermiten al mismo tiempo
;43 P
* |Faloen convertidor, uno de los Otras alarmas - Ambos LEDs
y¢ |listados abajo &3 | intermiten alternativamente
x Dis ini
: =i paro/alarma por minima
. Convertidor en marcha ® tension
. @&
Fallo sobrecorriente Accionamiento no listo
Fallo sobretension @ | Fallo en ROM -Ambos LEDs
. ® parpadean al mismo tiempo
@ | Fallo en RAM - Ambos LEDs
Fallo sobretemperatura motor X
¥ ® parpadean alternativamente
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4 Busqueda de averias

4.2

Busqueda de averias conel panel BOP

Las alarmas y fallos se muestran en el BOP con Axxx o Fxxx. En el Apartado 4.3 y
4.4 estan recogidos en una lista los distintos mensajes.

Si una vez dada la orden ON no arranca el motor:

» Comprobar que P0010 = 0.

» Comprobar que esta presente una sefal ON valida.

» Comprobar que P0700 = 2 (para control por entrada digital) o
P0700 = 1 (para control desde panel BOP).

» Comprobar que esté presente la sefial de consigna (0 a 10 V en borne 3) o de
que la consigna se haya introducido en el parametro correcto, dependiendo de
la fuente de consigna (P1000) ajustada. Véase Lista de parametros para mas
detalles.

Si el motor falla y no arranca tras cambiar los parametros, ajustar P0010 =30y
luego P0970 = 1 y pulsar P para restablecer en el convertidor los valores por
defecto ajustados en fabrica.

Seguidamente conectar un interruptor entre los bornes 5y 8 en la placa de control
(ver Figura 3-14).

El accionamiento debera girar ahora a la velocidad de consigna definida por la
entrada analégica.

ATENCION

Los datos del motor deben estar relacionados con los datos del convertidor de
potencia y tension.
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4.3

4.4

188

Cadigos de fallo

Si se produce una averia, el convertidor se desconecta y en pantalla aparece un
cbdigo de fallo.

NOTA

Para poner a cero el cédigo de error, es posible utilizar uno de los tres métodos
que se indican a continuacion:

1. Adaptar la potencia al dispositivo.

2. Pulsar el botén !  situado en el BOP o en el AOP.
3. Mediante impulso digital 3 (configuracion por defecto)

Los avisos de fallo se almacenan en el parametro r0947 bajo su nimero de codigo
(p. €j., B. FOO03 = 3). El valor del fallo pertinente se encuentra en el parametro
r0949. Si un fallo carece de valor, se anota el valor 0. Ademas pueden leerse el
momento en que se presenta un fallo (r0948) y el numero de avisos de fallo
(P0952) almacenados en el parametro r0947.

La descripcién exacta de los avisos de fallo se encuentra en la lista de parametros.

Caodigos de alarma

Los avisos de alarma se almacenan en el parametro r2110 bajo su nimero de
cbdigo (p. ej., A0503 = 503) y pueden leerse desde alli.

La descripcion exacta de los avisos de alarma se encuentra en la lista de
parametros.
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5 MICROMASTER 440 Especificaciones

Este capitulo contiene:

» EnlaTabla 5-1 los datos técnicos comunes para los convertidores
MICROMASTER 440

En la Tabla 5-2 los pares de bornes
En la Tabla 5-3 valores para reducir la tension dependiendo de la frecuencia
En la Tabla 5-4 los datos para las resistencias de frenado

En la Tabla 5-5 un resumen de los datos técnico de cada convertidor
MICROMASTER 440

YV V V V
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Tabla 5-1

Caracteristicas del MICROMASTER 440

Caracteristica

Especificacion

Tensién de red y
Margenes de potencia

1AC200a240V=10% CT: 0,12kW-3,0kW (0,16 hp—4,0 hp)
3AC200a240V=10% CT: 0,12kW —450kW (0,16 hp—60,0 hp)
VT: 550 kW —450KkW (7,50 hp — 60,0 hp)
3AC380a480V=10% CT: 0,37 kW—200 kW (0,50 hp — 268 hp)
VT: 7,50 kW —250 kW (10,0 hp — 335 hp)
3AC500a600V=10% CT: 0,75kW—750kW (1,00 hp— 100 hp)
VT: 1,50 kW — 90,0 KW (2,00 hp — 120 hp)

Frecuencia de entrada 47 a 63 Hz

Frecuencia de salida 0 Hz a 650 Hz

Factor de potencia =0,7

Rendimiento del convertidor | Tamafos constructivos A hasta F 96 a 97 %
Tamafios constructivos Fxy GX 97 a 98 %

Par constante

Tamanios constructivos A hasta F:
1,5 x dimension de la corriente de salida (es decir, 150 % de sobrecarga)
durante 60 seg., tiempo de ciclo 300 seg. y
2 x dimension de la corriente de salida (es decir, 200 % de sobrecarga)
durante 3 seg., tiempo de ciclo 300 seg.

Tamanios constructivos FX y GX:
1,36 x dimensién de la corriente de salida (es decir, 136 % de sobrecarga)
durante 57 seg., tiempo de ciclo 300 seg. y
1,6 x dimensién de la corriente de salida (es decir, 160 % de sobrecarga)
durante 3 seg., tiempo de ciclo 300 seg.

(€T
Capacidad
de
sobrecarga Par variable
(VT)

Tamafos constructivos A hasta F:
1,1 x dimension de la corriente de salida (es decir, 110 % de sobrecarga)
durante 60 seg., tiempo de ciclo 300 seg. y
1,4 x dimension de la corriente de salida (es decir, 140 % de sobrecarga)
durante 3 seg., tiempo de ciclo 300 seg.

Tamafos constructivos FX y GX:
1,1 x dimension de la corriente de salida (es decir, 110 % de sobrecarga)
durante 59 seg., tiempo de ciclo 300 seg. y
1,5 x dimension de la corriente de salida (es decir, 150 % de sobrecarga)
durante 1 seg., tiempo de ciclo 300 seg.

Corriente de arranque

Inferior a la corriente nominal de entrada

Método de control

Control V/f lineal; Control V/f lineal con Flux Current Control (FCC); U Control V/f
cuadratico; Control V/f multipunto; Control V/f lineal con modo ECO; Control V/f para
aplicaciones textiles; Control V/f con FCC para aplicaciones textiles; Control V/f con
consigna de tension independiente; Sensorless Vector Control; Sensoless Vector
Torque Control

Frecuencia de pulsacion

Tamanos constructivos:

A hasta C: 1/3AC 200 V a 5,5 kW Estandar 16 kHz
A hasta F: Potencias y tensiones restantes

2 kHz a 16 kHz, en pasos de 2 kHz Estandar 4 kHz
FXy GX: 2 kHz a 4 kHz, en pasos de 2 kHz Estandar VT: 2 kHz,

Estandar CT: 4 kHz
Reduccion de potencia, ver Tabla 5-3

Frecuencias fijas

15, parametrizable

Frecuencias inhibibles

4, parametrizable

Resolucién de consigna

0,01 Hz digital, 0,01 Hz serie, 10 bits analégica
(potenciémetro motorizado 0.1 Hz [0.1% (en modo PID)])

Entradas digitales

6, parametrizable (libre de potencial), conmutables entre activa con high / activa con
low (PNP/NPN)

Entradas anal6gicas

2, parametrizable, ambas se pueden usar como 72 y 82 entradas digitales.
OVal10V,0mAa20mAy-10V a+10V (ADC1)
0Va10VyO0mAa20 mA (ADC2)

Salidas de relé

3, parametrizable 30 V DC / 5 A (carga resistiva), 250 V AC 2 A (carga inductiva)

Salida analégica

2, parametrizable (0 a 20 mA)
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Caracteristica

Especificacion

Interface serie

RS-485, opcionales RS-232

Compatibilidad
electromagnética

Tamarnios constructivos:

A hasta C: como accesorio se puede suministrar un filtro EMV, norma EN55
011, clase Ao B

A hasta F: se puede suministrar un convertidor con filtro integrado de clase A

FXy GX: Con el filtro EMV (se puede suministrar como accesorio) se

cumplen los valores limite de EN 55011, clase A para emisiones
de interferencias guiadas (se necesita un conmutador
estrangulador de corriente)

Frenado

frenado por inyeccion de corriente continua

frenado combinado

frenado dinamico
Tamanios constructivos A hasta F  con estrangulador integrado
Tamafos constructivos FX y GX con freno externo

Grado de proteccion

1P20

Margen de temperatura

Tamafos constructivos A hasta F: -10°C 4 +50 °C (14 °F a 122 °F) (CT)
-10°Ca+40°C (14 °F a 104 °F) (VT)
Tamafos constructivos FXy GX: 0 °C a +40 °C (32 °F a 104 °F),
a55°C (131 °F)
con reduccion de la potencia; véase la Figura 2-2

Temperatura de
almacenamiento

-40 °Ca+70°C (-40 °F a 158 °F)

Humedad relativa

< 95 % (sin condensacion)

Altitud de operacion
(sin reduccion de potencia)

Tamanos constructivos A hasta F hasta 1000 m sobre el nivel del mar
FXy GX hasta 2000 m sobre el nivel del mar

Caracteristicas de proteccion

Minima tension, sobretension, sobrecarga, defecto a tierra, cortocircuito, protecciéon
basculante, proteccion de bloqueo del motor, sobretemperatura en motor,
sobretemperatura en convertidor, bloqueo de parametros

Normas Tamanos constructivos A hasta F UL, cUL, CE, C-tick
FXy GX UL(en preparacién), cUL
(en preparacién), CE
Marcado CE de acuerdo con las directivas europeas "Baja tension" 73/23/CEE

y "Compatibilidad electromagnética" 89/336/CEE
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Tabla 5-2 Dimensiones, flujo volumétrico del aire refrigerante necesario y pares de apriete para las
conexiones de potencia
. . . Flujo volumétrico del aire | Pares de apriete para las
Tipo Dimensiones | P p
P refrigerante conexiones de potencia
Anchurax | mm 73 x 173 x 149 I/s 4.8 Nm 1,1
A | Altura x
Profundidad | Pulg. | 2,87 x 6,81 x 5,87 CFM 10,2
Anchurax | mm 149 x 202 x 172 I/s 24 Nm 1,5
B Altura x
Profundidad | pulg. | 5,87 x 7,95 x 6,77 CFM 51
Anchurax | mm 185 x 245 x 195 I/s 54,9 Nm 2,25
(o4 Altura x
Profundidad | Pulg. | 7,28 x 9,65 x 7,68 CFM 116,3
Anchurax | mm 275 x 520 x 245 I/s 54,9 Nm 10 (max.)
D Altura x
Profundidad | Pulg. | 10,82 x 20,47 x 9,65 | CFM 116,3
Anchurax |[mm | 275 x 650 x 245 IIs 2 x54,9 Nm 10 (méax.)
E Altura x
Profundidad | pulg. | 10,82 x 25,59 x 9,65 | CFM 2x116,3
350 x 850 mm x 320
Anchurax | MM | o4 ira con filtro 1150 Vs 150 Nm 50
F Altura x
Profundidad 13,78 x 33,46 x 12,60
pulg. altura con filtro 45,28 CFM 317,79
Anchurax | mm 326 x 1400 x 356 I/s 225 Nm 25
FX | Altura x
Profundidad | Pulg. | 12,80 x 55,12 x 12,83 | CFM 478,13
Anchurax | mm 326 x 1533 x 545 Is 440 Nm 25
GX | Altura x
Profundidad | Pulg. | 12,80 x 60,35 x 21,46 | CFM 935
MICROMASTER 440 Instrucciones de uso
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Tabla 5-3 Reduccién de la corriente en funcion de la frecuencia de pulsacion
Tension de | Potencia (ct) | Dimension de la corriente de salida en A con una frecuencia de pulsacién
red [kw] 4 kHz 6 kHz 8 kHz 10 kHz 12 kHz 14 kHz 16 kHz
1/3 AC 200 V 0,12a5,5 Preajuste 16 kHz — no es necesario reducir la tensiéon
7,5 28,0 26,6 25,2 22,4 19,6 16,8 14,0
11 42,0 37,8 33,6 29,4 25,2 21,0 16,8
15 54,0 48,6 43,2 37,8 32,4 27,0 21,6
18,5 68,0 64,6 61,2 54,4 47,6 40,8 34,0
22 80,0 72,0 64,0 56,0 48,0 40,0 32,0
30 104,0 91,0 78,0 70,2 62,4 57,2 52,0
37 130,0 113,8 97,5 87,8 78,0 71,5 65,0
45 154,0 134,8 115,5 104,0 92,4 84,7 77,0
3 AC 400V 0,37 1,3 1,3 1,3 1,3 1,3 1,2 1,0
0,55 1,7 1,7 1,7 1,6 1,5 1,4 1,2
0,75 2,2 2,2 2,2 2,0 1,8 1,5 1,3
1,1 3,1 2,9 2,8 2,5 2,2 1,9 1,6
1,5 41 3,7 3,3 29 2,5 21 1,6
2,2 5,9 5,6 53 4,7 41 3,5 3,0
3,0 7,7 6,9 6,2 54 4,6 3,9 3,1
4,0 10,2 9,2 8,2 71 6,1 51 41
55 13,2 11,9 10,6 9,2 7,9 6,6 53
7,5 19,0 18,1 17,1 15,2 13,3 11,4 9,5
11,0 26,0 23,4 20,8 18,2 15,6 13,0 10,4
15,0 32,0 30,4 28,8 25,6 22,4 19,2 16,0
18,5 38,0 34,2 30,4 26,6 22,8 19,0 15,2
22 45,0 40,5 36,0 31,5 27,0 22,5 18,0
30 62,0 58,9 55,8 49,6 43,4 37,2 31,0
37 75,0 67,5 60,0 52,5 45,0 37,5 30,0
45 90,0 76,5 63,0 51,8 40,5 33,8 27,0
55 110,0 93,5 77,0 63,3 49,5 41,3 33,0
75 145,0 112,4 79,8 68,9 58,0 50,8 43,5
90 178,0 - - - - - -
110 205,0 - - - - - -
132 250,0 - - - - - -
160 302,0 - - - - - -
200 370,0 - - - - - -
3 AC 500 V 0,75 1,4 1,2 1,0 0,8 0,7 0,6 0,6
1,5 2,7 2,2 1,6 1,4 1,1 0,9 0,8
2,2 3,9 29 2,0 1,6 1,2 1,0 0,8
4,0 6,1 4,6 3,1 2,4 1,8 1,5 1,2
55 9,0 6,8 4,5 3,6 2,7 23 1,8
7,5 11,0 8,8 6,6 55 4,4 3,9 3,3
11,0 17,0 12,8 8,5 6,8 5,1 4,3 3,4
15,0 22,0 17,6 13,2 11,0 8,8 7,7 6,6
18,5 27,0 20,3 13,5 10,8 8,1 6,8 54
22 32,0 24,0 16,0 12,8 9,6 8,0 6,4
30 41,0 32,8 24,6 20,5 16,4 14,4 12,3
37 52,0 39,0 26,0 20,8 15,6 13,0 10,4
45 62,0 52,7 43,4 40,3 37,2 32,6 27,9
55 77,0 67,4 57,8 52,0 46,2 42,4 38,5
75 99,0 84,2 69,3 64,4 59,4 52,0 44,6
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Tabla 5-4 Datos para las resistencias de frenado

Tension Ioc_max para tamaiio constructivo

nominal Upc_max A B c D E F
20V | 410-420V | Gud | p) | 1sseazre) | (109) | 659 | (56
wov [sm-sov | ZEATEEATT EA T [anan e oo
aov | v || [ asaima [Ezaloan feos

Tabla 5-5 Especificaciones del MICROMASTER 440

Para que la instalacion sea conforme a la UL, se tienen que utilizar fusibles aprobados
por la UL con la corriente asighada correspondiente.

Margen de tension de entrada 1AC200V-240V, 10 %
(con filtro integrado Clase A)
Referencia 6SE6440- | 2AB11 | 2AB12 | 2AB13 | 2AB15 | 2AB17 | 2AB21 | 2AB21 | 2AB22 | 2AB23
-2AA1 | -5AA1 | -TAA1 | -5AA1 | -5AA1 | -1BA1 | -5BA1 | -2BA1 | -0CA1
Potencia nominal CT (kW] 012} 025] 037} 055] 075 11 1,5 2,2 3,0
[hp] 0,16 0,33 0,5 0,75 1,0 1,5 2,0 3,0 4,0
Potencia de salida [kVA] 0,4 0,7 1,0 1,3 1,7 2,4 3,2 4,6 6,0
Corriente de entrada CT 1) [A] 2,3 43 5,9 7.7 10,1 15,0 18,6 26,8 35,9
Corriente de salida CT [A] 0,9 1,7 2,3 3,0 3,9 55 7.4 10,4 13,6
Fusible [A] 10 10 10 16 16 20 20 32 40
recomendado 3NA | 3803 | 3803 3803 3805 | 3805 | 3807 3807 3812 3817
obligatorio para UL * * * * * * * * *
Seccién minima cable de  [mm?] 1,0 1,0 1,0 1,5 1,5 2,5 2,5 4,0 6,0
entrada [awg] 17 17 17 15 15 13 13 11 9
Seccion maxima cable de [mmz] 2,5 2,5 2,5 2,5 2,5 6,0 6,0 6,0 10,0
entrada [awg] 13 13 13 13 13 9 9 9 7
Seccién minima cable de  [mm?] 1,0 1,0 1,0 1,0 1,0 1,0 1,0 1,0 1,5
salida [awg] 17 17 17 17 17 17 17 17 15
Seccién maxima cable de  [mm?] 2,5 2,5 2,5 2,5 2,5 6,0 6,0 6,0 10,0
salida [awg] 13 13 13 13 13 9 9 9 7
Peso [kal 1,3 1,3 1,3 1,3 1,3 34 34 3.4 57
[Ibs] 2,9 2,9 2,9 2,9 2,9 7,5 7,5 7,5 12,5

1) Condiciones marginales: La corriente de entrada en punto nominal es valida para una tensién de cortocircuito de la
red U =1 % basada en la potencia nominal del convertidor y una tensién nominal de
red de 240 V sin bobina de conmutacion de red. Si se aplica una bobina de conmutacion
de red se reducen los valores dados de 30 % a 45%.

Para instalarlo en la zona americana, se exigen fusibles listados en UL
(p. €j. clase NON de Bussmann)
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Margen de tension de entrada 1AC 200V -240V, £10 % (sin filtro)
Referencia 6SE6440- | 2UC11 | 2UC12 | 2UC13 | 2UC15 | 2UC17 | 2UC21 | 2UC21 | 2UC22 | 2UC23
-2AA1 | -5AA1 | -7TAA1 | -5AA1 | -5AA1 | -1BA1 | -5BA1 | -2BA1 | -0CA1
Potencia nominal CT [kW] 0,12 0,25 0,37 0,55 0,75 1,1 1,5 2,2 3,0
[hp] 0,16 0,33 0,5 0,75 1,0 1,5 2,0 3,0 4,0
Potencia de salida [kVA] 0,4 0,7 1,0 1,3 1,7 2,4 3,2 4,6 6,0
Corriente de entrada CT 1) [A] 2,3 4,3 59 7,7 10,1 15,0 18,6 26,8 35,9
Corriente de salida CT [A] 0,9 1,7 2,3 3,0 3,9 5,5 7.4 10,4 13,6
Fusible [A] 10 10 10 16 16 20 20 32 40
recomendado 3NA | 3803 3803 3803 3805 3805 3807 3807 3812 3817
obligatorio para UL * * * * * * * * *
Seccién minima cable de [mmz] 1,0 1,0 1,0 1,5 1,5 2,5 2,5 4,0 6,0
entrada [awg] 17 17 17 15 15 13 13 11 9
Seccién maxima cable de  [mm?] 2,5 2,5 2,5 2,5 2,5 6,0 6,0 6,0 10,0
entrada [awg] 13 13 13 13 13 9 9 9 7
Seccién minima cable de [mmz] 1,3 1,3 1,3 1,3 1,3 3,3 3,3 3,3 55
salida [awd] 2,9 2,9 2,9 2,9 2,9 7,3 7,3 7.3 12,1
Seccién maxima cable de  [mm?] 2,5 2,5 2,5 2,5 2,5 6,0 6,0 6,0 10,0
salida [awg] 13 13 13 13 13 9 9 9 7
Peso [kl 1,3 1,3 1,3 1,3 1,3 3,3 3,3 3,3 55
[Ibs] 2,9 2,9 2,9 2,9 2,9 7,3 7,3 7.3 12,1

Margen de tension de entrada 3 AC 200V -240V,*10 %
(con filtro integrada Clase A)

Referencia 6SE6440- | 2AC23- | 2AC24- | 2AC25-
0CA1 0CA1 5CA1
. . [kW] 3,0 4,0 5,5
Potencia nominal (CT) [hp] 40 5.0 75
Potencia de salida [kVA] 6,0 7,7 9,6
Corriente de entrada CT 1) [A] 18,4 23,3 28,0
Corriente de salida CT [A] 13,6 17,5 22,0
Corriente de entrada VT 1) [A] 21,0 28,3 34,2
Corriente de salida VT [A] 17,5 22,0 28,0
Fusible [A] 25 32 35
recomendado 3NA| 3810 3812 3814
obligatorio para UL * * *
Seccién minima cable de  [mm?] 2,5 4,0 4,0
entrada [awg] 13 11 1"
Secci6n maxima cable de  [mm?] 10,0 10,0 10,0
entrada [awg] 7 7 7
Seccién minima cable de  [mm?] 1,5 4,0 4,0
salida [awg] 15 11 1"
Secci6n maxima cable de  [mm?] 10,0 10,0 10,0
salida [awg] 7 7 7
[ka] 5,7 57 57
Peso [Ibs] 12,5 12,5 12,5

1) Condiciones marginales: La corriente de entrada en punto nominal es valida para una tensién de cortocircuito de la
red Ugx =1 % basada en la potencia nominal del convertidor y una tensién nominal de
red de 240 V sin bobina de conmutacién de red. Si se aplica una bobina de conmutacion
de red se reducen los valores dados de 30 % a 45%.

* Para instalarlo en la zona americana, se exigen fusibles listados en UL
(p. €j. clase NON de Bussmann)
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Margen de tension de entrada

3 AC 200V —-240V, £10 % (sin filtro)

Referencia 6SE6440- | 2UC11 | 2UC12 | 2UC13 | 2UC15 | 2UC17 | 2UC21 | 2UC21 | 2UC22 | 2UC23
-2AA1 | -5AA1 | -TAA1 | -5AA1 | -5AA1 | -1BA1 | -5BA1 | -2BA1 | -0CA1
Potencia nominal CT [kW] 0,12 0,25 0,37 0,55 0,75 1,1 1,5 2,2 3,0
[hp] 0,16 0,33 0,5 0,75 1,0 1,5 2,0 3,0 4,0
Potencia de salida [kVA] 0,4 0,7 1,0 1,3 1,7 2,4 3,2 4,6 6,0
Corriente de entrada CT 1) [A] 1,1 2,2 3,0 3,9 5,2 7,6 10,2 141 18,4
Corriente de salida CT [A] 0,9 1,7 2,3 3,0 3,9 5,5 7.4 10,4 13,6
Fusible [A] 10 10 10 16 16 20 20 25 25
recomendado 3NA | 3803 3803 3803 3805 3805 3807 3807 3810 3810
obligatorio para UL * * * * * * * * *
Seccién minima cable de  [mm?] 1,0 1,0 1,0 1,5 1,5 2,5 2,5 2,5 4,0
entrada [awg] 17 17 17 15 15 13 13 13 11
Seccion maxima cable de [mmz] 2,5 2,5 2,5 2,5 2,5 6,0 6,0 6,0 10,0
entrada [awg] 13 13 13 13 13 9 9 9 7
Seccién minima cable de  [mm?] 1,3 1,3 1,3 1,3 1,3 3,3 3,3 3,3 55
salida [awdg] 2,9 2,9 2,9 29 29 7,3 7.3 7.3 12,1
Seccion maxima cable de [mmz] 2,5 2,5 2,5 2,5 2,5 6,0 6,0 6,0 10,0
salida [awg] 13 13 13 13 13 9 9 9 7
Peso [ka] 1,3 1,3 1,3 1,3 1,3 3,3 3,3 3,3 55
[Ibs] 2,9 29 2,9 29 29 7,3 7.3 7.3 12,1
Referencia 6SE6440- (2UC24-|2UC25-|2UC27-|2UC31-|2UC31-|2UC31-|2UC32-|2UC33-(2UC33-(2UC34-
0CA1 | 5CA1 | 5DA1 | 1DA1 | 5DA1 | 8EA1 | 2EA1 | OFA1 | 7FA1 | 5FA1
Potencia nominal (CT) [kW] 4,0 55 7,5 11,0 15,0 18,5 | 22,0 | 30,0 37,0 | 45,0
[hp] 5,0 7,5 10,0 15,0 | 20,0 | 25,0 30,0 | 40,0 50,0 | 60,0
Potencia de salida [kVA] 7.7 9,6 12,3 184 | 23,7 | 29,8 35,1 45,6 57,0 | 67,5
Corr. de entrada CT 1) [A] 23,3 | 28,0 | 34,0 | 50,6 | 649 | 83 100 140 177 204
Corr. de salida CT. [A] 17,5 | 22,0 | 28,0 | 42,0 54,0 | 68,0 80,0 | 104,0 | 130,0 | 154,0
Corr. de entrada VT 1) [A] 28,3 | 34,2 | 48,7 | 63,1 80,2 | 96,0 | 127,0 | 171,0 | 206,0 -
Corr. de salida VT [A] 22,0 | 28,0 | 42,0 54,0 68,0 | 80,0 [ 104,0 | 130,0 | 154,0 -
Fusible [A] 32 35 50 80 80 100 125 200 200 250
recomendado 3NA | 3812 | 3814 | 3820 | 3824 | 3824 | 3830 | 3032 | 3140 | 3142 | 3144
obligatorio para UL 3NE * * 1817-0 | 1820-0 | 1820-0 | 1021-0 | 1022-0 | 1225-0 | 1225-0 | 1227-0
Secci6n minima cable de  [mm?] 4,0 4,0 10,0 16,0 16,0 | 25,0 | 25,0 | 70,0 70,0 | 95,0
entrada [awg] | 11 11 7 5 5 3 3 -2 -2 -3
Seccién maxima cable de  [mm?]| 10,0 10,0 35,0 35,0 35,0 35,0 35,0 | 150,0 | 150,0 | 150,0
entrada [awg] 7 7 2 2 2 2 2 -5 -5 -5
Secci6n minima cable de  [mm?] 4,0 4,0 10,0 16,0 16,0 | 25,0 | 25,0 | 50,0 70,0 | 95,0
salida [awg] | 11 11 7 5 5 3 3 0 -2 -3
Seccién maxima cable de  [mm?]| 10,0 10,0 35,0 35,0 35,0 35,0 35,0 [ 150,0 | 150,0 | 150,0
salida [awdg] 7 7 2 2 2 2 2 -5 -5 -5
Peso [kg] 55 55 17,0 16,0 16,0 | 20,0 | 20,0 | 55,0 55,0 | 55,0
[Ibs] 12,1 12,1 37,0 35,0 350 | 44,0 | 44,0 |121,0 [121,0 [121,0

1) Condiciones marginales:

La corriente de entrada en punto nominal es valida para una tension de cortocircuito de la

red Ux =1 % basada en la potencia nominal del convertidor y una tensién nominal de

red de 240 V sin bobina de conmutacion de red. Si se aplica una bobina de conmutacion
de red se reducen los valores dados de 30 % a 45%.

* Para instalarlo en la zona americana, se exigen fusibles listados en UL
(p. €j. clase NON de Bussmann)
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Margen de tension de entrada 3 AC 380 V-480V, £ 10 % (con filtro Clase A integrado)

Referencia 6SE6440- | 2AD22- | 2AD23- | 2AD24- | 2AD25- | 2AD27- | 2AD31- | 2AD31-
2BA1 0BA1 0BA1 5CA1 5CA1 1CA1 5DA1
. . [kW] 2,2 3,0 4,0 5,5 7,5 11,0 15,0
Potencia nominal (CT) |, 1 3,0 4,0 50 75 10,0 15,0 20,0
Potencia de salida [kVA] 4,5 59 7.8 10,1 14,0 19,8 24,4
Corr. de entrada CT 1) [A] 6,5 8,6 11,6 15,6 22,0 32,3 38,5
Corr. de salida CT. [A] 5,9 7,7 10,2 13,2 18,4 26,0 32,0
Corr. de entrada VT 1) [A] - - - 16,0 22,5 30,5 37,2
Corr. de salida VT [A] - - - 20,2 29,0 39,0 45,2
Fusible [A] 16 16 20 20 32 35 50
recomendado 3NA 3805 3805 3807 3807 3812 3814 3820
obligatorio para UL 3NE * * * * * * 1817-0
Secciéon minima cable [mm?] 1,5 1,5 2,5 2,5 4,0 6,0 10,0
de entrada [awg] 15 15 13 13 11 9 7
Seccion maxima cable [mm?] 6,0 6,0 6,0 10,0 10,0 10,0 35,0
de entrada [awg] 9 9 9 7 7 7 2
Seccion minima cable [mm? 1,0 1,0 1,0 2,5 4,0 6,0 10,0
de salida [awdg] 17 17 17 13 11 9 7
Seccion maxima cable [mm?] 6,0 6,0 6,0 10,0 10,0 10,0 35,0
de salida [awg] 9 9 9 7 7 7 2
Peso [kal 3.4 34 34 57 57 57 17,0
[Ibs] 7,5 7.5 7,5 12,5 12,5 12,5 37,0
Referencia 6SE6440- | 2AD31- | 2AD32- | 2AD33- | 2AD33- | 2AD34- | 2AD35- | 2AD37-
8DA1 2DA1 0EA1 TEA1 5FA1 5FA1 5FA1
Potencia nominal (CT) [kW] 18,5 22,0 30,0 37,0 45,0 55,0 75,0
[hp] 25,0 30,0 40,0 50,0 60,0 75,0 100,0
Potencia de salida [kVA] 29,0 34,3 47,3 57,2 68,6 83,8 110,5
Corr. de entrada CT 1) [A] 471 56,3 78,0 95,0 122,0 148,0 188,0
Corr. de salida CT. [A] 38,0 45,0 62,0 75,0 90,0 110,0 145,0
Corr. de entrada VT 1) [A] 54,7 74,8 91,0 111,0 143,0 190,0 223,0
Corr. de salida VT [A] 45,0 62,0 75,0 90,0 110,0 145,0 178,0
Fusible [A] 63 80 100 125 160 200 250
recomendado 3NA 3822 3824 3830 3832 3836 3140 3144
obligatorio para UL 3NE| 1818-0 1820-0 1021-0 1022-0 1224-0 1225-0 1227-0
Seccién minima cable [mm?] 10,0 16,0 25,0 25,0 35,0 70,0 95,0
de entrada [awg] 7 5 3 3 2 -2 -3
Seccién maxima cable [mmz] 35,0 35,0 35,0 35,0 150,0 150,0 150,0
de entrada [awg] 2 2 2 2 -5 -5 -5
Seccién minima cable [mm?] 10,0 16,0 25,0 25,0 50,0 70,0 95,0
de salida [awg] 7 5 3 3 0 -2 -3
Seccién maxima cable [mmz] 35,0 35,0 35,0 35,0 150,0 150,0 150,0
de salida [awg] 2 2 2 2 -5 -5 -5
Peso [kl 17,0 17,0 22,0 22,0 75,0 75,0 75,0
[Ibs] 37,0 37,0 48,0 48,0 165,0 165,0 165,0

1) Condiciones marginales: La corriente de entrada en punto nominal es valida para una tensién de cortocircuito de la
red Ux =1 % basada en la potencia nominal del convertidor y una tensién nominal de
red de 400 V sin bobina de conmutacién de red. Si se aplica una bobina de conmutacion
de red se reducen los valores dados de 20 % a 30%.

*

Para instalarlo en la zona americana, se exigen fusibles listados en UL
(p. €j. clase NON de Bussmann)
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Margen de tensién de entrada 3AC 380V -480V, *10 % (sin filtro)
Referencia 6SE6440- | 2UD13 | 2UD15 | 2UD17 | 2UD21 | 2UD21 | 2UD22 | 2UD23 | 2UD24 | 2UD25 | 2UD27
-7TAA1 | -5AA1 | -5AA1 | -1AA1 | -5AA1 | -2BA1 | -0BA1 | -0BA1 | -5CA1 | -5CA1
. . [kW] 0,37 0,55 0,75 1,1 1,5 2,2 3,0 4,0 55 75
Potencia nominal (CT) |, o» 05 | 075| 1,0 15 | 20| 30| 40 | 50 75 | 10,0
Potencia de salida [kVA] 0,9 1,2 1,6 2,3 3,0 4,5 5,9 7,8 10,1 14,0
Corr. de entrada CT 1) [A] 1,5 1,9 2,4 3,7 4,8 6,5 8,6 11,6 15,6 22,0
Corr. de salida CT. [A] 1,3 17 2,2 3,1 4,1 5,9 77 10,2 13,2 19,0
Corr. de entrada VT 1) [A] - - - - - - - - 16,0 22,5
Corr. de salida VT [A] - - - - - - - - 19,0 26,0
Fusible [A] 10 10 10 10 10 16 16 20 20 32
recomendado 3NA| 3803 | 3803 | 3803 | 3803 | 3803 | 3805 | 3805 | 3807 | 3807 | 3812
obligatorio para UL * * * * * * * * * *
Seccion minima cable [mmz] 1,0 1,0 1,0 1,0 1,0 1,5 1,5 2,5 2,5 4,0
de entrada [awg] 17 17 17 17 17 15 15 13 13 11
Seccion maxima cable [mm?] 2,5 2,5 2,5 2,5 2,5 6,0 6,0 6,0 10,0 10,0
de entrada [awg] 13 13 13 13 13 9 9 9 7 7
Seccion minima cable [mmz] 1,0 1,0 1,0 1,0 1,0 1,0 1,0 1,0 2,5 4,0
de salida [awg] 17 17 17 17 17 17 17 17 13 11
Seccion maxima cable [mm?] 2,5 2,5 2,5 2,5 2,5 6,0 6,0 6,0 10,0 10,0
de salida [awg] 13 13 13 13 13 9 9 9 7 7
Peso [kdl 1,3 1,3 1,3 1,3 1,3 3,3 3,3 3,3 5,5 55
[Ibs] 2,9 2,9 2,9 2,9 2,9 7.3 7.3 7.3 12,1 12,1
Referencia 6SE6440- | 2UD31 | 2UD31 | 2UD31 | 2UD32 | 2UD33 | 2UD33 | 2UD34 | 2UD35 | 2UD37

-1CA1 | -5DA1 | -8DA1 | -2DA1 | -0EA1 | -7TEA1 | -5FA1 | -5FA1 | -5FA1

[kW] 11,0 15,0 18,5 22,0 30,0 37,0 45,0 55,0 75,0
[hp] 15,0 20,0 25,0 30,0 40,0 50,0 60,0 75,0 |100,0

Potencia nominal (CT)

Potencia de salida [kVA] 19,8 24,4 29,0 34,3 47,3 57,2 68,6 83,8 |[110,5
Corr. de entrada CT 1) [A] 32,3 38,5 47,1 56,3 78 95 122 148 188
Corr. de salida CT. [A] 26,0 32,0 38,0 45,0 62,0 75,0 90,0 | 110,0 | 145,0
Corr. de entrada VT 1) [A] 30,5 37,2 43,3 59,3 7,7 86,6 | 103,6 |138,5 |168,5
Corr. de salida VT [A] 32,0 38,0 45,0 62,0 75,0 90,0 | 110,0 |145,0 |178,0
Fusible [A] 35 50 63 80 100 125 160 200 250
recomendado 3NA| 3814 | 3820 | 3822 | 3824 | 3830 | 3832 | 8036 | 3140 | 3144
obligatorio para UL 3NE * 1817-0 | 1818-0 | 1820-0 | 1021-0 | 1022-0 | 1224-0 | 1225-0 | 1227-0
Seccion minima cable [mm?] 6,0 10,0 10,0 16,0 25,0 25,0 35,0 70,0 95,0
de entrada [awg] 9 7 7 5 3 3 2 -2 -3
Seccion maxima cable [mm? | 10,0 35,0 35,0 35,0 35,0 35,0 |150,0 |150,0 | 150,0
de entrada [awg] 7 2 2 2 2 2 -5 -5 -5
Seccion minima cable [mm?] 6,0 10,0 10,0 16,0 25,0 25,0 35,0 70,0 95,0
de salida [awg] 9 7 7 5 3 3 2 -2 -3
Seccion maxima cable [mm? | 10,0 35,0 35,0 35,0 35,0 35,0 |150,0 |150,0 | 150,0
de salida [awg] 7 2 2 2 2 2 -5 -5 -5
P [kgl 55 16,0 16,0 16,0 20,0 20,0 56,0 56,0 56,0
eso

[Ibs] 12,1 35,0 35,0 35,0 44,0 44,0 |123,0 |123,0 |123,0

1) Condiciones marginales: La corriente de entrada en punto nominal es valida para una tensién de cortocircuito de la
red Uy =1 % basada en la potencia nominal del convertidor y una tensiéon nominal de red
de 400 V sin bobina de conmutacion de red. Si se aplica una bobina de conmutacién de red
se reducen los valores dados de 20 % a 30%.

*

Para instalarlo en la zona americana, se exigen fusibles listados en UL
(p. €j. clase NON de Bussmann)
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Margen de tension de entrada 3 AC 380V -480V, x10 % (sin filtro)
Referencia 6SE6440- | 2UD38-8FA1 | 2UD41-1FA1 | 2UD41-3GA1 | 2UD41-6GA1 | 2UD42-0GA1
. . [kW] 90 110 132 160 200
Potencia nominal (CT) [hp] 125 150 200 250 300
Potencia de salida [kVA] 145,4 180 214,8 263,2 339,4
Corriente de entrada CT 1) [A] 168,5 204,0 2445 296,4 354,0
Corriente de salida CT [A] 178,0 205,0 250,0 302,0 370,0
Corriente de entrada VT 1)  [A] 204,5 2445 296,5 354,0 442,0
Corriente de salida VT [A] 205,0 250,0 302,0 370,0 477,0
. [A] 250 315 400 450 560
Fusible recomendado
3NE 1227-0 1230-0 1332-0 1333-0 1435-0
Terminal tubular del cable
segun la norma [mm] 10 10 10 10 10
DIN 46235
1x1850 1x1850
2
[mm?] 2% 120 2% 120 2 x 240 2 x 240 2 x 240
Seccion transversal max. [AWG]
de la linea
o 1x3%00 | 1x3500 2 x 400 2 x 400 2 x 400
. 2 x4/0 2 x4/0
[kemil]
Peso [kl 110 110 170 170 170
[Ibs] 242 242 418 418 418

1) Condiciones marginales: La corriente de entrada en punto nominal es valida para una tensién de cortocircuito de la
red Ux = 2,33 % basada en la potencia nominal del convertidor y una tensién nominal de
red de 500 V sin bobina de conmutacién de red.
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Margen de tension de entrada 3 AC 500V -600V, x10 % (sin filtro)
Referencia 6SE6440 | 2UE17- | 2UE21- | 2UE22- | 2UE24- | 2UE25- | 2UE27- | 2UE31- | 2UE31-
-| 5CA1 5CA1 2CA1 0CA1 5CA1 5CA1 1CA1 5DA1
. . [kW] 0,75 1,5 2,2 4,0 55 7,5 11,0 15,0
Potencia nominal (CT) |, 1 10 2.0 3.0 5.0 75 | 100 | 150 | 200
Potencia de salida [kVA] 1,3 2,6 3,7 5,8 8,6 10,5 16,2 21,0
Corr. de entrada CT 1) [A] 2,0 3,7 5,3 8,1 11,1 14,4 21,5 27,6
Corr. de salida CT. [A] 1,4 2,7 3,9 6,1 9,0 11,0 17,0 22,0
Corr. de entrada VT 1) [A] 3,2 4,4 6,9 9,4 12,6 18,1 24,9 29,8
Corr. de salida VT [A] 2,7 3,9 6,1 9,0 11,0 17,0 22,0 27,0
Fusible [A] 10 10 10 16 16 25 32 35
recomendado 3NA | 3803-6 | 3803-6 | 3803-6 | 3805-6 | 3805-6 | 3810-6 | 3812-6 | 3814-6
obligatorio para UL 3NE * * * * * * * 1803-0
Seccion minima cable [mmz] 1,0 1,0 1,0 1,5 1,5 2,5 4.0 6,0
de entrada [awg] 17 17 17 15 15 13 1" 9
Seccion maxima cable [mmz] 10,0 10,0 10,0 10,0 10,0 10,0 10,0 35,0
de entrada [awg] 7 7 7 7 7 7 7 2
Secciéon minima cable [mm?] 1,0 1,0 1,0 1,0 1,0 2,5 4,0 4,0
de salida [awg] 17 17 17 17 17 13 11 11
Seccion maxima cable [mmz] 10,0 10,0 10,0 10,0 10,0 10,0 10,0 35,0
de salida [awg] 7 7 7 7 7 7 7 2
Peso [kgl 55 55 55 55 55 55 55 16,0
[Ibs] 121 12,1 121 121 121 12,1 121 35,0
Referencia 6SE6440- | 2UE31- | 2UE32- | 2UE33- | 2UE33- | 2UE34- | 2UE35- | 2UE37-

8DA1 2DA1 OEA1 7TEA1 5FA1 5FA1 5FA1

kw1 | 185 | 220 | 300 370 | 450 | 550 | 750
[hp] 250 | 30,0 | 400 50,0 | 60,0 | 750 |[100,0

Potencia nominal (CT)

Potencia de salida [kVA] 25,7 30,5 39,1 49,5 59,1 73,4 94,3
Corr. de entrada CT 1) [A] 33,6 40,1 52 67 85 106 130
Corr. de salida CT. [A] 27,0 32,0 41,0 52,0 62,0 77,0 99,0
Corr. de entrada VT 1) [A] 35,1 47,5 57,9 69,4 83,6 113,4 137,6
Corr. de salida VT [A] 32,0 41,0 52,0 62,0 77,0 99,0 125,0
Fusible [A] 50 63 80 80 125 160 160
recomendado 3NA | 3820-6 | 3822-6 | 3824-6 | 3824-6 | 3132-6 | 3136-6 | 3136-6
obligatorio para UL 3NE | 1817-0 | 1818-0 | 1820-0 | 1820-0 | 1022-0 | 1024-0 | 1224-0
Seccién minima cable [mm?] 10,0 10,0 16,0 25,0 25,0 50,0 50,0
de entrada [awg] 7 7 5 3 3 0 0
Seccién maxima cable [mmz] 35,0 35,0 35,0 35,0 150,0 150,0 150,0
de entrada [awg] 2 2 2 2 -5 -5 -5
Seccién minima cable [mm?] 6,0 10,0 16,0 16,0 25,0 35,0 50,0
de salida [awg] 9 7 5 5 3 2 0
Seccién maxima cable [mmz] 35,0 35,0 35,0 35,0 150,0 150,0 150,0
de salida [awg] 2 2 2 2 -5 -5 -5

[kal 16,0 16,0 20,0 20,0 56,0 56,0 56,0

Peso [lbs] | 350 | 350 | 440 | 440 [1230 [1230 [123,0

1) Condiciones marginales: La corriente de entrada en punto nominal es valida para una tensién de cortocircuito de la
red Ux =1 % basada en la potencia nominal del convertidor y una tensién nominal de
red de 500 V sin bobina de conmutacién de red. Si se aplica una bobina de conmutacion
de red se reducen los valores dados de 10 % a 20%.

* Para instalarlo en la zona americana, se exigen fusibles listados en UL
(p. €j. clase NON de Bussmann)
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6 Opciones

En este capitulo se da una panoramica general sobre las opciones del
MICROMASTER 440. Mas informacién sobre las opciones se encuentra disponible
en el catélogo o en la documentacién del CD.

6.1 Opciones dependientes del convertidor

Basic Operator Panel (BOP)

Advanced Operator Panel (AOP)

Médulo PROFIBUS

Tarjeta DeviceNet

Tarjeta opcional CANopen

Tarjeta de evaluacion del codificador

Kit de conexion del PC al convertidor

Kit de conexién del PC al panel AOP

Kit de montaje a puerta del BOP/AOP para control de un convertidor
Kit de montaje a puerta del AOP para control de multiples convertidores
Herramienta de puesta en servicio "DriveMonitor y "Starter"

YVVY VYV VY VY VVYVYVY

6.2 Opciones especificas del convertidor

Tamanos constructivos A hasta F
» Filtro EMC, Clase A
Filtro EMC, Clase B
Filtro EMC adicional, Clase B
Filtro Clase B con bajas corrientes de fuga
Bobina de conmutacién de linea
Bobina de salida
Placa de prensaestopas

YV V V V VYV V

Tamanos constructivos FXy GX
» Bobina de conmutacion de linea
» Filtro EMC, Clase A (inductancia de conmutacién de red necesaria)
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7 Compatibilidad electromagnética
(CEM o EMC)

Este capitulo contiene:
Informacién sobre compatibilidad electromagnética (CEM o EMC).

71 Compatibilidad electromagnética (CEM 0 EMC) ........cccoovieiiiiiiiiiee e 204
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71

711

7.1.2

713

204

Compatibilidad electromagnética (CEM o EMC)

Todos los fabricantes/ensambladores de aparatos eléctricos que "ejecuten una
funcion intrinseca completa y sean puestos en el mercado en calidad de unidad
individual destinada al usuario final" deben cumplir la directiva sobre
compatibilidad electromagnética 89/336/CEE.

Existen tres vias para que los fabricantes/ensambladores puedan demostrar su
cumplimiento:

Autocertificacion

Se trata de una declaracién del fabricante indicando que cumple las normas
europeas aplicables al entorno eléctrico para el que esta previsto el aparato. En la
declaracion del fabricante sélo pueden citarse normas que han sido publicadas
oficialmente en el Diario Oficial de la Comunidad Europea.

Fichero de construccion técnica

Es posible preparar para el equipo un fichero de construccién técnica en el que se
describan sus caracteristicas EMC. Este fichero debera estar aprobado por un
‘organismo competente' nombrado por la organizacion gubernamental europea
adecuada. Esta forma de proceder permite utilizar normas que estén todavia en
preparacion.

Certificado de examente de tipo CE

Este método es solo aplicable a equipos de transmisién para comunicaciones por
radio. Todos los equipos MICROMASTER estan certificados para cumplimiento de
la directiva de Compatibilidad electromagnética si se instalan de acuerdo con las
recomendaciones que figuran en el capitulo 2.
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71.4 Cumplimiento de la directiva EMC con Regulaciones de
Armoénicos Inminentes

A partir del 1 de enero de 2001 todos los aparatos eléctricos cubiertos por la
directiva EMC tienen que cumplir la norma EN 61000-3-2 "Limites para emisiones
de corrientes armonicas (entrada del equipo < 16 A por fase)".

Todos los accionamientos de velocidad variable de Siemens de las gamas
MICROMASTER, MIDIMASTER, MICROMASTER Eco y COMBIMASTER, que
estan clasificados como "equipo profesional" dentro de los términos de la normal,
cumplen las especificaciones de la norma.

Las corrientes armoénicas permitidas permitidas para "equipo profesional” con una
potencia de entrada > 1 kW no estan aun definidas. Por tanto, cualquier aparato
eléctrico que contenga los accionamientos de arriba y que tenga una potencia de
entrada > 1 kW no requiere permiso de conexion.

Solo para tamanos constructivos A hasta C

Consideraciones especiales para accionamientos 250 W a 550 W con alimenta-
cién de red 230 V 1ac cuando sean utilizados en aplicaciones no industriales

Las unidades con esta tensién y margen de potencias se suministraran con la
siguiente advertencia:

“Este equipo requiere la aceptacion del suministrador de energia para conectarlo a
la red de alimentacion publica”. Consultese EN 61000-3-12 secciones 5.3y 6.4
para mas informacién. Las unidades conectadas a redes industriales’ no
requieren un permiso de conexion (véase EN 61800-3, Seccién 6.1.2.2).

Las emisiones de corrientes arménicas de estos productos se recogen en la
siguiente tabla:

Tabla 7-1 Emisiones de corrientes arménicas permitidas
Nominal Corrientes armoénicas Corrientes armoénicas Distorsion de tension tipica
tipicas (A) tipicas (%)

Nominal transformador de
distribucion
10kVA [ 100kVA |1 MVA
3¢ |5 |7 {9 (4™ |3 5" |7 |9™ | 11" | THD (%) | THD (%) | THD (%)

250 W1AC 230V (2.15 [1.44 |0.72 |0.26 |0.19 (83 |56 |28 |10 |7 0.77 0.077 0.008
370 W1AC 230V |2.96 (2.02 |1.05 |0.38 [0.24 |83 |56 (28 |10 |7 1.1 0.11 0.011
550 W1AC 230V |4.04 (2.70 |{1.36 |0.48 [0.36 |83 |56 (28 |10 |7 1.5 0.15 0.015

Las corrientes armodnicas permitidas permitidas para "equipo profesional” con una
potencia de entrada > 1 kW no estan aun definidas. Por tanto, cualquier aparato
eléctrico que contenga los accionamientos de arriba y que tenga una potencia de
entrada > 1 kW no requiere permiso de conexion.

Como alternativa en aquellos casos donde sea necesario solicitar un permiso de
conexion, éste se puede evitar colocando las bobinas de entrada recomendadas
en los catalogos técnicos (excepto unidades 550 W 230 V 1ac).

' Las redes industriales se definen como aquellas que no alimentan edificios usados con fines
domeésticos.
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71.5

Clasificacion de las caracteristicas EMC

Existen dos clases generales de rendimiento EMC como se detallan a continuacion

Clase 1: Industria en general

Cumplimiento con la norma de producto EMC para sistemas de accionamientos de
potencia EN 68100-3 para uso en sector secundario (industrial) y distribucién
restringida.

Tabla 7-2 Clase 1 - Industria en general
Fenémeno EMC Estandar Nivel
Emisiones: Emisiones radiadas Tamafios constructivos
A hasta F: EN 55011 Nivel A1
Tamafios constructivos
FX 'y GX: EN68100-3 sector secundario
Emisiones conducidas Tamanios constructivos
A hasta F: EN 55011 Nivel A1
Tamafios constructivos
FXy GX: EN68100-3 sector secundario
Inmunidad: | Descarga electrostatica EN 61000-4-2 8 kV descarga al air
Interferencia tipo burst EN 61000-4-4 2 kV cables de potencia, 1 kV cables de mando
Campo electromagnético [ IEC 1000-4-3 26-1000 MHz, 10 V/m
de radiofrecuencia

Clase 2: Industrial con filtro

El nivel de rendimiento permite al fabricante/ensamblador autocertificar sus
equipos para cumplimiento con la directiva "Compatibilidad electromagnética" para
entorno industrial en lo que atafie a las caracteristicas de prestaciones EMC del
sistema de accionamiento de potencia. Los limites de las prestaciones son los
especificados en las normas industriales genéricas de emisiones e inmunidad

EN 50081-2 y EN 50082-2, respectivamente.

Tabla 7-3 Clase 2 - Industrial con filtro
Fenémeno EMC Estandar Nivel
Emisiones: Emisiones radiadas EN 55011 Nivel A1
Emisiones conducidas EN 55011 Nivel A1
Inmunidad: Distorsion en la tension IEC 1000-2-4 (1993)

de alimentacion

Fluctuaciones de tension, | IEC 1000-2-1
caidas subitas,
desequilibrio, variaciones
de frecuencia

Campos magnéticos EN 61000-4-8 50 Hz, 30 A/m

Descarga electrostatica EN 61000-4-2 8 kV descarga al aire

Interferencia tipo burst EN 61000-4-4 2 kV cables de potencia, 2 kV cables de control
Campo electromagnético | ENV 50 140 80 - 1000 MHz, 10 V/m, 80 % AM, cables de
de radiofrecuencia, potencia y sefiales

modulado en amplitud

Campo electromagnético | ENV 50 204 900 MHz, 10 V/m 50 % de ciclo de trabajo, tasa
de radiofrecuencia, de repeticion 200 Hz

modulado por impulsos
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Solo para tamanos constructivos A hasta F

Clase 3: con filtro - para aplicaciones residenciales, comerciales y en industria

ligera
Este nivel de prestaciones permite al fabricante/ensamblador autocertificar sus
aparatos para cumplimiento con la directiva para entorno residencial, comercial y
en industria ligera en lo que atafie a las caracteristicas de prestaciones EMC del
sistema de accionamiento de potencia. Los limites de prestaciones son los
especificados en las normas industriales genéricas de emisiones e inmunidad
EN 50081-1 y EN 50082-1, respectivamente.

Tabla 7-4 Clase 3- confiltro para aplicaciones residenciales, comerciales y en industria ligera

Fenémeno EMC Estandar Nivel
o Emisiones radiadas* EN 55011 Nivel B
Emisiones:
Emisiones conducidas EN 55011 Nivel B

Distorsion en la tension

de alimentacién IEC 1000-2-4 (1993)

Fluctuaciones de tension,
caidas subitas,

oo L IEC 1000-2-1
desequilibrio, variaciones
de frecuencia
Campos magnéticos EN 61000-4-8 50 Hz, 30 A/m
Descarga electrostatica EN 61000-4-2 8 kV descarga al aire

Inmunidad:

2 kV cables de potencia,

Interferencia tipo burst EN 61000-4-4 2 KV cables de control

Campo electromagnético
de radiofrecuencia, ENV 50 140
modulado en amplitud

80 - 1000 MHz, 10 V/m, 80 % AM, cables de
potencia y sefiales

Campo electromagnético
de radiofrecuencia, ENV 50 204
modulado por impulsos

900 MHz, 10 V/m 50 % de ciclo de trabajo, tasa
de repeticion 200 Hz

* Estos limites dependen de si el convertidor ha sido correctamente instalado
dentro de una envolvente metalica para aparatos eléctricos. Los limites no se
cumplen si el convertidor no se monta dentro de una envolvente.

NOTAS

» Para alcanzar estos niveles de prestaciones no debera excederse del valor por
defecto de la frecuencia de pulsacion ni se deberan utilizar cables de longitud
superior a 25 m.

» Los convertidores MICROMASTER estan previstos exclusivamente para

aplicaciones profesionales. Por ello no caen dentro del ambito de validez de
la norma de emision armonicos EN 61000-3-2.

» La maxima tensién de alimentacion de red cuando estan instalados filtros es de
460 V.
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Tabla 7-5 Tabla de cumplimiento

Tamanos constructivos A hasta F:

Modelo | Observaciones

Clase 1 — Industria en general

6SE6440-2U***-**A1 | Convertidores sin filtro, todas las tensiones y potencias.

Clase 2 — Industrial con filtro

6SE6440-2A***-**A1 Todos los convertidores con filtros clase A incorporados
6SEB6440-2A***-**A1 con Convertidores de tamafio A 400 - 480 V con filtros de pie externos
6SE6400-2FA00-6AD1 clase A

Clase 3 — con filtro, para aplicaciones residenciales, comerciales y en industria ligera

6SE6440-2U***-**A1 con Convertidores sin filtro, con filtros de pie externos clase B.
6SE6400-2FB0*-***1

* designa que cualquier valor esta permitido.

Tamanos constructivos FXy GX:

Modelo | Observaciones

Clase 1 — Industria en general

6SE6440-2U***-**A1 | Convertidores sin filtro, todas las tensiones y potencias.

Clase 2 — Industrial con filtro

6SE6440-2U***-**A1 Con el filtro EMV (se puede suministrar como accesorio) se cumplen
los valores limite de EN 55011, clase A para emisiones de
interferencias guiadas (se necesita un conmutador estrangulador de
corriente)
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Anexos

A Cambiar el panel de operador

@

SN

NE
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B Retirar las tapas frontales

B.1 Retirar las tapas frontales del tamafo constructivo A
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B.2 Retirar las tapas frontales de los tamanos
constructivos By C
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B.3 Retirar las tapas frontales de los tamanos
constructivos Dy E
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B.4 Retirar las tapas frontales del tamaio constructivo F

S

19 mm AF
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B.5 Retirar las tapas frontales de los tamanos
constructivos FX y GX
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C Sacar la tarjeta E/S

NOTA
Soélo se requiere una ligera presion para liberar la tarjeta E/S.

MICROMASTER 440 Instrucciones de uso
6SE6400-5AW00-0EPO 215



Edicién 10/03 Desactivar el condensador 'Y’

D Desactivar el condensador 'Y’

D.1 Desactivar el condensador 'Y' en el tamano
constructivo A
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D.2 Desactivar el condensador "Y' en los tamanos
constructivos By C
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D.3 Desactivar el condensador 'Y' en los tamanos
constructivos Dy E

Par apriete
T20

13 mm AF
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D.4 Desactivar el condensador 'Y' en el tamano
constructivo F
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Desactivar el condensador 'Y’

D.5

Desactivar el condensador 'Y' en el tamano

constructivo FX

TORX T20

/
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Soltar el estribo
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D.6 Desactivar el condensador 'Y' en el tamano
constructivo GX

TORX T20

Soltar el estribo
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E Cambiar ventiladores

E.1 Cambiar ventiladores en el tamano constructivo A

MICROMASTER 440 Instrucciones de uso
222 6SE6400-5AW00-0EPO



Cambiar ventiladores Edicion 10/03

E.2 Cambiar ventiladores en los tamanos constructivos By C
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E.3 Cambiar ventiladores en los tamainos constructivos Dy E

Instrucciones de uso
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E.4 Cambiar ventiladores en el tamano constructivo F
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E.5 Cambiar ventiladores en el tamano constructivo F
con filtro
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E.6 Cambiar ventiladores en los tamanos constructivos
FXy GX

Para cambiar los ventiladores de las formas constructivas FX y GX véase la
documentacién en CD-ROM, bajo el directorio "Spares".
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Normas aplicables

Directiva europea de baja tension

La gama de productos MICROMASTER cumple los requisitos de la directiva "Baja
tension" 73/23/CEE modificada por la directiva 98/68/CEE. Las unidades estan
certificadas de acuerdo a las normas siguientes:

EN 60146-1-1 Convertidores a semiconductores - Requisitos generales y
convertidores conmutados por red

EN 60204-1 Seguridad de maquinas - Equipamiento eléctrico de maquinas

Directiva europea de maquinas

La serie de convertidores MICROMASTER no cae dentro del ambito de aplicacion
de la directiva "Maquinas". Sin embargo, los productos se evaluan plenamente
para que cumplan los aspectos de seguridad y salud de la directiva si se usan en
una aplicacion de maquina tipica. Bajo consulta se tiene a disposicién una
Declaracion de incorporacion.

Directiva europea de compatibilidad electromagnética

Instalado de acuerdo a las recomendaciones descritas en este Manual, el
MICROMASTER cumple todos los requisitos de la directiva "Compatibilidad
electromagnética” especificados en la norma EN 61800-3.

Underwriters Laboratories

UL y CUL LISTED POWER CONVERSION EQUIPMENT 5B33 para uso con
grado de contaminacion 2.
INDICACION: El certificado UL esta actualmente en preparacion

I1ISO 9001

Siemens plc tiene implementado un sistema de gestién de calidad que cumple con
los requisitos de la norma ISO 9001.
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G Lista de abreviaturas
AC Corriente alterna
AD Convertidor analégico-digital
ADC Convertidor analégico-digital
ADR Direccién
AFM Modificacion de la frecuencia
ADC Entrada analdgica
AOP Unidad de manejo con visualizaciéon en texto claro / Memoria de los
parametros
AOUT Salida analégica
ASP Valor nominal analégico
ASVM Modulacién de aguja espacial asimétrica
BCC Distintivo de homologacion de bloque
BCD Cabdigo decimal de codificacion binaria
Bl Entrada del binector
BICO Binector/Conector
BO Salida del binector
BOP Unidad de manejo con indicacién numérica
C Puesta en servicio
CB Grupo de construccién de comunicacion
CCw A la izquierda, en sentido antihorario
CDs Record de datos de comando
Cl Entrada del conector
CM Gestion de configuracion
CMD Comando
CMM Maestro combinado
CcO Salida del conector
CO/BO Salida del conector/Salida del binector
COM Raiz
COM-Link Interface de comunicacién
CT Puesta en servicio, listo para el servicio
CT Par de giro constante
CuT Puesta en servicio, servicio, listo para el servicio
Ccw A la derecha, en sentido horario
DA Convertidor digital-analégico
DAC Convertidor digital-anal6gico
DC Corriente continua
DDS Record de datos de accionamiento
DIN Entrada digital
DIP Interruptor DIP
DOUT Salida digital
DS Estado de accionamiento
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EEC
EEPROM
ELCB
EMC
EMF
EMI
FAQ
FCC
FCL
FF
FFB
FOC
FSA
GSG
GUI ID
HIW
HSW
HTL
o
IBN
IGBT
IND
JOG
KIB
LCD
LED
LGE
MHB
MM4
MOP
NC
NO
OPI
PDS
PID
PKE
PKW
PLC
PLI
PPO
PTC
PWE
PWM
PX

Comunidad Econémica Europea (CEE)
Circuito integrado (programable y borrable eléctricamente)
Interruptor de corriente de defecto
Tolerancia electromagnética (TEM)
Fuerza electromagnética (FEM)
Perturbacién electromagnética
Preguntas que se hacen con frecuencia
Flux current control (control de la corriente de flujo)
Limitacion rapida de la corriente
Frecuencia fija

Bloque funcional libre

Regulacién orientada al campo

Tamano de construccion A

Primeros pasos

Identificacion global

Valor real principal

Valor nominal principal

Logistica con alto umbral de perturbacion
Entrada/Salida

Puesta en servicio

Transistor bipolar con compuerta aislada
Subindice

Impulso de avance

Tampon cinético

Display de cristal liquido

Diodo luminoso

Longitud

Freno de parada del motor
MICROMASTER 4

Potenciémetro del motor

Contacto de reposo

Contacto de trabajo

Instrucciones de Manejo

Sistema motriz

Regulador PID (Cuota Proporcional - Integral - Diferencial)
Identificacion del parametro

Valor de identificacion del parametro
Control programable por memoria

Lista de parametros

Parametro datos del proceso - objeto
Resistencia PTC (coeficiente de temperatura positiva)
Valor del parametro

Modulacién de duracion de impulsos
Ampliacion de la potencia
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PZD
QC
RAM
RCCB
RCD
RFG
RFI
RPM
SCL
SDP
SLVC
STW
STX
SVM
TTL
usS
VC
VT
ZSW

Datos del proceso

Puesta en servicio rapida

Memoria con acceso de libre eleccién
Interruptor de corriente de defecto
Protector de corriente de defecto
Transmisor de rampa

Perturbacién de alta frecuencia
Revoluciones por minuto (rpm)
Escalado

Unidad indicadora del estado
Regulacion del vector sin transmisor
Palabra de control

Iniciacion de texto

Modulacién de aguja espacial
Légica transistor-transistor

Interface serial universal

Regulaciéon del vector

Par de giro variable

Palabra de estado

MICROMASTER 440 Instrucciones de uso

6SE6400-5AW00-0EPO

231



Edicion 10/03 Indice alfabético

Indice alfabético

A Control V..o, 165
Compensacioén de deslizamiento ...... 170
Adaptacion de la tension del ventilador ..40 Elevacion de tension .............co......... 167
Advertencia, precauciones y notas Limitacién de intensidad.................... 169
reparaci()n .............................................. 9 Contro| Vectorial
Advertencias, precauciones y notas con sensor de velocidad (VC)........... 175
definiciones ... 6 Limitacion de la consigna de par....... 182
Advertencias, precauciones y notas Regulacion de PAM e 181
desmantelamiento y eliminacion.......... 10 R_egulador de veloc_ldad .................... 176
generalidades ..........cccccceecveeeieiiiee e, 7 sin sensor de velocidad (SLVC)........ 173
fo] o= = Tor (o] o KNS 9 Control vectorial ..........ccccooevveveeeiiiinns 171
puesta en servicio.........._ ........................ 8 Cumplimiento de la directiva EMC........ 205
transporte y almacenamiento ................ 8 b
AgUua ... 25
B Desactivar el condensador 'Y' .............. 216
B Diagrama de bloques................cc.co........ 69
B(?rnes de coneX|o'n ................................. 36 Dimensiones y pares (torques)............... 30
Bisqueda de averlas .............cccccceeeeee 185 Direccion de contacto .........ccccceeeeeeeieeeennnn. 6
C Directrices de cableado EMI................... 43
Cambiar el panel de operador............... 209 Dispositivo de proteccion diferencial
Canal de consignas funcionamiento.........ccccceeeeeiiiiiiinnnn. 34
AFM 123 E
Generador de rampas.............cc......... 125
. EMI. oo 42
Canal de consignas........c.ccceveveeerneennne 123 Entrad id 99
Caracteristicas........ccccoovveeeviiieeennns 19, 190 En‘;radas y sal!das """"""""""""""""""
Caracteristicas de proteccion.................. 20 nEﬁrjjaﬁZan;IaéZicas (ADC) 104
Caracteristicas principales ............c.cce.. 19 Entradas digitales (DIN) ............cc........ 99
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COHeXIOﬂeS al mOtOl’ ............................... 35 con dispositivo de proteccién diferencial
Conexiones de alimentacion ................... 3D e ——————— 34
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