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Categorias de riesgos y simbolos especiales

Lea estas instrucciones atentamente y examine el equipo para familiarizarse con
el dispositivo antes de instalarlo, manipularlo, revisarlo o realizar el
mantenimiento de este. Los siguientes mensajes especiales pueden aparecer a lo
largo de este manual o en el equipo para advertir sobre riesgos o remitirle a otras
informaciones que le ayudaran a aclarar o simplificar determinados
procedimientos.

La adicion de uno de estos dos simbolos a una etiqueta de

o, H H “ H ” “ AV H H
A ‘j\ seguridad del tipo “Peligro” o “Advertencia” indica que existe
un peligro eléctrico que causara lesiones si no se siguen las

instrucciones.

Este es el simbolo de alerta de seguridad. Sirve para alertar
de riesgos de lesiones. Observe todos los mensajes que
siguen a este icono para evitar posibles lesiones o incluso la
muerte.

A A PELIGRO

PELIGRO indica una situacion de riesgo que, si no se evita, ocasionara
la muerte o lesiones graves.

AADVERTENCIA

ADVERTENCIA indica una situacién de riesgo que, si no se evita, puede
ocasionar la muerte o lesiones graves.

APRECAUCION

PRECAUCION indica una situacion de riesgo que, si no se evita, puede
ocasionar lesiones moderadas o leves.

AVISO

AVISO sirve para indicar practicas no relacionadas con lesiones fisicas.

NOTA: Proporciona informacion adicional para aclarar o simplificar
procedimientos.

Tenga en cuenta

La instalacion, el manejo y el mantenimiento de los equipos eléctricos deberan
ser realizados solo por personal cualificado. Schneider Electric no se hace
responsable de ninguna de las consecuencias del uso de este material.

Una persona cualificada es aquella que cuenta con la capacidad y los
conocimientos relativos a la construccion, el funcionamiento y la instalacion de
equipos eléctricos, y que ha sido formada en materia de seguridad para
reconocer y evitar los riesgos que conllevan tales equipos.

DOCAO0127ES-02
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Aviso sobre la Proposicion 65

ADVERTENCIA: Este producto puede exponerle a productos quimicos, incluidos el plomo y

A los compuestos de plomo, que el estado de California reconoce como causantes de cancer
y anomalias congénitas u otros dafios reproductivos. Para obtener mas informacion al
respecto, visite www.P65Warnings.ca.gov.
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Acerca de este libro

Alcance del documento

En esta guia se describen el controlador de gestion de motores TeSys~ T LTMR y
el médulo de expansion LTME.

La finalidad de esta guia es:

» Describir y explicar las funciones de supervision, proteccion y control del
controlador LTMR y del médulo de expansién LTME.

* Proporcionar toda la informacion necesaria para implementar y respaldar una

solucion que se adapte lo mejor posible a los requisitos de la aplicacion.

En la guia se describen las cuatro partes principales de una implementacion

satisfactoria del sistema:

* Instalacion del controlador LTMR y del médulo de expansion LTME

» Puesta en marcha del controlador LTMR mediante el ajuste de los

parametros esenciales
* Uso del controlador LTMR y del médulo de expansién LTME, con y sin otros

dispositivos de interfaz hombre-maquina adicionales
* Mantenimiento del controlador LTMR y del médulo de expansién LTME

Esta guia va dirigida a:
* ingenieros de disefio

* integradores de sistemas
* operadores de sistemas

* ingenieros de mantenimiento

Campo de aplicacién

Esta guia es valida para todos los controladores LTMR. Algunas funciones estan

disponibles dependiendo de la version del software del controlador.

Documentos relacionados

Titulo de la documentacion Descripcion Nuamero de
referencia

TeSys T LTMR - Controlador de En esta guia se describe la DOCA0128EN
gestién de motores - Guia de instalacion, la puesta en marchay el
instalacion mantenimiento del controlador de

gestiéon de motores TeSys T LTMR y

del moédulo de expansion LTME.
TeSys T LTMR - Controlador de En esta guia se describe la version DOCA0129EN
gestién de motores - Guia de del protocolo de la red Ethernet del
comunicacion Ethernet controlador de gestion de motores

TeSys T LTMR y del médulo de

expansion LTME.
TeSys T LTMR - Controlador de En esta guia se describe la version DOCAO0130EN
gestion de motores - Guia de del protocolo de la red Modbus del
comunicacion Modbus controlador de gestion de motores

TeSys T LTMR y del médulo de

expansion LTME.
TeSys T LTMR - Controlador de En esta guia se describe la version DOCAO0131EN
gestiéon de motores - Guia de del protocolo de la red PROFIBUS
comunicacion Profibus DP DP del controlador de gestion de

motores TeSys T LTMR y del médulo

de expansion LTME.
TeSys T LTMR - Controlador de En esta guia se describe la version DOCAO0132EN
gestion de motores - Guia de del protocolo de la red CANopen del
comunicacién CANopen controlador de gestién de motores
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Titulo de la documentacion Descripcion Numero de
referencia
TeSys T LTMR y del médulo de
expansion LTME.
TeSys T LTMR - Controlador de En esta guia se describe la versién DOCAO0133EN
gestion de motores - Guia de del protocolo de la red DeviceNet del
comunicacion DeviceNet controlador de gestion de motores
TeSys T LTMR y del médulo de
expansion LTME.
TeSyse T LTM CU - Unidad de En este manual se describe como 1639581EN
operador de control - Manual del instalar, configurar y usar la unidad
usuario de operador de control TeSys T
LTMCU.
Pantallas compactas - Magelis XBT | En este manual se describen las 1681029EN
N/XBT R - Manual del usuario caracteristicas y la presentacion de
las unidades de visualizacion XBT N/
XBTR.
TeSys T LTMR Ethernet/IP with a En esta guia se ofrece una unica DOCAO119EN
Third-Party PLC - Quick Start Guide | referencia para configurar y conectar
el TeSys Ty el controlador logico
programable (PLC) de Allen-Bradley.
TeSys T LTMR Modbus - En esta guia se utiliza un ejemplo de 1639572EN
Controlador de gestion de motores - | aplicacion para describir los distintos
Guia de inicio rapido pasos para instalar, configurar y
utilizar rapidamente TeSys T para la
red Modbus.
TeSys T LTMR Profibus DP - En esta guia se utiliza un ejemplo de 1639573EN
Controlador de gestion de motores - | aplicacion para describir los distintos
Guia de inicio rapido pasos para instalar, configurar y
utilizar rapidamente TeSys T para la
red PROFIBUS-DP.
TeSys T LTMR CANopen - En esta guia se utiliza un ejemplo de 1639574EN
Controlador de gestion de motores - | aplicacion para describir los distintos
Guia de inicio rapido pasos para instalar, configurar y
utilizar rapidamente TeSys T para la
red CANopen.
TeSys T LTMR DeviceNet - En esta guia se utiliza un ejemplo de 1639575EN
Controlador de gestion de motores - | aplicacion para describir los distintos
Guia de inicio rapido pasos para instalar, configurar y
utilizar rapidamente TeSys T para la
red DeviceNet.
Compatibilidad electromagnética, En esta guia se incluye informacion DEG999EN
directrices de instalacion practica sobre la compatibilidad
electromagnética.
TeSys T LTMRe« - Hoja de En este documento se describe el AAV7709901
instrucciones montaje y la conexion del controlador
de gestion de motores TeSys T
LTMR.
TeSys T LTME-- - Hoja de En este documento se describe el AAV7950501
instrucciones montaje y la conexion del médulo de
expansion TeSys T LTME.
XBT N/R/RT - Hoja de instrucciones | En este documento se describe el 1681014
montaje y la conexiéon del XBT-N de
Magelis.
TeSys T LTM CU- - Hoja de En este documento se describe el AAV6665701
instrucciones montaje y la conexién de la unidad de
control TeSys T LTMCU.
TeSys T DTM para contenedor FDT | En esta ayuda en linea se describe el | 1672614EN

- Ayuda en linea

TeSys T DTMy el editor de légica
personalizada integrado en el TeSys
T DTM, que permite la
personalizacién de las funciones de
control del sistema de gestion de
motores TeSys T.
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Titulo de la documentacion Descripcion Numero de
referencia
Convertidor TCSMCNAM3MO002P Esta guia describe el cable de BBV28000

USB aRS485 - Guia de referencias
rapidas

configuracion entre el ordenador y el
TeSys T: USB a RS485

Electrical Installation Guide (Wiki
version)

El objetivo de la guia Electrical
Installation Guide (y ahora Wiki) es
ayudar a los disefiadores eléctricos y
contratistas a disefiar instalaciones
eléctricas de acuerdo con normas
como |IEC 60364 u otras normas
pertinentes.

www.electrical-
installation.org

Puede descargar estas publicaciones técnicas e informacion técnica adicional de

nuestro sitio web www.se.com.
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Introduccion al Sistema de gestion de motores

TeSys T

Descripcién general

En este capitulo se presenta el sistema de gestion de motores TeSys T y sus
dispositivos complementarios.

Presentacion del sistema de gestion de motores TeSys T

Objetivo del producto

El sistema de gestion de motores TeSys T ofrece capacidades de proteccion,
control y supervisién para motores de induccion de AC monofasicos y trifasicos.

Al tratarse de un sistema modular y flexible, se puede configurar para satisfacer
los requisitos de las aplicaciones industriales. El sistema esta disefiado para
satisfacer las necesidades de los sistemas de proteccidn integrados con
comunicaciones abiertas y una arquitectura global.

La alta precisién de los sensores y la total proteccion electrénica de estado sélido
del motor garantizan la mejor utilizacion del motor. Las completas funciones de
supervision permiten analizar las condiciones de funcionamiento del motor y
responder de forma mas rapida para impedir la parada del sistema.

El sistema ofrece funciones de diagndstico e historicos, asi como alarmas y
disparos configurables, lo que permite predecir de forma 6ptima el mantenimiento
de los componentes, y proporciona datos para mejorar continuamente todo el
sistema.

Ejemplos de segmentos de maquinaria admitidos

El sistema de gestion de motores es aplicable a los siguientes segmentos de
maquinaria:

12
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Segmento de maquinaria

Ejemplos

Segmentos de magquinaria especial y de proceso

Tratamiento de agua y aguas residuales
» Tratamiento del agua (bombas, sopladores y agitadores)

Metal, minerales y mineria
+ Cemento
* Vidrio
* Acero
» Extraccion de minerales
Aceite y gas
* Procesamiento de aceite y gas
o Petroquimica
o Refineria, plataforma marina
Microelectronica

Farmacéutica

Industria quimica
+ Cosmeética
* Detergentes
* Fertilizantes
* Pintura
Industria del transporte
* Lineas de transporte
*  Aeropuertos
*  Metro
Otras industrias
* Tuneladoras

Segmentos de maquinaria compleja

Comprende las maquinas de alto nivel de automatizacién o coordinacion

utilizadas en:
» Sistemas de bombeo
* Transformacion de papel
* Lineas de impresion

* HVAC (climatizacién, ventilacion y calefaccion)

Industrias

El sistema de gestion de motores es aplicable a las siguientes industrias y
sectores empresariales asociados:

DOCAO0127ES-02
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Introduccion al Sistema de gestion de motores TeSys T

Industria Sectores Aplicacién
Edificios « Edificios de oficinas Control y gestion de las instalaciones de edificios:
» Centros comerciales » Sistemas HVAC criticos
* Naves industriales * Agua
« Barcos * Aire
¢ Hospitales « Gas
« Centros culturales « Electricidad
«  Aeropuertos *  Vapor
Industria * Metal, minerales y mineria: cemento, vidrio, »  Control y supervision de motores-bomba
acero, extraccion de minerales «  Control de la ventilacion
*  Microelectrénica * Control de la traccion y los movimientos de carga
* Petroquimica * Visualizacién de estado y comunicacién con maquinas
* FEtanol * Proceso y comunicacion de los datos capturados
*  Quimica: industria de pasta y papel *  Gestidon remota de los datos en uno o varios sitios a
» Farmacéutica través de Internet
* Alimentos y bebidas
Energia e « Tratamiento y transporte del agua «  Control y supervision de motores-bomba
infraestructura « Infraestructura de transporte de personas y «  Control de la ventilacion
gi:g?:giﬁe?gg%?:&s{agneles de »  Control remoto de turbinas edlicas
« Generacién y transporte de energia . tGesFién remota de los datos en uno o varios sitios a
ravés de Internet

Sistema de gestidon de motores TeSys T

Los dos componentes de hardware principales del sistema son el controlador
LTMR y el moédulo de expansion LTME.

El controlador LTMR, basado en microprocesador, es el componente principal del
sistema que gestiona las funciones de control, proteccion y supervision de los
motores de induccidon de AC monofasica y trifasica.

El controlador LTMR esta disefiado para trabajar a través de las redes siguientes:

Una red Ethernet a través del protocolo de comunicaciones Modbus/TCP o a
través de comunicacion EtherNet/IP

La red Modbus

La red PROFIBUS DP
La red CANopen

La red DeviceNet

El sistema se puede configurar y controlar:

Mediante un dispositivo HMI (Interfaz hombre-maquina, por sus siglas en
inglés): Magelis™ XBT o TeSys T LTMCU.

Mediante un PC que tenga el software SoMove™ con TeSys T DTM.

Utilizando un PLCconectado al sistema a través de la red de
comunicaciones.

Utilizando el servidor web Ethernet (sélo para el controlador Ethernet LTMR).

Otros componentes como los transformadores de corriente de carga externos del
motor y los sensores de corriente de tierra afiaden una mayor proteccioén al
sistema.

Controlador LTMR

En la tabla siguiente se indican las funciones de los controladores LTMR:

14
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Controlador de gestion de motores

Controlador LTMR

Descripcion funcional

Deteccion de corriente de 0,4 a 100 A

Entradas de corriente monofasica o trifasica

Seis entradas légicas TON

Cuatro salidas de relé: tres SPST y una DPST
Conexiones para un sensor de corriente de tierra
Conexion para un sensor de temperatura del motor
Conexion para una red de comunicacion

Conexion para dispositivo HMI o0 médulo de expansion

Funciones de proteccién, medicion y supervision de la
corriente

Funciones de control del motor

Indicador de corriente e indicador de seleccion del
protocolo de comunicaciones

Indicadores LED de disparo y alarma
Indicadores de comunicacion de red y alarma
indicador LED de comunicacién HMI
Funcién de comprobacion y restablecimiento

NOTA: Los controladores Ethernet LTMR que se comunican a través de una
red Ethernet pueden comunicarse a través del protocolo de comunicacion
Modbus/TCP o mediante el protocolo de comunicacion Ethernet/IP.

Ambos protocolos estan cargados en el controlador. El controlador esta
preconfigurado para comunicarse a través del protocolo Modbus/TCP. Si se
cambia su configuracion, se permite el uso del protocolo Ethernet/IP.

Descripcion del numero de referencia del controlador LTMR

En las tablas siguientes se describe el numero de referencia del controlador

LTMR: LTMRxxyzz

XX

valor nominal

08 04..8A

27 1.36..27 A

100 5..100 A

y Protocolo de comunicacién
E Ethernet (Modbus/TCP y Ethernet/IP)
M Modbus SL

P PROFIBUS DP

C CANopen

D DeviceNet

zz Tension de control

BD 24V CC

FM De 100 a 240 VCA

Médulo de expansién LTME

Existen dos modelos de modulos de expansion LTME que proporcionan
funcionalidad de supervision de tension y cuatro entradas l6gicas adicionales. Los
modulos de expansion LTME estan alimentados por el controlador LTMR a través

de un cable conector.

DOCAO0127ES-02
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Médulo de expansion
LTME

Descripcion funcional

Numero de referencia

« Deteccion de tension de 110 a 690 V CA, de 47 a 63 Hz
« Entradas de tension trifasica
*  Cuatro entradas légicas TON adicionales

* Funciones adicionales de proteccion, medicién y supervision de la tensién

» Indicador LED de corriente
« Indicadores LED de estado de entrada logica
Otros componentes necesarios para un modulo de expansion opcional:

« Cable de conexidon del controlador LTMR al médulo de expansién LTME

LTMEV40BD (entradas
|6gicas de 24 V CC)

LTMEV40FM (entradas

Dispositivo HMI: XBTN410 (Discontinued) de Magelis

El sistema utiliza el dispositivo HMI XBTN410 de Magelis con una pantalla de

cristal liquido.

XBTN410 de Magelis

Descripcién funcional

Numero de referencia

» Configura el sistema a través de las entradas de menu.
» Despliega parametros, alarmas y disparos
Otros componentes necesarios para un dispositivo HMI opcional:
* Una fuente de alimentacién independiente
+ Cable de comunicacion entre LTMR/LTME y HMI
« software de programacion XBTL1000 de Magelis

XBTN410 (HMI)

I6gicas de 100 a 240 V CA)

XBTZ938 (cable)

XBTL1000 (software)

Dispositivo HMI: LTMCU Unidad de operador de control

El sistema utiliza el dispositivo HMI de la unidad de operador de control TeSys T
LTMCU con una pantalla de cristal liquido y botones de navegacion contextual. El
LTMCU recibe la alimentacién internamente del controlador LTMR. Para obtener
mas informacién, consulte la publicaciéon TeSys T LTMCU - Unidad de operador

de control - Guia del usuario.

LTMCU Unidad de operador de

control

Descripcién funcional

Numero de referencia

» Configura el sistema a través de las entradas de menu.
» Despliega parametros, alarmas y disparos

+ Controla el motor.

* Proporciona el servicio FDR (sustitucion rapida de

Otros componentes necesarios para un dispositivo HMI
opcional:

« Cable de comunicacién entre LTMR/LTME y HMI

LTMCU (dispositivo HMI)

LTMCUF (dispositivo HMI con
servicio FDR)

dispositivos) (s6lo con LTMCUF con memoria integrada).

LTMOCU-0

(cable de comunicacion HMI)

TCSMCNAM3MO002P

(juego de cables)

LTM9KCU
(juego para LTMCU) portatil)

SoMove con el software TeSys T DTM

El software SoMove es una aplicacién de Microsoft Windowse que emplea la

tecnologia abierta FDT/DTM.

16
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SoMove contiene muchos DTMs. Existe un DTM especifico para el sistema de

gestion de motores TeSys T.

SoMove con TeSys T Descripcién funcional

DTM

Numero de referencia

SoMove™ .

Otros

.
.

configuracion del sistema a través de entradas de menus
Despliega parametros, alarmas y disparos
Control del motor

Activacion de la personalizacién de los modos de
funcionamiento

componentes necesarios para el contenedor SoMove FDT:
APC

una fuente de alimentacién independiente

Cables de comunicacion de LTMR /LTME / LTMCU a PC

SoMove con TeSys T DTM

TCSMCNAM3MO002P

(juego de cables)

Transformadores

de corriente de carga

Los transformadores de corriente de carga externa amplian la gama actual de uso
con motores de mas de 100 amperios a plena carga.

Schneider Electric Transformadores | Primario Secundario Diametro interno Numero de referencia
de corriente de carga
mm In.
100 1 35 1,38 LT6CT1001
200 1 35 1,38 LT6CT2001
400 1 35 1,38 LT6CT4001

Nota: También estan disponibles los siguientes transformadores de corriente: Schneider Electric
LUTCO0301, LUTC0501, LUTC1001, LUTC2001, LUTC4001 y LUTC8001.

Sensores de corriente de tierra

Los sensores de corriente de tierra externos miden las condiciones de disparo de

corriente de tierra.

Transformadores de corriente de Tipo Corriente Diametro interno Relacion de Numero de
tierra Vigirex™ de Schneider maxima transformacion referencia
Electric mm In.
) TA30 65 A 30 1,18 1000:1 50437
r"'"lf 'wl“w—-_____\ PA50 85A 50 1,97 50438
[ k)
a-'l =] IA80 160 A 80 3,15 50439
g MA120 250 A 120 4,72 50440
SA200 400 A 200 7,87 50441
PA300 630 A 300 11,81 50442
POA 85 A 46 1,81 50485
GOA 250 A 110 4,33 50486

DOCAO0127ES-02
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Cables

Los componentes del sistema necesitan cables para conectarse con otros

componentes y comunicarse con la red.

Conexion con...

Moddulo de expansién
LTME

Cable Descripcion Numero de referencia
Cable puente de conexion de 0,04 m (1.57 in.) de LTMCCO004
longitud, para la conexién lado a lado entre el LTMR y
el LTME
Cable conectorRJ45 entre el LTMR y el LTMEde 1,0 LTM9CEXP10

m (3.28 ft) de longitud

Red Ethernet

Cables de conexioén de red de par trenzado
apantallados/no apantallados de categoria 5 con dos
conectores RJ45

490 NTW 000 -

Red Modbus Cable de comunicacion de red Modbus de 0,3 VW3A8306R03
m (11.81 in.) de longitud
Cable de comunicacién de red Modbus de 1.0 VW3A8306R10
m (3.28 ft) de longitud
Cable de comunicacién de red Modbus de 3.0 VW3A8306R30
m (9.84 ft) de longitud

Red PROFIBUS DP Cable de comunicacién de red PROFIBUS DP de TSXPBSCA100
100 m (328.08 ft) de longitud
Cable de comunicacion de red PROFIBUS DP de TSXPBSCA400

400 m (1.312.33 t) de longitud

18
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Conexion con... Cable Descripcion Numero de referencia

Red CANopen Cable de comunicacién de red LZSH CANopen de TSXCANCADDO3
0,3 m (11.81 in) de longitud

Cable de comunicacioén de red UL/IEC 332-2 TSXCANCBDDO03
CANopen de 0,3 m (11.81 in) de longitud

Cable de comunicacién de red LZSH CANopen de TSXCANCADD1
1.0 m (3.28 ft) de longitud

Cable de comunicacion de red UL/IEC 332-2 TSXCANCBDD1
CANopen de 1.0 m (3.28 ft) de longitud

Cable de comunicacién de red LZSH CANopen de TSXCANCADD3
3.0 m (9.84 ft) de longitud

Cable de comunicacioén de red UL/IEC 332-2 TSXCANCBDD3
CANopen de 3.0 m (9.84 ft) de longitud

Cable de comunicacion de red LZSH CANopen de TSXCANCADD5
5.0 m (16.40 ft) de longitud

Cable de comunicacioén de red UL/IEC 332-2 TSXCANCBDD5
CANopen de 5.0 m (16.40 ft) de longitud

HMI LTMCU Cable de conexion entre LTMR/LTME vy el dispositivo | LTM9CU10
HMI LTMCU de 1,0 m (3.28 ft) de longitud

Cable de conexion entre LTMR/LTME vy el dispositivo LTM9CU30
HMI LTMCU de 3,0 m (9.84 ft) de longitud

CA Juego de cables, que incluye el cable de TCSMCNAM3MO002P
comunicacion entre LTME/LTMR/LTMCU y PC de 2,5
m (8.2 ft) de longitud

Guia de seleccion del sistema

Descripcion general

En esta seccion se describe el controlador LTMR con y sin el médulo de
expansion opcional LTME para las funciones de medicidn, supervision, proteccion
y control.

* Funciones de medicion y supervision
o Medicion
o Contadores de disparos y alarmas
o Disparos de supervision de sistema y dispositivo
o Historia del motor
o Estado de funcionamiento del sistema
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» funciones de proteccidn

o Proteccion térmica del motor

o Proteccion de corriente del motor

o Proteccién de alimentacion y tensién del motor

* Funciones de control

o Canales de control (seleccién del origen de control local/remoto)

o Modos de funcionamiento

o Gestion de disparos

4

Funciones de medicion

En la siguiente tabla se muestra el equipo necesario para permitir las funciones
de medicién del sistema de gestién de motores:

Funcion

Controlador LTMR

LTMR Con LTME

Medicion

Corrientes de linea

Corriente de tierra

Corriente media

Desequilibrio de corriente en fase

Nivel de capacidad térmica

Motor-sensor de temperatura

X | X | X[ X[ X|[X

Frecuencia

Tension linea a linea

Desequilibrio de tensién de red

Tension media

Factor de potencia

Potencia activa

Potencia reactiva

Potencia activa-consumo

Potencia reactiva-consumo

X XX |[X| X| X[ X|X|X|X]| X]| X|X]|X|X

Disparos de supervision de sistema y dispositivo

Disparos internos del controlador

Controlador-temperatura interna

Diagnéstico de disparos de comandos de control

Disparo de cableado - Conexiones del sensor de temperatura

Disparo de cableado - Conexiones de corriente

X | X | X| X[ X

Disparo de cableado - Conexiones de tensiéon

Suma de comprobacién de configuracion

x

Pérdida de comunicacién

Tiempo hasta el disparo

X

XX | X| X[ X[ X]| X]| X]| X

Contadores de disparos y alarmas

Numero de disparos de proteccién

Numero de alarmas de proteccion

Numero de disparos de diagnostico

Contador de funciones de control del motor

X | X | X | X

X | X | X | X

20
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Funcion Controlador LTMR LTMR Con LTME
Historial de disparos X X
Historial del motor

Arranques del motor / arranques de O1 / arranques de 02 X X
Tiempo de funcionamiento X X
Arranques del motor por hora X X
Motor-corriente del ultimo arranque X X
Motor-duracion del dltimo arranque X X
Estado de funcionamiento del sistema

Motor-en marcha X X
Motor listo X X
Motor-en arranque X X
Minimo-tiempo de espera X X

X La funcién esta disponible
— La funcién no esta disponible

Funciones de proteccion

En la siguiente tabla se muestra el equipo necesario para permitir las funciones
de proteccion del sistema de gestiéon de motores:

Funciones Controlador LTMR LTMR Con LTME

Sobrecarga térmica

Desequilibrio de corriente en fase

Pérdida de corriente en fase

Inversion de corriente en fase

Arranque prolongado

Bloqueo

Infracorriente

Sobrecorriente

Corriente de tierra

Motor-sensor de temperatura

X | X[ X|X|X| X| X|[X]|X]| X[ X

Ciclo rapido-bloqueo

Desequilibrio de tensiones de fase

Pérdida de tension en fase -

Inversion de tension en fase -

Infratension -

Sobretension _

Deslastrado -

Potencia insuficiente -

Potencia excesiva -

Factor de potencia insuficiente -

X X |IX[X|IX|[X|X|X[X]| X[ X|X|X[X|X|X]| X|[X]|X]| X|X

Factor de potencia excesivo -

X La funcién esta disponible
— La funcién no esta disponible
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Funciones de control

En la siguiente tabla se muestra el equipo necesario para permitir las funciones
de control del sistema de gestion de motores:

Funciones de control Controlador LTMR LTMR Con LTME

Canales de control del motor

Bornero de conexion

HMI

Remoto

Modo de funcionamiento

Sobrecarga

Independiente

2 sentidos de marcha

Dos tiempos

Dos velocidades

X | X | X[ X]| X]| X
X | X | X[ X]| X]| X

Personalizado

Gestion de disparos

Restablecimiento manual

Restablecimiento automatico

Restablecimiento a distancia

X La funcién esta disponible
— La funcién no esta disponible

Politica de actualizacion de firmware

Se recomienda realizar una actualizacion de firmware para disfrutar de las
funciones mas recientes y posibles correcciones de errores de programacion.
Actualice el firmware a la versién mas reciente cuando necesite las funciones y
correcciones de errores de programacion mas recientes para su aplicacion. Utilice
las notas de las actualizaciones de firmware para confirmar si la actualizacién a la
version mas reciente es pertinente para su aplicacion. El firmware y las notas de
actualizacion mas recientes pueden obtenerse buscando "TeSys T Firmware" en
WWW.S€E.Com.

Actualizacion de firmware con TeSys Programmer

Utilice la versién mas reciente del software TeSys Programmer para actualizar la
gama de dispositivos TeSys T con la version de firmware mas reciente disponible.
La version mas reciente del software TeSys Programmer esta disponible en www.
se.com Para obtener mas informacion sobre el uso del software TeSys
Programmer, consulte el documento de ayuda de TeSys Programmer que se
facilita junto con el software.
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Descripcion fisica del controlador LTMR Ethernet

Entradas de corriente de fase

El controlador LTMR incluye transformadores de corriente interna para medir la
corriente de la fase de carga del motor directamente a partir de los cables de
alimentacion de carga del motor o de secundarios de transformadores de
corriente externa.

1 Ventanas para la medicién de la corriente de fase

Parte frontal

La cara frontal del controlador LTMR incluye las siguientes caracteristicas:
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1 Botoén Test / Reset

2 Puerto LTME / HMI con conector RJ45 que conecta el controlador LTMR a una
HMI, un PC o un médulo de expansion LTME

3 Puerto Ethernet numero 1 con conector RJ45 que conecta el controlador LTMR
a una red Modbus/TCP

4 Puerto Ethernet numero 2 con conector RJ45 que conecta el controlador LTMR
a una red Modbus/TCP

5 LED indicadores de estado del LTMR

6 Bornero enchufable: alimentacién de control, entradas légicas y comunes
7 Bornero enchufable: relé de salida unipolar/bipolar (DPST)

8 Bornero enchufable de relé de salida

9 Bornero enchufable: entrada de de disparo a tierra y entrada de sensor de
temperatura

10 Conmutadores rotatorios (decenas y unidades) para direccionamiento |P
11 Enlace de puerto Ethernet y LED de actividad
12 Direccién MAC

Test / Reset Boton

El boton Test / Reset ejecuta una reinicializacion, una comprobacién automatica o
coloca el controlador LTMR en estado disparo interno.

Puerto para dispositivo HMI/médulo de expansion/PC

Este puerto conecta el controlador LTMR a los siguientes dispositivos a través del
puerto HMI mediante un conector RJ45:

* Un mddulo de expansién

*  Un LTMCU/LTMCUF

* Un PC con el software SoMove con TeSys T DTM
* Un HMI XBTN410 de Magelis

LED indicadores de estado de LTMR

Nombre del LED

Descripcion

HMI Comm Comunicacion entre el controlador LTMR y un dispositivo HMI, un PC o un médulo de expansionLTME
Power Condicion de alimentacion o disparo interno, estado del motor y protocolo de comunicacion configurado del
controlador LTMR
Alarm/MS Alarma o disparo de proteccién o indicador de disparo interno
Fallback Indica la pérdida de comunicacion entre el controlador LTMR y el origen de control de red o HMI
STS/NS Indicador de estado de la red
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Enlace del puerto Ethernet y LED de actividad

Nombre del LED Descripcion

LK/ACT Estado del enlace Ethernet

Estado de actividad de comunicacion Ethernet

Descripcion fisica del controlador LTMR Modbus

Entradas de corriente de fase

El controlador LTMR incluye transformadores de corriente interna para medir la
corriente de la fase de carga del motor directamente a partir de los cables de
alimentacion de carga del motor o de secundarios de transformadores de
corriente externa.

e

1 Ventanas para la medicién de la corriente de fase

Parte frontal

La cara frontal del controlador LTMR incluye las siguientes caracteristicas:
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® ®
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Power |
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©

LTME / HMI

2 Puerto HMI con conector RJ45 que conecta el controlador LTMR a una HMI, un
PC o un médulo de expansion LTME

3 Puerto de red con conector RJ45 para la conexion del controlador LTMR a una
red Modbus

4 | ED indicadores de estado del LTMR

5 Bornero enchufable: alimentacion de control, entradas l6gicas y comunes
6 Bornero enchufable: relé de salida unipolar/bipolar (DPST)

7 Bornero enchufable de relé de salida

8 Bornero enchufable: entrada de de disparo a tierra y entrada de sensor de
temperatura

9 Bornero enchufable: Red Modbus

Test / Reset Boton

El botdn Test / Reset ejecuta una reinicializacién, una comprobacion automatica o
coloca el controlador LTMR en estado disparo interno.

Puerto para dispositivo HMI/médulo de expansion/PC

Este puerto conecta el controlador LTMR a los siguientes dispositivos a través del
puerto HMI mediante un conector RJ45:

* Un modulo de expansion

* UnLTMCU/LTMCUF

* Un PC con el software SoMove con TeSys T DTM
* Un HMI XBTN410 de Magelis

LED indicadores de estado de LTMR

Nombre del LED

Descripcion

HMI Comm Comunicacion entre el controlador LTMR y un dispositivo HMI, un PC o un médulo de expansiéonLTME
Power Condicién de alimentacion o disparo interno del controlador LTMR
Alarm Alarma o disparo de proteccioén o disparo interno

26
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Nombre del LED Descripcion
Fallback Pérdida de comunicacioén entre el controlador LTMR y la red o el origen de control HMI
PLC Comm Actividad de la red

Descripcion fisica del controlador LTMR PROFIBUS DP

Entradas de corriente de fase

El controlador LTMR incluye transformadores de corriente interna para medir la
corriente de la fase de carga del motor directamente a partir de los cables de
alimentacion de carga del motor o de secundarios de transformadores de
corriente externa.

NN

1 Ventanas para la medicién de la corriente de fase

Parte frontal

La cara frontal del controlador LTMR incluye las siguientes caracteristicas:

DOCAO0127ES-02 27



Controlador de gestiéon de motores Introduccion al Sistema de gestion de motores TeSys T
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1 Boton Test / Reset

2 Puerto HMI con conector RJ45 que conecta el controlador LTMR a una HMI, un
PC o un médulo de expansion LTME

3 Puerto de red con conector SUB-D de nueve pines para la conexion del
controlador LTMR a un PLC PROFIBUS DP

4 LED indicadores de estado del LTMR

5 Bornero enchufable: alimentacion de control, entrada légica y comun
6 Bornero enchufable: relé de salida unipolar/bipolar (DPST)

7 Relé de salida de bornero enchufable

8 Bornero enchufable: entrada de de disparo a tierra y entrada de sensor de
temperatura

9 Bornero enchufable: red PLC

Test / Reset Boton

El botén Test / Reset ejecuta una reinicializacidon, una comprobacion automatica o
coloca el controlador LTMR en estado disparo interno.

Puerto para dispositivo HMI/médulo de expansion/PC

Este puerto conecta el controlador LTMR a los siguientes dispositivos a través del
puerto HMI mediante un conector RJ45:

* Un mddulo de expansién

* Un LTMCU/LTMCUF

* Un PC con el software SoMove con TeSys T DTM
*  Un HMI XBTN410 de Magelis

Puerto de red

Este puerto proporciona comunicacion entre el controlador LTMR y un PLC de red
a través de un conector SUB-D enchufable de 9 pines.
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LED indicadores de estado de LTMR

Nombre del Describe Aspecto Estado
LED
HMI Comm Comunicacién entre el controlador LTMR y un Amarillo Comunicacién
dispositivo HMI, un PC o un médulo de parpadeante
expansionLTME
OFF Sin comunicacion
Power Condicién de alimentacién o disparo interno del | Verde fijo Encendido, motor parado y sin disparos
controlador LTMR internos
Parpadeo en Encendido, motor en marcha y sin disparos
verde internos
OFF Alimentacion desactivada o existen disparos
internos
Alarm Alarma o disparo de proteccion o disparo Rojo Disparo interno o de proteccién
interno
Parpadeo en rojo: | Alarma
2 x por segundo
Parpadeo en rojo: Descarga o ciclo rapido
5 x por segundo
OFF Sin disparos, alarmas, descarga ni ciclo
répido (cuando la alimentacion esta activada)
Fallback Indica la pérdida de comunicacion entre el Rojo Fallback
controlador LTMR y el origen de control de red o
HMI OFF Sin alimentacién (no en recuperacion)
BF Indica el estado de la red OFF Comunicacion
Rojo Sin comunicacién

Descripcidn fisica del controlador LTMR CANopen

Entradas de corriente de fase

El controlador LTMR incluye transformadores de corriente interna para medir la
corriente de la fase de carga del motor directamente a partir de los cables de
alimentacion de carga del motor o de secundarios de transformadores de

corriente externa.

®

e

1 Ventanas para la medicién de la corriente de fase
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Parte frontal

La cara frontal del controlador LTMR incluye las siguientes caracteristicas:

® ®
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1 Botdén Test / Reset

2 Puerto HMI con conector RJ45 que conecta el controlador LTMR a una HMI, un
PC o un médulo de expansion LTME

3 LED indicadores de estado del LTMR

4 Puerto de red con conector SUB-D de nueve pines para la conexion del
controlador LTMR a un PLC CANopen

5 Bornero enchufable: alimentacién de control, entrada légica y comun
6 Bornero enchufable: relé de salida unipolar/bipolar (DPST)
7 Relé de salida de bornero enchufable

8 Bornero enchufable: entrada de de disparo a tierra y entrada de sensor de
temperatura

9 Bornero enchufable: red PLC

Test / Reset Boton

El boton Test / Reset ejecuta una reinicializacion, una comprobacién automatica o
coloca el controlador LTMR en estado disparo interno.

Puerto para dispositivo HMI/médulo de expansion/PC

Este puerto conecta el controlador LTMR a los siguientes dispositivos a través del
puerto HMI mediante un conector RJ45:

* Un mddulo de expansién

*  Un LTMCU/LTMCUF

* Un PC con el software SoMove con TeSys T DTM
*  Un HMI XBTN410 de Magelis

30
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Puerto de red

Este puerto proporciona comunicacion entre el controlador LTMR y un PLC de red
a través de un conector SUB-D enchufable de 9 pines.

LED indicadores de estado de LTMR

Nombre del Describe Aspecto Estado
LED
HMI Comm Comunicacion entre el controlador LTMR y un Amarillo Comunicacion
dispositivo HMI, un PC o un médulo de parpadeante
expansion
OFF Sin comunicacion
Power Condicién de alimentacioén o disparo interno del | Verde fijo Encendido, motor parado y sin disparos
controlador LTMR internos
Parpadeo en Encendido, motor en marcha y sin disparos
verde internos
OFF Alimentacién desactivada o existen disparos
internos
Alarm Alarma o disparo de proteccion o disparo Rojo Disparo interno o de proteccion
interno
Parpadeo en rojo: | Alarma
2 x por segundo
Parpadeo en rojo: | Descarga o ciclo rapido
5 x por segundo
OFF Sin disparos, alarmas, descarga ni ciclo
rapido (cuando la alimentacion esta activada)
Fallback Indica la pérdida de comunicacion entre el Rojo Fallback
controlador LTMR y el origen de control de red o
HMI OFF Sin alimentacién (no en recuperacion)
Status Indica el estado de la red Verde Comunicacion
Rojo Sin comunicacion
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Descripcion fisica del controlador LTMR DeviceNet

Entradas de corriente de fase

El controlador LTMR incluye transformadores de corriente interna para medir la
corriente de la fase de carga del motor directamente a partir de los cables de
alimentacion de carga del motor o de secundarios de transformadores de
corriente externa.

AV,

;ﬁé 4
A
e
=
£

1 Ventanas para la medicién de la corriente de fase

Parte frontal

La cara frontal del controlador LTMR incluye las siguientes caracteristicas:
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1 Boton Test/Reset

2 Puerto HMI con conector RJ45 que conecta el controlador LTMR a una HMI, un
PC o un médulo de expansion LTME

3 LED indicadores de estado del LTMR

4 Bornero enchufable: alimentacién de control, entrada l6gica y comun
5 Bornero enchufable: relé de salida unipolar/bipolar (DPST)

6 Bornero enchufable Relé de salida

7 Bornero enchufable: entrada de de disparo a tierra y entrada de sensor de
temperatura

8 Bornero enchufable: red PLC

Test /| Reset Boton

El botén Test / Reset ejecuta una reinicializacion, una comprobacion automatica o
coloca el controlador LTMR en estado disparo interno.

Puerto para dispositivo HMI/médulo de expansion/PC

Puerto de red

Este puerto conecta el controlador LTMR a los siguientes dispositivos a través del
puerto HMI mediante un conector RJ45:

* Un moddulo de expansion

+ Un LTMCU/LTMCUF

* Un PC con el software SoMove con TeSys T DTM
*  Un HMI XBTN410 de Magelis

Este puerto proporciona comunicacion entre el controlador LTMR y un PLC de red
a través de un cableado de terminales.

LED indicadores de estado de LTMR

Nombre del Describe Aspecto Estado
LED
HMI Comm Comunicacién entre el controlador LTMR y un Amarillo Comunicacién
dispositivo HMI, un PC o un médulo de parpadeante
expansion
OFF Sin comunicacion
Power Condicién de alimentacién o disparo interno del | Verde fijo Encendido, motor parado y sin disparos
controlador LTMR internos
Parpadeo en Encendido, motor en marcha y sin disparos
verde internos
OFF Alimentacion desactivada o existen disparos
internos

DOCAO0127ES-02
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Nombre del Describe Aspecto Estado
LED
Alarm Alarma o disparo de proteccioén o disparo Rojo Disparo interno o de proteccion
interno
Parpadeo en rojo: | Alarma
2 x por segundo
Parpadeo en rojo: Descarga o ciclo rapido
5 x por segundo
OFF Sin disparos, alarmas, descarga ni ciclo
rapido (cuando la alimentacion esta activada)
Fallback Indica la pérdida de comunicacién entre el Rojo Fallback
controlador LTMR y el origen de control de red o
HMI OFF Sin alimentacion (no en recuperacion)
MNS Indica el estado de la red Verde/rojo Prueba autodiagnéstica de arranque
alternando
Verde intermitente | Iniciando comunicacién
Verde fijo Comunicacion establecida
Rojo intermitente Pérdida de comunicacion /timeout
Rojo fijo No se puede iniciar la red debido a un
problema de direccionamiento / velocidad de
transmision

Descripcidn fisica del médulo de expansiéon LTME

Descripcion general

El médulo de expansion LTME amplia las funciones de supervision y control del
controlador LTMR, proporcionando medicién de tension y entradas légicas

adicionales:

« Entradas de tension trifasica

» Cuatro entradas logicas TON adicionales

Moédulo de expansion LTME

Moédulo de expansion LTME conectado a un controlador Ethernet LTMR

34
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Parte frontal

La cara frontal del médulo de expansion LTME incluye las siguientes

caracteristicas:

O)

1I010101018]

Lv1

Lv2

LVv3

2705334

LTMEV40FM

HMI

LTMR

(-

1.7 C7 1.8 C8 1.9 C9 1.10 C10|

SN

®

1 Puerto con conector RJ45 a un dispositivo HMI o PC

2 Puerto con conector RJ45 al controlador LTMR

3 LED indicadores de estado

4 Bornero enchufable: entradas de tension

5 Bornero enchufable: entradas légicas y comunes

NOTA: Las entradas l6gicas se alimentan externamente de acuerdo con las
tensiones nominales.

LED indicadores de estado

Nombre del LED Descripcion Aspecto Estado

Power Estado de alimentacion/disparo Verde Encendido, sin disparos
Rojo Encendido, con disparos
OFF Sin alimentacion

1.7 Estado de entrada ldgica .7 Amarillo Activada
OFF No activado

1.8 Estado de entrada ldgica 1.8 Amarillo Activada
OFF No activado

1.9 Estado de entrada légica 1.9 Amarillo Activada
OFF No activado

1.10 Estado de entrada légica .10 Amarillo Activada
OFF No activado
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L 4

Funciones de medicién y supervision

Descripcion general

El controlador LTMR proporciona funciones de deteccion, medicion y supervision
en apoyo a las funciones de proteccién de disparos de corriente, temperatura 'y
disparo a tierra. Cuando se conecta a un médulo de expansion LTME, el
controlador LTMR proporciona ademas funciones de medicion de tension y
potencia.

L4

Medicion

Descripcion general

El controlador LTMR utiliza estas mediciones para llevar a cabo funciones de
proteccion, control, supervision y l6gicas. En esta seccion se describe de forma
detallada cada medicion.

El acceso a las mediciones se puede realizar a través de:
* Un PC que tenga el software SoMove con TeSys T DTM
* undispositivo HMI
* un PLC através de un puerto de red

Corrientes de linea

Descripcidn

El controlador LTMR mide las corrientes de linea y proporciona el valor de cada
fase en amperios y como un porcentaje de FLC.

La funcién de corrientes de linea devuelve el valor eficaz en amperios de las
corrientes de fase de las tres entradas de CT:

* L1: corriente de fase 1
* L2: corriente de fase 2
* L3: corriente de fase 3

El controlador LTMR realiza calculos del valor eficaz verdadero de las corrientes
de linea hasta el séptimo armonico.

La corriente de una fase se mide a partirde L1y L3.

Caracteristicas de las corrientes de linea

La funcidn de corrientes de linea presenta las siguientes caracteristicas:

Caracteristica Valor

Unidad A

Precision * +/—1% paramodelosde 8 Ay 27 A
e +/-2 % para modelos de 100 A

Resolucion 0,01 A

Intervalo de actualizacion 100 ms
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Relacion de corriente de linea

El parametro relacién de corriente L1, L2 o L3 proporciona la corriente de fase
como porcentaje de FLC.

Formulas de la relacion de corriente de linea

El valor de corriente de linea de la fase se compara con el parametro FLC, donde
FLC es FLC1 o FLC2, el que esté activo en ese momento.

Medicion calculada Formula
Relacion de corriente de linea 100 x Ln/FLC
Donde:

* FLC = parametro FLC1 o FLC2 (el que esté activo en ese momento)
* Ln=valorde corriente L1, L2 0 L3 en amperios

Caracteristicas de la relacion de corriente de linea

La funcidn de relacion de corriente de linea presenta las siguientes
caracteristicas:

Caracteristica Valor

Unidad % de FLC

Precisiéon Consulte el apartado Caracteristicas de las corrientes de linea, pagina 36.
Resolucion 1% FLC

Intervalo de actualizacién 100 ms

Corriente de tierra

Descripcion

El controlador LTMR mide las corrientes de tierra y proporciona valores en
amperios y como un porcentaje de FLCmin..

» La corriente de tierra interna (Iti})) la calcula el controlador LTMR a partir de
tres corrientes de linea medidas por los transformadores de corriente de
carga. Indica 0 cuando la corriente desciende por debajo del 10 % de
FLCmin.

» La corriente de tierra externa (Iti) la mide el sensor de corriente de tierra
externa conectado a los terminales Z1y Z2.

Parametros configurables

La configuracion del canal de control presenta los siguientes parametros
configurables:

Parametro Intervalo de ajuste Configuracién predeterminada
Modo de corriente de tierra * Interno Interno

« Externo
% corriente de tierra * Ninguno Ninguno

* 100:1

*  200:1,5

*  1000:1

* 2000:1

DOCAO0127ES-02 37



Controlador de gestiéon de motores Funciones de medicion y supervision

Parametro Intervalo de ajuste Configuracion predeterminada

* Otrarelacion

CT de tierra-primario « De1a65.535 1

CT de tierra-secundario « De1a65.535 1

Formula de la corriente de tierra externa

El valor de la corriente de tierra externa depende de la configuracién de los

parametros:
Medicién calculada Férmula
Corriente de tierra externa (Corriente a través de Z1-Z2) x (CT de tierra-primario) / (CT de tierra-secundario)

Caracteristicas de la corriente de tierra

La funcién de corriente de tierra presenta las siguientes caracteristicas:

Caracteristica Valor
Corriente de tierra interna (Itix) Corriente de tierra externa (Iti)
Unidad A A
Precision
LTMR 08xxx Iti=0,3A +-10 % Lo que sea mayor a +/-5 % o +/-0,01 A
0,2A<Iti<0,3A +/-15 %
0,1A<Iti<0,2A +/-20 %
Iti<0,1A N/A
1
LTMR 27xxx Iti=0,5A +/—10 %
0,3A<Iti<05A +/-15%
0,2A<Iti<0,3A +/—20%
Iti<0,2A N/A
1
LTMR 100xxx ti=1,0A +/-10 %
05A<Iti<1,0A +/-15%
0,3A<Iti<05A +/-20%
Iti<0,3A N/A
1
Resolucion 0,01A 0,01 A
Intervalo de actualizacion 100 ms 100 ms

% corriente de tierra

El parametro Corriente de tierra-relacién proporciona el valor de la corriente de
tierra como un porcentaje de FLCmin.

Formulas de relacion de corriente de tierra

El valor de corriente de tierra se compara con FLCmin.

1. En corrientes de esta magnitud o inferior, no debe utilizarse la funcién de corriente de tierra interna. En su lugar, utilice los
transformadores de corriente de tierra externa.
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Medicién calculada Formula

Corriente de tierra-relacion 100 x corriente de tierra / FLCmin

Caracteristicas de la relacion de corriente de tierra

La funcion de relacion de corriente de tierra presenta las siguientes
caracteristicas:

Caracteristica Valor

Unidad De 0 2 2.000 % de FLCmin

Precision Consulte el apartado Caracteristicas de la corriente de tierra, pagina 38.
Resolucion 0,1 % FLCmin

Intervalo de actualizacion 100 ms

Corriente media

Descripcion

El controlador LTMR calcula la corriente media y proporciona el valor de la fase
en amperios y como porcentaje de FLC.

La funcién de corriente media devuelve el valor eficaz de la corriente media.
Regresa a 0 cuando la corriente media es inferior al 20 % de FLCmin.

Formulas de la corriente media

El controlador LTMR calcula la corriente media a partir de las corrientes de linea
medidas. Los valores medidos se suman internamente con la siguiente férmula:

Medicion calculada Férmula
Corriente media, motor trifasico Imed = (L1+L2+L3)/3
Corriente media, motor monofasico Imed = (L1 + L3)/2

Caracteristicas de la corriente media

La funcion de corriente media presenta las siguientes caracteristicas:

Caracteristica Valor

Unidad A

Precisiéon * +/—1% paramodelos de 8 Ay 27 A
* +/—2 % para modelos de 100 A

Resolucion 0,01A

Intervalo de actualizacion 100 ms

Corriente media-relacion

El parametro Corriente media-relacion proporciona el valor de la corriente media
como un porcentaje de FLC.
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Formulas de la relacion de corriente media

El valor de corriente media de la fase se compara con el parametro FLC, donde
FLC es FLC1 o0 FLC2, el que esté activo en ese momento.

Medicién calculada

Foérmula

Corriente media-relaciéon

100 x imed/FLC

Donde:
* FLC = parametro FLC1 o FLC2, el que esté activo en ese momento
* Imed = valor de corriente media en amperios

Caracteristicas de la relacion de corriente media

La funcién de relacion de corriente media presenta las siguientes caracteristicas:

Caracteristica Valor

Unidad % de FLC

Precision Consulte el apartado Caracteristicas de la corriente media, pagina 39.
Resolucion 1% FLC

Intervalo de actualizacion 100 ms

Desequilibrio de fases corriente

Descripcidn

La funcién de desequilibrio de corrientes de fase mide el porcentaje maximo de
desviacién entre la corriente media y las corrientes de fase individuales.

Formulas

La medida del desequilibrio de corrientes de fase se basa en la relacién de
desequilibrio calculada a partir de las siguientes formulas:

Medicién calculada

Foérmula

Relacién de desequilibrio de corriente en la fase 1 (en %)

li1 = (| L1 - Imed | x 100) / Imed

Relacién de desequilibrio de corriente en la fase 2 (en %)

li2=(]L2-Imed|x 100)/Imed

Relacién de desequilibrio de corriente en la fase 3 (en %)

li3 = (| L3 - Imed | x 100) / Imed

Relacion de desequilibrio de corriente para tres fases (en %)

Ides = Max(li1, 1i2, 1i3)

Caracteristicas
La funcién de desequilibrio de corriente de linea presenta las siguientes
caracteristicas:
Caracteristica Valor
Unidad %
Precision * +/-1,5% paramodelosde 8 Ay 27 A
e +/- 3 % para modelos de 100 A
Resolucion 1%
Intervalo de actualizacion 100 ms
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Nivel de capacidad térmica

Descripcion

La funcion de nivel de capacidad térmica utiliza dos modelos térmicos para
calcular la cantidad de capacidad térmica utilizada: uno para los devanados de
cobre del estator y el rotor y otro para la carcasa de hierro del motor. Se indica el
modelo térmico con la maxima capacidad utilizada.

Esta funcion también estima y muestra:

+ Eltiempo restante antes de que se desencadene un disparo de sobrecarga
térmica (consulte Tiempo hasta el disparo, pagina 56) y

» Eltiempo restante hasta que la condicion de disparo desaparezca una vez
que se ha desencadenado un disparo de sobrecarga térmica (consulte
Tiempo de espera minimo, pagina 65).

Caracteristicas de la corriente de disparo

La funcién de nivel de capacidad térmica utiliza una de las siguientes
caracteristicas de curva de disparo (TCC) seleccionadas:

+ Tiempo definido
+ Térmica inversa (ajuste de fabrica)

Modelos de nivel de capacidad térmica

Tanto los modelos de cobre como los de hierro utilizan la corriente de fase
maxima medida y el parametro Motor-clase de disparo para generar una imagen
térmica no escalada. El nivel de capacidad térmica indicado se calcula escalando
la imagen térmica a FLC.

Caracteristicas del nivel de capacidad térmica

La funcion de nivel de capacidad térmica presenta las siguientes caracteristicas:

Caracteristica Valor
Unidad %
Precision +-1%
Resolucion 1%
Intervalo de actualizacién 100 ms

Sensor de temperatura del motor

Descripcion

La funcion de sensor de temperatura del motor muestra:

» El valor de resistencia en ohms medido por un sensor de temperatura de
resistencia PTC o NTC.

» Elvalor de temperatura en °C o °F medido por un sensor de temperatura
PT100.

Consulte la documentacion del producto para comprobar el sensor de
temperatura exacto que se utiliza. Es posible utilizar uno de los cuatro tipos de
sensores de temperatura:

* PTC binario
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Caracteristicas

+ PT100
+ PTC analdgico
* NTC analdgico

La funcion de sensor de temperatura del motor presenta las siguientes

caracteristicas:

Caracteristica

Sensor de temperatura PT100

Otros sensores de temperatura

Unidad °C o °F, segun el valor del parametro Visualizacion Q

en HMI - sensor de temperatura en grados CF.
Precision +/- 2% +/-2%
Resolucion 1°Co1°F 0,1Q
Intervalo de actualizacién | 500 ms 500 ms

Frecuencia

Descripcidn

Caracteristicas

La funcién de frecuencia proporciona el valor medido segun las mediciones de la
tension de red. Si la frecuencia es inestable (variaciones de +/— 2 Hz), el valor
registrado es de 0 hasta que la frecuencia se estabilice.

Si no hay ningin médulo de expansion LTME, el valor de frecuencia sera de 0.

La funcion de frecuencia presenta las siguientes caracteristicas:

Caracteristica Valor
Unidad Hz
Precision +/- 2%
Resolucion 0,1Hz
Intervalo de actualizacion 30 ms

Tensiones linea a linea

Descripcién

La funcién de tensiones linea a linea proporciona el valor eficaz de la tensién fase

afase (V1aV2,V2aV3yV3aV1):

* Tension L1-L2: tension de fase 1 a fase 2

* Tension L2-L3: tension de fase 2 a fase 3

* Tension L3-L1: tension de fase 3 a fase 1

El mddulo de expansion realiza los calculos del valor eficaz verdadero de la
tension linea a linea hasta el séptimo armonico.

La tension de una fase se mide a partirde L1y L3.

42
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Caracteristicas
La funcion de tensiones linea a linea presenta las siguientes caracteristicas:
Caracteristica Valor
Unidad V CA
Precision +-1%
Resolucion 1V CA
Intervalo de actualizacion 100 ms

Desequilibrio de tension de red

Descripcidn
La funcion de desequilibrio de tension de red muestra el porcentaje maximo de
desviacion entre la tensién media y las tensiones de red individuales.
Férmulas
La medida calculada de desequilibrio de tensién de red se basa en las siguientes
férmulas:
Medicién calculada Férmula
Relacion de desequilibrio de tension en la fase 1 en % Vi1=100x|V1-Vmed |/Vmed
Relacion de desequilibrio de tensién en la fase 2 en % Vi2=100 x| V2 - Vmed | / Vmed
Relacién de desequilibrio de tension en la fase 3 en % Vi3 =100 x| V3-Vmed |/ Vmed
Relacion de desequilibrio de tension en las tres fases en % Vdes = Max (Vi1, Vi2, Vi3)
Donde:
* V1 =Tension L1-L2 (tensién de fase 1 a fase 2)
* V2 =Tension L2-L3 (tension de fase 2 a fase 3)
* V3 =Tensién L3-L1 (tensién de fase 3 a fase 1)
* Vmed = tensién media

Caracteristicas

La funcion de desequilibrio de tension de red presenta las siguientes
caracteristicas:

Caracteristica Valor

Unidad %

Precision +/-1,5%

Resolucion 1%

Intervalo de actualizacion 100 ms

Tension media

Descripcién

El controlador LTMR calcula la tensidon media y provee el valor en voltios. La
funcion de tension media devuelve el valor eficaz de la tension media.
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Formulas

El controlador LTMR calcula la tension media mediante el uso de las tensiones

linea a linea medidas. Los valores medidos se suman internamente con la
siguiente férmula:

Medicién calculada

Formula

Tensiéon media, motor trifasico

Vmed = (tension L1-L2 + tension L2-L3 + tension L3-L1) /3

Tensién media, motor monofasico

Vmed = tension L3-L1

Caracteristicas

La funcién de tension media presenta las siguientes caracteristicas:

Caracteristica Valor
Unidad V CA
Precision +/-1 %
Resolucion 1VCA
Intervalo de actualizacion 100 ms

Factor de potencia

Descripcién

Formula

La funcién de factor de potencia muestra el desplazamiento de fase entre las
corrientes de fase y las tensiones de fase.

El parametro Factor de potencia, llamado también coseno de pi (o cos ¢),

Funciones de medicion y supervision

representa el valor absoluto de la relacion de la potencia activa con la potencia
aparente.

El siguiente diagrama muestra un ejemplo de la curva sinusoidal del valor eficaz
promedio de corriente ligeramente retrasada con respecto a la curva sinusoidal
del valor eficaz promedio de tensién, y la diferencia de dngulo de fase entre las

dos curvas:
360°
| Ll
voltage
1 current
~ ’ t
5\ e
N N ~
~ N E
4 S : .
phase angle {g)
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Una vez medido el angulo de fase (¢), el factor de potencia se puede calcular
como el coseno del angulo de fase (¢), la relacion de la cara a (potencia activa)
sobre la hipotenusa h (potencia aparente):

+1

Caracteristicas
La funcion de factor de potencia presenta las siguientes caracteristicas:
Caracteristica Valor
Precision +/-10 % para cos ¢ = 0,6
Resolucion 0,01
Intervalo de actualizacién 30 ms (tipico)?

Potencia activa y potencia reactiva

Descripcién
El célculo de la potencia activa y la potencia reactiva se basa en:
» El valor eficaz promedio de la tension de fase de L1, L2, L3
» El valor eficaz promedio de la corriente de fase de L1, L2, L3
» Factor de potencia
* Numero de fases
Formulas
La potencia activa, también conocida como potencia real, mide el valor eficaz
promedio de potencia. Se deriva de las férmulas siguientes:
Medicién calculada Formula
Potencia activa de motor trifasico V3 x Imed x Vmed x cos¢
Potencia activa de motor monofasico Imed x Vmed x cos¢
Donde:
* Imed = Valor eficaz promedio de corriente
*  Vmed = Valor eficaz promedio de tensiéon

2. Elintervalo de actualizacion depende de la frecuencia.
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La medicion de la potencia reactiva se deriva de las férmulas siguientes:

Medicién calculada

Foérmula

Potencia reactiva de motor trifasico

V3 x Imed x Vmed x sin

Potencia reactiva de motor monofasico

Imed x Vmed x sin¢

Donde:

* Imed = valor eficaz promedio de corriente

*  Vmed = valor eficaz promedio de tension

Caracteristicas

Las funciones de potencia reactiva y potencia activa tienen las caracteristicas
siguientes:

Caracteristica Potencia activa Potencia reactiva
Unidad kW kVAR

Precision +/- 15% +/-15%
Resolucion 0,1 kW 0,1 kVAR
Intervalo de actualizacion 100 ms 100 ms

Consumo de potencia activa y consumo de potencia reactiva

Descripcién

Caracteristicas

Las funciones de consumo de potencia activa y reactiva muestran el total
acumulado de la potencia eléctrica activa y reactiva proporcionada, y consumida
o utilizada por la carga.

Las funciones de consumo de potencia reactiva y potencia activa tienen las
caracteristicas siguientes:

Caracteristica Potencia activa-consumo Potencia reactiva-consumo
Unidad kWh kVARh

Precision +15% +15%

Resolucion 1 kWh 1 kVARh

Intervalo de actualizacion 100 ms 100 ms

Disparos de supervision de sistema y dispositivo

Descripcién general

El controlador LTMR y el moédulo de expansion LTME detectan disparos que
afectan a la capacidad del controlador LTMR de funcionar correctamente
(comprobacién interna del controlador y comprobacion de errores de
comunicacion, cableado y configuracion).

Se puede acceder a los registros de disparos de supervision de sistemas y
dispositivos a través de:
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* Un PC que tenga el software SoMove con TeSys T DTM
* Un dispositivo HMI
* UnPLC através de un puerto de red

Disparo interno del controlador

Descripcion

El controlador LTMR detecta y registra disparos internos al propio dispositivo. Los
disparos internos pueden ser leves o graves, Los disparos leves o graves pueden
cambiar el estado de los relés de salida. Encender y apagar la alimentacién al
controlador LTMR puede borrar un disparo interno.

Cuando se produce un disparo interno, se establece el parametro Disparo interno
del controlador.

Disparos internos graves

Durante un disparo grave, el controlador LTMR no puede ejecutar de forma fiable
Su propia programacion y solo puede intentar apagarse. Ademas, la
comunicacion con el controlador LTMR no es posible. Algunos disparos graves
son:

» Disparo de desbordamiento de pila

» Disparo de escasez de pila

+ Tiempo sobrepasado de vigilancia (watchdog)

» Error detectado en la suma de comprobacion del firmware
* Error de CPU detectado

» Disparo de temperatura interna (a 100 °C/212 °F)

» Error detectado de comprobacion RAM

Disparos internos leves

Los disparos internos leves indican que los datos suministrados por el LTMR no
son fiables por lo que podria ponerse en peligro la protecciéon. Durante un disparo
leve, el controlador LTMR sigue intentando supervisar el estado y la
comunicacion, pero no acepta comandos de arranque y se interrumpen las
funciones de l6gica personalizada. Durante una condicién de disparo leve, el
controlador LTMR sigue intentando detectar y notificar disparos graves, pero no
otros disparos leves. Algunos disparos leves son:

» Disparo interno de comunicacion de red

* Error de EEPROM detectado

» Error detectado de A/D fuera de servicio

» botdn de restablecimiento bloqueado

» Disparo de temperatura interna (a 85 °C/185 °F)

» Error detectado de configuracion no valida (configuracion en conflicto)

» Accion detectada de funcion légica incorrecta (por ejemplo, intentar escribir
en un parametro de solo lectura)
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Temperatura interna del controlador

Descripcidén
El controlador LTMR supervisa la temperatura interna de controlador y notifica las
condiciones de alarma, disparo leve y disparo grave. La deteccién de disparos no
se puede desactivar. La deteccién de alarmas se puede activar o desactivar.
El controlador conserva un registro de la temperatura interna mas alta alcanzada.
Caracteristicas
Los valores medidos de la temperatura interna del controlador presentan las
siguientes caracteristicas:
Caracteristica Valor
Unidad °C
Precision +/-4 °C (+/-7,2 °F)
Resolucion 1°C(1,8°F)
Intervalo de actualizacion 100 ms
Parametros
La funcién de temperatura interna del controlador incluye un parametro editable:
Parametro Intervalo de ajuste Configuracion
predeterminada
Activacion de alarma de temperatura interna del controlador * Activado Activado
+ Deshabilitado
La funcién de temperatura interna del controlador incluye los siguientes umbrales
de disparo y alarma fijos:
Condicién Valor de umbral fijo Establece el parametro
Alarma de temperatura interna 80 °C (176 °F) Alarma de temperatura interna del controlador
Disparo leve de temperatura interna 85 °C (185 °F) Disparo interno del controlador
Disparo grave de temperatura interna 100 °C (212 °F)

Una alarma termina cuando la temperatura interna del controlador LTMR
desciende por debajo de 80 °C (176 °F).

Diagrama de bloques

Controller internal temperature alarm and trip:

T>80°C —— Controller internal temperature alarm
T —— T>85°C —— Controller internal temperature minor trip
T>100"°C —— Controller internal temperature major trip
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T Temperatura

T > 80 °C (176 °F) Umbral de alarma fijo

T > 85 °C (185 °F) Umbral de disparo leve fijo

T >100 °C (212 °F) Umbral de disparo grave fijo

Temperatura maxima interna del controlador

El parametro Temperatura interna max. del controlador contiene la temperatura
interna mas alta, expresada en °C, detectada por el sensor de temperatura
interna del controlador LTMR. El controlador LTMR actualiza este valor cada vez
que detecta una temperatura interna superior al valor actual.

El valor de la temperatura interna maxima no se elimina cuando se restauran los
ajustes de fabrica con Borrar todo-comando, o cuando se ponen a cero los
histéricos con Borrar histéricos-comando.

Diagndstico de disparos de comandos de control

Descripcion

El controlador LTMR realiza pruebas de diagndstico que detectan y supervisan el
funcionamiento correcto de los comandos de control.

Existen cuatro funciones de diagnéstico de comandos de control:
» Comprobacion de comando de arranque
» Comprobacién de funcionamiento
» Comprobacion del comando de paro
+  Comprobacién de parada

Configuracion de parametros

Las cuatro funciones de diagndstico se activan y desactivan como un grupo. Los
parametros configurables son:

Parametros Intervalo de ajuste Configuracion predeterminada
Activacion de disparo de diagndstico Si/No Si
Activacion de alarma de diagnéstico Si/No Si

Comprobacion de comando de arranque

La comprobacién de comando de arranque comienza después de un comando de
arranque, y hace que el controlador LTMR supervise el circuito principal para
tener la seguridad de que hay corriente.

* La comprobacién del comando de arranque emite un disparo o alarma en el
comando de arranque si no se detecta corriente después de un retardo de
1 segundo.

+ La condicién de Comprobacién de comando de arranque finaliza si el motor
esta en estado de arranque o marcha (lavg > 20 % FLC) en el punto de
retardo de un segundo; luego comienza la comprobacién de funcionamiento.
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Comprobaciéon de funcionamiento

La comprobacion de funcionamiento del motor hace que el controlador LTMR
supervise continuamente el circuito principal para tener la seguridad de que hay
corriente.

» La comprobacioén de funcionamiento del motor emite un disparo o alarma si
no se detecta corriente de fase media durante mas de 0,5 segundos sin un
comando de paro.

» La comprobacién de funcionamiento del motor finaliza cuando se ejecuta un
comando de paro.

Comprobacién del comando de paro

La comprobacion de comando de paro empieza después de un comando de paro,
y hace que el controlador LTMR supervise el circuito principal para tener la
seguridad de que hay corriente.

* La comprobacion del comando de paro emite un disparo o alarma si se
detecta corriente después de un retardo de 1 segundo.

* La comprobacion del comando de paro finaliza si el controlador LTMR
detecta corriente igual o inferior al 5% de FLCmin.

Comprobacién de parada

La comprobacién de parada hace que el controlador LTMR supervise
continuamente el circuito principal para tener la seguridad de que no hay
corriente.

» La comprobacion de paro emite un disparo o alarma en la comprobacion de
parada si se detecta corriente de fase media durante mas de 0,5 segundos
después de un comando de parada.

+ El estado de comprobacion de parada finaliza cuando se ejecuta un
comando de marcha.

50 DOCA0127ES-02



Funciones de medicién y supervision Controlador de gestion de motores

Secuencia de tiempo

El siguiente diagrama es un ejemplo de la secuencia de tiempo de la
comprobacion del comando de arranque y de la comprobacion del comando de
paro:

Start Command j

L

Start Command Check

Stop Command

Stop Command Check

Main Circuit Current

1 Funcionamiento normal
2 Condicién de disparo o alarma
3 El controlador LTMR supervisa el circuito principal para detectar corriente

4 El controlador LTMR supervisa el circuito principal para tener la seguridad de
que no hay corriente

5 El controlador LTMR emite un disparo y/o alarma de comprobacién del
comando de arranque si no se detecta corriente después de 1 segundo

6 El controlador LTMR emite un disparo y/o alarma de comprobacion del
comando de paro si se detecta corriente después de 1 segundo
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El siguiente diagrama es un ejemplo de la secuencia de tiempo de la
comprobacion de funcionamiento y la comprobacion de parada:

Start Command —H

/ 7

Stop Command

Stop Check ' / %J

_ 8
o

N

L

7
3

Main Circuit Current

W
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> b \
. //4
°7//
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1 Funcionamiento normal
2 Condicion de disparo o alarma

3 Una vez que el motor entra en estado de marcha, el controlador LTMR
supervisa continuamente el circuito principal para detectar la presencia de
corriente hasta que se proporciona un comando de paro o se desactiva la funcion

4 E| controlador LTMR supervisa continuamente el circuito principal para tener la
seguridad de que no hay corriente hasta que se proporciona un comando de
arranque o se desactiva la funcion

5 El controlador LTMR emite un disparo y/o alarma de comprobacién de
funcionamiento si no se detecta corriente durante mas de 0,5 segundos sin un
comando de paro

6 El controlador LTMR emite un disparo y/o alarma de comprobacién de parada si
se detecta corriente durante mas de 0,5 segundos sin un comando de arranque

7 No hay corriente durante menos de 0,5 segundos

8 Hay corriente durante menos de 0,5 segundos

Disparos de cableado

Descripcidn

El controlador LTMR comprueba las conexiones de cableado externo y notifica un
disparo cuando detecta cableado externo incorrecto o contradictorio. El
controlador LTMR puede detectar cuatro errores de cableado:

» Error detectado de inversion de CT
» Error detectado de configuracion de fase

* Errores detectados de cableado del sensor de temperatura del motor
(cortocircuito o circuito abierto)

Si el controlador LTMR esta conectado al puerto izquierdo del médulo de
expansion LTME, la medida de frecuencia sera incorrecta. Por ello, se
recomienda utilizar el puente de conexion LTMCCO004 para evitar disparos.

Activacion de la deteccidén de disparos

Los diagnésticos de cableado se activan mediante los siguientes parametros:
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Proteccion Activacion de parametros Intervalo de ajuste Configura-
cion
predetermi-
nada

Inversion de CT Activacion de disparo de cableado + Si Si

« No
Configuracion de fase Fases del motor, si se establece en monofasico * Monofasico Trifasico
«  Trifasico
Cableado del sensor de Tipo de sensor de temperatura del motor, si se * Ninguno Ninguno
temperatura del motor establece en un tipo de sensor y no en Ninguno «  PTC binario
« PT100
« PTC analdgico
« NTC analdgico

Error detectado de inversion de CT

Cuando se utilizan CT de carga externos individuales, todos se deben instalar en
la misma direccién. El controlador LTMR comprueba el cableado de CT e emite un
error detectado si detecta que uno de los transformadores de corriente se ha
cableado al revés en comparacion con los otros.

Esta funcion se puede activar o desactivar.

Error detectado de configuracion de fase

El controlador LTMR comprueba las tres fases del motor para confirmar que la
corriente esta en nivel y, luego, comprueba la configuracion del parametro Motor-
fases. El controlador LTMR emite un error detectado si detecta corriente en la
fase 2 y el controlador LTMR se ha configurado para un funcionamiento
monofasico.

Esta funcion esté activada cuando el controlador LTMR se ha configurado para un
funcionamiento monofasico. No tiene parametros configurables.

Errores detectados del sensor de temperatura del motor

Cuando el controlador LTMR esta configurado para la proteccion del sensor de
temperatura del motor, el LTMR proporciona deteccion de cortocircuito y circuito
abierto para el elemento sensor de temperatura.

El controlador LTMR indica un error detectado cuando la resistencia calculada en
los terminales T1y T2:

+ Desciende por debajo del umbral fijo de deteccién de cortocircuito (codigo de
disparo = 34); o

+ Excede el umbral fijo de deteccidn de circuito abierto (cédigo de disparo =
35).

El disparo se debe reiniciar de acuerdo con el modo de Reinicio configurado:
manual, automatico o remoto.

Los umbrales de deteccidn de cortocircuito y circuito abierto no tienen
temporizador de disparo. No existen alarmas asociadas con la deteccion de
cortocircuito y de circuito abierto.

La deteccion de cortocircuito y circuito abierto del elemento sensor de
temperatura del motor esta disponible para todos los estados de funcionamiento.

Esta proteccion esta activada cuando se emplea y configura un sensor de
temperatura, y no se puede desactivar.

La funcion de sensor de temperatura del motor presenta las siguientes
caracteristicas:
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Caracteristica Valor

Unidad Q

Intervalo de funcionamiento normal 15...6500 W
Precision A15Q:4/-10%

A 6500 Q: +/- 5%

Resolucion 0,1Q

Intervalo de actualizacion 100 ms

Los umbrales fijos para las funciones de deteccién de circuito abierto y
cortocircuito son:

Funcién de deteccion Resultados fijos para PTC binario o PT100, o PTC/ | Precision
NTC analégico

Umbral 15Q +-10 %
Deteccion de cortocircuito

Reconexion 20Q +-10%

Umbral 6500 Q +/- 5%
Deteccion de circuito abierto

Reconexion 6000 Q +/- 5%

Suma de comprobacion de configuracion

Descripcién

El controlador LTMR calcula una suma de comprobacion de parametros a partir
de todos los registros de configuracion. Se avisa del codigo de error EEPROM
(64) detectado.

Pérdida de comunicacion

Descripcidn

El controlador LTMR supervisa la comunicacion a través de:
* El puerto de red
+ El puerto HMI

Configuraciéon de los parametros del puerto de red

El controlador LTMR supervisa la comunicacion de red y crea tanto un informe de
disparo como de alarma cuando dicha comunicacion se pierde.

» En controladores Ethernet LTMR configurados con protocolos de
comunicacién EtherNet/IP o Modbus/TCP, la pérdida de comunicacion se
detecta si no se producen intercambios de comunicacion con la IP primaria
durante un periodo de tiempo igual o superior al timeout de pérdida de
comunicacion del puerto de red. La IP primaria debe configurarse para
permitir la deteccién de la pérdida de comunicacion.

* En controladores Modbus LTMR, la pérdida de comunicacion se detecta si no
se producen intercambios de comunicacién durante un periodo de tiempo
igual o superior al tiempo sobrepasado de pérdida de comunicaciones del
puerto de red.

* Enlos controladores LTMR PROFIBUS DP, CANopen o DeviceNet, la
pérdida de comunicacién se detecta como parte de la gestion de protocolos,
sin parametros ajustables especificos.
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La comunicacion del puerto de red presenta los siguientes parametros
configurables:

Parametro Intervalo de ajuste Configuracion predeterminada
Activacion de disparo de puerto de red Activado/Desactivado Deshabilitado

Activacion de alarma de puerto de red Activado/Desactivado Deshabilitado

Tiempo sobrepasado de pérdida de 0,01...99,99 s 2s

comunicacion del puerto de red (para

controlador Ethernet y Modbus)

En incrementos de 0,01 s

Ajuste de recuperacion de puerto de red3() .

En espera 0.1, 0.2 desactivadas
* Marcha

+ 0.1,0.2 desactivadas
+ 0.1,0.2 activadas

* 0.1 desactivada

* 0.2 desactivada

Direccion IP primaria (solo para controlador

Ethernet)

De 0.0.0.0 a 255.255.255.255 0.0.0.0

Configuracion de los parametros del puerto HMI

El controlador LTMR supervisa la comunicacion del puerto HMI y notifica tanto un
disparo como una alarma si el puerto HMI no ha recibido comunicaciones validas
durante mas de 7 segundos.

La comunicacién del puerto HMI presenta los siguientes parametros fijos y
configurables:

Parametro Intervalo de ajuste Configuracion predeterminada
Activacion de disparo de puerto HMI Activado/Desactivado Deshabilitado
Activacion de alarma de puerto HMI Activado/Desactivado Deshabilitado
Ajuste de recuperacion de puerto HMI3 * Enespera 0.1, 0.2 desactivadas
* Marcha

+ 0.1, 0.2 desactivadas
+ 0.1,0.2 activadas

+ 0.1 desactivada

+ 0.2 desactivada

Condicién de recuperacion

Cuando se pierde la comunicacion entre el controlador LTMR y la red o el HMI, el
controlador LTMR se encuentra en una condicion de recuperacion. Cuando se
recupera la comunicacion, el controlador LTMR ya no aplica la condicion de
recuperacion.

El comportamiento de las salidas légicas O.1 y 0.2 cuando el controlador LTMR
esta en la condicion de recuperacién viene determinado por:

» El'modo de funcionamiento (consulte el apartado Modos de funcionamiento,
pagina 141).

* Los parametros Puerto de red-ajuste de recuperacion y HMI-ajuste de
recuperacion de puerto.

La seleccion del ajuste de recuperacion puede incluir:

3. El'modo de funcionamiento afecta a los parametros configurables de recuperacion del puerto de red.
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Ajuste de recuperacion de puerto

Descripcion

En espera (0.1, 0.2)

Indica al controlador LTMR que mantenga el estado de las salidas légicas O.1y 0.2 a partir del
momento de la pérdida de comunicacion.

Marcha

Indica al controlador LTMR que ejecute un comando de marcha para una secuencia de control
de 2 tiempos en la pérdida de comunicacion.

0.1, 0.2 desactivadas

Indica al controlador LTMR que desactive las salidas logicas 0.1y O.2 tras una pérdida de
comunicacion.

0.1, 0.2 activadas

Indica al controlador LTMR que active las salidas légicas O.1y O.2 tras una pérdida de
comunicacion.

0.1 activada

Indica al controlador LTMR que active sélo la salida légica O.1 tras una pérdida de comunicacion.

0.2 activada

Indica al controlador LTMR que active solo la salida légica O.2 tras una pérdida de comunicacion.

En la siguiente tabla se indican las opciones de recuperacion que estan
disponibles para cada modo de funcionamiento:

Ajuste de recuperacion

Modo de funcionamiento

de puerto Sobrecarga Independiente | 2 sentidos de | 2 tiempos 2 velocidades | Personaliza-
marcha do

En espera (0.1, 0.2) Si Si Si Si Si Si

Marcha No No No Si No No

0.1, 0.2 desactivadas Si Si Si Si Si Si

0.1, 0.2 activadas Si Si No No No Si

0.1 activada Si Si Si No Si Si

0.2 activada Si Si Si No Si Si

NOTA: Cuando seleccione un ajuste de recuperacion de red o HMI, la
seleccion debe identificar un origen de control activo.

Tiempo hasta el disparo

Descripcion

Caracteristicas

Cuando existe una condicién de sobrecarga térmica, el controlador LTMR notifica
el tiempo hasta el disparo antes de que se produzca el disparo en el parametro
Tiempo hasta el disparo.

Si el controlador LTMR no esta en estado de sobrecarga térmica, con el fin de
evitar que parezca que esta en estado de disparo, el controlador LTMR notifica el
tiempo hasta el disparo como 9999.

Si el motor cuenta con un ventilador auxiliar y se ha fijado el parametro Motor-
refrigeracion por ventilador auxiliar, el periodo de refrigeracion es cuatro veces
mas corto.

La funcién de tiempo hasta el disparo presenta las siguientes caracteristicas:

Caracteristica Valor
Unidad s
Precision +-10 %
Resolucion 1s
Intervalo de actualizacion 100 ms
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Disparo de configuraciéon de LTMR

Descripcion

El controlador LTMR comprueba los parametros de CT de carga establecidos en
el modo de configuracion.

Se detecta un fallo de configuracién de LTMR cuando los parametros CT de carga
primario, CT de carga secundario y CT de carga de multiples pasos no son
validos, y se genera un disparo de supervision del dispositivo y del sistema. La
condicion de disparo se desactivara cuando los parametros sean correctos. El
controlador LTMR permanecera en el modo de configuracion mientras los
parametros no sean validos.

Disparo y alarma de configuracién de LTME

Descripcion

El controlador LTMR comprueba la presencia del médulo de expansién LTME. Su
ausencia genera un disparo de supervision del dispositivo y del sistema.

Disparo de configuracion de LTME

Disparo de configuracién de LTME

» Sise encuentran activados los disparos de proteccién fundamentados en el
LTME pero no se encuentra presente un médulo de expansion LTME, se
producira un disparo de configuraciéon de LTME.

* No tiene ningun ajuste de retardo.

» La condicién de disparo desaparecera cuando no esté activado ningun fallo
de proteccion que requiera un LTME, o cuando se haya apagado y encendido
el LTMR mientras esté presente un LTME adecuado.

Alarma de configuraciéon de LTME

Disparo externo

Descripcién

Alarma de configuracién de LTME:

» Sise encuentran activados las alarmas de proteccion fundamentados en el
LTME pero no se encuentra presente un médulo de expansion LTME, se
producira una alarma de configuracion de LTME.

* Laalarma desaparecera cuando no esté activada una alarma de proteccion
que requiera un LTME, o cuando se haya apagado y encendido el LTMR
mientras esté presente un LTME adecuado.

El controlador LTMR tiene una funcién de disparo externo, que detecta si un error
ha ocurrido en un sistema externo conectado al controlador.

Se activa un disparo externo si se configura un bit en el registro de comando de
I6gica personalizada 1 (consulte la tabla siguiente). Este disparo externo coloca el
controlador en un estado de disparo en funcion de diversos parametros del
sistema.

Un disparo externo solo se puede restablecer si se borra el bit de disparo externo
del registro.
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Configuracion de parametros de disparo externo

Parametro

Descripcion

Comando de disparo externo de logica El valor se escribe

personalizada

Disparo de sistema externo

Lee el parametro de comando de disparo externo de légica personalizada

Cadigo de disparo

El numero es 16: disparo externo asignado por programa personalizado con el
editor de légica personalizada

Contadores de disparos y alarmas

Descripcion general

El controlador LTMR contabiliza y registra el numero de disparos y alarmas que
se producen. Ademas, cuenta el numero de intentos de restablecimiento
automatico. Se puede tener acceso a esta informacion para que le ayude con el
rendimiento y el mantenimiento del sistema.

Se puede acceder a los contadores de disparos y alarmas a través de:
* Un PC que tenga el software SoMove con TeSys T DTM
* Undispositivo HMI
*+ UnPLC através de un puerto de red

Introduccion a los contadores de disparos y alarmas

Deteccion de alarmas

Si la funcién de deteccion de alarmas esta activada, el controlador LTMR detecta
inmediatamente una alarma cuando el valor supervisado asciende por encima o
desciende por debajo de un umbral establecido.

Deteccion de disparos

Contadores

Para que el controlador LTMR detecte un disparo, deben darse algunas
condiciones previas. Estas condiciones pueden ser:

» La funcion de deteccién de disparos debe estar activada.

» Un valor supervisado (por ejemplo, de corriente, tension o resistencia
térmica) debe estar por encima o por debajo de un umbral establecido.

» Elvalor supervisado debe permanecer por encima o por debajo de dicho
umbral durante un periodo de tiempo especificado.

Cuando se detecta un disparo, el controlador LTMR incrementa, como minimo,
dos contadores:

* Un contador para el disparo especifico; y
» otro para todos los disparos.

Cuando se detecta una alarma, el controlador LTMR incrementa un solo contador
para todas las alarmas. Sin embargo, cuando el controlador LTMR detecta una
alarma de sobrecarga térmica, también aumenta el contador de alarmas de
sobrecarga térmica.
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Un contador contiene un valor de 0 a 65.535 y se incrementa en un valor de 1
cuando se detecta un disparo, una alarma o un suceso de restablecimiento. El
contador deja de aumentar cuando llega al valor de 65.535.

Si un disparo se restablece automaticamente, el controlador LTMR solo aumenta
el contador de restablecimientos automaticos. Los contadores se guardan cuando
se produce una pérdida de alimentacién.

Poner a cero contadores

La ejecucién del comando Borrar estadisticas o del comando Borrar todos pone a
cero todos los contadores de disparos y alarmas.

Contador de todos los disparos

Descripcion

El parametro Contador de disparos contiene el nimero de disparos que se han
producido desde la ultima vez que se ejecutdé el comando Borrar todas las
estadisticas.

El parametro Contador de disparos aumenta su valor en 1 cuando el controlador
LTMR detecta cualquier disparo.

Contador de todas las alarmas

Descripcion

El parametro Contador de alarmas contiene el nimero de alarmas que se han
producido desde la ultima vez que se ejecutdé el comando Borrar todas las
estadisticas.

El parametro Contador de alarmas aumenta su valor en 1 cuando el controlador
LTMR detecta cualquier alarma.

Contador de restablecimiento automatico

Descripcién

El parametro Numero de restablecimiento restablecimiento automaticos contiene
el numero de veces que el controlador LTMR ha intentado sin éxito el automatico
de un disparo. Este parametro se utiliza para los tres grupos de disparos de
restablecimiento automatico.

Si un intento de restablecimiento automatico tiene éxito (es decir, el mismo
disparo no se repite en 60 s), este contador se pone a cero. Si un disparo se
restablece manualmente o a distancia, el contador no aumenta.

Para obtener informacién sobre la gestién de los disparos, consulte el apartado
Gestion de disparos y comandos de borrado, pagina 165.

Contadores de disparos y alarmas de proteccion

Numero de disparos de proteccién

Los contadores de disparos de proteccién son los siguientes:

DOCAO0127ES-02

59



Controlador de gestiéon de motores Funciones de medicion y supervision

* Numero de disparos por desequilibrio de corriente en fase
* Numero de disparos por pérdida de corriente en fase

» Numero de disparos por inversion de corriente en fase

* Numero de disparos de corriente de tierra

* Numero de disparos por bloqueo

* Numero de disparos por arranque prolongado

* Numero de disparos de sensor de temperatura del motor
* Numero de disparos por factor de potencia excesiva

* Numero de disparos por sobrecorriente

* Numero de disparos por potencia excesiva

* Numero de disparos por sobretensién

» Numero de disparos de sobrecarga térmica

» Numero de disparos por factor de potencia insuficiente

* Numero de disparos por infracorriente

» Numero de disparos por potencia insuficiente

» Numero de disparos por infratension

* Numero de disparos por desequilibrio de tensién en fase
» Numero de disparos por pérdida de tensién en fase

+ Numero de disparos por inversion de tensién en fase

Numero de alarmas de proteccion

El parametro Numero de alarmas de sobrecarga térmica contiene el numero total
de alarmas para la funcién de proteccién contra la sobrecarga térmica.

Cuando se genera una alarma (incluida una alarma de sobrecarga térmica), el
controlador LTMR incrementa el valor del parametro Numero de alarmas.

Contador de disparos de comandos de control

Descripcién

Un disparo de diagndstico se produce cuando el controlador LTMR detecta
cualquiera de los siguientes errores detectados de comandos de control:

* Errores detectados de comprobacion del comando de arranque
» Errores detectados de comprobacion del comando de paro

* Errores detectados de comprobacion de paro

* Errores detectados de comprobacion de funcionamiento

Para obtener informacién acerca de estas funciones de comandos de control,
consulte el apartado Diagnostico de disparos de comandos de control, pagina 49.

Contador de disparos de cableado

Descripcidn

El parametro Numero de disparos de cableado contiene el numero total de los
siguientes disparos de cableado que se han producido desde la ultima vez que se
ejecutd el comando Borrar estadisticas:
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Disparo de cableado, que se puede desencadenar por:

o Error detectado de inversién de CT

o Error detectado de configuracién de fase

o Error detectado de cableado del sensor de temperatura del motor
Disparo por inversion de tension en fase

Disparo por inversién de fase de corriente

El controlador LTMR incrementa el valor del parametro Nimero de disparos de
cableado en 1 cada vez que se produce alguno de los tres disparos mencionados
anteriormente. Para obtener informacion acerca de los errores detectados de
conexion y los disparos relacionados, consulte Disparos de cableado, pagina 52.

Contadores de pérdida de comunicacion

Descripcién

Disparos detectados para las siguientes funciones de comunicacion:

Contador

Contiene

Numero de disparos del puerto HMI

El numero de veces que se ha perdido la comunicacion a través del puerto HMI.

Numero de disparos internos del puerto de red El numero de disparos internos experimentados por el médulo de red, notificados por

este al controlador LTMR.

Numero de disparos de configuracion del puerto | El numero de disparos graves que ha experimentado el médulo de red, sin incluir los

dered

disparos internos del médulo de red, notificados por este al controlador LTMR.

Numero de disparos de puerto de red

El numero de veces que se ha perdido la comunicacion a través del puerto de red.

Contadores de disparos internos

Descripcién

Disparos detectados para los siguientes disparos internos:

Contador

Contiene

Numero de disparos internos del
controlador

El nimero de disparos internos graves y leves.

Para obtener informacion acerca de los disparos internos, consulte el apartado Disparo interno
del controlador, pagina 47.

Numero de disparos internos del puerto

El numero de disparos internos de comunicacion del controlador LTMR, mas el nimero de
intentos sin éxito de identificar el médulo de comunicaciones de red.

Historial de disparos

Historial de disparos

El controlador LTMR almacena un historial de los datos del controlador LTMR
registrados al producirse los ultimos cinco disparos. Disparo n-0 contiene el
registro de disparos mas reciente y disparo n-4 el registro de disparos mas
antiguo conservado.

Cada registro de disparo incluye:

Cadigo de disparo
Fechay hora
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* Valor de los parametros

> Relacién de corriente a plena carga del motor (% de FLCmax)
» Valor de mediciones

> Nivel de capacidad térmica

o Corriente media-relacién

o Corriente L1, L2, L3-relacion

> % corriente de tierra

o Corriente a plena carga max.

o Desequilibrio de corriente en fase

o Desequilibrio de tensiones de fase

o Factor de potencia

> Frecuencia

o Motor-sensor temp.

o Tension media

o Tension L3-L1, tensién L1-L2, tension L2-L3

o Potencia activa

Historial del motor

Descripcion general

El controlador LTMR realiza el seguimiento de los histéricos de funcionamiento
del motor y los guarda.

El acceso a los histéricos del motor se puede realizar mediante:
* Un PC que tenga el software SoMove con TeSys T DTM
* Undispositivo HMI
* UnPLC através de un puerto de red

Contadores de arranque del motor

Descripcién

El controlador LTMR realiza el seguimiento de los arranques del motor y registra
los datos como estadisticas que se pueden recuperar para el analisis del
funcionamiento. Es posible realizar el seguimiento de los siguientes historicos:

« Contador de arranques del motor

* Recuento de arranques LO1 del motor (arranques de la salida légica O.1)

* Recuento de arranques LO2 del motor (arranques de la salida légica O.2)
Borrar histéricos-comando pone a 0 el parametro Motor-numero de arranques.

NOTA: Los parametros Motor-nimero de arranques LO1 y Motor-numero de
arranques LO2 no se pueden poner a 0 dado que los dos juntos indican el uso
de las salidas de relé a lo largo del tiempo.
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Contador de arranques del motor por hora

Descripcion

Caracteristicas

El controlador LTMR realiza el seguimiento del numero de arranques del motor
durante la pasada hora y registra esta cifra en el parametro Motor-nimero de
arranques por hora.

El controlador LTMR suma los arranques en intervalos de 5 minutos con una
precision de 1 intervalo (+ 0/— 5 minutos), lo que significa que el parametro
contendra el numero total de arranques correspondientes a los 60 o los 55
minutos anteriores.

Esta funcion se utiliza como tarea de mantenimiento para evitar termoesfuerzo en
el motor.

La funcion de arranques del motor por hora presenta las siguientes
caracteristicas:

Caracteristica

Valor

Precision 5 minutos (+ 0/— 5 minutos)
Resolucion 5 minutos
Intervalo de actualizacion 100 ms

Contador de descargas

Descripcion

El parametro Descarga-numero contiene el numero de veces que se ha activado
la funcién de proteccion contra descargas desde la ultima vez que se ejecuto
Borrar histéricos-comando.

Para obtener informacién acerca de la funcién de proteccién contra descargas,
consulte el apartado Descarga, pagina 116.

Contadores de rearranque automatico

Descripcién

Existen tres tipos de contadores:
* Nudmero de rearranques automaticos inmediatos
* Numero de rearranques automaticos con retardo
* Numero de rearranques automaticos manuales

Para obtener informacién acerca de la funcién de proteccién de rearranque
automatico, consulte el apartado Rearranque automatico, pagina 119.

Motor-corriente del ultimo arranque

Descripcion

El controlador LTMR mide el nivel de corriente maximo alcanzado durante el
ultimo arranque del motor y notifica el valor en el parametro Relacion de corriente

DOCAO0127ES-02

63



Controlador de gestiéon de motores Funciones de medicion y supervision

Caracteristicas

del ultimo arranque del motor para el analisis del sistema con fines de
mantenimiento.

Este valor también puede usarse para ayudar a configurar el parametro de umbral
de arranque prolongado en la funcién de proteccién contra arranque prolongado.

El valor no se almacena en la memoria no volatil: se pierde al apagar y encender
la alimentacion.

La funcién Motor-corriente del ultimo arranque presenta las siguientes
caracteristicas:

Caracteristica Valor

Unidad % de FLC

Precision *  +/-1 % paralos modelos de 8 Ay 27 A
e +/-2 % para los modelos de 100 A

Resolucion 1% FLC

Intervalo de actualizacién 100 ms

Motor-duracién del ultimo arranque

Descripcidn

Caracteristicas

El controlador LTMR realiza el seguimiento de la duracion del dltimo arranque del
motor e informa del valor del pardmetro Duracion del dltimo arranque del motor
para el analisis del sistema en las tareas de mantenimiento.

Este valor también puede resultar muy util a la hora de fijar el tiempo sobrepasado
de arranque prolongado, utilizado en las funciones de proteccién contra
sobrecarga de disparo definitivo y arranque prolongado.

El valor no se almacena en la memoria no volatil: se pierde al apagar y encender
la alimentacion.

La funcién de duracién del ultimo arranque presenta las siguientes
caracteristicas:

Caracteristica Valor
Unidad s
Precision +-1%
Resolucion 1s
Intervalo de actualizacion 1s

Tiempo de funcionamiento

Descripcién

El controlador LTMR realiza el seguimiento del tiempo de funcionamiento del
motor y registra el valor en el parametro Tiempo de funcionamiento. Utilice esta
informacion como ayuda a la hora de programar las tareas de mantenimiento del
motor, como lubricacién, inspeccion y sustitucion.

64

DOCA0127ES-02



Funciones de medicién y supervision Controlador de gestion de motores

Estado de funcionamiento del sistema

Descripcién general

El controlador LTMR supervisa el estado de funcionamiento del motor y el tiempo
minimo de espera antes del rearranque del mismo:

El acceso a los estados del motor se puede realizar a través de:
* Un PC que tenga el software SoMove con TeSys T DTM
* Un dispositivo HMI
* Un PLC através de un puerto de red

Estado del motor

Descripcién

El controlador LTMR realiza el seguimiento del estado del motor y notifica los
siguientes estados mediante al ajuste de los parametros booleanos
correspondientes:

Estado del motor Parametro

Marcha Motor-en marcha

Ready Sistema-listo

Arranque Motor-en arranque

NOTA: El estado del bit Sistema-listo (455.0) no impide que el sistema dé
tension a las salidas. El bit Sistema-listo sélo se utiliza para proporcionar
informacion al PLC.

Minimo-tiempo de espera

Descripcién
El controlador LTMR realiza un seguimiento del tiempo restante para reiniciar el
motor de acuerdo con uno de los siguientes eventos:
» Restablecimiento automatico, pagina 169
» Sobrecarga térmica, pagina 71
» Ciclo rapido-bloqueo, pagina 86
» Deslastrado, pagina 116
* Rearranque automatico, pagina 119
» Tiempo de transicion
Si hay mas de un temporizador activo, el parametro muestra el temporizador
maximo, que es el tiempo de espera minimo a la respuesta al disparo o al
restablecimiento de la funcién de control.
NOTA: Incluso con el LTMR apagado, se hace un seguimiento del tiempo
durante al menos 30 minutos.
Caracteristicas

La funcion Minimo-tiempo de espera presenta las siguientes caracteristicas:
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Caracteristica Valor
Unidad S
Precision +1%
Resolucion 1s
Intervalo de actualizacion 1s
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Funciones de proteccién del motor

Descripcién general

En este capitulo se describen las funciones de protecciéon del motor que
proporciona el controlador LTMR.

Introduccion a las funciones de proteccién del motor

Descripcion general

En esta seccidn se presentan las funciones de proteccién del motor que
proporciona el controlador LTMR, junto con los parametros y caracteristicas de
proteccion.

Definiciones

Funciones y datos definidos

El controlador LTMR supervisa los parametros de corriente, corriente de retorno
por tierra y sensor de temperatura del motor. Cuando el controlador LTMR esta
conectado a un médulo de expansion, también supervisa los parametros de
tension y de potencia. El controlador LTMR utiliza estos parametros en funciones
de proteccion para detectar condiciones de disparo y de alarma. La respuesta del
controlador LTMR a las condiciones de disparo y alarma es fija para los modos de
funcionamiento predefinidos. La salida légica O.4 se activa en caso de disparo, y
la salida légica O.3 se activa cuando hay la alarma. Si desea obtener mas
informacion acerca de los modos de funcionamiento predefinidos, consulte el
apartado Modos de funcionamiento, pagina 141.

Puede configurar estas funciones de proteccién del motor para detectar la
existencia de condiciones de funcionamiento no deseadas que, si no se
resuelven, podrian causar dafios al motor y al equipo.

Todas las funciones de proteccion del motor incluyen la deteccidn de disparos, y
la mayoria de ellas también incluyen la deteccion de alarmas.

Funciones y datos personalizados

Ademas de utilizar las funciones de proteccién y los parametros incluidos en un
modo de funcionamiento predefinido, puede emplear el editor de ldgica
personalizada del software TeSys T DTM para crear un nuevo modo de
funcionamiento personalizado. Para crear un modo de funcionamiento
personalizado, seleccione un modo de funcionamiento predefinido y modifique su
cédigo de acuerdo con las necesidades de su aplicacion.

Con el editor de I6gica personalizada, puede crear un modo de funcionamiento
personalizado de las siguientes maneras:

» Modificando las respuestas del controlador LTMR a los disparos o alarmas de
proteccion.

» Anadiendo nuevas funciones basadas en los parametros predefinidos o
recién creados.
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Disparos

Alarmas

Un disparo es una condicion de funcionamiento grave no deseable. En la mayoria
de las funciones de proteccién se pueden configurar parametros relacionados con
los disparos.

La respuesta del controlador LTMR a un disparo comprende lo siguiente:
+ Contactos de la salida 0.4:
o El contacto 95-96 esta abierto.
o El contacto 97-98 esta cerrado.
» En controladores LTMR Ethernet: LED de alarma/MS encendido

o Parpadea en rojo una vez por segundo si existe un disparo leve (solo
EtherNet/IP).

o Permanece en rojo si existe un disparo leve (solo Modbus/TCP).

o Permanece en rojo si existe un disparo grave.
» En otros controladores LTMR: EI LED de alarma esta encendido (rojo fijo)
* Los bits del estado de disparo se establecen en un parametro de disparo.

» Se muestra un mensaje de texto en una pantalla HMI (si hay un dispositivo
HMI conectado).

» Se muestra un indicador de estado de disparo en el TeSys T DTM, si esta
conectado.

El controlador LTMR realiza un recuento y registra el numero de disparos en cada
funcion de proteccion.

Una vez que se ha producido el disparo, no basta simplemente con resolver la
condicion subyacente para que el disparo desaparezca. Para borrar el disparo, es
necesario reiniciar el controlador LTMR. Para obtener mas informacion, consulte
el apartado Introduccion a la gestion de disparos, pagina 165.

Una alarma es una condicion de funcionamiento menos grave, aunque no es
deseable. Una alarma indica que para resolver una condicion problematica podria
ser necesaria una accion correctiva. Si se deja sin resolver, la alarma puede
conducir a una condicién de disparo. En la mayoria de las funciones de
proteccion se pueden configurar parametros relacionados con las alarmas.

La respuesta del controlador LTMR a la alarma comprende lo siguiente:
+ Lasalida O.3 esta cerrada.

* En controladores LTMR Ethernet: EI LED de alarma/MS parpadea (solo
Modbus/TCP)

* En otros controladores LTMR: El LED de alarma parpadea en rojo dos veces
por segundo

* Los bits del estado de alarma se establecen en la alarma.

» Se muestra un mensaje de texto en una pantalla HMI (si hay un dispositivo
HMI conectado).

» Se muestra un indicador de estado de alarma en el TeSys T. DTM

NOTA: En algunas funciones de proteccion, la deteccion de alarmas
comparte el mismo umbral que la de disparos. En otras funciones de
proteccion, la alarma de tiene otro umbral.

El controlador LTMR borra la alarma siempre que el valor medido ya no exceda el
umbral de alarma, mas o menos un 5 % de la banda de histéresis.
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Caracteristicas de protecciéon del motor

Funcionamiento

En el diagrama siguiente se describe el funcionamiento de una funcién tipica de
proteccion del motor. Este diagrama, y los siguientes, se expresan en términos de
corriente. Sin embargo, los mismos principios se aplican a la tension.

| 1> 1s1 Inst Alarm

Timer

> 1s2 Inst T 0

—— Trip

| Medida del parametro supervisado
Is1 Ajuste de umbral de alarma

Is2 Ajuste de umbral de disparo

T Ajuste de timeout de disparo

Inst Ajuste de alarmal/disparo instantaneos

Ajustes

Algunas funciones de proteccidn incluyen parametros configurables, como por
ejemplo:

* Umbral de disparo: un valor limite del parametro supervisado que activa un
disparo de la funcién de proteccion.

* Umbral de alarma: un valor limite del parametro supervisado que activa una
alarma de la funcién de proteccion.

» Timeout de disparo: un retardo que debe vencer para que se active el disparo
de la funcién de proteccion. El comportamiento de un tiempo sobrepasado
depende de su perfil de caracteristica de curva de disparo.

» Caracteristica de curva de disparo (TCC): el controlador LTMR incluye una
caracteristica de disparo definitivo para todas las funciones de proteccion,
excepto para la funcion de proteccion de térmica inversa de sobrecarga
térmica, que presenta una caracteristica de curva de disparo inverso y otra
de disparo definitivo, como se describe en el diagrama siguiente.

TCC definida: la duracion del timeout de disparo permanece constante con
independencia de los cambios en el valor de la cantidad (corriente) medida, como
se describe en el siguiente diagrama.

‘ t
No operation Delayed operation
T [~~~ ~=~~— =~ ‘ ]
Delay
|
|
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TCC inversa: la duracion del retardo varia en proporcion inversa al valor de la
cantidad (aqui, capacidad térmica) medida. Conforme la cantidad medida se
incrementa, también aumenta la posibilidad de dafnos, lo que hace, por tanto, que
la duracion del retardo disminuya, como se describe en el siguiente diagrama.

At

No operation

Delayed operation

Histéresis

Para aumentar la estabilidad, las funciones de proteccién del motor aplican un
valor de histéresis que se anade a o se resta del limite de umbral antes de que se
restablezca una respuesta de disparo o alarma. El valor de histéresis se calcula
como un porcentaje, normalmente del 5%, del limite de umbral y:

» Se resta del valor de umbral en caso de limites de umbral superiores.
» Se suma al valor de umbral en caso de limites de umbral inferiores.

El siguiente diagrama describe el resultado l6gico del procesamiento de medida
(Inst) cuando la histéresis se aplica a un limite de umbral superior;

Is2 | _ _ - _ _ _ T _ __ _ ____

d Porcentaje de histéresis

Funciones de proteccion térmica del motor

Descripcién general

En esta seccién se describen las funciones de proteccion térmica del motor del
controlador LTMR.
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Sobrecarga térmica

Descripcion general

El controlador LTMR se puede configurar para que proporcione proteccion
térmica seleccionado uno de los siguientes ajustes:

» Térmica inversa, pagina 71 (ajuste de fabrica)
» Tiempo definido, pagina 75

Cada valor representa una caracteristica de curva de disparo. El controlador
LTMR almacena el valor seleccionado en su parametro Sobrecarga térmica-
modo. Sélo se puede activar un valor a la vez. Para obtener informacion acerca
del funcionamiento y la configuracion de cada valor, consulte los temas que
vienen a continuacion.

Configuracion de parametros

La funcion de sobrecarga térmica presenta los siguientes parametros
configurables, que se aplican a cada caracteristica de curva de disparo:

Parametros

Intervalo de ajuste Configuracion predeterminada

Modo

Capacidad térmica inversa Capacidad térmica inversa

Tiempo definido

Activacion de disparo Activado/Desactivado Activado
Activacion de alarma Activado/Desactivado Activado
Motor-refrigeracion por ventilador auxiliar Activado/Desactivado Deshabilitado

Sobrecarga térmica - Capacidad térmica inversa

Descripcién

Cuando el parametro Sobrecarga térmica-modo esta establecido en Térmica
inversa y se selecciona una clase de disparo del motor, el controlador LTMR
supervisa la capacidad térmica utilizada del motor e indica:

* Una alarma cuando la capacidad térmica utilizada supera un umbral de
alarma configurado.

* Un disparo cuando la capacidad térmica utilizada es superior al 100%.

AATENCION

RIESGO DE SOBRECALENTAMIENTO DEL MOTOR

El parametro Motor-clase de disparo se debe establecer de acuerdo con las
caracteristicas de calentamiento del motor. Antes de configurar este parametro,
consulte las instrucciones del fabricante del motor.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones o daifos
en el equipo.

No existe un retardo de tiempo para la alarma de sobrecarga térmica.

El controlador LTMR calcula el nivel de capacidad térmica en todos los estados
de funcionamiento. Cuando se pierde la corriente del controlador LTMR, este
conserva las ultimas mediciones del estado térmico del motor durante un periodo
de 30 minutos, lo que permite al controlador LTMR calcular dicho estado una vez
restablecida la corriente.
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La supervision de disparos y alarmas se puede de activar y desactivar por
separado.

* El controlador LTMR borra la alarma de sobrecarga térmica cuando la
capacidad térmica utilizada desciende por debajo del 5% del umbral de
alarma.

» Eldisparo de sobrecarga térmica se puede restablecer cuando la capacidad
térmica utilizada desciende por debajo del umbral de restablecimiento tras
disparo y después de que haya transcurrido el timeout de restablecimiento
tras disparo.

restablecimiento para rearranque de emergencia

Puede utilizar el comando Borrar nivel de capacidad térmica, que emite el PLC o
un dispositivo HMI, para rearrancar un motor sobrecargado en una situacion de
emergencia. Este comando pone a 0 el valor de utilizacién de la capacidad
térmica y omite el periodo de refrigeraciéon que necesita el modelo térmico para
poder rearrancar el motor.

Este comando también reinicia el parametro Ciclo rapido-tiempo sobrepasado de
bloqueo para permitir un rearranque inmediato sin bloqueo.

Borrar todo-comando no lleva a cabo un borrado del nivel de capacidad térmica.

A ADVERTENCIA

PERDIDA DE PROTECCION DEL MOTOR

Borrar el nivel de capacidad térmica anula la proteccion térmica, lo que puede
provocar que se sobrecaliente e incendie el equipo. El funcionamiento
continuado con la proteccion térmica anulada debe limitarse a aplicaciones en
las que es esencial el rearranque inmediato.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o dafnos en el equipo.

El comando Borrar nivel de capacidad térmica no reinicia la respuesta al disparo,
sino que:

» Solo una accién externa al controlador LTMR (por ejemplo, una reduccion de
la carga del motor) puede borrar la condicion de disparo.

» Solo un comando de restablecimiento, valido y configurado en el parametro
Modo de restablecimiento tras disparo, reiniciara la respuesta al disparo.

AADVERTENCIA

FUNCIONAMIENTO IMPREVISTO DEL EQUIPO

* Un comando de restablecimiento puede rearrancar el motor si el controlador
LTMR se utiliza en un circuito de control de 2 hilos.

« Elfuncionamiento del equipo debe guardar conformidad con los cédigos y
normativas de seguridad nacionales y locales.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o dafos en el equipo.

Funcionamiento

La funcién de proteccién térmica inversa de sobrecarga térmica se basa en un
modelo térmico del motor que combina dos imagenes térmicas:

+ Unaimagen de cobre que representa el estado térmico de los devanados
estatorico y rotdrico, y

* Unaimagen de hierro que representa el estado térmico del bastidor del
motor.
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Si se utiliza la corriente medida y el valor de la clase de disparo del motor de
entrada, al calcular la capacidad térmica utilizada por el motor, el controlador
LTMR solo tiene en cuenta el estado térmico mas alto, hierro o cobre, como se
describe en el siguiente diagrama:

]

Heating

Cooling

Bcu

ofe

0 Valor térmico

0fe Umbral de disparo de hierro
Ocu Umbral de disparo de cobre
t Tiempo

Cuando se selecciona el modo de disparo de térmica inversa, el parametro Nivel
de capacidad térmica, que indica la capacidad térmica utilizada debido a la
corriente de carga, se incrementa durante los estados de arranque y marcha.
Cuando el controlador LTMR detecta que el nivel de capacidad térmica (8) supera
el umbral de disparo (0 s), activa un disparo de sobrecarga térmica, como se
describe en el siguiente diagrama:

]

Starting/Running Trip state - cooling Starting/Running Trip state - cooling

Os|l— — — — — — — — —

Trip Trip t

Caracteristicas funcionales

Las funciones de térmica inversa de sobrecarga térmica incluyen las siguientes
caracteristicas:

* Una clase de disparo del motor:
o Motor-clase de disparo
* Cuatro umbrales configurables:
o Relacion de corriente a plena carga del motor (FLC1)
o Relacién de corriente a plena carga de alta velocidad del motor (FLC2)
o Umbral de alarma por sobrecarga térmica
o Umbral de restablecimiento tras disparo por sobrecarga térmica
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Un temporizador:

o Timeout de restablecimiento tras disparo
Dos salidas de funcion:

o Disparo por sobrecarga térmica

o Disparo por sobrecarga térmica

Dos contadores:

o Numero de disparos de sobrecarga térmica
o Numero de alarmas de sobrecarga térmica
Un parametro para un ventilador auxiliar de refrigeracién del motor externo:
o Motor-refrigeracion por ventilador auxiliar
Una medida de la capacidad térmica utilizada:
o Nivel de capacidad térmica

NOTA: En el caso de los controladores LTMR configurados para el modo de
funcionamiento predefinido de 2 velocidades, se utilizan 2 disparos: FLC1y

FLC2.

Diagrama de bloques

1

—_—

12 Imax

Bmax

—_—

13

Motor auxiliary fan cooled

Bmax > 6s 1

—>

Motor trip class (TC)

Bmax > 100%

Imax Corriente maxima

Omax Nivel de capacidad térmica

0s1 Umbral de alarma por sobrecarga térmica

Configuracion de parametros

Thermal overload alarm
(Inverse time)

L= Thermal overload trip
(Inverse time)

Las funciones de térmica inversa de sobrecarga térmica presentan los siguientes

parametros configurables:

Parametros

Intervalo de ajuste

Configuracion predeterminada

FLC1, FLC2

* De 0,4 a8,0Aenincrementos de 0,08 A para LTMR08
+ De1,35a27,0 Aenincrementos de 0,27 A para LTMR27
+ De5a 100 A enincrementos de 1 A para LTMR100

* 0,4 AparaLTMRO8
* 1,35A para LTMR27
*+  5AparalLTMR100

Umbral de alarma

De 10 a 100 % de capacidad térmica

85% de capacidad térmica

Motor-clase de disparo

5...30 en incrementos de 5

5

74
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Parametros

Intervalo de ajuste

Configuracion predeterminada

Timeout de restablecimiento
tras disparo

De 50 2 9.999 en incrementos de 1's

480 s

Umbral de restablecimiento
tras disparo

De 35 a 95 % de capacidad térmica

75% de capacidad térmica

Las funciones de térmica inversa de sobrecarga térmica presentan los siguientes
parametros no configurables:

Parametro

Ajuste fijo

Umbral de disparo por sobrecarga térmica 100 % de capacidad térmica

Caracteristicas técnicas

Las funciones de térmica inversa de sobrecarga térmica presentan las siguientes
caracteristicas:

Caracteristicas

Valor

Histéresis

—5 % del umbral de alarma por sobrecarga térmica

Precisién del tiempo de disparo

+-0,1s

Sobrecarga térmica - Tiempo definido

Descripcién

Si se establece el parametro Modo de sobrecarga térmica en Tiempo definido, el
controlador LTMR indica:

* Una alarma cuando la corriente de fase maxima medida supera un umbral
configurable (OC1 u OC2).

* Undisparo cuando la corriente de fase maxima supera constantemente el
mismo umbral (OC1 u OC2) durante un retardo de tiempo definido.

El disparo de tiempo definido de sobrecarga térmica incluye un retardo de tiempo
de magnitud constante, seguido de un comando de arranque, antes de que se
active la proteccion y una duracion de timeout de disparo, como se describe en el
siguiente diagrama:

t

Trip - no operation

To oo - =

0

IsUmbral de disparo y alarma (OC1 o0 OC2)
T1 Comando de arranque

T2 Retardo de tiempo transcurrido
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No existe un retardo de tiempo para la alarma de tiempo definido de sobrecarga
térmica.

La supervision de disparos y alarmas se puede de activar y desactivar por
separado.

La funcién de proteccién de tiempo definido se desactiva después de un arranque
debido a un retardo definido en el parametro Timeout de disparo por arranque
prolongado. El controlador LTMR, cuando se configura para el modo de
funcionamiento predefinido de sobrecarga, emplea el cambio de estado del nivel
de corriente de desactivado a activado para comenzar el estado de arranque.
Este retardo permite que el motor, al arrancar, reciba la corriente que necesita
para superar la inercia causada por el estado de reposo.

NOTA: La configuracion de esta funcion de proteccion requiere la
configuracion de la funcion de proteccion contra arranque prolongado, junto
con el parametro Timeout de disparo por arranque prolongado.

Caracteristicas funcionales

La funcién de tiempo definido de sobrecarga térmica incluye las siguientes
caracteristicas:

* Dos umbrales configurables: uno (OC1) se utiliza para motores de una
velocidad y los dos son necesarios para motores de dos velocidades:

o OC1 (Motor-relacion de corriente a plena carga) o
o OC2 (Relacion de corriente a plena carga de alta velocidad del motor)
* Un temporizador:

o Tiempo de sobrecorriente (Tiempo-S, establecido a través del parametro
Timeout definitivo de disparo por sobrecarga térmica)

» Dos salidas de funcion:
o Alarma de sobrecarga térmica
o Disparo por sobrecarga térmica
* Dos contadores:
o Numero de disparos de sobrecarga térmica
o Numero de alarmas de sobrecarga térmica

Diagrama de bloques

Thermal overload alarm and trip:

11 Imax > Is Thermal overload alarm
R Run state — | (Definite time)
&
12 Imax Thermal overload trip
Imax Imax > Is (,)_T — (Definite time)
13 AND
—_—

11 Corriente fase 1

12 Corriente fase 2

I3 Corriente fase 3

Is Umbral de disparo y alarma (OC1 o0 OC2)

T Timeout de disparo
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Configuracioén de parametros

La funcion de tiempo definido de sobrecarga térmica presenta los siguientes
parametros configurables:

Parametros Intervalo de ajuste Configuracion
predeterminada

Umbral de disparo: Del 5 al 100 % de FLCmax, en incrementos del 5% de FLCmax
0,
*  Motor-relacién de corriente a plena carga (OC1) 1%.
-0- Nota: OC1y OC2 se pueden ajustar
» Relacién de corriente a plena carga de alta velocidad del dlrect.amentg'(en amperios) en &l mend
motor (OC2) Conflgurac’lon deunHMIl,0enla
seccionParametros del software TeSys T DTM.

Timeout definitivo de disparo por sobrecarga térmica (Tiempo- | 1...300 s en incrementos de 1 s 10s

S o tiempo de sobrecorriente)

Umbral de alarma por sobrecarga térmica Del 20 al 800 % de OC en incrementos del 1 % 80 % de OC
Timeout de disparo por arranque prolongado# (hora D) 1...200 s en incrementos de 1 s 10s

Caracteristicas técnicas

La funcién de tiempo definido de sobrecarga térmica incluye las siguientes

caracteristicas:
Caracteristicas Valor
Histéresis -5 % de los umbrales de alarma y disparo
Precision del tiempo de disparo +/-0,1s

Ejemplo
El siguiente diagrama muestra un disparo de tiempo definido de sobrecarga
térmica:
I ll ll

| Start state | | Run state ! Trip condition
| | | . |
| | | I |
| | |

ocl- + ______________ L 1
|
| O-time
I (trip
1 timeout)

|
|
|
|
|
, D-time (Long start trip timeout)

OC Umbral de disparo (OC1 0 OC2)

4. Lafuncién de tiempo definido de sobrecarga térmica requiere el uso simultaneo de la funcién de proteccion del motor contra arranque
prolongado, funciones que emplean el parametro Timeout de disparo por arranque prolongado.
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Sensor de temperatura del motor

Descripcion general

El controlador LTMR dispone de dos terminales, T1y T2, que se pueden conectar
a un elemento sensor de temperatura del motor para proporcionar proteccion a
los devanados del motor. Para ello, el sensor de temperatura detecta las
condiciones de alta temperatura que podrian conducir a dafios o degradaciones.

Estas protecciones se activan cuando el parametro Motor-tipo de sensor de
temperatura esta establecido en uno de los siguientes valores:

* PTC binario, pagina 78

+ PT100, pagina 80

+ PTC analdgico, pagina 82

+ NTC analdgico, pagina 84
Estos elementos de proteccion del motor sélo se pueden activar de uno en uno.

NOTA: La proteccion del sensor de temperatura del motor se mide en ohmios.
Los umbrales de protecciéon de PTC binario estan predefinidos segun los
estandares IEC y no son configurables. Las funciones de proteccion de PTC
analégico y NTC analdgico pueden requerir que escale el valor de resistencia
al nivel de umbral correspondiente en grados, en funcion de las propiedades
del elemento sensor seleccionado.

Cuando cambia el tipo de sensor, la configuracion del sensor de temperatura del
motor del controlador LTMR vuelve a los ajustes de fabrica. Si un tipo de sensor
se sustituye por otro del mismo tipo, los valores de configuracion se conservan.

Configuracion de parametros

La funcion de sensor de temperatura del motor presenta los siguientes
parametros configurables, que se aplican al tipo de sensor de temperatura del
motor seleccionado:

Parametros Intervalo de ajuste Configuracion predeterminada
Tipo de sensor « Ninguno Ninguno

* PTC binario

+  PT100

* PTC analégico
* NTC analdgico

Activacion de disparo

Activado/Desactivado Deshabilitado

Activacion de alarma

Activado/Desactivado Deshabilitado

Sensor de temperatura del motor - PTC binario

Descripcidn

La funcién de sensor de temperatura del motor PTC binario se activa cuando el
parametro Tipo de sensor de temperatura del motor se establece en PTC binario
y el controlador LTMR esta conectado a un termistor de coeficiente de
temperatura positivo binario integrado en el motor.

El controlador LTMR supervisa el estado del elemento sensor de temperatura del
motor e indica:

* Una alarma del sensor de temperatura del motor cuando la resistencia
medida supera un umbral fijo.

» Un disparo del sensor de temperatura del motor cuando la resistencia
medida supera el mismo umbral fijo.

78
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Las condiciones de disparo y alarma contintan hasta que la resistencia medida
desciende por debajo de otro umbral fijo de reenganche del sensor de
temperatura del motor.

Los umbrales de disparo del sensor de temperatura del motor vienen predefinidos
de fabrica y no se pueden configurar. La supervision de disparos se puede activar
o desactivar.

La funcién esta disponible para todos los estados de funcionamiento.

Caracteristicas funcionales

La funcién de sensor de temperatura del motor PTC binario presenta las
siguientes caracteristicas:

* Dos salidas de funcién:
o Alarma de sensor de temperatura del motor
o Disparo de sensor de temperatura del motor
* Un contador:
o Numero de disparos de sensor de temperatura del motor

Diagrama de bloques

Motor temperature sensor trip/alarm:

0 —» 6>2900 Q — Motor temperature sensor trip/alarm (PTC Binary)

0 Resistencia del elemento sensor de temperatura

Configuracion de parametros

La funcion de sensor de temperatura del motor PTC binario presenta los
siguientes parametros configurables:

Parametro Ajustes fijos Precision
Umbral de disparo/alarma 2900 Q +-2%
Umbral de reenganche de disparo/alarma 1575 Q +-2%

Caracteristicas técnicas

La funciéon de sensor de temperatura del motor PTC binario presenta las
siguientes caracteristicas:

Caracteristica Valor
Tiempo de deteccion 0,5..06s
Precision del tiempo de deteccion +-0,1s
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Ejemplo

El siguiente diagrama muestra un disparo del sensor de temperatura del motor
con PTC binario con un restablecimiento automatico:

Trip and alarm

6 Run state condition Run state (resume)

2900QF — - - —— - ——— - - — — —

1575QF — — — — = — — — — — — — — — L N Ty

2900 Q Umbral de disparo
1575 Q Umbral de reenganche de disparo

Reset Marca el tiempo tras el que se puede ejecutar un restablecimiento. Para
que el estado de marcha pueda reanudarse se necesita un comando de
arranque. En este ejemplo, se ha activado el restablecimiento automatico.

Motor-sensor de temperatura - PT100

Descripcidn

La funcion de sensor de temperatura del motor PT100 se activa cuando el
parametro Tipo de sensor de temperatura del motor se establece en PT100 y el
controlador LTMR esta conectado a un sensor PT100 integrado en el motor.

El controlador LTMR supervisa el estado del elemento sensor de temperatura del
motor e indica:

* Una alarma del sensor de temperatura del motor cuando la temperatura
medida supera un umbral de alarma configurable.

* Un disparo del sensor de temperatura del motor cuando la temperatura
medida supera un umbral de disparo definido por separado.

El controlador LTMR mide la temperatura directamente con un sensor PT100. La
temperatura medida por el sensor PT100, bien en °C (ajuste de fabrica) o en °F,
se muestra en HMI o TeSys T DTM, en funcién del parametro Visualizacién del
sensor de temperatura del motor en grados CF.

La condicion de disparo o alarma continua hasta que la temperatura medida
desciende por debajo del 95 % del umbral de disparo o alarma.

El tiempo de deteccién para el disparo o alarma del sensor de temperatura del
motor es fijo, entre 0,5sy 0,6 s.

La supervision de disparos y alarmas se puede de activar y desactivar por
separado.

La funcion esta disponible para todos los estados de funcionamiento.
NOTA:

La temperatura se obtiene de la siguiente ecuacién: T =2,6042 * R - 260,42,

en la que R = resistencia Q).

NOTA: Para conectar un sensor de 3 hilos PT100 a un controlador LTMR,
simplemente no cablee el pin de compensacion del sensor de 3 hilos PT100.
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Caracteristicas funcionales

La funcion de sensor de temperatura del motor PT100 presenta las siguientes
caracteristicas:

+ Dos umbrales configurables:
o Grado de umbral de alarma del sensor de temperatura del motor
o Grado de umbral de disparo del sensor de temperatura del motor
* Dos salidas de funcion:
o Alarma de sensor de temperatura del motor
o Disparo de sensor de temperatura del motor
* Un contador:
o Numero de disparos de sensor de temperatura del motor
» Una configuracién de visualizacion:
o Motor-visualizacion grados CF de sensor de temperatura

Diagrama de bloques

Motor temperature sensor alarm:

g ——» 6 > 0s1 — Motor temperature sensor alarm (PT 100)

Motor temperature sensor trip:

g ——» 6 > 0s2 — Motor temperature sensor trip (PT 100)

0 Temperatura medida por el sensor PT100
0s1 Umbral de alarma de sensor de temperatura del motor

0s2 Umbral de disparo de sensor de temperatura del motor

Configuracion de parametros

La funcion de sensor de temperatura del motor PT100 presenta los siguientes
parametros configurables:

Parametros

Intervalo de ajuste Configuracion
predeterminada

temperatura del motor

Grado de umbral de disparo De 0 a 200 °C en incrementos de 1 °C 0°C
Grado de umbral de alarma De 0 a 200 °C enincrementos de 1 °C 0°C
Visualizacion grados CF de sensor de °C (0) °C

F (1)

Caracteristicas técnicas

La funcion de sensor de temperatura del motor PT100 presenta las siguientes
caracteristicas:

Caracteristica

Valor

Histéresis —5 % del umbral de alarma y del umbral de disparo
Tiempo de deteccién 0,5..06s
Precisién del tiempo de disparo +/-0,1s

DOCAO0127ES-02

81




Controlador de gestiéon de motores Funciones de proteccion del motor

Ejemplo

En el siguiente diagrama se describe un disparo del sensor de temperatura del
motor PT100 con restablecimiento automatico y comando de marcha activo:
e Run state

Trip condition Run state (resume)

0s2 F-————-—-——=-=-=-=- = - -

083 F — — — == = — = — — - — — — e T

Reset

0s2 Umbral de disparo

0s3 Umbral de reenganche de disparo (95 % del umbral de disparo)

Sensor de temperatura del motor - PTC analégico

Descripcién

La funcion de sensor de temperatura del motor PTC analdgico se activa cuando el
parametro Tipo de sensor de temperatura del motor se establece en PTC
analégico y el controlador LTMR esta conectado a un termistor PTC analégico
integrado en el motor.

El controlador LTMR supervisa el estado del elemento sensor de temperatura del
motor e indica:

* Una alarma del sensor de temperatura del motor cuando la resistencia
medida supera un umbral de alarma configurable.

* Un disparo del sensor de temperatura del motor cuando la resistencia
medida supera un umbral de disparo definido por separado.

La condicidn de disparo o alarma continua hasta que la resistencia medida
desciende por debajo del 95 % del umbral de disparo o alarma.

La supervision de disparos y alarmas se puede de activar y desactivar por
separado.

La funcién esta disponible para todos los estados de funcionamiento.

Caracteristicas funcionales

La funcién de sensor de temperatura del motor PTC analégico presenta las
siguientes caracteristicas:

» Dos umbrales configurables:
o Umbral de alarma de sensor de temperatura del motor
o Umbral de disparo de sensor de temperatura del motor
* Dos salidas de funcion:
o Alarma de sensor de temperatura del motor
o Disparo de sensor de temperatura del motor
* Un contador:
o Numero de disparos de sensor de temperatura del motor
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Diagrama de bloques

Motor temperature sensor alarm:

6 —— 6 > 6s1 —— Motor temperature sensor alarm (PTC Analog)

Motor temperature sensor trip:

g — 0 > 0s2 — Motor temperature sensor trip (PTC Analog)

0 Resistencia del elemento sensor de temperatura
0s1 Umbral de alarma de sensor de temperatura del motor

0s2 Umbral de disparo de sensor de temperatura del motor

Configuracion de parametros

La funcion de sensor de temperatura del motor PTC analdgico presenta los
siguientes parametros configurables:

Parametros Intervalo de ajuste Configuracion
predeterminada

Umbral de disparo 20...6500 Q en incrementos de 0,1 Q 20Q

Umbral de alarma 20...6500 Q en incrementos de 0,1 Q 200

Caracteristicas técnicas

La funcion de sensor de temperatura del motor PTC analdgico presenta las
siguientes caracteristicas:

Caracteristica Valor

Histéresis -5 % del umbral de alarma y del umbral de disparo
Tiempo de deteccion 0,5..0,6 s

Precision del tiempo de deteccion +/-0,1s
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Ejemplo

En el siguiente diagrama se describe un disparo del PTC analégico del sensor de
temperatura del motor con restablecimiento automatico y comando de marcha
activo:

e Run state

Trip condition Run state (resume)

0s2

0s3 |- - - ——-— === === ——F - - — — — — A= - = - - - - - - - — -

Reset

0s2 Umbral de disparo

0s3 Umbral de reenganche de disparo (95 % del umbral de disparo)

Sensor de temperatura del motor - NTC analégico

Descripcidn

La funcién de sensor de temperatura del motor NTC analdgico se activa cuando
el parametro Tipo de sensor de temperatura del motor se establece en NTC
analogico y el controlador LTMR esta conectado a un termistor NTC analégico
integrado en el motor.

El controlador LTMR supervisa el estado del elemento sensor de temperatura del
motor € indica:

* Una alarma del sensor de temperatura del motor cuando la resistencia
medida desciende por debajo de un umbral de alarma configurable.

» Un disparo del sensor de temperatura del motor cuando la resistencia
medida desciende por debajo de un umbral de disparo definido por separado.

La condicion de disparo o alarma continua hasta que la resistencia medida supera
el 105 % del umbral de disparo o alarma.

La supervision de disparos y alarmas se puede de activar y desactivar por
separado.

La funcioén esta disponible para todos los estados de funcionamiento.

Caracteristicas funcionales

La funcion de sensor de temperatura del motor NTC analégico presenta las
siguientes caracteristicas:

» Dos umbrales configurables:
o Umbral de alarma
o Umbral de disparo
* Dos salidas de funcion:
o Alarma de sensor de temperatura del motor
o Disparo de sensor de temperatura del motor
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* Un contador:
o Numero de disparos de sensor de temperatura del motor

Diagrama de bloques

Motor temperature sensor alarm:

g —» 0 > 0s1 — Motor temperature sensor alarm (NTC Analog)

Motor temperature sensor trip:

0 ———» 0 > 0s2 — Motor temperature sensor trip (NTC Analog)

0 Resistencia del elemento sensor de temperatura
0s1 Umbral de alarma de sensor de temperatura del motor

0s2 Umbral de disparo de sensor de temperatura del motor

Configuracion de parametros

La funcion de sensor de temperatura del motor NTC analdgico presenta los
siguientes parametros configurables:

Parametros Intervalo de ajuste Configuracion predeterminada
Umbral de disparo 20...6500 Q en incrementos de 0,1 Q 20Q
Umbral de alarma 20...6500 Q en incrementos de 0,1 Q 20Q

Caracteristicas técnicas

La funcidn de sensor de temperatura del motor NTC analdgico presenta las
siguientes caracteristicas:

Caracteristicas Valor

Histéresis +5% del umbral de alarma y del umbral de disparo
Tiempo de deteccion 0,5..0,6s

Precisién del tiempo de deteccion +/-0,1s
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Ejemplo

El siguiente diagrama describe un disparo del NTC analdgico del sensor de
temperatura del motor con restablecimiento automatico:
Run state (resume)

8 Run state Trip condition

6s3 - ——"—"———— - == =—- = — = - - - — — =

0s2 F - ————-—————————X - - — — — /- + - - — - = -

Reset

0r2 Umbral de disparo

0r3 Umbral de reenganche de disparo (105 % del umbral de disparo)

Ciclo rapido-bloqueo

Descripcién

La funcién de bloqueo de ciclo rapido impide dafios potenciales en el motor como
consecuencia de corrientes de entrada sucesivas y repetitivas debidas a espacios
de tiempo demasiado cortos entre arranques.

La funcién de bloqueo de ciclo rapido proporciona un temporizador configurable,
que comienza a contar cuando el controlador LTMR detecta corriente en nivel,
definida como un 20 % de FLC. Al mismo tiempo, se activa el bit de Ciclo rapido-
bloqueo.

Si el controlador LTMR detecta un comando de marcha antes de que haya
transcurrido el bloqueo de ciclo rapido:

» Elbit de Ciclo rapido-bloqueo permanece activado.

* El controlador LTMR omite el comando de marcha. Evita que el motor
rearranque.

» Eldispositivo HMI (si esta conectado) muestra un mensaje de espera
("WAIT").

* EILED de alarma del controlador LTMR parpadea en rojo 5 veces por
segundo, lo que indica que el controlador LTMR ha desactivado las salidas
del motor e impide, por lo tanto, una condiciéon no deseada derivada del
arranque del motor.

» El controlador LTMR supervisa el tiempo de espera y, si hay mas de un
temporizador activo, el LTMR informa del tiempo minimo de espera antes de
que finalice el temporizador mas largo.

Cuando se produce una pérdida de alimentacion, el controlador LTMR guarda el
estado del temporizador de bloqueo en la memoria no volatil. Cuando el
controlador LTMR recupera de nuevo la alimentacion, el temporizador reinicia su
recuento y omite de nuevo los comandos de marcha hasta que finaliza el tiempo
sobrepasado.

Si el parametro Tiempo sobrepasado de bloqueo de ciclo rapido se establece en
0, esta funcion se desactiva.

El parametro Ciclo rapido-tiempo sobrepasado de bloqueo se puede editar
cuando el controlador LTMR se encuentra en su estado de funcionamiento
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normal. Si se realiza una modificaciéon mientras el temporizador esta contando, se
hace efectiva cuando finaliza el recuento.

Esta funcion no tiene alarmas ni disparos.

NOTA: La funcién Ciclo rapido-bloqueo no esta activa cuando se selecciona
el modo de funcionamiento de sobrecarga.

Caracteristicas funcionales

La funcioén Ciclo rapido-bloqueo incluye los siguientes parametros:
* Un temporizador:
o Ciclo rapido-tiempo sobrepasado de bloqueo
* Un bit de estado:
o Ciclo rapido-bloqueo
Ademas, la funcién Ciclo rapido-bloqueo:
» Desactiva las salidas del motor.

* Hace que el LED de alarma del controlador LTMR parpadee 5 veces por
segundo.

Configuracion de parametros

La funcion Ciclo rapido-bloqueo presenta los siguientes parametros:

Parametros Intervalo de ajuste Configuracién predeterminada
Ciclo rapido-tiempo sobrepasado de 0...9999 s en incrementos de 1's Os
bloqueo

Caracteristicas técnicas

La funcion Ciclo rapido-bloqueo presenta las siguientes caracteristicas:

Caracteristicas Valor
Precisién del tiempo de disparo +/-0,1s0+/-5 %
Ejemplo

Rapid cycle lockout imeout .
=

- oy
Run commands Run commands
ignored ! acknowledged

20% FLC

¥

DOCAO0127ES-02 87



Controlador de gestiéon de motores Funciones de proteccion del motor

Funciones de proteccién de corriente del motor

Descripcién general

En esta seccidn se describen las funciones de proteccién de corriente del motor
del controlador LTMR.

Desequilibrio de corriente en fase

Descripcién

La funcién Desequilibrio de fases de corriente indica:

* Una alarma cuando la corriente de una fase difiere, en un porcentaje superior
al definido, a la corriente media en las tres fases.

» Un disparo cuando la corriente de una fase difiere, en un porcentaje superior
al establecido por separado, a la corriente media en las tres fases durante un
periodo de tiempo definido.

AATENCION

RIESGO DE SOBRECALENTAMIENTO DEL MOTOR

* El parametro Umbral de disparo por desequilibrio de corriente en fase se
debe configurar de manera adecuada con el fin de proteger el cableado y el
equipo del motor de los dafios ocasionados por el sobrecalentamiento del
motor.

» Elvalor que introduzca debe guardar conformidad con los cédigos y
normativas de seguridad nacionales y locales.

» Antes de configurar este parametro, consulte las instrucciones del fabricante
del motor.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones o danos
en el equipo.

NOTA: Utilice esta funcion para detectar y protegerse contra los
desequilibrios de corrientes de fase mas pequefios. En el caso de
desequilibrios méas grandes, mas del 80 % de la corriente media en las tres
fases, utilice la funcién de proteccion del motor de pérdida de fase de
corriente.

Esta funcion presenta dos temporizadores de disparo ajustables:

* Uno se aplica a los desequilibrios de corriente que tienen lugar mientras el
motor se encuentra en estado de arranque, y;

» Elotro se aplica a los desequilibrios de corriente que se producen después
del arranque, mientras el motor esta en estado de marcha.

Ambos temporizadores se inician si el desequilibrio se detecta en estado de
arranque.

La funcién identifica la fase que provoca un desequilibrio de corriente. Si la
desviacion maxima de la corriente media trifasica es la misma en dos fases, la
funcion identifica ambas fases.

La supervision de disparos y alarmas se puede de activar y desactivar por
separado.

La funciodn sélo se aplica a los motores trifasicos.
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Caracteristicas funcionales

La funcion de desequilibrio de corrientes de fase incluye las siguientes
caracteristicas:

+ Dos umbrales:
o Umbral de alarma
o Umbral de disparo
* Dos temporizadores de disparo:
o Timeout de disparo en arranque
o Timeout de disparo en marcha
» Dos salidas de funcion:
o Alarma por desequilibrio de corriente en fase
o Disparo por desequilibrio de corriente en fase
* Un contador:
o Numero de disparos por desequilibrio de corriente en fase

» Tres indicadores que identifican la fase o las fases con el desequilibrio de
corriente mas alto:

o L1 Desequilibrio de corriente mas alto
o L2 Desequilibrio de corriente mas alto
o L3 Desequilibrio de corriente mas alto

Diagrama de bloques

Alarma y disparo por desequilibrio de corriente en fase:

11—
12— limb limb >Is1 +—— Current phase imbalance alarm
13—
Start state —»| 0.7s 0
™ T 0 _Current pha§e
& —=imbalance trip
limb > Is2 (motor starting)
AND
Current phase
& T2 0| . imbalance trip
Run state — (motor starting)
AND

I1 Corriente fase 1

12 Corriente fase 2

I3 Corriente fase 3

limb Relacion de desequilibrio de corriente para tres fases
Is1 Umbral de alarma

Is2 Umbral de disparo

T1 Timeout de disparo en arranque

T2 Timeout de disparo en marcha
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Configuracién de parametros

La funcion de desequilibrio de corrientes de fase incluye los siguientes

parametros:

Parametros Intervalo de ajuste Configuracion
predeterminada

Activacion de disparo Activado/Desactivado Activado
Timeout de disparo en arranque 0,2...20 s enincrementos de 0,1 s 0,7s
Timeout de disparo en marcha 0,2...20 s enincrementos de 0,1 s 5s
Umbral de disparo Del 10 al 70% del desequilibrio calculado en incrementos del 1 % 10 %
Activacion de alarma Activado/Desactivado Deshabilitado
Umbral de alarma Del 10 al 70% del desequilibrio calculado en incrementos del 1 % 10 %

NOTA: Se afiade un tiempo de 0,7 segundos al parametro timeout de disparo
en arranque para evitar interferencias durante la fase de arranque.

Caracteristicas técnicas

La funcién de desequilibrio de corrientes de fase presenta las siguientes
caracteristicas:

Caracteristicas Valor
Histéresis — 5% del umbral de disparo o el umbral de alarma
Precision del tiempo de disparo +/-0,1s0+/-5%

Ejemplo

El siguiente diagrama muestra la deteccion de un desequilibrio de fases de
corriente durante el estado de marcha.

Al

0.7s Trip timeout starting Trip timeout running

Is2|— + -[— — — — — — — —

Start state Run state

Al Diferencia de porcentaje entre la corriente en cualquier fase y la corriente
media trifasica

Is2 Umbral de disparo
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Pérdida de fase corriente

Descripcion

La funcion de pérdida de corriente en fase indica:

« Una alarma cuando la corriente de una fase difiere de la corriente media en
las tres fases en mas de un 80 %

» Undisparo cuando la corriente de una fase difiere de la corriente media en
las tres fases en mas del 80 % durante un periodo de tiempo definido.

NOTA: Utilice esta funcion para detectar y protegerse contra los
desequilibrios de corrientes de fase grandes (mas del 80 % de la corriente
media en las tres fases). En el caso de desequilibrios de corriente mas
pequenos, utilice la funcién de proteccion del motor contra desequilibrios de
corrientes de fase.

Esta funcion presenta un solo retardo ajustable, que se aplica cuando el motor se
encuentra en estado de arranque o de marcha.

La funcion identifica la fase que experimenta una pérdida de corriente. Si la
desviacion maxima de la corriente media trifasica es la misma en dos fases, la
funcién identifica ambas fases.

La supervision de disparos y alarmas se puede de activar y desactivar por
separado.

La funcion sélo se aplica a los motores trifasicos.

Caracteristicas funcionales

La funcion de pérdida de corriente de fase incluye las siguientes caracteristicas:

* Unumbral de disparo y alarma fijo igual al 80 % de la corriente media
trifasica.

* Un temporizador de disparo:
o Corriente-tiempo sobrepasado de pérdida de fase
* Dos salidas de funcion:
o Alarma de pérdida de la fase de intensidad
o Disparo por pérdida de fase de corriente
* Un contador:
o Numero de disparos por pérdida de corriente en fase

» Tres indicadores que identifican las fases que experimentan la pérdida de
corriente:

o Pérdida de corriente L1
o Pérdida de corriente L2
o Pérdida de corriente L3
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Diagrama de bloques

Current phase loss trip and alarm:
Start state 07s 0 |,
Run state
OR
11— |11-1avg | x 100/ lavg > 80%—————®— & T 0 |_, Current phase
loss trip
12—/ |12 -1avg | x 100 / lavg > 80% ° 21
AND Current phase
13—=1| 13- lavg | x 100/ lavg > 80% loss alarm
OR
Almax Ln current phase loss

11 Corriente fase 1

12 Corriente fase 2

I3 Corriente fase 3

Ln Numero o numeros de linea de corriente con la desviacién mas grande con respecto a Imed
Imed Corriente media trifasica

T Timeout de disparo

Configuracién de parametros

La funcién de pérdida de corriente de fase presenta los siguientes parametros
configurables:

Parametros Intervalo de ajuste Configuracion predeterminada
Activacion de disparo Activado/Desactivado Activado

Tiempo de espera 0,1...30 s en incrementos de 0,1 s 3s

Activacion de alarma Activado/Desactivado Activado

NOTA: Se afiade un tiempo de 0,7 segundos al parametro Timeout de disparo
para evitar interferencias durante la fase de arranque.

Caracteristicas técnicas

La funcion de pérdida de corriente de fase presenta las siguientes caracteristicas:

Caracteristicas Valor
Histéresis 75 % de la corriente media trifasica
Precision del tiempo de disparo +/-0,1s0+/-5%
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Ejemplo

El siguiente diagrama muestra un disparo de pérdida de fase de corriente de un
motor en estado de marcha.
A%l

0.7s Trip timeout Trip timeout

80%

Start state Run state

A% Diferencia de porcentaje entre la corriente en cualquier fase y la corriente
media trifasica

Inversion de fases corriente

Descripcién

La funcion de inversioén de corriente en fase sefiala un disparo cuando detecta
que las fases de corriente de un motor trifasico estan fuera de secuencia con el
parametro Secuencia de fases del motor, ABC o ACB.

NOTA: Cuando el controlador LTMR esta conectado a un médulo de
expansion, la proteccion contra inversion de fases se basa en la secuencia de
fases de tension antes de que el motor arranque, y en la secuencia de
corrientes de fase una vez que arranca. En el caso de cargas o sistemas de
alimentacion ruidosos, se recomienda utilizar la proteccion de inversion de
fase de tension y desactivar la inversion de fases de corriente.

Esta funcion:
» Se activa cuando el motor se encuentra en estado de arranque o de marcha.
» Solo se aplica a los motores trifasicos.
* No tiene alarmas ni temporizadores.

Esta funcion se puede activar o desactivar.

Caracteristicas funcionales

La funcién de inversion de corriente en fase afiade una estadistica de recuento:
numero de disparos de cableado.

Configuracion de parametros

La funcion de inversion de corrientes de fase presenta los siguientes parametros
configurables:
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Parametros Intervalo de ajuste Configuracion predeterminada
Activacion de disparo Activado/Desactivado Deshabilitado
Secuencia de fases A-B-C A-B-C

A-C-B

Caracteristicas técnicas

La funcién de inversion de corrientes de fase presenta las siguientes
caracteristicas:

Caracteristica

Valor

Tiempo de disparo en el arranque del motor En 0,2 s desde el arranque del motor

Precision del tiempo de disparo

+/-0,1s0+/-5%

Arranque prolongado

Descripcién

Ciclo de arranque

La funcién de proteccién de arranque prolongado del motor detecta un rotor
bloqueado o calado en estado de arranque e indica un disparo cuando la
corriente supera constantemente un umbral definido de forma independiente
durante el mismo periodo de tiempo.

Cada modo de funcionamiento predefinido tiene su propio perfil de corriente, que
representa un ciclo de arranque satisfactorio del motor. El controlador LTMR
detecta una condicion de disparo por arranque prolongado cada vez que el perfil
de corriente actual, que tiene lugar tras un comando de arranque, varia con
respecto al perfil esperado.

La supervision de disparos se puede activar y desactivar por separado.

Esta funcién no tiene alarmas.

El controlador LTMR utiliza los parametros configurables de la funcion de
proteccion contra arranque prolongado, umbral de disparo por arranque
prolongado y timeout para disparo por arranque prolongado al definir y detectar el
ciclo de arranque del motor. Para obtener mas informacion, consulte el apartado
Ciclo de arranque, pagina 139.

Caracteristicas funcionales

La funcion de arranque prolongado incluye las siguientes caracteristicas:
*  Un umbral:
o Umbral de disparo
* Un temporizador de disparo:
o Timeout de disparo
» Una salida de funcion:
o Disparo por arranque prolongado
* Un contador:
o Numero de disparos por arranque prolongado
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Diagrama de bloques

Long start trip:

11—

12

I3 ——»

lavg lavg > Is2

11 Corriente fase 1

12 Corriente fase 2

13 Corriente fase 3

Is2 Umbral de disparo

T Timeout de disparo

Configuracion de parametros

Start state—»|

& > Long start trip

AND

La funcion de arranque prolongado presenta los siguientes parametros:

Parametros Intervalo de ajuste Configuracion predeterminada
Activacion de disparo Activado/Desactivado Activado
Timeout de disparo 1...200 s enincrementos de 1 s 10s

Umbral de disparo

Del 100 al 800 % de FLC

100 % de FLC

Caracteristicas técnicas

La funcion de arranque prolongado presenta las siguientes caracteristicas:

Caracteristica

Valor

Histéresis

-5 % del umbral de disparo

Precisién del tiempo de disparo

+/-0,1s0+/-56%

Ejemplo

El siguiente diagrama muestra un disparo por arranque prolongado cuando se ha
superado el umbral:

10% FLCmin

I1s2 |-

Long start trip timeout

Trip condition

Is2 Umbral de disparo por arranque prolongado

DOCAO0127ES-02

95



Controlador de gestiéon de motores

Funciones de proteccion del motor

Bloqueo

Descripcidén

La funcién de agarrotamiento detecta un rotor bloqueado durante el estado de
marcha e indica:

* Una alarma cuando la corriente en una fase supera un umbral establecido,
una vez que el motor ha alcanzado el estado de marcha.

» Un disparo cuando la corriente en una fase supera constantemente un
umbral establecido por separado durante un periodo de tiempo especificado,
una vez que el motor ha alcanzado el estado de marcha.

La funcién de agarrotamiento se activa cuando el motor se bloquea durante el
estado de marcha y se para, o de repente se sobrecarga y recibe demasiada

corriente.

La supervision de disparos y alarmas se puede de activar y desactivar por

separado.

Caracteristicas funcionales

La funcion de agarrotamiento incluye las siguientes caracteristicas:

* Dos umbrales:

o Umbral de alarma
o Umbral de disparo
* Un temporizador de disparo:
o Timeout de disparo
* Dos salidas de funcion:
o Alarma de bloqueo
o Disparo por bloqueo

e Un contador:

o Numero de disparos por bloqueo

Diagrama de bloques
Alarma y disparo por bloqueo:

Run state ——»|

Imax > Is1

12— Imax

N

AND

Imax > Is2

Run state ——»|

AND

1 Corriente fase 1
12 Corriente fase 2
I3 Corriente fase 3
Is1 Umbral de alarma
Is2 Umbral de disparo

T Timeout de disparo

Jam alarm

— Jam trip
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Configuracioén de parametros

La funcion de agarrotamiento presenta los siguientes parametros:

Parametros Intervalo de ajuste Configuracion
predeterminada

Activacion de disparo Activado/Desactivado Activado

Timeout de disparo 1..30senincrementosde 1s 5s

Umbral de disparo Del 100 al 800% de FLC en incrementos del 1 % 200% de FLC

Activacion de alarma Activado/Desactivado Deshabilitado

Umbral de alarma Del 100 al 800% de FLC en incrementos del 1 % 200% de FLC

Caracteristicas técnicas

La funcidon de agarrotamiento presenta las siguientes caracteristicas:

Caracteristicas Valor
Histéresis — 5 % del umbral de disparo o el umbral de alarma
Precision del tiempo de disparo +-0,1s0+/-5%

Ejemplo

El siguiente diagrama muestra un disparo por bloqueo.

Start state Run state Trip condition

22— f--—--—-—-———— - -"-"-"-"--F—-——— - e

Jam
trip
timeout

Is2 Umbral de disparo por bloqueo

Infracorriente

Descripcion

La funcién de infracorriente indica:

* Una alarma cuando la corriente media trifasica desciende por debajo de un
umbral establecido, una vez que el motor ha alcanzado el estado de marcha.

» Un disparo cuando la corriente media trifasica desciende y permanece por
debajo de un umbral establecido por separado durante un periodo de tiempo
definido, una vez que el motor ha alcanzado el estado de marcha.

La funcion de subcorriente se activa cuando la corriente del motor desciende por
debajo del nivel definido para la carga arrastrada, por ejemplo, si la correa o el eje
de transmision se ha roto. Esto permite que el motor marche en vacio en lugar de
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con carga. Esta funcién presenta un solo temporizador de disparo. La supervision
de disparos y alarmas se puede de activar y desactivar por separado.

Caracteristicas funci

onales

La funcién de infracorriente incluye las siguientes caracteristicas:

Dos umbrales:

o

Umbral de alarma
o Umbral de disparo

Un temporizador de disparo:
o Timeout de disparo
Dos salidas de funcion:
o Alarma de subcorriente

Disparo por subcorriente
Un contador:

o

Diagrama de bloques

Alarmay disparo por infracorriente:

Run state —

N

I lavg < Is1

12— lavg AND

13 lavg < Is2 . T 0
|

lavg Corriente media
Is1 Umbral de alarma
Is2 Umbral de disparo

T Temporizador de disparo

Run state ——»|

AND

Configuracién de parametros

Numero de disparos por infracorriente

Undercurrent alarm

Undercurrent trip

La funcién de infracorriente presenta los siguientes parametros:

Parametros

Intervalo de ajuste

Configuracion predeterminada

Activacion de disparo

Activado/Desactivado

Deshabilitado

Timeout de disparo

1...200 s enincrementos de 1 s

1s

Umbral de disparo

Del 30 al 100 % de FLC en incrementos del
1%

50% de FLC

Activacion de alarma

Activado/Desactivado

Deshabilitado

Umbral de alarma

Del 30 al 100 % de FLC en incrementos del
1%

50% de FLC
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Caracteristicas técnicas

La funcion de infracorriente presenta las siguientes caracteristicas:

Caracteristicas Valor
Histéresis —5 % del umbral de disparo o el umbral de alarma
Precisién del tiempo de disparo +/-0,1s0+/~-5%

Ejemplo

El siguiente diagrama muestra un disparo de infracorriente.

Start state Run state Trip condition

Undercurrent
trip

timeout
R B E—

2/~ /- - == - == ———— - - -

Is2 Umbral de disparo por infracorriente

Sobrecorriente

Descripcién

La funcién de sobrecorriente indica:

» Una alarma cuando la corriente en una fase supera un umbral establecido,
una vez que el motor ha alcanzado el estado de marcha.

* Undisparo cuando la corriente en una fase supera constantemente un
umbral establecido por separado durante un periodo de tiempo definido, una
vez que el motor ha alcanzado el estado de marcha.

La funcién de sobrecorriente se puede activar cuando el equipo esta
sobrecargado o si se detecta una condicidn de proceso que hace que la corriente
aumente por encima del umbral establecido. Esta funcién presenta un solo
temporizador de disparo. La supervision de disparos y alarmas se puede de
activar y desactivar por separado.

Caracteristicas funcionales

La funcion de sobrecorriente incluye las siguientes caracteristicas:
* Dos umbrales:
o Umbral de alarma
o Umbral de disparo
* Un temporizador de disparo:
o Timeout de disparo
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» Dos salidas de funcion:
o Alarma de sobrecorriente
o Disparo por sobrecorriente
* Un contador:
o Numero de disparos por sobrecorriente

Diagrama de bloques

Overcurrent alarm and trip:

Run state ——|

Overcurrent alarm

N

1 Imax > Is1
12— Imax AND
Imax > Is2
13 & '.I'_(.J — Overcurrent trip

Run state ——|

AND

I1 Corriente fase 1
12 Corriente fase 2
I3 Corriente fase 3
Is1 Umbral de alarma
Is2 Umbral de disparo

T Timeout de disparo

Configuracién de parametros

La funcién de sobrecorriente presenta los siguientes parametros:

Parametros Intervalo de ajuste Configuracion predeterminada
Activacion de disparo Activado/Desactivado Deshabilitado
Timeout de disparo 1...250 s enincrementos de 1 s 10s
Umbral de disparo I13(oe/| 30 al 800% de FLC en incrementos del 200% de FLC
)
Activacion de alarma Activado/Desactivado Deshabilitado
Umbral de alarma I1D?/I 30 al 800% de FLC en incrementos del 200% de FLC
(]

Caracteristicas técnicas

La funcién de sobrecorriente presenta las siguientes caracteristicas:

Caracteristicas Valor
Histéresis —5 % del umbral de disparo o el umbral de alarma
Precision del tiempo de disparo +/-0,1s0+/-5%

100 DOCA0127ES-02



Funciones de proteccion del motor Controlador de gestion de motores

Ejemplo

El siguiente diagrama muestra un disparo por sobrecorriente.

Start state Run state Trip condition

2~ - ————— - - - - - = N - - ———- - Sf———— - He e oo - = =

Over-
current
trip
timeout

Is2 Umbral de disparo por sobrecorriente

Corriente de tierra

Descripcidén general

El controlador LTMR se puede configurar para detectar la corriente de conexion a
tierra:

» De forma interna, sumando las sefales de corriente trifasica del secundario
de los transformadores de corriente interna, pagina 101.

» De forma externa, midiendo la corriente proporcionada por el secundario de
un sensor de corriente de tierra externa, pagina 104.

Utilice el parametro Modo de corriente de tierra para seleccionar la proteccion de
disparos a tierra internos o externos. Los parametros de modo de corriente de
tierra solo se pueden activar de uno en uno.

Configuracion de parametros

La funcion de proteccion de corriente de tierra presenta los siguientes parametros
configurables, que se aplican a la proteccion de corriente de tierra interna y

externa:
Parametros Intervalo de ajuste Configuracién predeterminada
Modo de corriente de tierra * Interno Interno

* Externo

Activacion de disparo Activado/Desactivado Activado
Activacion de alarma Activado/Desactivado Activado
Disparo de corriente de tierra desactivado Activado/Desactivado Activado
durante el arranque

Corriente de tierra interna

Descripcién

La funcién de corriente de tierra interna se activa cuando el parametro Modo de
corriente de tierra se establece en Interna y se desactiva cuando se establece en
Externa.
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A APELIGRO

DETECCION INADECUADA DE DISPAROS

+ La funcion de corriente de tierra interna no protegera a las personas de los
dafios ocasionados por la corriente de tierra.

» Para proteger el motor y el equipo relacionado, sera necesario establecer
los umbrales de disparo de corriente de tierra.

+ La configuracion de disparo de corriente a tierra debe guardar conformidad
con los cédigos y normativas de seguridad nacionales y locales.

Si no se siguen estas instrucciones, se produciran lesiones graves o la
muerte.

La funcién de corriente de tierra interna suma las lecturas de corriente por parte
del secundario de los transformadores de corriente interna e indica:

* Una alarma cuando la corriente sumada supera un umbral establecido.

* Undisparo cuando la corriente sumada supera constantemente un umbral
establecido por separado durante un periodo de tiempo definido.

Esta funcion presenta un solo temporizador de disparo.

La funcién de corriente de tierra interna se puede activar cuando el motor esta en
estado listo, de arranque o de marcha. Esta funcién puede configurarse para que
se desactive durante el estado de arranque y se active solo durante el estado listo
o0 de marcha.

La supervision de disparos y alarmas se puede de activar y desactivar por
separado.

Caracteristicas funcionales

La funcién de corriente de tierra interna incluye las siguientes caracteristicas:
* Una medida de la corriente de tierra en amperios:
o Corriente de tierra
* Una medida de la corriente de tierra como un % de FLCmin:
° % corriente de tierra
* Dos umbrales:
o Umbral de alarma
o Umbral de disparo
* Un temporizador de disparo:
o Timeout de disparo
» Dos salidas de funcion:
o Alarma de corriente de tierra interna
o Disparo de corriente de tierra interna
* Un contador:
o Numero de disparos de corriente de tierra
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Diagrama de bloques

Internal ground current alarm and trip:

L 12> 13s1 — Internal ground current alarm
|
22— X >
I3 > 1552 T 0l o Internal d tri
13 —_ nternal ground trip

1 Corriente fase 1

12 Corriente fase 2

I3 Corriente fase 3

IZ Corriente sumada
1IZs1 Umbral de alarma
1£s2 Umbral de disparo

T Timeout de disparo

Configuracion de parametros

La funcidn de corriente de tierra interna incluye los siguientes parametros:

Parametros Intervalo de ajuste Configuracion
predeterminada

Timeout de disparo de corriente de tierra interna 0,5...25 s enincrementos de 0,1 s 1s

Umbral de disparo de corriente de tierra interna Del 50 al 500 % de FLCmin en 50 % de FLCmin
incrementos del 1 %

Umbral de alarma de corriente de tierra interna Del 50 al 500 % de FLCmin en 50 % de FLCmin
incrementos del 1 %

Caracteristicas técnicas

La funcion de corriente de tierra interna presenta las siguientes caracteristicas:

Caracteristicas Valor
Histéresis —5 % del umbral de disparo o el umbral de alarma
Precision del tiempo de disparo +/-0,1s0+-5%
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Ejemplo

El siguiente diagrama muestra un disparo corriente de tierra interna durante el
estado de marcha.

1>

Start state Run state Trip condition

B2~ - - """ - - - - == == == - = - - = =

Trip timeout

1IZs2 Umbral de disparo de corriente de tierra interna

Corriente de tierra externa

Descripcidén

La funcién de corriente de tierra externa se activa cuando:
+ El pardametro Modo de corriente de tierra esta establecido en Externa, y
» Se ha establecido una relacion de transformador de corriente.

Cuando el parametro Corriente de tierra-modo esta establecido en Interna, la
funcién de corriente de tierra externa esta desactivada.

A APELIGRO

DETECCION INADECUADA DE DISPAROS

» La funcion de corriente de tierra externa no protegera a las personas de los
dafios ocasionados por la corriente de tierra.

« Para proteger el motor y el equipo relacionado, sera necesario establecer
los umbrales de disparo de corriente de tierra.

+ La configuracion de disparo de corriente a tierra debe guardar conformidad
con los cédigos y normativas de seguridad nacionales y locales.

Si no se siguen estas instrucciones, se produciran lesiones graves o la
muerte.

El controlador LTMR dispone de dos terminales, Z1 y Z2, que se pueden conectar
a un sensor de corriente de tierra externa. La funcion de corriente de tierra
externa mide la corriente de tierra proporcionada por el secundario del
transformador de corriente externa e indica:

+ Una alarma cuando la corriente proporcionada supera un umbral establecido.

» Un disparo cuando la corriente proporcionada supera constantemente un
umbral establecido por separado durante un periodo de tiempo definido.

Esta funcion presenta un solo temporizador de disparo.

La funcién de corriente de tierra externa se puede activar cuando el motor esta en
estado listo, de arranque o de marcha. Esta funcién puede configurarse para que
se desactive solo durante el estado de arranque y se active durante el estado listo
0 de marcha.

La supervision de disparos y alarmas se puede de activar y desactivar por
separado.
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Caracteristicas funcionales

La funcion de corriente de tierra externa incluye las siguientes caracteristicas:

* Una medida de la corriente de tierra en amperios:
o Corriente de tierra
* Dos umbrales:
o Umbral de alarma
o Umbral de disparo
* Un temporizador de disparo:
o Timeout de disparo
* Dos salidas de funcion:
o Alarma de corriente de tierra externa
o Disparo de corriente de tierra externa
* Un contador:
o Numero de disparos de corriente de tierra

Diagrama de bloques

External ground current alarm and trip:

Igr > Igrs1 — External ground current alarm
lgr —eo
Igr > Igr s2 - T 0 = External ground current trip
—_—

Igr Corriente de tierra desde el CT de tierra
Igr s1 Umbral de alarma
Igr s2 Umbral de disparo

T Timeout de disparo

Configuracion de parametros

La funcion de corriente de tierra externa incluye los siguientes parametros:

Parametros Intervalo de ajuste Configuracion
predeterminada

Timeout de disparo de corriente de tierra externa 0,1...25 s en incrementos de 0,01 s 0,5s

Umbral de disparo de corriente de tierra externa 0,02...20 Aenincrementos de 0,01 A | 1A

Umbral de alarma de corriente de tierra externa 0,02...20 Aenincrementos de 0,01 A | 1A

Caracteristicas técnicas

La funcion de corriente de tierra externa presenta las siguientes caracteristicas:

Caracteristicas

Valor

Histéresis

—5 % del umbral de disparo o el umbral de alarma

Precision del tiempo de disparo

+-0,1s0+/-5%
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Ejemplo

El siguiente diagrama muestra un disparo corriente de tierra externa durante el
estado de marcha.

lgr

Start state !

Run state Trip condition

lors2f- +-—--------x\—- ~-—- -~ - - -"})\----------r—-———-—-—-—-

Trip timeout

Igr s2 Umbral de disparo de corriente de tierra externa

Funciones de proteccion de la tensidén del motor

Descripcion general

En esta seccidn se describen las funciones de proteccién de la tension del motor
que proporciona el controlador LTMR.

Desequilibrio de tensiones de fase

Descripcidn

La funcion de desequilibrio de tension en fase indica:

» Una alarma cuando la tension de una fase compuesta difiere en un
porcentaje superior al definido a la tensidn media en las tres fases.

* Un disparo cuando la tensién de una fase compuesta difiere en un porcentaje
superior al establecido por separado durante un periodo de tiempo definido a
la tensién media en las tres fases.

NOTA: Una fase compuesta es la medida combinada de dos fases: L1 + L2,
L2+L30L3+L1.

Esta funcion:

» Se activa cuando el controlador LTMR esta conectado a un médulo de
expansion.

» Se activa cuando la tension media se encuentra entre el 50 % y el 120 % de
la tensiéon nominal.

» Esta disponible cuando el motor esta en los estados listo, arranque o marcha.
» Sdlo se aplica a los motores trifasicos.
Esta funcion presenta dos temporizadores de disparo ajustables:

* Uno se aplica a los desequilibrios de tensién que tienen lugar mientras el
motor se encuentra en estado de arranque, y;

* El otro se aplica a los desequilibrios de tension que se producen mientras el
motor esta en estado de marcha, o cuando vence la duracién del tiempo de
arranque prolongado
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Ambos temporizadores se inician si el desequilibrio se detecta en estado de
arranque.

NOTA: Utilice esta funcion para detectar y protegerse contra los
desequilibrios de tensiones de fase mas pequefos. En el caso de
desequilibrios mas grandes, mas del 40 % de la tensién media en las tres
fases, utilice la funcién de proteccién del motor de pérdida de de tension en
fase.

La supervision de disparos y alarmas se puede de activar y desactivar por
separado.

Caracteristicas funcionales

La funcion de desequilibrio de tensiones de fase incluye las siguientes
caracteristicas:

* Dos umbrales:
o Umbral de alarma
o Umbral de disparo
* Dos temporizadores de disparo:
o Timeout de disparo en arranque
o Timeout de disparo en marcha
» Dos salidas de funcion:
o Alarma por desequilibrio de tensién en fase
o Disparo por desequilibrio de tension en fase
* Un contador:
o Numero de disparos por desequilibrio de tension en fase

» Tres indicadores que identifican la fase con el desequilibrio de tensién mas
alto:

o L1-L2 desequilibrio mas alto
o L2-L3 desequilibrio mas alto
o L3-L1 desequilibrio mas alto
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Diagrama de bloques

Voltage phase imbalance alarm:

V11—

[V - Vavg | x 100 / Vavg > Vs1

V2—»|

[v2 - vavg | x 100 / Vavg > Vs1

Start state

Run state —»

OR

& Voltage phase
imbalance alarm

V3—

[ V3 - Vavg | x 100 / Vavg > Vs1

Voltage phase imbalance trip:

OR

AVmax

V1—»

['v1 - vavgl x 100 / Vavg > Vs2

V2—»|

[v2 - vavgl x 100 / Vavg > Vs2

Start state —»-

V33—

[ v3-vavgl x 100 / Vavg > Vvs2

o

Run state—

V1 Tensioén L1-L2
V2 Tension L2-L3
V3 Tension L3-L1

OR
AND

AVmax

AND

Ln voltage imbalance

T 0 Voltage phase
——— imbalance trip

(motor starting)
T2 0 Voltage phase
—— imbalance trip

(motor running)

Ln voltage imbalance

Ln Numero o numeros de linea con la desviacion méas grande con respecto a Vmed

Vs1 Umbral de alarma

Vs2 Umbral de disparo

Vavg Tension media trifasica

T1 Timeout de disparo en arranque

T2 Timeout de disparo en marcha

Configuracién de parametros

La funcién de desequilibrio de tensiones de fase incluye los siguientes

parametros:
Parametros Intervalo de ajuste Configuracion predeterminada
Activacion de disparo Activado/Desactivado Deshabilitado
Timeout de disparo en arranque 0,2...20 s enincrementos de 0,1 s 0,7s
Timeout de disparo en marcha 0,2...20 s en incrementos de 0,1 s 2s
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Parametros Intervalo de ajuste Configuracion predeterminada
Umbral de disparo Del 3 al 15 % del desequilibrio calculado en 10 %
incrementos del 1 %
Activacion de alarma Activado/Desactivado Deshabilitado
Umbral de alarma Del 3 al 15 % del desequilibrio calculado en 10 %

incrementos del 1 %

Caracteristicas técnicas

La funcion de desequilibrio de tensiones de fase incluye los siguientes

parametros:
Caracteristicas Valor
Histéresis —5 % del umbral de disparo o el umbral de alarma
Precisién del tiempo de disparo +/-0,1s0+-5%

Ejemplo
El siguiente diagrama muestra un desequilibrio de tensiones de fase:

V%A

vs2f - /{—- - - - - \—-—-—————— — — — — — — — —

|

|

| .

| Trip |

| timeout | \/\
|

I<—|—>|

|

|

I

|

| .

| Trip

| timeout
starting | | running

Start state Run state

V%A Diferencia de porcentaje entre la tension en cualquier fase y la tensiéon
media trifasica

Vs2 Umbral de disparo

Pérdida de tension en fase

Descripcién

La funcion de pérdida de tension en fase esta basada en la funcion de
desequilibrio de tension en fase e indica lo siguiente:

« Una alarma cuando la tensién de una fase difiere de la tensién media en las
tres fases en mas de un 38 %

» Un disparo cuando la tensién de una fase difiere de la tensiéon media en las
tres fases en mas del 38 % durante un periodo de tiempo definido.

Esta funcion:

» Se activa cuando el controlador LTMR esta conectado a un médulo de
expansion.

+ Se activa cuando la tension media se encuentra entre el 50 % y el 120 % de
la tension nominal.
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Esta disponible cuando el motor esta en los estados listo, arranque o marcha.
Sélo se aplica a los motores trifasicos.

Esta funcion presenta un solo temporizador de disparo ajustable.

NOTA: Utilice esta funcion para detectar y protegerse contra los
desequilibrios de tensiones de fase grandes (mas del 40 % de la tension
media en las tres fases). En el caso de desequilibrios de tension mas
pequeiios, utilice la funcién de proteccion del motor contra desequilibrio de
tensiones de fase.

La funcién identifica la fase que experimenta una pérdida de tensién. Sila
desviacion maxima de la tensién media trifasica es la misma para dos fases, la
funcion identifica ambas fases.

La supervision de disparos y alarmas se puede de activar y desactivar por
separado.

Caracteristicas funcionales

La funcién de pérdida de tensién de fase incluye las siguientes caracteristicas:

Diagrama de bloques

Voltage phase loss trip and alarm:

Vi— | V1 - Vavg | > 0.38 x Vavg

V2—| |v2-vavg| >0.38 x Vavg

Un umbral de disparo y alarma fijo igual al 38 % de la tensién media trifasica.
Un unico temporizador de disparo ajustable:

o Tiempo sobrepasado de fallo de pérdida de tension en fase

Dos salidas de funcion:

o Alarma de pérdida de tensién en fase

o Disparo de pérdida de tensién en fase

Un contador:

o Numero de disparos por pérdida de tension en fase

Tres indicadores que identifican la fase que experimenta la pérdida de
tension:

o Pérdida de tensién L1-L2
o Pérdida de tensiéon L2-L3
o Pérdida de tensioén L3-L1

Ready state —»

V3—| |v3- Vavg | >0.38x Vavg

o a T 0 Voltag'e phase
loss trip
4
AND Voltage phase
loss alarm
OR
AVmax Ln voltage phase loss
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V1 Tension L1-L2

V2 Tension L2-L3

V3 Tension L3-L1

Ln Numero o numeros de linea tensién de red con la desviacidn mas grande con respecto a Vmed
Vavg Tensién media trifasica

T Timeout de disparo

Configuracion de parametros

La funcién de pérdida de tensién en fase presenta los siguientes parametros
configurables:

Parametros Intervalo de ajuste Configuracion predeterminada
Activacion de disparo Activado/Desactivado Activado

Timeout de disparo 0,1...30 senincrementos de 0,1 s 3s

Activacion de alarma Activado/Desactivado Activado

Caracteristicas técnicas

La funcion de pérdida de tensidn en fase presenta las siguientes caracteristicas:

Caracteristicas Valor

Histéresis 45 % de la tensiéon media trifasica

Precision del tiempo de disparo +-0,1s0+/-5%
Ejemplo

El siguiente diagrama muestra un disparo de pérdida de tensién en fase de un
motor en estado de marcha:

A%V

40%F — - —f— - - - --L

Trip timeout

Trip timeout

AV% Diferencia de porcentaje entre la tensién en cualquier fase y la tension
media trifasica
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Tension-inversion de fase

Descripcidon

La funcién de inversion de tension en fase envia un disparo cuando detecta que
las fases de tension de un motor trifasico estan fuera de secuencia, lo que
generalmente indica un error de cableado detectado. Utilice el parametro Motor-
secuencia de fases para configurar la direccién, ABC o ACB, de giro del motor.
Esta funcion:

+ Esta disponible cuando el controlador LTMR esta conectado a un médulo de
expansion.

+ Se activa cuando la tensidon media se encuentra entre el 50 % y el 120 % de
la tensién nominal.

» Esta disponible cuando el motor esta en los estados listo, arranque o marcha.
» Sdlo se aplica a los motores trifasicos.
* No tiene alarmas ni temporizadores.

Esta funcion se puede activar o desactivar.

Caracteristicas funcionales

La funcién de inversion de tension en fase afiade una estadistica de recuento:
numero de disparos de cableado.

Configuracion de parametros

La funcién de inversion de tension de fase presenta los siguientes parametros
configurables:

Parametros Intervalo de ajuste Configuracion predeterminada
Activacion de disparo Activado/Desactivado Deshabilitado
Motor-secuencia de fases + AB-C A-B-C

A-C-B

Caracteristicas técnicas

La funcién de inversion de tensién de fase presenta las siguientes caracteristicas:

Caracteristicas Valor
Tiempo de disparo En0,2s
Precision del tiempo de disparo +/-0,1s
Infratension

Descripcién

La funcion de infratension indica:

* Una alarma cuando la tensioén en una fase desciende por debajo de un
umbral definido.

» Un disparo cuando la tensién en una fase desciende por debajo de un umbral
definido por separado y permanece asi durante un periodo de tiempo
establecido.
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Esta funcion presenta un solo temporizador de disparo. Los umbrales de disparo
y alarma se definen como un porcentaje del parametro de la tensién nominal del

Motor (Vnom).

La funcién de infratension sélo se encuentra disponible en los estados de
arranque y marcha, cuando el controlador LTMR esta conectado a un médulo de

expansion.

La supervision de disparos y alarmas se puede de activar y desactivar por

separado.

Caracteristicas funcionales

La funcion de infratension incluye las siguientes caracteristicas:

+ Dos umbrales:
o Umbral de alarma
o Umbral de disparo
* Un temporizador de disparo:
o Timeout de disparo
* Dos salidas de funcion:
o Alarma de infratension
o Disparo de infratension
* Un contador:
o Numero de disparos por infratension

Diagrama de bloques

Undervoltage alarm and trip:

Ready state .
Run state —»=
&
OR
Vi Vmax > Vs1
V2—— Imax AND
Vv Vmax > Vs2
T 0
& —
Ready state —_»
Run state —»
AND

OR

V1 Tension L1-L2
V2 Tension L2-L3
V3 Tension L3-L1
Vs1 Umbral de alarma
Vs2 Umbral de disparo

T Timeout de disparo

Configuracion de parametros

» Undervoltage alarm

——— Undervoltage trip

La funcion de infratension presenta los siguientes parametros:
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Parametros Intervalo de ajuste Configuracion
predeterminada

Activacion de disparo Activado/Desactivado Deshabilitado

Timeout de disparo 0,2...25 s enincrementos de 0,1 s 3s

Umbral de disparo Del 70 al 99 % de Motor-tensién nominal en incrementos del 1 % 85 %

Activacion de alarma Activado/Desactivado Deshabilitado

Umbral de alarma Del 70 al 99 % de Motor-tensién nominal en incrementos del 1 % 85 %

Caracteristicas técnicas

La funcién de infratensién presenta las siguientes caracteristicas:

Caracteristicas Valor
Histéresis —5 % del umbral de disparo o el umbral de alarma
Precision del tiempo de disparo +/-0,1s0+~-5%

Ejemplo

El siguiente diagrama muestra un disparo de infratension.

\Y

Trip timeout

Vs2

Vs2 Umbral de disparo de infratension

Sobretension

Descripcidn

La funcién de sobretension indica:
» Una alarma cuando la tension en una fase supera un umbral definido.

* Undisparo cuando la tensién en una fase supera continuamente un umbral
establecido por separado durante un periodo de tiempo definido.

Esta funcién presenta un solo temporizador de disparo. Los umbrales de disparo
y alarma se definen como un porcentaje del parametro de la tensién nominal del
Motor (Vnom).

La funcién de sobretensién se encuentra disponible en los estados de arranque y
marcha, cuando el controlador LTMR esta conectado a un médulo de expansion.

La supervision de disparos y alarmas se puede de activar y desactivar por
separado.
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Caracteristicas funcionales

La funcion de sobretension incluye las siguientes caracteristicas:
* Dos umbrales:
o Umbral de alarma
o Umbral de disparo
* Un temporizador de disparo:
o Timeout de disparo
* Dos salidas de funcion:
o Alarma por sobretension
o Disparo por sobretension
* Un contador:
o Numero de disparos por sobretensién

Diagrama de bloques

Overvoltage alarm and trip:

Ready state —_».

Run state —=

-

Overvoltage alarm

OR
AL Vmax > Vs1
V2——»| Imax AND
Vv Vmax > Vs2
& T [ Overvoltage trip

Ready state

Run state —»
AND

OR
V1 Tension L1-L2
V2 Tension L2-L3
V3 Tension L3-L1
Vs1 Umbral de alarma
Vs2 Umbral de disparo

T Timeout de disparo

Configuracion de parametros

La funcion de sobretensién presenta los siguientes parametros:

Parametros Intervalo de ajuste Configuracion
predeterminada

Activacion de disparo Activado/Desactivado Deshabilitado

Timeout de disparo 0,2...25 s en incrementos de 0,1 s 3s

Umbral de disparo Del 101 al 115% de Motor-tensién nominal en incrementos del 1 % 110 %

Activacion de alarma Activado/Desactivado Deshabilitado

Umbral de alarma Del 101 al 115% de Motor-tensién nominal en incrementos del 1 % 110 %
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Caracteristicas técnicas

La funcion de sobretension presenta las siguientes caracteristicas:

Caracteristicas Valor
Histéresis —5 % del umbral de disparo o el umbral de alarma
Precision del tiempo de disparo +/-0,1s0+~-5%

Ejemplo

El siguiente diagrama muestra un disparo por sobretension.

\Y

Vs2 -

m

Vs2 Umbral de disparo por sobretension

Gestion de caidas de tension

Descripcion general

Cuando se detecta una caida de tension, el controlador LTMR puede utilizar dos
funciones diferentes para descargar y reconectar la carga de forma automatica:

* Deslastrado, pagina 116
+ Rearranque automatico, pagina 119
La seleccion se realiza a través del parametro Modo caida de tension:

Si Modo de caida de tensién es... Entonces...

0 No ocurre nada.

1 Se activa la funcién de descarga.

2 Se activa la funcién de rearranque automatico.

Las funciones de descarga y rearranque automatico son excluyentes entre si.

Descarga

Descripcién

El controlador LTMR proporciona la funcién de descarga, que puede utilizarse
para desactivar las cargas no criticas en caso de que el nivel de tensién se
reduzca de manera considerable. Por ejemplo, utilice la descarga cuando la
alimentacion se transfiera desde una fuente de alimentacion principal a un
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sistema generador de reserva, donde el sistema generador de reserva solo puede
suministrar alimentacién a un nimero limitado de cargas criticas.

El controlador LTMR solo supervisa la descarga cuando se selecciona Descarga.

Cuando la funcién de descarga estéa activada, el controlador LTMR supervisa la
tension de fase media y lleva a cabo las siguientes acciones:

* Informa de una condicién de descarga y detiene el motor cuando la tensién
desciende por debajo de un umbral de caida de tensién configurable y
permanece asi lo que dura un temporizador de descarga.

» Elimina la condicién de descarga cuando la tensién se eleva por encima de
un umbral de reinicio por caida de tensién configurable y permanece asi lo
que dura un temporizador de restablecimiento de descarga configurable.

Cuando el controlador LTMR elimina la condicién de descarga:

« En configuraciones de 2 hilos (mantenido), emite un comando de marcha
para rearrancar el motor.

» En configuraciones de 3 hilos (impulso), no rearranca automaticamente el
motor.

En el modo de funcionamiento de sobrecarga, las condiciones de descarga no
afectan a los estados de funcionamiento O.1y O.2.

En el modo de funcionamiento independiente, las condiciones de descarga no
afectan al estado O.2.

Si su aplicacién incluye otro dispositivo que proporciona descarga externa, la
funcion de descarga del controlador LTMR no se debe activar.

Todos los temporizadores y umbrales de caida de tension se pueden ajustar
cuando el controlador LTMR se encuentra en su estado de funcionamiento
normal. Si un temporizador de descarga esta contando en el momento de su
ajuste, la nueva duracién no se hara efectiva hasta que finalice el temporizador.

Esta funcion soélo esta disponible cuando la aplicacién incluye un médulo de
expansion LTME.

Caracteristicas funcionales

La funcion de descarga incluye las siguientes caracteristicas:
» Dos umbrales:
o Umbral de caida de tension
o Umbral de reinicio por caida de tension
* Dos temporizadores:
o Descarga-tiempo sobrepasado
o Tiempo sobrepasado de rearranque por caida de tension
* Unindicador de estado
o Descarga
* Un contador:
o Descarga-numero
Ademas, la funcién de descarga:
+ Desactiva las salidas légicas 0.1y O.2.
» Hace que el LED de alarma parpadee 5 veces por segundo.

Configuracién de parametros

La funcion de descarga presenta los siguientes parametros:
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Parametros Intervalo de ajuste Configuracion predeterminada
Modo de caidas de tensién 0 = Ninguno 0 = Ninguno
1 = Descarga
2 = Rearranque automatico
Timeout de descarga 1...9999 s en incrementos de 1 s 10s
Umbral de caida de tensién Del 50 al 115 % de Motor-tensién nominal 70%
Timeout de reinicio por caida de tensién 1...9999 s en incrementos de 1's 2s
Umbral de reinicio por caida de tension Del 65 al 115 % de Motor-tension nominal 90 %

Caracteristicas técnicas

La funcién de descarga presenta las caracteristicas siguientes:

Caracteristicas

Valor

Precision del tiempo de disparo

+/-0,1s0+/-5%

Secuencia de tiempo

El siguiente diagrama es un ejemplo de la secuencia de tiempo de la funcién de descarga para una configuracion
de 2 hilos con restablecimiento automatico:

Vavg f

Voltage dip
restart threshold

Voltage dip
threshold ,
! t
. -
Y :
Load shedding ’_‘ .
timeout .
Voltage dip ‘ r'—li
restart timeout ‘ :
Load sheddi v
oad shedding :
bit Q .
Motor On —“
o E—— el -

1 Motor en marcha

2 Descarga; motor parado

3 Descarga eliminada; rearranque automatico del motor (funcionamiento de 2 hilos)

118

DOCA0127ES-02



Funciones de proteccion del motor Controlador de gestion de motores

Rearranque automatico

Descripcion

El controlador LTMR ofrece rearranque automatico.

Si se encuentra activada la funcién de rearranque automatico, el controlador
LTMR supervisa la tension de fase instantdnea y detecta la apariciéon de caidas
de tension. Esta funcion de deteccion de caida de tensién comparte algunos
parametros con la funcion de descarga.

La funcion gestiona tres secuencias de rearranque de acuerdo con la duracion de
la caida de tension:

* Rearranque inmediato: el motor rearranca de forma automatica.

* Rearranque con retardo: el motor rearranca de forma automatica una vez
sobrepasado un tiempo determinado.

* Rearranque manual: el motor rearranca de forma manual. Para ello es
necesario ejecutar un comando de marcha.

Todos los temporizadores de rearranque automatico se pueden ajustar cuando el
controlador LTMR se encuentra en su estado de funcionamiento normal. Si en el
momento del ajuste de un temporizador de rearranque automatico éste se
encuentra contando, la nueva duracién no se hara efectiva hasta que finalice el
temporizador.

Esta funcion soélo esta disponible cuando la aplicacién incluye un médulo de
expansion LTME.

Caracteristicas funcionales

La funcidn de rearranque automético incluye las siguientes caracteristicas:
* Tres temporizadores:
o Tiempo sobrepasado de rearranque automatico inmediato
o Tiempo sobrepasado de rearranque automatico con retardo
o Tiempo sobrepasado de rearranque por caida de tension
» Cinco indicadores de estado:
o Deteccién de caida de tension: LTMR esta en estado de caida.

o Se ha producido una caida de tension: se ha detectado una caida en los
ultimos 4,5 segundos.

o Condicion de rearranque automatico inmediato
o Condicién de rearranque automatico con retardo
o Condicién de rearranque automatico manual

» Tres contadores:
o Numero de rearranques automaticos inmediatos
o Numero de rearranques automaticos con retardo
o Numero de rearranques automaticos manuales

Configuracion de parametros

La funcion de rearranque automatico presenta los siguientes parametros:
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Parametros

Intervalo de ajuste Configuracion
predeterminada

Modo de caidas de tension

0 = Ninguno 0 = Ninguno
1 = Descarga

2 = Rearranque automatico

Umbral de caida de tensién Del 50 al 115 % de Motor-tensién nominal 65%
Umbral de reinicio por caida de tensién Del 65 al 115 % de Motor-tensién nominal 90 %
Timeout de rearranque automatico inmediato 0...0,4 senincrementos de 0. 1s 02s
Timeout de rearranque automatico con retardo * De 0a 300 s: ajuste de tiempo 4s

sobrepasado en incrementos de 1 s
+ 301 s: tiempo sobrepasado infinito

Timeout de reinicio por caida de tension 0...9999 s en incrementos de 1s 2s

Caracteristicas técnicas

La funcion de rearranque automatico presenta las siguientes caracteristicas:

Caracteristicas

Valor

Precision de la temporizacién

+/-0,1s0+/-5%

Comportamiento del rearranque automatico

El comportamiento del rearranque automatico depende de la duracién de la caida
de tension, que es el tiempo transcurrido desde la pérdida de tensién hasta su
restablecimiento.

Existen dos ajustes posibles, que son los siguientes:
+ Tiempo sobrepasado de rearranque inmediato.

+ Tiempo sobrepasado de rearranque con retardo (el retardo lo define el
parametro Retardo para rearranque).

En el diagrama siguiente se muestran las fases del rearranque automatico:

Immedliate Restart Delayed Restart Manual Restart

. Auto restart immediate
+ timeout

B e ot

Auto restart delayed timeout

- - >

Si la duracion de la caida de tension es inferior al tiempo sobrepasado de
rearranque inmediato y si la caida de tensién es la segunda que ocurre en un
lapso de 1 segundo, sera necesario efectuar un rearranque con retardo del motor.

Si se encuentra activo un rearranque con retardo (se esta contando el retardo):

» Eltemporizador se detendra durante la caida de tension cuando esta se
produzca.

» Se cancelara el rearranque con retardo si se ejecuta un comando de
arranque o paro.
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Secuencia de tiempo: rearranque inmediato

En el siguiente diagrama se ilustra un ejemplo de la secuencia de tiempo cuando se produce un rearranque
inmediato:

. . 1
Voltage Dip Detection 0 |

. 1 —
Voltage Dip Occurred 0 :

) 1 r s
Immediate Restart 0

Delayed Restart

Manual Restart

Auto Restart Immediate 1 ' I
Timeout oﬁ

Auto Restait Delayed 1 |
Timeout 04

Output

1 k J
Motor Current 0
s e i

010 @

¥

1 Motor en marcha
2 Deteccion de caida de tension, paro de motor

3 Restablecimiento de la tensién, rearranque automatico del motor
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Secuencia de tiempo: rearranque con retardo

En el siguiente diagrama se ilustra un ejemplo de la secuencia de tiempo cuando se produce un rearranque con
retardo:

Voltage Dip Detection 0 |
) 1 :
Voltage Dip Occurred 0
- 1 ;
Immecdliate Restart 0

Delayed Restart 0 '

Manual Restart

0 :
Auto Restart Immediate 1
Timeout I .

0 T ;
Auto  Restart Delayed 1 ' : .
Timeout 0 J . | .

1 Y :
Voltage Dip Restart Timeout 0

1 : ;
Output 0 , [

1 ' Y
Motor Current 0 |

A
i

1 ]
1 ]

A

1 Motor en marcha
2 Deteccidn de caida de tension, paro del motor

3 Restablecimiento de la tensién, rearranque automatico del motor
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Secuencia de tiempo: rearranque manual

En el siguiente diagrama se ilustra un ejemplo de la secuencia de tiempo cuando se produce un rearranque
manual:

Voltage Dip Detection 0 |
) 1 ‘
Voltage Dip Occurred 0 |
. 1 r
Immediate Restart 0
1 '
Delayed Restart a !
Manual Restart :) ‘
Auto Restart Immediate 1 :
Timeout 0
Auto Restart Delayed 1 |
Timeout 0
Run Command 10
1 ! A B
Output 0 ‘
{‘ ¥
Motor Current ; ‘
e N e e ]

® ) O

1 Motor en marcha
2 Deteccidn de caida de tension, paro del motor

3 Restablecimiento de la tensién, rearranque automatico del motor

Funciones de protecciéon de alimentaciéon del motor

Descripcién general

En esta seccion se describen las funciones de proteccion de alimentacion del
motor que proporciona el controlador LTMR.

Potencia insuficiente

Descripcién

La funcién de potencia insuficiente indica:

* Una alarma si el valor de potencia activa desciende por debajo de un umbral
definido.

« Un disparo cuando el valor de potencia activa desciende por debajo de un
umbral definido por separado y permanece asi durante un periodo de tiempo
establecido.
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Esta funciéon presenta un solo temporizador de disparo. Los umbrales disparo y
alarma se definen como un porcentaje del parametro potencia nominal del Motor
(Pnom).

La funcién de potencia insuficiente sélo se encuentra disponible en estado de
marcha, cuando el controlador LTMR esta conectado a un mdédulo de expansion.

La supervision de disparos y alarmas se puede de activar y desactivar por
separado.

Caracteristicas funcionales

La funcién de potencia insuficiente incluye las siguientes caracteristicas:

Diagrama de bloques

Underpower alarm and trip:

Dos umbrales:

o Umbral de alarma por potencia insuficiente

o Umbral de disparo por potencia insuficiente
Un temporizador de disparo:

o Timeout de disparo por potencia insuficiente
Dos salidas de funcion:

o Alarma por potencia insuficiente

o Disparo por potencia insuficiente

Un contador:

o Numero de disparos por potencia insuficiente

Run state ——»

Underpower alarm

Vavg —=| P < Ps1

N

lavg —= P

AND

Power Factor —

P < Ps2

& — —— Underpower trip

Run state —|

AND

Vavg Valor eficaz promedio de tensién

lavg Valor eficaz promedio de corriente

P Potencia
Ps1 Umbral de alarma
Ps2 Umbral de disparo

T Timeout de disparo

Configuracion de parametros

La funcién de potencia insuficiente presenta los siguientes parametros:

Parametros Intervalo de ajuste Configuracion
predeterminada
Activacion de disparo Activado/Desactivado Deshabilitado
Timeout de disparo 1...100 s enincrementos de 1 s 60s
Umbral de disparo I1Z)§/I 20 al 800 % de Motor-potencia nominal en incrementos del 20%
o
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Parametros Intervalo de ajuste Configuracion

predeterminada
Activacion de alarma Activado/Desactivado Deshabilitado
Umbral de alarma Del 20 al 800 % de Motor-potencia nominal en incrementos del 30%

1%

Caracteristicas técnicas

La funcidn de potencia insuficiente presenta las siguientes caracteristicas:

Caracteristicas Valor
Histéresis —5 % del umbral de disparo o el umbral de alarma
Precision +/- 5%
Ejemplo
El siguiente diagrama muestra un disparo por potencia insuficiente.
P ll
| ;
! : I
: [ [
! | [
' | [
| | Trip timeout |
I I
| I
| I
Ps2 |- T
I
I
I
I

Ps2 Umbral de disparo por potencia insuficiente

Potencia excesiva

Descripcién

La funcion de potencia excesiva indica:
» Una alarma si el valor de potencia activa supera un umbral definido.

* Un disparo cuando el valor de potencia activa supera un umbral definido por
separado y permanece asi durante un periodo de tiempo establecido.

Esta funcion presenta un solo temporizador de disparo. Los umbrales disparo y
alarma se definen como un porcentaje del parametro potencia nominal del Motor
(Pnom).

La funcién de potencia excesiva sélo se encuentra disponible en estado de
marcha cuando el controlador LTMR esta conectado a un médulo de expansion.

La supervision de disparos y alarmas se puede de activar y desactivar por
separado.

Caracteristicas funcionales

La funcion de potencia excesiva incluye las siguientes caracteristicas:
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» Dos umbrales:
o Umbral de alarma por potencia excesiva
o Umbral de disparo por potencia excesiva
* Un temporizador de disparo:
o Timeout de disparo por potencia excesiva
» Dos salidas de funcion:
o Alarma por potencia excesiva
o Disparo por potencia excesiva
* Un contador:
o Numero de disparos por potencia excesiva

Diagrama de bloques

Overpower alarm and trip:

Run state ——|

Vavg —
lavg — P

Power Factor —

P > Ps1

P > Ps2

Run state —|

AND

Vavg Valor eficaz promedio de tensién

lavg Valor eficaz promedio de corriente

P Potencia

Ps1 Umbral de alarma

Ps2 Umbral de disparo

T Timeout de disparo

Configuracién de parametros

;) Overpower alarm

& — —— Overpower trip

La funcion de potencia excesiva presenta los siguientes parametros:

Parametros

Intervalo de ajuste

Configuracion
predeterminada

Activacion de disparo Activado/Desactivado Deshabilitado
Timeout de disparo 1...100 s en incrementos de 1 s 60 s
Umbral de disparo Del 20 al 800 % de Motor-potencia nominal en incrementos del 150%
1%
Activacion de alarma Activado/Desactivado Deshabilitado

Umbral de alarma

Del 20 al 800 % de Motor-potencia nominal en incrementos del
1%

150%

Caracteristicas técnicas

La funcién de potencia excesiva presenta las siguientes caracteristicas:

126

DOCA0127ES-02




Funciones de proteccion del motor Controlador de gestion de motores

Caracteristicas Valor
Histéresis — 5 % del umbral de disparo o el umbral de alarma
Precisiéon +/- 5%
Ejemplo
El siguiente diagrama muestra un disparo por potencia excesiva.
P 1
! i
I 1 |
! I I
I I I
I I I
I I
I I [
Ps2|- 4+ - - - - - - — — - - - -~ — - — - - - — - - — — -

————————————————

|

|

L |
Trip timeout |
|

I

I

Ps2 Umbral de disparo por potencia excesiva

Factor de potencia insuficiente

Descripcion
La funcién de proteccion de factor de potencia insuficiente supervisa el valor del

factor de potencia e indica:

* Una alarma si el valor del factor de potencia desciende por debajo de un
umbral definido.

« Un disparo cuando el valor del factor de potencia desciende por debajo de un
umbral definido por separado y permanece asi durante un periodo de tiempo
establecido.

Esta funcion presenta un solo temporizador de disparo.

La funcién de proteccion de factor de potencia insuficiente sélo se encuentra
disponible en estado de marcha cuando el controlador LTMR esta conectado a un
modulo de expansion.

La supervision de disparos y alarmas se puede de activar y desactivar por
separado.

Caracteristicas funcionales

La funcién de factor de potencia insuficiente incluye las siguientes caracteristicas:
* Dos umbrales:
o Umbral de alarma por factor de potencia insuficiente
o Umbral de disparo por factor de potencia insuficiente
» Un temporizador de disparo:
o Timeout de disparo por factor de potencia insuficiente
* Dos salidas de funcion:
o Alarma por factor de potencia insuficiente
o Disparo por factor de potencia insuficiente
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* Un contador:
o Numero de disparos por factor de potencia insuficiente

Diagrama de bloques

Under power factor alarm:

Run state —|

:&) Under power factor alarm

Power Factor ——={C0S® < COS¢s1

Under power factor trip:

Power Factor —|{C0S® < C0S¢s2
T 0 .
& [ Under power factor trip

Run state —

AND

cosds1 Umbral de alarma por factor de potencia insuficiente
cos®s2 Umbral de disparo por factor de potencia insuficiente

T Timeout de disparo por factor de potencia insuficiente

Configuracién de parametros

La funcién de factor de potencia insuficiente incluye los siguientes parametros:

Parametros Intervalo de ajuste Configuracion predeterminada
Activacion de disparo Activado/Desactivado Deshabilitado
Timeout de disparo 1...25 s enincrementos de 0,1 s 10s

Umbral de disparo

0...1 x factor de potencia en incrementos de 0,01 0,60

Activacion de alarma

Activado/Desactivado Deshabilitado

Umbral de alarma

0...1 x factor de potencia en incrementos de 0,01 | 0,60

Caracteristicas técnicas

La funcién de factor de potencia insuficiente presenta las siguientes
caracteristicas:

Caracteristicas

Valor

Histéresis

—5 % del umbral de disparo o el umbral de alarma

Precision

+/-3° 0 +/-10 % (para cos ¢ 20,6)

Precision del tiempo de disparo

+/-0,1s0+/-5%
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Ejemplo

El siguiente diagrama muestra un disparo por factor de potencia insuficiente.

C0se

I

I

I

I

I

I

| I

COSPS2|— + — — — — — — — — — — — — — — — — — — — — N - - - - - T

I I
I

I

I

I

I

I

cosds2 Umbral de disparo por factor de potencia insuficiente

Factor de potencia excesivo

Descripcion
La funcién de proteccion de factor de potencia excesiva supervisa el valor del
factor de potencia e indica:
* Una alarma si el valor del factor de potencia supera un umbral definido.

» Un disparo cuando el valor del factor de potencia supera un umbral definido
por separado y permanece asi durante un periodo de tiempo establecido.

Esta funcion presenta un solo temporizador de disparo.

La funcién de proteccion de factor de potencia excesivo soélo se encuentra
disponible en estado de marcha, cuando el controlador LTMR esta conectado a
un modulo de expansion.

La supervision de disparos y alarmas se puede de activar y desactivar por
separado.

Caracteristicas funcionales

La funcion de factor de potencia excesivo incluye las siguientes caracteristicas:
* Dos umbrales:
o Umbral de alarma por factor de potencia excesiva
o Umbral de disparo por factor de potencia excesiva
* Un temporizador de disparo:
o Timeout de disparo por factor de potencia excesiva
* Dos salidas de funcion:
o Alarma por factor de potencia excesiva
o Disparo por factor de potencia excesiva
* Un contador:
o Numero de disparos por factor de potencia excesiva
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Diagrama de bloques

Over power factor alarm:

Run state —|

;) Over power factor alarm

Power Factor —{C0S® > C0S¢s1

Over power factor trip:

Power Factor —|C0S® > C0S®s2 T 0
& —— —— Over power factor trip

Run state —

AND

cosds1 Umbral de alarma por factor de potencia excesiva
cosds2 Umbral de disparo por factor de potencia excesiva

T Timeout de disparo por factor de potencia excesiva

Configuracién de parametros

La funcién de factor de potencia excesivo incluye los siguientes parametros:

Parametros Intervalo de ajuste Configuracion predeterminada
Activacion de disparo Activado/Desactivado Deshabilitado

Timeout de disparo 1...25 s enincrementos de 0,1 s 10s

Umbral de disparo 0...1 x factor de potencia en incrementos de 0,01 0,90

Activacion de alarma Activado/Desactivado Deshabilitado

Umbral de alarma 0...1 x factor de potencia en incrementos de 0,01 | 0,90

Caracteristicas técnicas

La funcién de factor de potencia excesivo presenta las siguientes caracteristicas:

Caracteristicas Valor

Histéresis —5 % del umbral de disparo o el umbral de alarma
Precisiéon +/—3° 0 +/- 10 % (para cos ¢ = 0,6)

Precision del tiempo de disparo +/-0,1s0+/-5%
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Ejemplo
El siguiente diagrama muestra un disparo de factor de potencia excesiva.
cose,

! i
I . I
| | |
| | |
| | |
| |
| | |

COSPs2 |-+ — — = — = = = — = =~ — —— - -

|
|
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Trip timeout |
-~
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|
|

cos¢s2 Umbral de disparo por factor de potencia excesiva
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Descripcion general

En los temas de este capitulo se describen los estados de funcionamiento del
controlador LTMR que determinan los modos de funcionamiento y el modo de
restablecimiento tras disparo (manual, a distancia, automatico).

En este capitulo también se presenta el modo de funcionamiento personalizado,
que se puede emplear para personalizar un programa de control predefinido.

Canales de control y estados de funcionamiento

Descripcion general

En esta seccion se describen:
» Como configurar el control de las salidas del controlador LTMR, y;
* Los estados de funcionamiento del controlador LTMR, como por ejemplo:

o Coémo cambia el controlador LTMR de un estado de funcionamiento a otro
durante el arranque, v;

o Las funciones de proteccién del motor que ofrece el controlador LTMR en
cada estado de funcionamiento.

A ADVERTENCIA

FUNCIONAMIENTO IMPREVISTO DEL EQUIPO

La aplicacién de este producto requiere experiencia en el disefio y la
programacion de sistemas de control. Sélo las personas que tengan
experiencia estan autorizadas a programar, instalar, modificar y aplicar este
producto. Siga todos los cédigos y normativas de seguridad locales y
nacionales.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o dafos en el equipo.

Canales de control

Descripcion general

El controlador LTMR se puede configurar para 1 de 3 canales de control:

* Bornero de conexion: dispositivos de entrada conectados a las conexiones
de entrada de la cara frontal del controlador LTMR.

* HMI: un dispositivo HMI conectado al puerto HMI del controlador LTMR.
* Red: unared PLC conectada al puerto de red del controlador.

Seleccion del canal de control

Puede escoger facilmente entre dos canales de control, asignando un canal como
origen de control local y el segundo canal como origen de control remoto.

Las asignaciones de canales posibles son:
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Canal de control Local Remoto

Bornero de conexion (ajuste de Si Solo con un LTMCU presente
fabrica)

HMI Si Solo con un LTMCU presente
Red No Si

En control local, la seleccién del canal de control (Bornero de conexién o HMI) se
determina configurando el control de ajuste de canal local en el registro de
configuracién de control.

En el control a distancia, la seleccion del canal de control es siempre Red,
excepto si hay un LTMCU presente. En este caso, la seleccién del canal de
control se determina configurando el ajuste del canal de control a distancia en el
registro de configuracion de control.

Si hay un LTMCU presente, la entrada légica 1.6 y el botén a distancia/local del
LTMCU se utilizan conjuntamente para seleccionar entre el origen de control a
distancia y local:

Entrada légica 1.6 Estado a distancial/local del LTMCU Origen de control activo
Inactivo - Local
activo Local Local
A distancia (o no presente) Remoto
NOTA:

* El canal de control de red siempre se considera como un control de 2
hilos, independientemente del modo de funcionamiento seleccionado.

*  En modo de 3 hilos, los comandos de paro se pueden desactivar en el
registro de configuracién de control.

*  En modo de 2 hilos, los comandos de paro proporcionados por el canal
no controlador se deberan ignorar siempre.

* Los comandos de marcha de un canal que no sea el canal de control
seleccionado se deberan ignorar.

Si se desea un modo de funcionamiento predefinido, sélo se puede activar un
origen de control para dirigir las salidas. Puede utilizar el editor de légica
personalizada para afiadir uno o varios origenes de control adicionales.

Bornero de conexion

HMI

En el control de bornero de conexién, el controlador LTMR transmite comandos a
sus salidas en funcion del estado de sus entradas. Este es el ajuste de fabrica del
canal de control predeterminado cuando la entrada légica 1.6 esta inactiva.

Las siguientes condiciones se aplican al canal de control de bornero de conexion:

« Cualquier entrada de terminal asignada a los comandos de arranque y paro
controla las salidas de acuerdo con el modo de funcionamiento del motor.

* Los comandos de arranque de red y HMI se ignoran.

Al utilizar la LTMCU, el parametro Detencion de la desactivacion del bornero de
conexion se establece en el registro de ajuste de control.

En el control HMI, el controlador LTMR transmite comandos a sus salidas como
respuesta a los comandos de arranque y paro recibidos de un dispositivo HMI
conectado al puerto de HMI.

Las siguientes condiciones se aplican al canal de control HMI:
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Red

Cualquier comando de arranque o paro de HMI controla las salidas de
acuerdo con el modo de funcionamiento del motor.

Los comandos de arranque de red y de bornero de conexién se ignoran.

Al utilizar la LTMCU, el parametro Detencién de la desactivacién de HMI se
establece en el registro de ajuste de control.

En el control de red, un PLC remoto envia comandos al controlador LTMR a
través del puerto de comunicacion de red.

Las siguientes condiciones se aplican al canal de control de red:

Cualquier comando de arranque o paro de red controla las salidas de
acuerdo con el modo de funcionamiento del motor.

La unidad HMI puede leer (pero no escribir) los parametros del controlador
LTMR.

Modo de transferencia de control

Seleccione el parametro Modo de transferencia de control para activar la
transferencia sin disrupcion al cambiar el canal de control; desactivelo para
permitir transferencias con disrupcion.. El ajuste de configuracion de este
parametro determina el comportamiento de las salidas l6gicas 0.1y 0.2, de la
manera siguiente:

Configuracion del modo de
transferencia de control

Comportamiento del controlador LTMR cuando cambia el canal de control

Con sacudidas

Las salidas logicas O.1y O.2 se abren (si estan cerradas) o permanecen abiertas (si ya estan
abiertas) hasta que se produce la siguiente sefial valida. El motor se para.

Nota: En el modo de funcionamiento predefinido de sobrecarga, el usuario define las salidas
l6gicas O.1y 0.2y, por lo tanto, no se veran afectadas por una transferencia con sacudidas.

Sin sacudidas

Las salidas légicas O.1y O.2 no se ven afectadas y permanecen en su posicion original hasta
que se produce la siguiente sefial valida. El motor no se detiene.

Al arrancar el motor en modo de control remoto con el PLC, el controlador LTMR
cambia al modo de control local (1.6 = 1 a .6 = 0) y el estado del motor cambia en
funcion del modo de transferencia de control, de la siguiente manera:

Si la configuracion del controlador LTMR es...

Entonces el modo de control cambia de control remoto a
control local y el motor:

3 hilos sin sacudidas

Sigue funcionando

2 hilos sin sacudidas

Sigue funcionando si las entradas ldgicas I.1 o |.2 estan activadas

3 hilos con sacudidas

Se para

2 hilos con sacudidas

Cuando el controlador LTMR cambia de control local a control remoto (1.6 =0 a

1.6 = 1), el estado del motor en modo de control local, tanto si esta en marcha

como parado, se mantiene sin cambios. El modo de transferencia de control
seleccionado no afecta al estado del motor, ya que el controlador LTMR solo tiene
en cuenta el Ultimo comando de control (salida légica O.1 u O.2) enviado por el

PLC.
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AATENCION

ERROR DE PARADAY RIESGO DE FUNCIONAMIENTO NO DESEADO

El funcionamiento del controlador LTMR no se puede detener desde los
terminales cuando el canal de control se cambia al canal de control de bornero
de conexion si el controlador LTMR funciona con todas las condiciones
siguientes:

» Funciona en modo de sobrecarga.

» Esta configurado en modo sin sacudidas.

» Se utiliza a través de una red con canal de control de red
* Funciona en estado de marcha.

» Esté configurado para el control de 3 hilos (impulso).

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones o daifos
en el equipo.

Cada vez que se cambia el canal de control a Bornero de conexion, no se puede
detener el funcionamiento del controlador LTMR desde los terminales porque no
se ha asignado ninguna entrada de terminal a un comando de paro.

Si no se desea este comportamiento, el canal de control se debe cambiar a Red o
a HMI local para ordenar una parada. Para implementar este cambio, lleve a cabo
uno de los siguientes pasos preventivos:

+ Elresponsable de la puesta en servicio debe configurar el controlador LTMR
para la transferencia del canal de control con sacudidas o para el control de 2
hilos.

» Elinstalador debe proporcionar al controlador LTMR un medio para
interrumpir la llegada de corriente a la bobina del contactor (por ejemplo, una
estacion de pulsador conectada en serie con las salidas del controlador
LTMR).

* Elingeniero de control debe asignar una entrada de terminal para desactivar
la orden de marcha mediante las asignaciones del modo de configuracién
personalizado.

Transiciones de recuperacién

El controlador LTMR entra en estado de recuperacion cuando se pierde la
comunicacion con el origen de control, y sale de él cuando se restablece la
comunicacion. La transicién al estado de recuperacion y fuera de él tiene lugar de
la manera siguiente:

Transicion Transferencia del origen de control

Entrada al estado de Sin sacudidas, cuando el bit de control de transicion directa esta activado

recuperacion

Salida del estado de Viene determinada por los ajustes del modo de transferencia de control (con o sin sacudidas) y el
recuperacion control de transicion directa (activado o desactivado)

Para obtener informacién sobre cémo configurar los parametros de recuperacion
de las comunicaciones, consulte Condicion de recuperacion, pagina 55.

Al utilizar la LTMCU, los parametros Modo de transferencia de control y Control
de transicion directa se establecen en el registro de ajuste de control.
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Estados de funcionamiento

Introduccién
El controlador LTMR responde a los estados del motor y proporciona las
funciones de control, supervisién y proteccion adecuadas para cada uno de ellos.
Un motor puede tener muchos estados de funcionamiento. Algunos son
permanentes, otros transitorios.
Los estados de funcionamiento principales de un motor son:
Estado de Descripcion

funcionamiento

Listo El motor esta parado.
El controlador LTMR:
o No detecta disparos.
> Norealiza descargas.
> Norealiza la cuenta atras del temporizador del ciclo rapido.
o Esta listo para arrancar.
No listo El motor esta parado.
El controlador LTMR:
o Detecta un disparo.
o Realiza la descarga.
o Realiza la cuenta atras del temporizador del ciclo rapido.
Arranque El motor arranca.
El controlador LTMR:
o Detecta que la corriente ha alcanzado el umbral de corriente en nivel.
o Detecta que la corriente no ha cruzado ni ha vuelto a cruzar el umbral de disparo por arranque
prolongado.
o Sigue la cuenta atras del temporizador de disparo de arranque prolongado.
Marcha El motor esta en marcha.

El controlador LTMR detecta que la corriente ha cruzado y ha vuelto a cruzar el umbral de disparo por
arranque prolongado antes de que el controlador LTMR haya realizado por completo la cuenta atras
del temporizador de disparo por arranque prolongado.
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Grafica de estados de funcionamiento

A continuacion se describen los estados de funcionamiento del firmware del
controlador LTMR conforme el motor pasa del estado desactivado al estado de
marcha. El controlador LTMR comprueba la corriente en cada uno de los estados
de funcionamiento. Desde cualquier estado de funcionamiento, el controlador
LTMR puede pasar a una condicién de disparo interno.

System Config
(initial state)

Config needed?

Config complete? Config needed?

No trip,
no load shed,
rapid cycle
timer expired

Not Ready Ready
Trip or
Yes load shed?
Yes
lavg > 5 % FLC

lavg > 20 % FLC

Start

Start complete?

Run

Supervision de proteccion a través de los estados de funcionamiento

A continuacion se describen los estados de funcionamiento del motor y las
protecciones de disparo y alarma que proporciona el controlador LTMR mientras
el motor esta en cada uno de ellos (se indica con una X). Desde cualquier estado
de funcionamiento, puede pasar a una condicién de disparo interno.
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Categoria de proteccion

Disparo/alarma supervisados

Estados de funcionamiento

Config. Listo

sistema

No listo

Mar-
cha

Arran-
que

Diagnostico

Comprobacion del comando de
marcha

— X —

Comprobacién del comando de
paro

Comprobacion de
funcionamiento

Comprobacioén de parada

Errores detectados de cableado/
configuracién

Conexion del PTC

Inversion de CT

X | X | X
x

Pérdida de tension en fase

Configuracion de fase

Disparos internos

Leves

Graves

Motor-sensor de temperatura

PTC binario

PT100

PTC analdgico

NTC analogico

X | X[ X | X|[X]|X
X | X[ X|X|[X]|X

X | X[ X|X|[X]|X] X

Sobrecarga térmica

Definida

Térmica inversa

X | X | X | X[ X[ X]|X|X

Corriente

Arranque prolongado

Blogueo

|
X

Desequilibrio de corriente en
fase

x
x

Pérdida de fase corriente

Sobrecorriente

Infracorriente

Disparo por corriente a tierra
(interno)

|
X | X[ X | X

Disparo por corriente a tierra
(externo)

Tension

Nivel de sobretension

Nivel de infratension

Desequilibrio de tensiones de
fase

Potencia / factor de potencia

Nivel de factor de potencia
excesivo

Nivel de factor de potencia
insuficiente

Nivel de potencia excesiva

Nivel de potencia insuficiente

X Supervisado

— No supervisado
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Ciclo de arranque

Descripcion

El ciclo de arranque es el periodo de tiempo permitido para que el motor alcance
su nivel de FLC normal. El controlador LTMR mide el ciclo de arranque en
segundos, a partir del momento en el que detecta la corriente en nivel, definida
como corriente de fase maxima igual al 20 % de FLC.

Durante el ciclo de arranque, el controlador LTMR compara:

+ La corriente detectada con el pardmetro configurable Umbral de disparo por
arranque prolongado.

» El tiempo del ciclo de arranque transcurrido con el parametro configurable
Timeout de disparo por arranque prolongado.

Existen tres situaciones de arranque prolongado, basadas cada una de ellas en el
numero de veces (0, 1 0 2) que la corriente de fase maxima cruza el valor de
Umbral de disparo por arranque prolongado. A continuacién se describen estas
situaciones.

Para obtener informacién acerca de las estadisticas que conserva el controlador
LTMR en las que se describen los arranques del motor, consulte Contadores de
arranque del motor, pagina 62. Para obtener informacién acerca de la funcion de
proteccion contra arranque prolongado, consulte Arranque prolongado, pagina
94.

Estados de funcionamiento del ciclo de arranque

Durante el ciclo de arranque, el controlador LTMR pasa por los siguientes estados
de funcionamiento del motor:

Paso Suceso Estado de
funcionamiento

1 El controlador LTMR recibe una sefial de entrada de comando de arranque. Listo

2 El controlador LTMR confirma que se dan todas las condiciones previas al arranque (por | Listo

ejemplo, no hay disparos, descargas ni temporizador de ciclo rapido).

3 El controlador LTMR cierra los contactos de salida adecuados designados como Listo
terminales 13-14 0 23-24 y, por lo tanto, cierra el circuito de control de los contactores de
arranque del motor.

4 El controlador LTMR detecta que la corriente de fase maxima supera el umbral de Arranque
Corriente en nivel.

5 El controlador LTMR detecta que la corriente se eleva por encima y desciende por Marcha
debajo del valor de Umbral de disparo por arranque prolongado antes de que expire el
temporizador de Timeout de disparo por arranque prolongado.

Umbral cruzado 2 veces

En esta situacion, el ciclo de arranque se ejecuta correctamente:

» La corriente se eleva por encima, y luego desciende por debajo, del umbral
de disparo.

» El controlador LTMR informa del tiempo real del ciclo de arranque, es decir,
del tiempo transcurrido desde la deteccidn de la corriente en nivel hasta que
la corriente de fase maxima desciende por debajo del umbral de disparo.
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Ciclo de arranque con el umbral cruzado 2 veces, un solo paso:

20% FLC Start time

Long start trip timeout

Ready state Start state Run state

Is Umbral de disparo por arranque prolongado
Ciclo de arranque con el umbral cruzado 2 veces, dos pasos:

Adjustable transition timer

First step Second step

-

Is - |
| | 1
I Start ti ! !
20% FLC | 1 art ime | [
A | Long start trip timeout I
1/ | |
I I
| |
Ready: Start state \ Run state
state

Umbral cruzado 1 vez

En esta situacion, el ciclo de arranque falla:

» La corriente se eleva por encima, pero desciende por debajo, del valor de
Umbral de disparo por arranque prolongado.

» Sila proteccion contra arranque prolongado esté activada, el controlador
LTMR indica un disparo cuando se alcanza el valor de timeout de disparo por
arranque prolongado.

» Sila proteccion contra arranque prolongado esta desactivada, el controlador
LTMR no indica un disparo y el ciclo de marcha comienza una vez que ha
vencido el valor de timeout de disparo por arranque prolongado.

» Otras funciones de proteccién del motor comienzan sus periodos de duraciéon
respectivos una vez transcurrido el valor de timeout de disparo por arranque
prolongado.

» El controlador LTMR informa de un tiempo de ciclo de arranque de 9999, que
indica que la corriente ha superado y permanece por encima del umbral de
disparo.

» El controlador LTMR informa de la corriente maxima detectada durante el
ciclo de arranque.
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Ciclo de arranque con el umbral cruzado 1 vez:

20% FLC |- — — — — — Start time

Long start trip timeout

Ready state Start state Trip condition

Umbral cruzado 0 veces

En esta situacion, el ciclo de arranque falla:
* Lacorriente nunca se eleva por encima del umbral de disparo.

» Sila proteccioén contra arranque prolongado esta activada, el controlador
LTMR indica un disparo cuando se alcanza el valor de timeout de disparo por
arranque prolongado.

« Sila proteccioén contra arranque prolongado esta desactivada, el controlador
LTMR no indica un disparo y el ciclo de marcha comienza una vez que ha
vencido el valor de timeout de disparo por arranque prolongado.

» Otras funciones de proteccidn del motor comienzan sus periodos de duracién
respectivos una vez transcurrido el valor de timeout de disparo por arranque
prolongado.

» El controlador LTMR informa del tiempo del ciclo de arranque y de la
corriente maxima detectada durante el ciclo de arranque como 0000, lo que
indica que la corriente nunca ha alcanzado el umbral de disparo.

Ciclo de arranque con el umbral cruzado 0 veces:

|

I /

| )
20%FLC |- — — — — — ) Start time

Long start trip timeout

Ready state Start state Trip condition

Is Umbral de disparo por arranque prolongado

Modos de funcionamiento

Descripcién general

El controlador LTMR se puede configurar con 1 de 10 modos de funcionamiento
predefinidos. La seleccion del modo de funcionamiento personalizado le permite
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seleccionar uno de los 10 modos de funcionamiento predefinidos y personalizarlo
para su aplicacion especifica.

La seleccion de un modo de funcionamiento predefinido determina el
comportamiento de todas las entradas y salidas del controlador LTMR.

Cada seleccién de un modo de funcionamiento predefinido incluye una seleccién
del cableado de control:

2 hilos (mantenido) o
3 hilos (impulso)

Principios de control

Descripcion general

El controlador LTMR realiza funciones de supervisién y control de motores
eléctricos monofasicos y trifasicos.

Estas funciones estan predefinidas y se instalan en las aplicaciones de uso
mas frecuente. Estan listas para su uso y se implementan con un sencillo
ajuste de los parametros una vez que ha tenido lugar la puesta en marcha del
controlador LTMR.

Las funciones predefinidas de supervision y control se pueden adaptar a las
necesidades particulares mediante el editor de l6gica personalizada del
software TeSys T DTM para:

o Personalizar el uso de los resultados de las funciones de proteccion.
o Cambiar el funcionamiento de las funciones de supervision y control.
o Modificar la l6gica de E/S predefinida del controlador LTMR

Principio de funcionamiento

El procesamiento de las funciones de supervision y control consta de tres partes:

Captura de los datos de entrada:

o El resultado del procesamiento de la funcién de proteccion

o Datos de la légica externa de las entradas légicas

o Comandos de telecomunicacién (TCC) recibidos del origen de control
Procesamiento de la I6gica mediante la funcién de supervision o de control
Utilizacion de los resultados del procesamiento:

o Activacién de las salidas logicas

o Visualizacion de los mensajes predefinidos

o Activacién de los LED

o Senales de telecomunicacién (TCS) enviadas a través de un enlace de
comunicacion
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El proceso de la funcion de control y de supervision se muestra en el siguiente diagrama:

Logic Inputs - .
v LTM R Logic O'-‘l’g"i
- TCS Functions ulputs ‘
_ . -
Teo Predefined OutputCommands m —————
| Control/Monitoring -
Functions
-l System Status I B
HMI commands Signal LEDs
Praotection
-
Functions ‘ > @
- \_» J /O Control Logic -
\ Custom Logic TCS... ’ 7 Predefined
- Equations ™ essages
TCC,, _‘ 9

Entradas y salidas l6gicas

El controlador LTMR proporciona seis entradas légicas y cuatro salidas logicas.
Cuando se afiade un moédulo de expansion LTME, se afiaden cuatro entradas
I6gicas mas.

Al seleccionar un modo de funcionamiento predefinido se asignan
automaticamente las entradas légicas a funciones y se define la relacion entre
entradas y salidas logicas. Con el editor de l6gica personalizada, es posible
cambiar estas asignaciones.

Modos de funcionamiento predefinidos

Descripcién general

El controlador LTMR se puede configurar en uno de los 10 modos de
funcionamiento predefinidos. Cada modo de funcionamiento esta disefiado para
satisfacer los requisitos de una configuracién de aplicaciéon comun.

Al seleccionar un modo de funcionamiento, se especifica:

+ El tipo de modo de funcionamiento, que determina la relacion entre las
entradas y las salidas légicas, y;

« Eltipo de circuito de control, que determina el comportamiento de las
entradas légicas, segun el disefio del cableado de control.

Tipos de modos de funcionamiento

Existen 10 tipos de modos de funcionamiento:

Tipo de modo de Uso mas adecuado para:
funcionamiento

Sobrecarga, pagina 147 Todas las aplicaciones del controlador de motores en las que el usuario define la asignacion de:
* Lasentradas logicas 1.1, 1.2, 1.3 e 1.4

* Las salidas l6gicas 0.1y O.2

¢ Los comandos de paro, Aux1y Aux2 del teclado de HMI

La E/S se puede definir mediante un programa de control gestionado por el controlador de red primario
en control a distancia, a través de una herramienta HMI o por medio de una légica personalizada.

Independiente, pagina 149 Aplicaciones de arranque del motor a plena tension en la linea con un sentido de marcha
2 sentidos de marcha, pagina Aplicaciones de arranque del motor a plena tensién en la linea con 2 sentidos de marcha
151
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Tipo de modo de Uso mas adecuado para:
funcionamiento

Dos tiempos, pagina 155 Aplicaciones de arranque del motor de tension reducida:
* Estrella-triangulo

» Resistencia principal de transicion abierta

» Autotransformador de transicion abierta

Dos velocidades, pagina 160 Aplicaciones de motor de dos velocidades:
« Dahlander (polo consecuente)

* Inversor de polaridad

Comportamiento de las entradas légicas

Cuando se selecciona un modo de funcionamiento, también se especifica que las
entradas légicas se cableen para el control de 2 hilos (mantenido) o de 3 hilos
(impulso). La seleccion determina los comandos de arranque y paro validos de los
diversos origenes de control, y define el comportamiento del comando de entrada
que sigue al regreso de la alimentacion después de un apagon:

Tipo de circuito de control Comportamiento de las entradas légicas I.1 e 1.2

2 hilos (mantenido) El controlador LTMR, tras detectar el flanco ascendente en la entrada asignada para arrancar el motor,
emite un comando de marcha. El comando de marcha sélo permanece activo mientras la entrada esta
activa. La sefal no se guarda.

3 hilos (impulso) El controlador LTMR:

» Tras detectar el flanco ascendente en la entrada asignada para arrancar el motor, guarda el
comando de marcha y

» Tras un comando de paro, desactiva el comando de marcha para desactivar el relé de salida
cableado en serie con la bobina del contactor que enciende o apaga el motor

» Después de una parada, debe detectar un flanco ascendente en la entrada para guardar el
comando de marcha.

Las asignaciones de logica de control de las entradas logicas 1.1, 1.2, 1.3 e 1.4 se
describen en cada uno de los modos de funcionamiento predefinidos del motor.

NOTA: En el canal de control de red, los comandos de red se comportan
como comandos de control de 2 hilos, con independencia del tipo de circuito
de control del modo de funcionamiento seleccionado. Para obtener
informacion acerca de los canales de control, consulte Canales de control,
pagina 132.

En cada modo de funcionamiento predefinido, las entradas logicas 1.3, 1.4, 1.5e 1.6
se comportan de la manera siguiente:

Entrada légica Comportamiento

1.3 + Cuando se configura para utilizarse como la entrada lista del sistema externo (activacién de lectura
externa de la entrada logica 3 = 1), esta entrada indica el estado del sistema (Listo o no):

o Sil.3 =0, el sistema externo no esta listo. El bit Sistema-listo (455.0) se fija en 0.

o Sil.3 =1, el sistema externo esta listo. El bit Sistema-listo (455.0) se puede fijar en 1 en funcién de
otras condiciones del sistema.

» Cuando no se configura para utilizarse como entrada lista del sistema externo (activacién de la entrada
légica 3 externa = 0), el usuario define esta entrada y soélo fija un bit en un registro.

NOTA: El estado del bit Sistema-Listo (455.0) no impide que el sistema dé tension a las salidas.

1.4 » En control de 3 hilos (impulso): un comando de paro. Tenga en cuenta que este comando de paro se
puede desactivar en el control del bornero de conexién estableciendo el parametro de detencién de la
desactivacion del bornero de conexion en el registro de configuracion de control.

+ En control de 2 hilos (mantenido): una entrada definida por el usuario que se puede configurar para
enviar informacién a una direccion PLC a través de la red.

Nota: En el modo de funcionamiento de sobrecarga, la entrada logica 1.4 no se utiliza y puede definirla el
usuario.
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Entrada logica Comportamiento
1.5 Un comando de restablecimiento tras disparo se reconoce cuando esta entrada recibe el flanco ascendente de
una sefal.

Nota: Primero esta entrada se debe volver inactiva y, a continuacion, recibir el flanco ascendente de una sefial
posterior para que tenga lugar otro restablecimiento.

1.6 Control local/a distancia de las salidas del controlador LTMR:
» Activo: Control a distancia (puede estar asociado a cualquier canal de control).

» Inactivo: Control local a través del bornero de conexion o el puerto HMI, seguin determine el parametro
Control de ajuste de canal local.

A ADVERTENCIA

PERDIDA DE PROTECCION DEL MOTOR EN CONTROL HMI

Si el Paro del bornero de conexién esta desactivada, la salida de disparo
(terminal NC 95- 96) debe estar cableada en serie con la bobina del contactor.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o dafnos en el equipo.

Comportamiento de las salidas légicas

El comportamiento de las salidas l6gicas O.1 y O.2 viene determinado por el
modo de funcionamiento seleccionado. Consulte los temas que vienen a
continuacion para ver una descripcién de los 10 tipos de modos de
funcionamiento predefinidos y el comportamiento de las salidas légicas 0.1y O.2.

Cuando el controlador LTMR ha perdido la comunicacién con la red o el HMI, el
controlador LTMR entra en una condicién de recuperacion. En esta condicion,
cuando recibe un comando de paro, las salidas légicas 0.1y 0.2 se comportan
de la manera siguiente:

Tipo de circuito de control Respuesta de las salidas légicas 0.1 y 0.2 a un comando de paro

2 hilos (mantenido) Un comando de paro anula la condicion de recuperacion y desactiva las salidas logicas 0.1y 0.2
mientras esta activo. Cuando deja de estarlo, las salidas l6gicas 0.1y O.2 vuelven al estado de
recuperacion programado.

3 hilos (impulso) Un comando de paro anula la condicién de recuperacion y desactiva las salidas légicas O.1y O.2. Las
salidas permanecen desactivadas una vez eliminado el comando de paro y no vuelven a su estado de
recuperacion programado.

Para obtener mas informacién sobre cémo configurar los parametros de
recuperacién, consulte Condicion de recuperacion, pagina 55.

En todos los tipos de modos de funcionamiento, las siguientes salidas légicas se
comportan como se describe en la tabla siguiente:

Salida légica Comportamiento

0.3 Se activa con cualquier alarma de proteccion activada:
* Terminales NA 33-34

0.4 Se activa con cualquier disparo de proteccion activado:
» Terminales NC 95-96
* Terminales NA 97-98
Nota: Cuando la tension de control es excesivamente baja o esta desactivada:
« Se abrenlos NC 95-96
« Secierran los NA 97-98
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Cableado de control y gestidn de disparos

Descripcion general

Cuando esta seleccionado el modo de funcionamiento predefinido de sobrecarga,
el controlador LTMR no gestiona las salidas légicas 0.1, 0.2y O.3.

En el caso de todos los demas modos de funcionamiento predefinidos
(Independiente, 2 sentidos de marcha, 2 pasos y 2 velocidades), la loégica de
control predefinida del controlador LTMR esta disefiada para satisfacer los
objetivos de muchas aplicaciones de arranque de motor comunes. Aqui se
incluiria la gestion del comportamiento del motor en respuesta a:

» Acciones de arranque y parada, y
* Acciones de disparo y restablecimiento.

Dado que el controlador LTMR se puede utilizar en aplicaciones especiales, como
bombas contra incendios que requieren que el motor funcione a pesar de una
condicién de disparo externo conocida, la légica de control predefinida esta
disefada para que sea el circuito de control, y no ella, quien determine como
interrumpe el controlador LTMR el flujo de corriente a la bobina del contactor.

Accioén de logica de control en arranques y paradas

La légica de control predefinida actua tras los comandos de arranque y paro de la
siguiente manera:

» Endiagramas de cableado de control de 3 hilos (impulso), cuando la entrada
4 esta configurada como comando de paro, el controlador LTMR debe
detectar la corriente de entrada en la entrada I6gica 1.4 para poder actuar
sobre un comando de arranque.

+ Silaentrada logica 1.4 estd activa y la accion de arranque de un usuario inicia
la corriente en las entradas légicas 1.1 0 1.2, el controlador LTMR detecta el
flanco ascendente de la corriente y establece un comando de memorizacién
interna (firmware) que indica a la salida de relé adecuada que se cierre y
permanezca cerrada hasta que se desactive dicho comando.

* Una accion de parada que interrumpe la corriente en la entrada légica 1.4
hace que el controlador LTMR desactive el comando de memorizacién. La
desactivacion de la memorizacién del firmware hace que la salida se abra 'y
permanezca abierta hasta la siguiente condicién de arranque valida.

» Endiagramas de cableado de control de 2 hilos (mantenido), el controlador
LTMR detecta la presencia de corriente en las entradas légicas 1.1 0 1.2 como
comandos de arranque, y la ausencia de corriente desactiva el comando de
arranque.

Accién de légica de control en disparos y restablecimientos

La légica de control predefinida gestiona los disparos y los comandos de
restablecimiento de la manera siguiente:

+ Lasalida légica O.4 se abre en respuesta a una condicion de disparo.

» Lasalida légica O.4 se cierra en respuesta a un comando de
restablecimiento.

La I6gica de control y el cableado de control gestionan juntos los disparos

Los circuitos de control, mostrados en los diagramas de cableado de este capitulo
y en el Apéndice, indican como la légica de control y el circuito de control del
controlador LTMR actuan de forma combinada para parar un motor en respuesta
a un disparo:
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En circuitos de control de 3 hilos (impulso), la estrategia de control vincula el
estado de la salida logica O.4 con el estado de la corriente en la entrada
l6gica 1.4:

o Lalogica de control abre la salida I6gica O.4 en respuesta a un disparo.

o Laapertura de la salida l6gica O.4 interrumpe la corriente en la entrada
I6gica 1.4, y desactiva el comando de memorizacion de la I6gica de control
en la salida l6gica O.1.

o La salida légica O.1 se abre, debido a la l6gica de control descrita
anteriormente, y detiene el flujo de corriente a la bobina del contactor.

Para rearrancar el motor, es necesario restablecer el disparo y emitir un
nuevo comando de arranque.

En circuitos de control de 2 hilos (mantenido), la estrategia de control vincula
el estado de la salida légica O.4 directamente con las entradas légicas 1.1 o
1.2.

o Lalogica de control abre la salida I6gica O.4 en respuesta a un disparo.

o La apertura de la salida logica 0.4 interrumpe el flujo de corriente a las
entradas légicas 1.1 0 1.2.

o Laldgica de control desactiva los comandos de arranque que abren las
salidas légicas 0.1 u O.2.

Para rearrancar el motor, el disparo se debe restablecer y el estado de los
operadores de arranque/parada determina el estado de las entradas légicas
.1ol.2.

Los circuitos de control necesarios para el funcionamiento de un motor, durante
un disparo de proteccién del motor, no se muestran en los diagramas de cableado
que se ilustran a continuacion. No obstante, la estrategia de control no vincula el
estado de la salida légica O.4 con el estado de los comandos de entrada. De esta
manera, se pueden anunciar las condiciones de disparo, mientras la légica de
control sigue gestionando los comandos de arranque y paro.

Modo de funcionamiento de sobrecarga

Descripcién

Utilice el modo de funcionamiento de sobrecarga cuando se requiera la
supervision de la carga del motor y el control de la carga del motor (arranque/
parada) se realice mediante un mecanismo que no sea el controlador LTMR.

Caracteristicas funcionales

El modo de funcionamiento de sobrecarga incluye las siguientes caracteristicas:

El modo de funcionamiento de sobrecarga del controlador LTMR no gestiona
las salidas logicas O.1, 0.2 y O.3. Es posible acceder a los comandos de las
salidas légicas 0.1y O.2 en el canal de control de red.

La salida logica O.4 se abre en respuesta a un error de diagnéstico
detectado.

NOTA: En modo de funcionamiento de sobrecarga, el error de
diagndstico detectado se desactiva por defecto. Puede activarlo si es
necesario.

El controlador LTMR establece un bit en una palabra de estado cuando
detecta una sefal activa:

o Enlas entradas ldgicas I.1,1.2,1.301.4,0
o De los botones Aux 1, Aux 2 o de paro del teclado de la HMI.

NOTA: Cuando se establece un bit en la palabra de estado de entrada, puede
leerlo un PLC capaz de escribir un bit en la palabra de comando del
controlador LTMR. Cuando el controlador LTMR detecta un bit en su palabra
de comando, puede activar la salida (o salidas) respectiva.
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Diagrama de aplicacién de sobrecarga

El siguiente diagrama de cableado representa un ejemplo simplificado del
controlador LTMR en una aplicacion de sobrecarga de control de bornero de
conexion de 3 hilos (impulso).

3rv

9\

A1l A2 B2 B1

[] [km1] startf-) KM1

Para ver mas ejemplos de diagramas IEC del modo de funcionamiento de
sobrecarga, consulte los diagramas correspondientes de la publicacion TeSys T
LTMR - Controlador de gestién de motores - Guia de instalacion.

Para ver ejemplos de diagramas NEMA del modo de funcionamiento de
sobrecarga, consulte los diagramas correspondientes de la publicacion TeSys T
LTMR - Controlador de gestién de motores - Guia de instalacion.

Asignacion de E/S

El modo de funcionamiento de sobrecarga ofrece las siguientes entradas logicas:

Entradas logicas Asignacioén

1.1 Libre

1.2 Libre

1.3 Libre

1.4 Libre

1.5 Restablecer

1.6 Local (0) o A distancia (1)

El modo de funcionamiento de sobrecarga ofrece las siguientes salidas logicas:

Salidas légicas Asignacion
0.1 (13y 14) Responde a los comandos de control de red
0.2(23y 24) Responde a los comandos de control de red

148 DOCA0127ES-02



Funciones de control del motor

Controlador de gestion de motores

Salidas logicas

Asignacion

0.3(33y34)

Sefial de alarma

0.4 (95, 96, 97 y 98)

Sefial de disparo

El modo de funcionamiento de sobrecarga utiliza las siguientes teclas de HMI:

Teclas de HMI Asignacién

Aux 1 Libre

Aux 2 Libre

Parada Libre
Parametros

En el modo de funcionamiento de sobrecarga no se necesitan ajustes de los
parametros asociados.

Modo de funcionamiento independiente

Descripcion

Utilice el modo de funcionamiento independiente en aplicaciones de arranque del
motor a plena tension en la linea con un sentido de marcha.

Caracteristicas funcionales

Esta funcion incluye las siguientes caracteristicas:

Accesible en tres canales de control: Bornero de conexién, HMI y Red.

El controlador LTMR no gestiona la relacién entre las salidas l6gicas O.1y
0.2.

En el canal de control de bornero de conexion, la entrada Idgica 1.1 controla
la salida légica O.1y la entrada logica 1.2 la salida logica O.2.

En los canales de control de red o HMI, el parametro Comando de marcha
hacia delante del motor controla la salida légica O.1 y el parametro Comando
de marcha hacia atras del motor controla la salida légica O.2.

La entrada légica 1.3 no se utiliza en el circuito de control, pero se puede
configurar para establecer un bit en la memoria.

Las salidas légicas 0.1y O.2 se desactivan (y el motor se para) cuando la
tension de control se vuelve demasiado baja.

Las salidas légicas 0.1y O.4 se desactivan (y el motor se para) en respuesta
a un error de diagnoéstico detectado.

NOTA: Consulte Cableado de control y gestion de disparos, pagina 146 para
obtener informacion sobre la interaccion entre

+ Laldgica de control predefinida del controlador LTMR y

* El cableado de control, del cual se muestra un ejemplo en el siguiente
diagrama.
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Diagrama de aplicacién independiente

El siguiente diagrama de cableado representa un ejemplo simplificado del
controlador LTMR en una aplicacién independiente de control de bornero de
conexion de 3 hilos (impulso).

3ev

A1 A2 Start Stop

Para ver mas ejemplos de diagramas IEC del modo de funcionamiento
independiente, consulte los diagramas correspondientes de la publicacion
TeSys T LTMR - Controlador de gestién de motores - Guia de instalacion.

Para ver ejemplos de diagramas NEMA del modo de funcionamiento
independiente, consulte los diagramas correspondientes de la publicacion
TeSys T LTMR - Controlador de gestion de motores - Guia de instalacion.

Asignacion de E/S

El modo de funcionamiento independiente ofrece las siguientes entradas logicas:

Entradas légicas

Asignacion de 2 hilos (mantenidos)

Asignacion de 3 hilos (impulso)

1.1

Arrancar/Parar motor

Arrancar motor

1.2 Abrir/Cerrar O.2 Cerrar 0.2

1.3 Libre Libre

1.4 Libre Parar motor y abrir 0.1y 0.2
1.5 Restablecer Restablecer

1.6 Local (0) o A distancia (1) Local (0) o A distancia (1)

El modo de funcionamiento independiente ofrece las siguientes salidas logicas:

Salidas légicas

Asignacion

0.1(13y 14) Control de contactor KM1
0.2(23y 24) Controlado por |.2
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Salidas logicas Asignacion
0.3(33y 34) Sefial de alarma
0.4 (95, 96, 97 y 98) Sefal de disparo

El modo de funcionamiento independiente utiliza las siguientes teclas de HMI:

Teclas de HMI Asignacioén de 2 hilos (mantenidos) Asignacién de 3 hilos (impulso)
Aux 1 Controlar motor Arrancar motor

Aux 2 Controlar 0.2 Cerrar 0.2

Parada Parar motor y abrir O.2 mientras se presiona Parar motor y abrir O.2

Secuencia de tiempo

El siguiente diagrama es un ejemplo de la secuencia de tiempo del modo de
funcionamiento independiente. En él se muestran las entradas y salidas de una
configuracién de 3 hilos (impulso):

1.1 (Start) ,_l ,—| ’—‘
1.2 (optional) ’_‘ ,_‘
1.4 (Stop) . 1] \_I . m

0.1 (KM1) -
v Y } v
0.2 (optional)

- -

1 Funcionamiento normal

2 Comando de arranque ignorado: comando de paro activo

Parametros

En el modo de funcionamiento independiente no se necesita ningln parametro
asociado.

Modo de funcionamiento de 2 sentidos de marcha

Descripcion

Utilice el modo de funcionamiento de 2 sentidos de marcha en aplicaciones de
arranque del motor a plena tension en la linea con 2 sentidos de marcha.

Caracteristicas funcionales

Esta funcion incluye las siguientes caracteristicas:
* Accesible en tres canales de control: Bornero de conexion, HMI y Red.
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El enclavamiento del firmware impide la activaciéon simultanea de las salidas
I6gicas O.1 (hacia delante) y O.2 (hacia atras): en el caso de comandos
simultaneos de marcha hacia delante y hacia atras, solo se activa la l6gica de
salida O.1 (hacia delante).

El controlador LTMR puede cambiar la direccion de hacia delante a hacia
atras y viceversa en uno de estos dos modos:

> Modo de transicidn estandar: el bit de control de transicion directa esta
desactivado. Este modo necesita un comando de paro seguido de la
cuenta atras del temporizador ajustable Motor-tiempo sobrepasado de
transicion (contra efecto de retroceso).

o Modo de transicion directa: el bit de control de transicion directa esta
activado. Este modo cambia automaticamente después de la cuenta atras
del temporizador ajustable Motor-tiempo sobrepasado de transicién
(contra efecto de retroceso).

En el canal de control de bornero de conexion, la entrada loégica I.1 controla
la salida légica O.1 y la entrada légica 1.2 la salida l6gica O.2.

En los canales de control de red o HMI, el parametro Comando de marcha
hacia delante del motor controla la salida légica O.1 y el comando de marcha
hacia atras del motor controla la salida l6gica O.2.

La entrada légica 1.3 no se utiliza en el circuito de control, pero se puede
configurar para establecer un bit en la memoria.

Las salidas légicas 0.1y O.2 se desactivan (y el motor se para) cuando la
tension de control se vuelve demasiado baja.

Las salidas légicas O.1, O.2 y O.4 se desactivan, y el motor se para, en
respuesta a un error de diagnédstico detectado.

NOTA: Consulte Cableado de control y gestion de disparos, pagina 146 para
obtener informacion sobre la interaccion entre

» Laldgica de control predefinida del controlador LTMR y

» El cableado de control, del cual se muestra un ejemplo en el siguiente
diagrama.
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Diagrama de aplicaciéon de 2 sentidos de marcha

El siguiente diagrama de cableado representa un ejemplo simplificado del
controlador LTMR en una aplicacién de 2 sentidos de marcha de control de
bornero de conexién de 3 hilos (impulso).

3~

e\ A\ \d \‘J \§ .

Start Start
Al A2 FW RV Stop

Arrancar del Arrancar hacia delante
Arrancar atr Arrancar hacia atras

1 Los contactos de enclavamiento de CN KM1 y KM2 no son obligatorios porque
el firmware del controlador LTMR enclava O.1y O.2.

Para ver mas ejemplos de diagramas IEC del modo de funcionamiento de dos
sentidos de marcha, consulte los diagramas correspondientes de la publicacion
TeSys T LTMR - Controlador de gestion de motores - Guia de instalacion.

Para ver ejemplos de diagramas NEMA del modo de funcionamiento de dos
sentidos de marcha, consulte los diagramas correspondientes de la publicacion
TeSys T LTMR - Controlador de gestion de motores - Guia de instalacion.

Asignacion de E/S

El modo de funcionamiento de 2 sentidos de marcha ofrece las siguientes
entradas légicas:

Entradas légicas

Asignacion de 2 hilos (mantenidos)

Asignacién de 3 hilos (impulso)

1.1

Funcionamiento hacia delante

Arrancar motor hacia delante

Local (0) o A distancia (1)

1.2 Funcionamiento hacia atras Arrancar motor hacia atras
1.3 Libre Libre

1.4 Libre Parar motor

1.5 Restablecer Restablecer

1.6

Local (0) o A distancia (1)
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El modo de funcionamiento de 2 sentidos de marcha ofrece las siguientes salidas

l6gicas:
Salidas légicas Asignacion
0.1 (13y 14) Control de contactor KM1 hacia delante
0.2(23y 24) Control de contactor KM2 hacia atras
0.3(33y 34) Sefal de alarma
0.4 (95, 96,97 y 98) Sefial de disparo

El modo de funcionamiento de 2 sentidos de marcha utiliza las siguientes teclas

de HMI:
Teclas de HMI Asignacion de 2 hilos (mantenidos) Asignacion de 3 hilos (impulso)
Aux 1 Funcionamiento hacia delante Arrancar motor hacia delante
Aux 2 Funcionamiento hacia atras Arrancar motor hacia atras
Parada Parar mientras se presiona Parada

Secuencia de tiempo

El siguiente diagrama es un ejemplo de la secuencia de tiempo del modo de funcionamiento de 2 sentidos de
marcha. En él se muestran las entradas y salidas de una configuracion de 3 hilos (impulso) cuando el bit de
control de transicién directa esté activado:

1.1 (Start forward) _|—| ’_‘ ’_| ,—L
1.2 (Start reverse) ’_| ’_| ’_.| .
1.4 (Stop) . u |_| . ILI
| |
0.1 (KM1 forward) — — : . i . :
| JN SN B S Y
0.2 (KM2 reverse) - . ‘ | | I I : 'l—l—
Y YY v oyrvo oy v
Motor On bit —| I—, I—, LL l_l |—
)\ " Y
Transition timer Y_‘ m H |—‘
-, g W P

@ @ & @

1 Funcionamiento normal con comando de paro
2 Funcionamiento normal sin comando de paro
3 El comando de funcionamiento hacia delante se ignora: temporizador de transicion activo

4 El comando de funcionamiento hacia delante se ignora: comando de paro activo

Parametros

El modo de funcionamiento de 2 sentidos de marcha tiene los siguientes
parametros:
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Parametros Intervalo de ajuste Configuracion predeterminada
Motor-tiempo sobrepasado de transicion 0...999,9 s 0,1s
Control de transicion directa Activado/Desactivado Desactivado

Modo de funcionamiento de dos tiempos

Descripcién

Utilice el modo de funcionamiento de dos tiempos en aplicaciones de arranque
del motor de tensién reducida como:

* Estrella-triangulo
* Resistencia principal de transicion abierta
» Autotransformador de transicion abierta

Caracteristicas funcionales

Esta funcion incluye las siguientes caracteristicas:
* Accesible en tres canales de control: Bornero de conexién, HMI y Red.
» La configuracion del funcionamiento de dos tiempos incluye:

o Untimeout de paso 1 a 2 del motor que se inicia cuando la corriente
alcanza el 10 % de FLC min.

o Un ajuste de umbral de paso 1 a 2 del motor.

o Un ajuste de timeout de paso 1 a 2 del motor que se inicia con el primero
de los siguientes eventos: caducidad del valor de Timeout de paso 1 a 2
del motor, o descenso de la corriente por debajo del valor de Umbral de
paso 1 a 2 del motor.

+ El enclavamiento del firmware impide la activaciéon simultanea de las salidas
l6gicas O.1 (paso 1) y O.2 (paso 2).

* En el canal de control de bornero de conexion, la entrada logica |.1 controla
las salidas logicas O.1y O.2.

* Enlos canales de control de red o HMI, el parametro Comando de marcha
hacia delante del motor controla las salidas légicas O.1y O.2. El parametro
Motor-comando de funcionamiento hacia atras se ignora.

» Las salidas logicas 0.1 y 0.2 se desactivan, y el motor se para cuando la
tension de control se vuelve demasiado baja.

» Las salidas logicas 0.1, 0.2 y O.4 se desactivan, y el motor se para, en
respuesta a un error de diagnéstico detectado.

NOTA: Consulte Cableado de control y gestion de disparos, pagina 146 para
obtener informacion sobre la interaccion entre:

» Lalogica de control predefinida del controlador LTMR y

+ El cableado de control, del cual se muestra un ejemplo en los siguientes
diagramas.
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Diagrama de la aplicacién estrella-triangulo de dos pasos

El siguiente diagrama de cableado representa un ejemplo simplificado del controlador LTMR en una aplicacion
estrella-triangulo de dos tiempos de control de bornero de conexién de 3 hilos (impulso).

3ru

A1 A2 Start Stop

B1

7kM3 \KM3 \KM1

KM1 @
[km1]  [Km2] [km3]

1 Los contactos de enclavamiento de CN KM1 y KM3 no son obligatorios porque el controlador LTMR enclava de
forma electronica O.1y O.2.

[I—

B2

Para ver mas ejemplos de diagramas IEC estrella-triangulo de dos pasos,
consulte los diagramas correspondientes de la publicacion TeSys T LTMR -
Controlador de gestién de motores - Guia de instalacion.

Para ver ejemplos de diagramas NEMA estrella-triangulo de dos pasos, consulte
los diagramas correspondientes de la publicaciéon TeSys T LTMR - Controlador de
gestion de motores - Guia de instalacion.
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Diagrama de la aplicacién de resistencia principal de dos tiempos

El siguiente diagrama de cableado representa un ejemplo simplificado del controlador LTMR en una aplicacion
de resistencia principal de dos tiempos de control de bornero de conexion de 3 hilos (impulso).

3ru

(- KM2

A1 A2 Start Stop

KM1 KM2

B2

Para ver mas ejemplos de diagramas IEC de resistencia principal de dos pasos,
consulte los diagramas correspondientes de la publicacion TeSys T LTMR -
Controlador de gestién de motores - Guia de instalacion.

Para ver ejemplos de diagramas NEMA de resistencia principal de dos pasos,
consulte los diagramas correspondientes de la publicacion TeSys T LTMR -
Controlador de gestién de motores - Guia de instalacion.
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Diagrama de la aplicaciéon de autotransformador de dos tiempos

El siguiente diagrama de cableado representa un ejemplo simplificado del controlador LTMR en una aplicacion
de autotransformador de dos tiempos de control de bornero de conexion de 3 hilos (impulso).

A1 A2 Start Stop

KM1/(—

| e B1

[km2] [Km1] [Km3] @

B2

1 Los contactos de enclavamiento de CN KM1 y KM3 no son obligatorios porque el controlador LTMR enclava de

forma electrénica O.1y O.2.

Asignacion de E/S

Para ver mas ejemplos de diagramas IEC de autotransformador de dos pasos,
consulte los diagramas correspondientes de la publicacién TeSys T LTMR -
Controlador de gestién de motores - Guia de instalacion.

Para ver ejemplos de diagramas NEMA de autotransformador de dos pasos,
consulte los diagramas correspondientes de la publicacién TeSys T LTMR -
Controlador de gestién de motores - Guia de instalacion.

El modo de funcionamiento de dos tiempos ofrece las siguientes entradas légicas:

Entradas légicas Asignacion de 2 hilos (mantenidos) Asignacion de 3 hilos (impulso)
1.1 Controlar motor Arrancar motor

1.2 Libre Libre

1.3 Libre Libre

1.4 Libre Parar motor
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Entradas légicas

Asignacion de 2 hilos (mantenidos)

Asignacion de 3 hilos (impulso)

1.5

Restablecer

Restablecer

1.6

Local (0) o A distancia (1)

Local (0) o A distancia (1)

El modo de funcionamiento de dos tiempos ofrece las siguientes salidas légicas:

Salidas légicas

Asignacion

0.1(13y 14) Control de contactor paso 1
0.2(23y 24) Control de contactor paso 2
0.3 (33y 34) Sefal de alarma

0.4 (95,96, 97 y 98)

Sefial de disparo

El modo de funcionamiento de dos tiempos utiliza las siguientes teclas de HMI:

Teclas de HMI Asignacion de 2 hilos (mantenidos) Asignacion de 3 hilos (impulso)
Aux 1 Controlar motor Arrancar motor

Aux 2 Libre Libre

Parada Parar motor mientras se presiona Parar motor

Secuencia de tiempo

El siguiente diagrama es un ejemplo de la secuencia de tiempo del modo de
funcionamiento de dos tiempos. En él se muestran las entradas y salidas de una
configuracion de 3 hilos (impulso):

11 (Start) — I ,—|

1.4 (Stop) : Ill

Current < Motor

Step 1 to 2 Threshold | \ I
Motor Step 1 _‘,—‘®
To 2 Timeout ' .
0.1 (Step 1) H ‘
‘ ‘ Y
0.2 (Step 2) 1 : i .
Y vy Y
Motor On bit J k—k \—
Motor Lockout J‘
Timeout
o7 To
b | -

®

1 Funcionamiento normal

2 Paso 1 arranque

3 Paso 2 arranque

4 Comando de arranque ignorado: comando de paro activo

5 El descenso de la corriente por debajo del valor del umbral de paso 1 a 2 del
motor se ignora: precedido de la caducidad del valor de timeout de paso 1 a 2 del
motor.
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Parametros
El modo de funcionamiento de dos tiempos tiene los siguientes parametros:
Parametro Intervalo de ajuste Configuracion predeterminada
Motor-tiempo sobrepasado de 0,1...999,9s 5s
paso1a2
Motor-tiempo sobrepasado de 0...999,9s 100 ms
transicion
Motor-umbral de paso 1 a 2 Del 20 al 800 % de FLC en incrementos de 1 % 150 % FLC

Modo de funcionamiento de dos velocidades

Descripcidn

Utilice el modo de funcionamiento de dos velocidades en aplicaciones de motor
de dos velocidades para los siguientes tipos de motores:

Dahlander (polo consecuente)
Inversor de polaridad

Caracteristicas funcionales

Esta funcién incluye las siguientes caracteristicas:

Accesible en tres canales de control: Bornero de conexién, HMI y Red.

El enclavamiento del firmware impide la activacion simultanea de las salidas
l6gicas O.1 (baja velocidad) y O.2 (alta velocidad).

Dos medidas de FLC:
o FLC1 (relacion de corriente a plena carga del motor) a baja velocidad

o FLC2 (relacién de corriente a plena carga de alta velocidad del motor) a
alta velocidad

El controlador LTMR puede cambiar de velocidad en dos situaciones:

o El bit de control de transicion directa esta desactivado: es necesario un
comando de paro seguido de la caducidad del valor de timeout de
transicion del motor.

o El bit de control de transicion directa est4 activado: cambia
automaticamente de alta a baja velocidad después de que se haya
sobrepasado el tiempo del valor ajustable de Motor-tiempo sobrepasado
de transicion.

En el canal de control de bornero de conexion, la entrada logica 1.1 controla
la salida l6égica O.1 y la entrada l6gica 1.2 la salida l6gica O.2.

En los canales de control de red o HMI, cuando el parametro Comando de
marcha hacia delante del motor estd establecido en 1 y:

o El parametro Comando de baja velocidad del motor esta establecido en 1,
la salida légica O.2 esta activada.

o El pardametro Motor-comando de baja velocidad esté establecido en 0, la
salida logica 0.2 esta activada.

La entrada légica 1.3 no se utiliza en el circuito de control, pero se puede
configurar para establecer un bit en la memoria.

Las salidas légicas O.1y O.2 se desactivan (y el motor se para) cuando la
tensién de control se vuelve demasiado baja.

Las salidas légicas O.1, O.2 y O.4 se desactivan, y el motor se para, en
respuesta a un error de diagnéstico detectado.
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NOTA: Consulte Cableado de control y gestion de disparos, pagina 146 para
obtener informacién sobre la interaccion entre:

» Lalogica de control predefinida del controlador LTMR y

+ El cableado de control, del cual se muestra un ejemplo en los siguientes
diagramas.

Diagrama de la aplicacién Dahlander de dos velocidades

El siguiente diagrama de cableado representa un ejemplo simplificado del controlador LTMR en una aplicacion
Dahlander de polo consecuente de dos velocidades con control de bornero de conexion de 3 hilos (impulso).

3

e

KM3

/A
/I\

A1 A2 LS _ HS Stop

B1

KM2 KM1 KM2 @

[km1] [Km2] [km3 ]

LS Baja velocidad
HS Alta velocidad

1 Una aplicacion Dahlander requiere que dos juegos de cables pasen por las ventanas de CT. El controlador
LTMR también se puede colocar aguas arriba de los contactores. En este caso, si el motor Dahlander se utiliza
en modo de par variable, todos los cables aguas abajo de los contactores deben ser del mismo tamanio.

2 Los contactos de enclavamiento de CN KM1 y KM2 no son obligatorios porque el firmware del controlador
LTMR enclava 0.1y O.2.

Para ver mas ejemplos de diagramas IEC de Dahlander de dos velocidades,
consulte los diagramas correspondientes de la publicaciéon TeSys T LTMR -
Controlador de gestién de motores - Guia de instalacion.

Para ver ejemplos de diagramas NEMA de Dahlander de dos velocidades,
consulte los diagramas correspondientes de la publicacion TeSys T LTMR -
Controlador de gestién de motores - Guia de instalacion.
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Diagrama de la aplicacion de cambio de polarizacién de dos velocidades

Asignacion de E/S

El siguiente diagrama de cableado representa un ejemplo simplificado del
controlador LTMR en una aplicacién de cambio de polarizacion de dos
velocidades con control de bornero de conexién de 3 hilos (impulso).

KM2\§ \§ \d \d YL

[b .

LS Baja velocidad
HS Alta velocidad

1 Una aplicacion de cambio de polarizacion requiere que dos juegos de cables
pasen por las ventanas de CT. El controlador LTMR también se puede colocar

aguas arriba de los contactores. En este caso, todos los cables aguas abajo de
los contactores deben ser del mismo tamafio.

2 Los contactos de enclavamiento de CN KM1 y KM2 no son obligatorios porque
el firmware del controlador LTMR enclava O.1y O.2.

Para ver mas ejemplos de diagramas IEC de cambio de polarizacion, consulte los
diagramas correspondientes de la publicacion TeSys T LTMR - Controlador de
gestion de motores - Guia de instalacion.

Para ver mas ejemplos de diagramas NEMA de cambio de polarizacion, consulte
los diagramas correspondientes de la publicacion TeSys T LTMR - Controlador de
gestién de motores - Guia de instalacion.

El modo de funcionamiento de dos velocidades ofrece las siguientes entradas
l6gicas:

Entradas l6gicas Asignacion de 2 hilos (mantenidos) Asignacion de 3 hilos (impulso)
1.1 Comando de baja velocidad Arranque de baja velocidad
1.2 Comando de alta velocidad Arranque de alta velocidad
1.3 Libre Libre
1.4 Libre Parada
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Entradas légicas Asignacion de 2 hilos (mantenidos) Asignacion de 3 hilos (impulso)
1.5 Restablecer Restablecer
1.6 Local (0) o A distancia (1) Local (0) o A distancia (1)

El modo de funcionamiento de dos velocidades ofrece las siguientes salidas

l6gicas:
Salidas logicas Asignacion
0.1(13y 14) Control de baja velocidad
0.2(23y 24) Control de alta velocidad
0.3 (33y 34) Sefal de alarma
0.4 (95, 96, 97 y 98) Sefial de disparo

El modo de funcionamiento de dos velocidades utiliza las siguientes teclas de

HMI:
Teclas de HMI Asignacion de 2 hilos (mantenidos) Asignacion de 3 hilos (impulso)
Aux 1 Control de baja velocidad Arranque de baja velocidad
Aux 2 Control de alta velocidad Arranque de alta velocidad
Parada Parar el motor Parar el motor

Secuencia de tiempo

El siguiente diagrama es un ejemplo de la secuencia de tiempo del modo de funcionamiento de dos velocidades.
En él se muestran las entradas y salidas de una configuracion de 3 hilos (impulso) cuando el bit de control de
transicion directa esta activado:

1.1 (Low speed start) _,_‘ ’_| ’_‘ J—‘
1.2 (High speed start) : ’_| ,_| W
14 (Stop) — L|: | T : m
S IR
0.1 (KM1 Low speed) — : ' 2 v : "
0.2 (KM2 and KM3 high speed) % %| l ‘ . :‘ .
v Ty vy y. v \
Motor On bit J u u : = |7

h ¥ Yoo ¥

Motor transition timeout I—‘ ’_|

- i ————

@ @ ®© ®

1 Funcionamiento normal con comando de paro
2 Funcionamiento normal sin comando de paro
3 El comando de arranque de baja velocidad se ignora: el parametro Timeout de transicién del motor esta activo

4 El comando de arranque de baja velocidad se ignora: comando de paro activo

Parametros

En la siguiente tabla se muestran los parametros asociados con el modo de
funcionamiento de dos velocidades.
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Parametros Intervalo de ajuste Configuracion predeterminada
Motor-tiempo sobrepasado de transicién (alta a baja velocidad) | 0...999,9 s 100 ms
Control de transicion directa Activado/Desactivado Desactivado

NOTA: El temporizador de baja a alta velocidad esta fijado en 100 ms.

Modo de funcionamiento personalizado

Descripcién general

Las funciones predefinidas de supervision y control se pueden adaptar a las
necesidades particulares mediante el editor de I6gica personalizada del software
TeSys T DTM para:

» Personalizar el uso de los resultados de las funciones de proteccion.
» Cambiar el funcionamiento de las funciones de supervision y control.
* Modificar la l6gica de E/S predefinida del controlador LTMR.

A ADVERTENCIA

FUNCIONAMIENTO IMPREVISTO DEL EQUIPO

La aplicacién de esta légica personalizada requiere experiencia en el disefio y
la programacion de sistemas de control. Sélo las personas con dicha
experiencia estan autorizadas a programar, instalar, modificar y aplicar este
producto. Siga todos los cddigos y normativas de seguridad locales y
nacionales.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o dafnos en el equipo.

Posibles funciones con légica personalizada

Con légica personalizada es posible personalizar el modo de funcionamiento del
motor para:

» Controlar el motor en los dos canales al mismo tiempo.

» Activar/desactivar las funciones de protecciéon o cambiar el nivel de
proteccion.

+ Personalizar disparos externos: disparo del interruptor, posicion incorrecta de
un cajén

» Crear un modo de puesta en marcha o de prueba y activar todas las salidas
sin corriente del motor.

» Conmutar entre local y remoto en funcion de un bit activado por la red.
+ Limitar el nUmero de arranques por hora.

» Utilizar TeSys Tpara motores de mas de 1000 A y devolver el calculo correcto
de la potencia.

Archivos de configuracion

La configuracién del controlador LTMR esta formada por dos archivos:
» Un archivo de configuracion que contiene ajustes de configuracion.
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* Un archivo de logica que contiene una serie de comandos légicos que
gestionan el comportamiento del controlador LTMR, como por ejemplo:

o Comandos de arranque y paro del motor

o Transiciones del motor entre pasos, velocidades y direcciones

o El origen de control valido y las transiciones entre origenes de control
o Ldgica de disparos y alarmas de las salidas de relé 1y 2, y el HMI

o Funciones de restablecimiento de bornero de conexion

o pérdida y recuperacién de la comunicacién del PLC y el HMI

o Deslastrado

o Ciclo rapido

o Diagndsticos de arranque y parada del controlador LTMR

Cuando se selecciona un modo de funcionamiento predefinido, el controlador
LTMR aplica un archivo de légica predefinida que reside de forma permanente en
el controlador LTMR.

Cuando se selecciona un modo de funcionamiento personalizado, el controlador
LTMR emplea un archivo de légica personalizada creado con el editor de l6gica
personalizada y descargado en el controlador LTMR desde TeSys T DTM.

Gestion de disparos y comandos de borrado

Descripcion general

En esta seccion se describe cémo gestiona el controlador LTMR el proceso de
control de los disparos, y se explica:

+ Como seleccionar un modo de restablecimiento tras disparo, y;

* El comportamiento del controlador en cada seleccion del modo de
restablecimiento tras disparo.

Gestion de disparos - Introduccion

Descripcidon general

Cuando el controlador LTMR detecta una condicién de disparo y activa la
respuesta apropiada, el disparo se guarda. Una vez guardado, permanece asi,
incluso aunque se elimine la condicién de disparo subyacente, hasta que lo borra
un comando de restablecimiento.

El ajuste del pardmetro Modo de restablecimiento tras disparo determina cémo
gestionara los disparos el controlador LTMR. En los siguientes temas se
describen las selecciones del modo de restablecimiento tras disparo que se
enumeran a continuacion:

« Manual, pagina 168 (ajuste de fabrica)
* Automatico, pagina 169
* Remoto, pagina 173

El modo de restablecimiento tras disparo no se puede cambiar mientras el disparo
permanezca activo. Todos los disparos se deben ser restablecidos antes de que
se pueda cambiar el modo de restablecimiento tras disparo.

Métodos de restablecimiento tras disparo

Se puede emitir un comando de restablecimiento por cualquiera de los siguientes
medios:
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* Desconexion y conexion de la alimentacién

+ Botdn de restablecimiento del controlador LTMR

» Botdn de restablecimiento del teclado de HMI

» Comando de restablecimiento de la herramienta de ingenieria de HMI
» Entrada ldgica .5

* Un comando de red

» Restablecimiento automético

A ADVERTENCIA

RIESGO DE FUNCIONAMIENTO NO DESEADO

Cuando el controlador LTMR funciona con el control de 2 hilos con un comando
de marcha activo, un comando de restablecimiento rearrancara
inmediatamente el motor.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o dafos en el equipo.

Comportamientos de restablecimiento especificos del disparo

La respuesta del controlador LTMR a los disparos depende de la naturaleza del
disparo que se ha producido y de como esté configurada la funcién de proteccién
relacionada. Por ejemplo:

* Los disparos térmicos se pueden restablecer una vez finalizado el Timeout
de restablecimiento tras disparo y cuando la capacidad térmica utilizada haya
caido por debajo del nivel de Umbral de restablecimiento tras disparo.

» Si el disparo incluye un valor de tiempo sobrepasado de reinicio, el timeout
debe finalizar por completo antes de que se pueda ejecutar un comando de
restablecimiento.

» Solo la desconexién y conexién de la alimentacion puede poner a cero los
disparos internos del dispositivo.

* La memoria del controlador LTMR no conserva los disparos de diagnéstico y
cableado tras una pérdida de alimentacion, pero si los demas disparos.

» Los disparos internos, de diagndstico y de cableado no admiten la puesta a
cero automatica.

* Todos los disparos de cableado y diagnéstico se pueden poner a cero
manualmente mediante métodos de restablecimiento locales.

* Enlos disparos de diagndstico, los comandos de restablecimiento de red
solo son validos en el canal de control a distancia (red).

* Enlos disparos de cableado, los comandos de restablecimiento de red no
son validos en ningun canal de control.

Caracteristicas de los disparos

Las funciones de supervision de disparos del controlador LTMR guardan el
estado de los disparos de supervisién de las comunicaciones y de proteccion del
motor cuando se produce una pérdida de alimentacién, de forma que estos
disparos deben ser reconocidos y restablecidos como parte de una estrategia
global de mantenimiento del motor.
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Categoria de proteccion

Disparo supervisado

Controlador LTMR

LTMR Con LTME

Guardado a la pérdida
de alimentacion

Diagnostico

Comprobacion del comando
de marcha

X

X

Comprobacion del comando
de paro

Comprobacién de
funcionamiento

X

Comprobacion de parada

Errores detectados de
cableado/configuracion

Conexion del PTC

Inversion de CT

X | X | X

Tension-inversion de fase

Inversion de fases corriente

x

Pérdida de tension en fase

Configuracion de fase

Disparos internos

Desbordamiento de pila

Vigilancia (watchdog)

Suma de comprobacion de
ROM

X | X | X[ X

X | X | X | X|X[X]|X|[X]|X]| X

EEROM

CPU

Temperatura interna

Motor-sensor de
temperatura

PTC binario

PT100

PTC analdégico

NTC analogico

Sobrecarga térmica

Definida

Térmica inversa

Corriente

Arranque prolongado

Bloqueo

Desequilibrio de corriente en
fase

X | X | X[X| X[ X]| X[X]|X|X]|X]|X

X | X | X[X| X[ X]| X[X|X|X]|X]|X

X | X | X | X|X| X[ X]|X]|X

Pérdida de fase corriente

Sobrecorriente

Infracorriente

Corriente de tierra interna

Corriente de tierra externa

X | X[ X | X | X

Tension

Sobretension

Infratension

Desequilibrio de tensiones
de fase

X | X[ X | X|X|X]|X|X

X | X[ X | X|X|X|X|X

Potencia

Potencia insuficiente

x

X

Potencia excesiva

X

Factor de potencia
insuficiente

Factor de potencia excesivo

Pérdida de comunicacién

PLC con LTMR

HMI con LTMR

X Supervisado

— No supervisado
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Restablecimiento manual

Introduccion

Cuando el parametro Modo de restablecimiento tras disparo esta establecido en
Manual, el controlador LTMR permite restablecimientos normalmente realizados
por una persona, a través de la desconexion y la conexion de la alimentacién de
control o por medio de restablecimientos locales, por ejemplo:

» Bornero de conexién (entrada légica 1.5)
* Botodn de restablecimiento del controlador LTMR
* Comandos de restablecimiento del HMI

El restablecimiento manual proporciona al personal del sitio la oportunidad de
inspeccionar el equipo y el cableado antes de ejecutar el restablecimiento.

NOTA: El restablecimiento manual bloquea todos los comandos de
restablecimiento desde el puerto de red del controlador LTMR, incluso cuando
el canal de control esta establecido en Red.

Métodos de restablecimiento manual

El controlador LTMR proporciona los siguientes métodos de restablecimiento
manual:

Funciones de control del motor

Categoria de proteccion Disparo supervisado Canal de control
Borne!'? de HMI Red5
conexion
Diagnéstico Comprobacion del comando de RB, CA, 1.5 RB, CA, 1.5 RB, CA, 1.5
marcha
Comprobacién del comando de RB, CA, 1.5 RB, CA, 1.5 RB, CA, I.5
paro
Comprobacion de RB, CA, 1.5 RB, CA, I.5 RB, CA, I.5
funcionamiento
Comprobacion de parada RB, CA, 1.5 RB, CA, 1.5 RB, CA, 1.5
Errores detectados de cableado/ Conexioén del PTC RB, CA, 1.5 RB, CA, 1.5 RB, CA, 1.5
configuracién
Inversién de CT RB, CA, I.5 RB, CA, I.5 RB, CA, I.5
Tension-inversion de fase RB, CA, 1.5 RB, CA, 1.5 RB, CA, 1.5
Inversion de fases corriente RB, CA, 1.5 RB, CA, 1.5 RB, CA, 1.5
Pérdida de tension en fase RB, CA, 1.5 RB, CA, 1.5 RB, CA, 1.5
Configuracion de fase RB, CA, 1.5 RB, CA, 1.5 RB, CA, 1.5
Disparos internos Desbordamiento de pila CA CA CA
Vigilancia (watchdog) CA CA CA
Suma de comprobacion de ROM | CA CA CA
EEROM CA CA CA
CPU CA CA CA
Temperatura interna CA CA CA
Motor-sensor de temperatura PTC binario RB, I.5 RB, 1.5 RB, I.5
PT100 RB, I.5 RB, .5 RB, I.5
PTC analégico RB, 1.5 RB, I.5 RB, I.5
NTC analogico RB, I.5 RB, 1.5 RB, 1.5

5. No se permiten comandos de restablecimiento de red a distancia aunque el controlador LTMR esté configurado para el canal de control

de red.
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Categoria de proteccion Disparo supervisado Canal de control
Bornerg de HMI Red$
conexion

Sobrecarga térmica Definida RB, I.5 RB, I.5 RB, I.5
Térmica inversa RB, I.5 RB, I.5 RB, I.5

Corriente Arranque prolongado RB, I.5 RB, I.5 RB, I.5
Bloqueo RB, 1.5 RB, 1.5 RB, .5
Desequilibrio de corriente en RB, I.5 RB, I.5 RB, I.5
fase
Pérdida de fase corriente RB, 1.5 RB, 1.5 RB, 1.5
Infracorriente RB, I.5 RB, .5 RB, I.5
Sobrecorriente RB, 1.5 RB, 1.5 RB, 1.5
Corriente de tierra externa RB, 1.5 RB, 1.5 RB, 1.5
Corriente de tierra interna RB, I.5 RB, I.5 RB, I.5

Tension Infratension RB, 1.5 RB, 1.5 RB, 1.5
Sobretension RB, 1.5 RB, 1.5 RB, 1.5
Desequilibrio de tensiones de RB, I.5 RB, I.5 RB, I.5
fase

Potencia Potencia insuficiente RB, 1.5 RB, 1.5 RB, 1.5
Potencia excesiva RB, 1.5 RB, 1.5 RB, 1.5
Factor de potencia insuficiente RB, 1.5 RB, 1.5 RB, I.5
Factor de potencia excesivo RB, 1.5 RB, 1.5 RB, I.5

Pérdida de comunicacion PLC con LTMR RB, 1.5 RB, 1.5 RB, 1.5
LTME con LTMR RB, I.5 RB, .5 RB, .5

RB Botén Test/Reset de la cara frontal del controlador LTMR o un HMI

PC Apagar y encender el controlador LTMR

1.5 Entrada légica 1.5 definida en el controlador LTMR

Restablecimiento automatico

Introduccion

Establecer el parametro Modo de restablecimiento tras disparo en Automatico le
permite:

» Configurar el controlador LTMR para que intente poner a cero los disparos de
comunicacion y proteccion del motor sin la intervencidn de un operador o del
PLC remoto, por ejemplo:

o En el caso de un controlador LTMR no conectado en red instalado en una
ubicacion fisica remota, o de dificil acceso local

» Configurar la gestiéon de disparos para cada grupo de disparos de proteccion
de la manera adecuada para los disparos del grupo en cuestion:

o Definir otro retardo de tiempo sobrepasado.
o Permitir otro nimero de intentos de restablecimiento.
o Desactivar el restablecimiento automatico tras disparo.

La seleccion del parametro Modo de restablecimiento tras disparo determina los
métodos de restablecimiento disponibles.

6. No se permiten comandos de restablecimiento de red a distancia aunque el controlador LTMR esté configurado para el canal de control
dered.
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Los disparos de proteccidn se incluyen en uno de tres grupos de disparos con
restablecimiento automatico, en funcion de las caracteristicas de ese disparo,
como se describe a continuacion. Cada grupo de disparos presenta dos
parametros configurables:

» Tiempo sobrepasado: el parametro Timeout de grupo (1, 2 0 3) de
restablecimientos automaticos y

* Un ndmero maximo de restablecimientos tras disparo permitidos: el
parametro Ajuste de grupo (1, 2 o 3) de intentos de restablecimiento
automatico

AADVERTENCIA

FUNCIONAMIENTO IMPREVISTO DEL EQUIPO

Un comando de restablecimiento automatico puede rearrancar el motor si el
controlador LTMR se utiliza en un circuito de control de 2 hilos.

El funcionamiento del equipo debe guardar conformidad con los cédigos y
normativas de seguridad nacionales y locales.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o daios en el equipo.

Comportamiento de restablecimiento

Después de que la alimentacion se apague y se vuelva a encender, el controlador
LTMR borra y pone a 0 los valores de los siguientes pardmetros:

* Restablecimiento automatico-tiempo sobrepasado grupo (1,20 3), y
» Ajuste de grupo (1, 2 o 3) de restablecimiento automatico.

Si un restablecimiento se ha realizado correctamente, el numero de
restablecimientos se borra y se pone a 0. Un restablecimiento tiene éxito si,
después de este, el motor funciona durante 1 minuto sin un disparo de uno de los
tipos del grupo designado.

Si se ha alcanzado el numero maximo de restablecimientos automaticos y el
ultimo restablecimiento no ha tenido éxito, el modo de restablecimiento se fijara
en Manual. Cuando el motor rearranca, los parametros del modo automatico se
fijan en 0.

Rearranque de emergencia

Utilice el comando Borrar nivel de capacidad térmica, en aplicaciones donde sea
necesario, para eliminar el parametro Nivel de capacidad térmica tras un disparo
de sobrecarga térmica inversa. Este comando permite un rearranque de
emergencia antes de que el motor se haya enfriado realmente.

A ADVERTENCIA

PERDIDA DE PROTECCION DEL MOTOR

Borrar el nivel de capacidad térmica anula la proteccion térmica, lo que puede
provocar que se sobrecaliente e incendie el equipo. El funcionamiento
continuado con la proteccion térmica anulada debe limitarse a aplicaciones en
las que es esencial el rearranque inmediato.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o dafnos en el equipo.

Numero de restablecimientos

Cada grupo de proteccién se puede ajustar en manual, 1, 2, 3,4 0 5.
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Seleccione "0" para desactivar el restablecimiento automatico de los grupos de
disparos de proteccion, y requerir un restablecimiento manual, incluso aunque el
parametro Modo de restablecimiento tras disparo esté configurado para el
restablecimiento automatico.

Seleccione "5" para permitir un nimero ilimitado de intentos de restablecimiento
automatico. Una vez vencido el retardo, el controlador LTMR intenta
continuamente poner a cero cada disparo de ese grupo de restablecimiento.

Restablecimiento automatico grupo 1 (AU-G1)

Los disparos del grupo 1 requieren un tiempo de enfriamiento predefinido una vez
que el parametro supervisado vuelve a un umbral predefinido y desciende por
debajo de dicho umbral. Los disparos del grupo 1 comprenden disparos por
sobrecarga térmica y de sensor de temperatura del motor. El retardo de
enfriamiento no se puede configurar. Sin embargo, puede:

* Aumentar el retardo de enfriamiento mediante el ajuste del parametro
Restablecimiento automatico-tiempo sobrepasado grupo 1 en un valor
superior a 0; o bien

+ Desactivar el restablecimiento automatico mediante estableciendo el
parametro Restablecimiento automatico-tiempo sobrepasado grupo 1 en 0.

Restablecimiento automatico grupo 1 presenta los siguientes parametros
configurables:

Parametros

Intervalo de ajuste Configuracion
predeterminada

Ajuste de grupo 1 de intentos de
restablecimiento automatico

0 =manual, 1, 2, 3, 4, 5 = nimero ilimitado de intentos de 5
restablecimiento

automaticos

Timeout de grupo 1 de restablecimientos De0a9.999s 480 s

Restablecimiento automatico grupo 2 (AU-G2)

Los disparos del grupo 2 no suelen incluir un retardo de enfriamiento predefinido
antes de que se pueda ejecutar un restablecimiento, pero se pueden poner a cero
en cuanto desaparece la condicion de disparo. Muchos disparos del grupo 2
pueden dar lugar al sobrecalentamiento del motor, segun la gravedad y la
duracion de la condiciéon de disparo que, a su vez, depende de la configuracion de
las funciones de proteccion.

Puede afiadir un tiempo de enfriamiento, si es necesario, mediante el ajuste del
parametro Timeout de grupo 2 de restablecimientos automaticos en un valor
superior a 0; o bien También es posible que desee limitar el nUmero de intentos
de restablecimiento para evitar el desgaste prematuro o el fallo del equipo.

Restablecimiento automatico grupo 2 presenta los siguientes parametros
configurables:

Parametros

Intervalo de ajuste Configuracion
predeterminada

Ajuste de grupo 2 de intentos de
restablecimiento automatico

0 =manual, 1, 2, 3, 4, 5 = numero ilimitado de intentos de 0
restablecimiento

automaticos

Timeout de grupo 2 de restablecimientos De0a9.999s 1.200 s

Restablecimiento automatico grupo 3 (AU-G3)

Los disparos del grupo 3 con frecuencia se aplican a la supervision del equipo y,
por lo general, no hace falta un periodo de enfriamiento del motor. Estos disparos
se pueden utilizar para detectar condiciones del equipo, por ejemplo, un disparo
de infracorriente que detecta la pérdida de una banda, o un disparo de potencia
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excesiva que detecta un aumento de la condicién de carga en un mezclador. Es
posible que desee configurar los disparos del grupo 3 de forma que se diferencien
considerablemente de los del grupo 1 o 2, por ejemplo, estableciendo el nimero
de restablecimientos en 0. Por lo tanto, una vez descubierto y corregido el fallo
detectado del equipo, sera requerido un restablecimiento manual.

Restablecimiento automatico grupo 3 presenta los siguientes parametros

configurables:

Parametros

Intervalo de ajuste

Configuracion
predeterminada

Ajuste de grupo 3 de intentos de 0=manual, 1, 2, 3, 4, 5 = numero ilimitado de intentos de 0
restablecimiento automatico restablecimiento
Timeout de grupo 3 de restablecimientos De0a9.999s 60 s

automaticos

Métodos de restablecimiento automatico

El controlador LTMR permite los siguientes métodos de restablecimiento

automatico:

* RB: botén de prueba/restablecimiento del LTMR o el HMI
» PC: Apagary encender el controlador LTMR

» |.5: Entrada légica 1.5 definida en el controlador LTMR

* NC: Comando de red
» Automatico con condiciones configuradas para el grupo de funciones de

proteccion (donde AU-GX = AU-G1, AU-G2 o AU-G3)

En la tabla siguiente se enumeran los métodos de restablecimiento automatico

posibles para cada disparo supervisado:

Categoria de proteccion

Disparo supervisado

Canal de control

Bornero de conexién HMI Red

Diagnéstico Comprobacién del comando RB, CA, L5 RB, CA, 1.5 RB, CA, 1.5, NC

de marcha

Comprobacion del comando RB, CA, 1.5 RB, CA, 1.5 RB, CA, 1.5, NC

de paro

Comprobacién de RB, CA, I.5 RB, CA, 1.5 RB, CA, 1.5, NC

funcionamiento

Comprobacién de parada RB, CA, 1.5 RB, CA, 1.5 RB, CA, 1.5, NC
Errores detectados de Conexion del PTC RB, CA, I.5 RB, CA, 1.5 RB, CA, 1.5
cableado/configuracién

Inversion de CT RB, CA, 1.5 RB, CA, 1.5 RB, CA, 1.5

Tension-inversion de fase RB, CA, L5 RB, CA, 1.5 RB, CA, I.5

Inversion de fases corriente RB, CA, I.5 RB, CA, 1.5 RB, CA, 1.5

Pérdida de tension en fase RB, CA, .5 RB, CA, 1.5 RB, CA, 1.5

Configuracion de fase RB, CA, I.5 RB, CA, 1.5 RB, CA, 1.5, NC
Disparos internos Desbordamiento de pila CA CA CA

Vigilancia (watchdog) CA CA CA

Suma de comprobacion de CA CA CA

ROM

EEROM CA CA CA

CPU CA CA CA

Temperatura interna CA CA CA
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Categoria de proteccion

Disparo supervisado

Canal de control

Bornero de conexién HMI Red
Motor-sensor de PTC binario AU-G1 AU-G1 AU-G1
temperatura PT100 AU-G1 AU-G1 AU-G1
PTC analégico AU-G1 AU-G1 AU-G1
NTC analdgico AU-G1 AU-G1 AU-G1
Sobrecarga térmica Definida AU-G1 AU-G1 AU-G1
Térmica inversa AU-G1 AU-G1 AU-G1
Corriente Arranque prolongado RB, 1.5, AU-G2 RB, 1.5, AU-G2 RB, 1.5, NC, AU-G2
Bloqueo RB, 1.5, AU-G2 RB, 1.5, AU-G2 RB, 1.5, NC, AU-G2
Desequilibrio de corriente en | RB, I.5, AU-G2 RB, 1.5, AU-G2 RB, 1.5, NC, AU-G2
fase
Pérdida de fase corriente RB, 1.5 RB, 1.5 RB, 1.5, NC
Infracorriente RB, I.5, AU-G3 RB, 1.5, AU-G3 RB, I.5, NC, AU-G3
Sobrecorriente RB, 1.5, AU-G3 RB, 1.5, AU-G3 RB, 1.5, NC, AU-G3
Corriente de tierra externa RB, 1.5, AU-G2 RB, 1.5, AU-G2 RB, 1.5, NC, AU-G2
Corriente de tierra interna RB, I.5, AU-G2 RB, 1.5, AU-G2 RB, I.5, NC, AU-G2
Tensién Infratension RB, 1.5, AU-G2 RB, 1.5, AU-G2 RB, 1.5, NC, AU-G2
Sobretension RB, 1.5, AU-G2 RB, 1.5, AU-G2 RB, 1.5, NC, AU-G2
Desequilibrio de tensiones RB, 1.5, AU-G2 RB, 1.5, AU-G2 RB, I.5, NC, AU-G2
de fase
Potencia Potencia insuficiente RB, I.5, AU-G3 RB, 1.5, AU-G3 RB, I.5, NC, AU-G3
Potencia excesiva RB, 1.5, AU-G3 RB, 1.5, AU-G3 RB, 1.5, NC, AU-G3
Factor de potencia RB, 1.5, AU-G2 RB, 1.5, AU-G2 RB, 1.5, NC, AU-G2
insuficiente
Factor de potencia excesivo RB, I.5, AU-G2 RB, 1.5, AU-G2 RB, I.5, NC, AU-G2
Pérdida de comunicacién | PLC con LTMR RB, I.5, AU-G3 RB, 1.5, AU-G3 RB, I.5, NC, AU-G3
LTME con LTMR RB, 1.5, AU-G3 RB, 1.5, AU-G3 RB, 1.5, NC, AU-G3

Restablecimiento a distancia

Introduccion

Si se establece el parametro Modo de restablecimiento tras disparo en A
distancia, los disparos se ponen a cero desde el PLC a través del puerto de red
del controlador LTMR. De esta manera, las instalaciones del equipo se
supervisan y controlan a nivel central. La seleccién del parametro Canal de
control determina los métodos de restablecimiento disponibles.

Tanto los métodos de restablecimiento manuales como a distancia ponen a cero

un disparo.

Métodos de restablecimiento a distancia

El controlador LTMR proporciona los siguientes métodos de restablecimiento a

distancia:

DOCAO0127ES-02

173



Controlador de gestiéon de motores

Funciones de control del motor

Categoria de

Disparo supervisado

Canal de control

proteccion
Bornero de conexion HMI Red
Diagnostico Comprobacion del comando de RB, CA, 1.5, NC RB, CA, 1.5, NC RB, CA, 1.5, NC
marcha
Comprobacion del comando de RB, CA, 1.5, NC RB, CA, 1.5, NC RB, CA, 1.5, NC
paro
Comprobacién de RB, CA, I.5, NC RB, CA, 1.5, NC RB, CA, 1.5, NC
funcionamiento
Comprobacién de parada RB, CA, 1.5, NC RB, CA, 1.5, NC RB, CA, 1.5, NC
Errores detectados | Conexion del PTC RB, CA, I.5, NC RB, CA, 1.5, NC RB, CA, 1.5, NC
de cableado/
configuracion Inversion de CT RB, CA, 1.5, NC RB, CA, 1.5, NC RB, CA, 1.5, NC
Tensién-inversion de fase RB, CA, 1.5, NC RB, CA, 1.5, NC RB, CA, 1.5, NC
Inversion de fases corriente RB, CA, I.5, NC RB, CA, 1.5, NC RB, CA, 1.5, NC
Pérdida de tension en fase RB, CA, 1.5, NC RB, CA, 1.5, NC RB, CA, 1.5, NC
Configuracion de fase RB, CA, .5, NC RB, CA, 1.5, NC RB, CA, 1.5, NC
Disparos internos Desbordamiento de pila CA CA CA
Vigilancia (watchdog) CA CA CA
Suma de comprobacion de ROM | CA CA CA
EEROM CA CA CA
CPU CA CA CA
Temperatura interna CA CA CA
Motor-sensor de PTC binario RB, I.5, NC RB, 1.5, NC RB, I.5, NC
temperatura
PT100 RB, I.5,NC RB, 1.5, NC RB, .5, NC
PTC analégico RB, .5, NC RB, 1.5, NC RB, .5, NC
NTC analdgico RB, 1.5, NC RB, 1.5, NC RB, .5, NC
Sobrecarga Definida RB, I.5, NC RB, 1.5, NC RB, 1.5, NC
térmica
Térmica inversa RB, I.5, NC RB, .5, NC RB, 1.5, NC
Corriente Arranque prolongado RB, I.5,NC RB, 1.5, NC RB, 1.5, NC
Bloqueo RB, .5, NC RB, 1.5, NC RB, .5, NC
Desequilibrio de corriente en RB, I.5, NC RB, 1.5, NC RB, I.5, NC
fase
Pérdida de fase corriente RB, 1.5, NC RB, 1.5, NC RB, 1.5, NC
Infracorriente RB, .5, NC RB, 1.5, NC RB, .5, NC
Sobrecorriente RB, I.5, NC RB, 1.5, NC RB, I.5, NC
Corriente de tierra externa RB, .5, NC RB, 1.5, NC RB, 1.5, NC
Corriente de tierra interna RB, 1.5, NC RB, .5, NC RB, 1.5, NC
Tension Infratension RB, I.5, NC RB, 1.5, NC RB, I.5, NC
Sobretension RB, I.5, NC RB, 1.5, NC RB, .5, NC
Desequilibrio de tensiones de RB, I.5, NC RB, 1.5, NC RB, I.5, NC
fase
Potencia Potencia insuficiente RB, 1.5, NC RB, .5, NC RB, 1.5, NC
Potencia excesiva RB, 1.5, NC RB, 1.5, NC RB, 1.5, NC
Factor de potencia insuficiente RB, 1.5, NC RB, 1.5, NC RB, 1.5, NC
Factor de potencia excesivo RB, I.5,NC RB, 1.5, NC RB, 1.5, NC
Pérdida de PLC con LTMR RB, 1.5, NC RB, 1.5, NC RB, 1.5, NC
comunicacion
LTME con LTMR RB, 1.5, NC RB, 1.5, NC RB, .5, NC
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Categoria de Disparo supervisado Canal de control

proteccion

Bornero de conexion

HMI

Red

RB Boton Test/Reset de la cara frontal del controlador LTMR o el HMI
PC Apagar y encender el controlador LTMR

1.5 Entrada Idgica |.5 definida en el controlador LTMR

NC Comando de red

Cédigos de disparos y alarmas

Cadigos de disparo

Cada disparo se identifica con un cédigo de disparo numérico.

Codigo de disparo Descripcion

0 No se han detectado errores

3 Corriente de tierra

4 Sobrecarga térmica

5 Arranque prolongado

6 Bloqueo

7 Desequilibrio de corriente en fase

8 Infracorriente

10 Comprobacién automatica

12 Pérdida de comunicacién del puerto HMI
13 Error interno del puerto de red detectado
16 Disparo externo

20 Sobrecorriente

21 Pérdida de corriente en fase

22 Inversion de corriente en fase

23 Motor-sensor de temperatura

24 Desequilibrio de tensiones de fase

25 Pérdida de tension en fase

26 Inversion de tension en fase

27 Infratension

28 Sobretension

29 Potencia insuficiente

30 Potencia excesiva

31 Factor de potencia insuficiente

32 Factor de potencia excesivo

33 LTME Configuracion

34 Cortocircuito en el sensor de temperatura
35 Circuito abierto en el sensor de temperatura
36 Inversion de CT

37 Fuera del limite de relacion de CT

46 Comprobaciéon de comando de arranque
47 Ejecutar comprobacion
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Cédigo de disparo Descripcion

48 Comprobacién del comando de paro

49 Parar comprobacién

51 Error detectado de temperatura interna del controlador

55 Error interno del controlador detectado (general)

56 Error interno del controlador detectado (SPI)

57 Error interno del controlador detectado (ADC)

58 Error interno del controlador detectado (supervisor de hardware)
60 Corriente o tension L2 detectada en modo monofasico

64 Error detectado de memoria no volatil

65 Error detectado de comunicacion del médulo de expansion
66 Botén de restablecimiento bloqueado

67 Error detectado de funcion I6gica

109 Error detectado de comunicacién del puerto de red

111 Error detectado de sustitucion rapida de dispositivo

555 Error detectado de configuracion del puerto de red

Cédigos de alarma

Cada alarma se identifica con un cddigo de alarma numérico.

Codigo de alarma Descripcion

0 Ninguna alarma

3 Corriente de tierra

4 Sobrecarga térmica

5 Arranque prolongado

6 Bloqueo

7 Desequilibrio de corriente en fase
8 Infracorriente

10 Puerto HMI

11 Temperatura interna de LTMR

20 Sobrecorriente

21 Pérdida de corriente en fase

23 Motor-sensor de temperatura

24 Desequilibrio de tensiones de fase
25 Pérdida de tensién en fase

27 Infratension

28 Sobretension

29 Potencia insuficiente

30 Potencia excesiva

34 Cortocircuito en el sensor de temperatura
35 Circuito abierto en el sensor de temperatura
36 Inversiéon de CT

31 Factor de potencia insuficiente

32 Factor de potencia excesivo
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Codigo de alarma Descripcion

33 LTME Configuracion

46 Comprobacién de comando de arranque
47 Ejecutar comprobacion

48 Comprobacién del comando de paro

49 Parar comprobacion

109 Pérdida de comunicacion del puerto de red
555 Configuracion del puerto de red

Comandos Borrar del controlador LTMR

Descripcidon general

Los comandos Borrar permiten borrar categorias especificas de los parametros
del controlador LTMR:

» Borrar todos los parametros
« Borrar histéricos
» Borrar nivel de capacidad térmica
» Borrar configuracién del controlador
» Borrar configuracién de puerto de red
Los comandos Borrar se pueden ejecutar desde:
* Un PC que tenga el software SoMove con TeSys T DTM
* Un dispositivo HMI
* Un PLC através de un puerto de red

Borrar todo-comando

Si desea cambiar la configuracion del controlador LTMR, es posible que desee
borrar todos los parametros existentes con el fin de establecer nuevos
parametros para el controlador.

Con Borrar todo-comando el controlador entra forzosamente en modo de
configuracion. Se debe apagar y encender el dispositivo para reiniciar
correctamente en este modo. De esta forma, el controlador puede obtener los
nuevos valores para los parametros borrados.

Al borrar todos los parametros, también se pierden las caracteristicas estaticas.
Después de ejecutar Borrar todo-comando, los Unicos parametros que no se
borran son:

* Motor-nimero de arranques L0O1
* Motor-namero de arranques L02
» Controlador-temperatura interna max.

Borrar historicos-comando

Los parametros de historicos se borran sin que el controlador LTMR tenga que
entrar forzosamente en modo de configuracion. Las caracteristicas estaticas se
conservan.

Después de ejecutar Borrar histéricos-comando, los Unicos pardametros que no se
borran son:

* Motor-nimero de arranques L0O1
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* Motor-numero de arranques L02
» Controlador-temperatura interna max.

Borrar nivel de capacidad térmica-comando

El comando Borrar nivel de capacidad térmica elimina los siguientes pardmetros:
* Nivel de capacidad térmica
+ Ciclo rapido-tiempo sobrepasado de bloqueo

Los parametros de la memoria térmica se borran sin que el controlador tenga que
entrar forzosamente en modo de configuracion. Las caracteristicas estaticas se
conservan.

NOTA: Este bit se puede escribir en cualquier momento, incluso cuando el
motor esta en marcha.

Para obtener informacion sobre Borrar nivel de capacidad térmica-comando,
consulte Restablecimiento para rearranque de emergencia, pagina 72.

Borrar configuracion del controlador-comando

El comando Borrar configuracion del controlador restaura los valores de fabrica
de proteccion del controlador LTMR (timeouts y umbrales).
Los ajustes siguientes no se borran con este comando:

» Caracteristicas del controlador

» Conexiones (CT, sensor de temperatura y parametros de E/S)

* Modo de funcionamiento

Los parametros de configuracién del controlador se borran sin que el controlador
tenga que entrar forzosamente en modo de configuracion. Las caracteristicas
estaticas se conservan.

Borrar configuracion de puerto de red-comando

El comando Borrar configuracion de puerto de red restaura los valores de fabrica
del puerto de red del controlador LTMR (direccion, etc.).

La configuracién de puerto de red se borra sin que el controlador tenga que entrar
forzosamente en modo de configuracion. Las caracteristicas estaticas se
conservan. Solo la comunicacién de red deja de ser efectiva.

NOTA: Después de borrar los parametros de direccionamiento IP, se debe
apagar y encender el controlador Ethernet LTMR para que obtenga nuevos
parametros de direccionamiento IP.
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Uso

Descripcién general

Este capitulo describe:

» Los dispositivos de interfaz de usuario y las configuraciones de hardware que
se pueden utilizar con el controlador LTMR

+ Como establecer los parametros con cada interfaz de usuario

« Como realizar las funciones de supervision, gestion de disparos y control con
cada interfaz de usuario

Uso del controlador LTMR independiente

Descripcion general

En esta seccién se describe como utilizar el controlador LTMR, solo o conectado
a un modulo de expansion LTME, en una configuracion independiente sin un
dispositivo de interfaz de usuario.

Configuraciones de hardware

Descripcién general

El controlador LTMR, bien en solitario o conectado a un mdédulo de expansién
LTME, se puede utilizar con o sin dispositivo de interfaz de usuario.

Sea cual sea la configuracion, el controlador LTMR se puede configurar para
realizar funciones de supervision, gestion de disparos, proteccion del motor y
funciones de control.

Comunicaciones
Los dispositivos de interfaz de usuario y sus interfaces de comunicacion son:

Dispositivo de interfaz de usuario Se comunica a través de

PC con el software SoMove con TeSys T DTM Puerto HMI a través del conector RJ45 local del controlador LTMR o el médulo
de expansion LTME

PLC conectado a una red Ethernet Puerto de red en el controlador Ethernet LTMR a través del conector de red
RJ45

PLC conectado a una red Modbus Puerto de red en el controlador Modbus LTMR a través del conector de red
RJ45 o el cableado de borneros

PLC conectado a una red PROFIBUS DP Puerto de red en el controlador LTMR PROFIBUS DP a través del conector de
red Soporte SUB-D de 9 pines o el cableado de borneros

PLC conectado a una red CANopen Puerto de red en el controlador CANopen LTMR a través del conector
enchufable de red SUB-D de 9 pines o el cableado de borneros

PLC conectado a una red DeviceNet Puerto de red en el controlador DeviceNet LTMR a través del cableado de
borneros

NOTA: Se recomienda el uso del conector enchufable RJ45 o el de red SUB-
D de 9 pines en lugar del cableado de borneros para conectar el controlador
LTMR a la red de comunicacién Modbus, PROFIBUS DP y CANopen.
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Configuracién del controlador Ethernet LTMR independiente

Descripcion general

Antes de que el controlador LTMR pueda funcionar con una configuracion
independiente, los parametros deben configurarse mediante un dispositivo HMI o
el software SoMove con TeSys T DTM.

NOTA: Solo el software SoMove con el TeSys T DTM puede configurar todos
los parametros de comunicacion de red Ethernet del controlador.

Una vez ajustados los parametros, el dispositivo se puede desconectar y puede
utilizar los siguientes controles para manejar el controlador LTMR:

Utilice este control Para

LED: Supervisar el estado del controlador LTMR y el médulo de expansion LTME

o 7 LED del controlador LTMR
o 5LED del médulo de expansién LTME

Botén LTMR del controlador Test/Reset Rea[izar una comgropacién automatica, gestionar disparos, restablecer la
configuracion de fabrica

Controlar los siguientes componentes:
* Controlador LTMR
* Modulo de extension LTME
*  Motor

Parametros de funcionamiento programados
Entradas légicas:
o 6 entradas del controlador LTMR

o 4 entradas del médulo de expansion LTME
+ Cableado de alimentacioén y control

»  Cualquier sensor conectado, por ejemplo:
o Sensores de temperatura del motor
o CT de disparo de corriente de tierra externa

Parametros de proteccion programados Proteger los siguientes componentes:
» Controlador LTMR

* Moddulo de extension LTME

*  Motor

* Equipo

Configuraciones
A continuacion se representan las configuraciones fisicas independientes del
controlador LTMR (con y sin un médulo de expansion LTME conectado):
El controlador LTMR solo
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S [A1 A2f{11 C 12 1.3 C 14 15 C 16 97 98 95 96 §
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H E %23 2 8
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- 9 '::Z 4“ soot Q 7
Tens ones” Test | Reset U S
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El controlador LTMR y el médulo de expansién LTME
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LED de controlador EtherNet/IP LTMR

Utilice los 7 LED de la parte frontal del controlador EtherNet/IP LTMR para
supervisar su estado, de la siguiente manera: Observe las siguientes definiciones:

* Intermitente: cuando el LED esta iluminado hasta 250 ms, al margen de cual
sea el ciclo de tiempo.

» Parpadeo: cuando el LED esta iluminado el 50 % del tiempo durante el ciclo
de tiempo.

Indicador LED | Color Describe Indica

HMI Comm Amarillo Actividad de comunicacion entre el controlador » Parpadeo amarillo = comunicacion
LTMR y un dispositivo HMI, un PC o el médulo de

expansion LTME + Apagado = sin comunicacion

Power Amarillo o | Condicién de alimentacion o disparo interno del *  Amarillo fijo = alimentacién activada, sin
verde controlador LTMR disparos internos y motor parado

* Amarillo intermitente = alimentacion activada,
sin disparos internos y motor en marcha

+ Parpadeo en amarillo y verde = arranque,
comprobacion automatica

» Apagado = alimentacién desactivada o existen
disparos internos

Alarm/MS Verde o Disparo o alarma de proteccion, o condicién de » Verde fijo = sin disparos (cuando la
rojo disparo interno alimentacion esta activada)

» Verde intermitente (1 x por s) = dispositivo en
estado standby

* Rojo fijo = el dispositivo tiene un disparo grave
(irrecuperable)

* Rojo intermitente (1 x por s) = disparo leve
(recuperable)

* Rojo intermitente (2 x por s) = alarma

* Rojo intermitente (5 x por s) = condicién de
descarga o ciclo rapido

+ Parpadeo en verde y rojo = prueba de
encendido, modo de comprobacion automatica

+ Apagado = sin disparos, alarmas, descarga ni
ciclo rapido (cuando la alimentacién esta

activada)
Fallback Rojo Indica la pérdida de comunicacion entre el * Rojo = en recuperacion
ﬁol\;l;[rolador LTMR y el origen de control de red o - Apagado = no en recuperacion (sin

alimentacion)
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Indicador LED

Color

Describe

Indica

STSINS

Verde o
rojo

Indica el estado de la red.

Parpadeo en verde = disparo presente al
arrancar la red

Verde fijo = conexién CIP establecida sin
timeout

Parpadeo en verde (1 x por s) = no se ha
establecido la conexién CIP

Rojo fijo = direccién IP duplicada

Rojo intermitente (1 x por s) = timeout de
conexion

Parpadeo en verde y rojo = prueba de
arranque, comprobacién automatica, prueba
de deteccion de pagina web

Apagado = sin direccion IP (cuando la
alimentacion esta activada)

LK/IACT

Verde o
amarillo

Estado del enlace Ethernet

Estado de actividad de comunicacion Ethernet

Parpadeo en verde = la velocidad es de
100 Mbits/s

Parpadeo en amarillo = la velocidad es de
10 Mbits/s

Apagado = no hay ninguna conexion
establecida

NOTA: El color de los LED LK/ACT puede ser distinto en el caso de que el
hardware EtherNet/IP haya colaborado con un firmware de red igual o inferior

a 2.2.000.

NOTA: Para obtener una descripcion del comportamiento del LED STS/NS
durante el arranque, consulte la publicaciéon TeSys T LTMR - Guia de

comunicacion Ethernet.

LED del controlador Modbus/TCP LTMR

Utilice los 7 LED de la parte frontal del controlador Modbus/TCP LTMR para
supervisar su estado, de la siguiente manera: Observe las siguientes definiciones:

* Intermitente: cuando el LED esta iluminado hasta 250 ms, al margen de cual

sea el ciclo de tiempo.

» Parpadeo: cuando el LED esta iluminado el 50 % del tiempo durante el ciclo

LTMR y el modulo de red

de tiempo.
Indicador LED | Color Describe Indica
HMI Comm Amarillo Actividad de comunicacion entre el controlador » Encendido = comunicacién
LTMR y el médulo de expansion LTME . Apagado = sin comunicacion
Power Verde o Condicion de alimentacion o disparo interno del * Verde fijo = alimentacion activada, sin disparos
amarillo controlador LTMR internos y motor parado
* Verde intermitente = alimentacion activada,
sin disparos internos y motor en marcha
* Parpadeo en amarillo y verde = arranque,
comprobacién automatica
* Apagado = alimentacién desactivada o existen
disparos internos
Alarm/MS Rojo o Disparo o alarma de proteccion, o condicién de * Rojo fijo = disparo interno o de proteccién
verde disparo interno * Rojo intermitente (2 x por s) = alarma
* Rojo intermitente (5 x por s) = condicion de
descarga o ciclo rapido
* Parpadeo en rojo y verde = arranque,
comprobacion automatica
* Apagado = sin disparos, alarmas, descarga ni
ciclo rapido (cuando la alimentacién esta
activada)
Fallback Rojo Conexion de comunicacion entre el controlador * Rojo = en recuperacion

Apagado = no en recuperacion (sin
alimentacion)
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Indicador LED | Color Describe Indica
STS/NS Verde o Estado del enlace Ethernet *  Encendido = comunicacién establecida
rojo * Apagado = la comunicacion no se ha

Estado de actividad de comunicacion Ethernet .
establecido

+ 2 parpadeos verdes = sin direccion MAC
» 3 parpadeos verdes = sin enlace
* 4 parpadeos verdes = condicion IP duplicada

+ 5 parpadeos verdes = esperando la
configuracion IP servida

* 6 parpadeos verdes = utilizando la
configuracion IP predeterminada

» 7 parpadeos verdes = actualizacién de
firmware en curso

+ 8 parpadeos verdes = error critico detectado

* 10 parpadeos verdes = ningun servidor FDR
disponible

+ Parpadeo en verde o rojo = arranque,
comprobacion automatica, prueba de
deteccion de pagina web

LK/ACT Verde o Indica la velocidad de la conexion. + Parpadeo en verde = la velocidad es de
amarillo 100 Mbits/s
* Parpadeo en amarillo = la velocidad es de
10 Mbits/s
* Apagado = no hay ninguna conexién
establecida

NOTA: El color de los LED LK/ACT puede ser distinto en el caso de que el
hardware EtherNet/IP haya colaborado con un firmware de red igual o inferior
a 2.2.000.

NOTA: Para obtener una descripcion del comportamiento del LED STS/NS
durante el arranque, consulte la publicacion TeSys T LTMR - Guia de
comunicacion Ethernet.

LED del médulo de expansiéon LTME

Utilice los 5 LED de la parte frontal del médulo de expansion LTME para
supervisar su estado de funcionamiento y comunicacion, de la manera siguiente:
Observe las siguientes definiciones:

* Intermitente: cuando el LED esta iluminado hasta 250 ms, al margen de cual
sea el ciclo de tiempo.

+ Parpadeo: cuando el LED esta iluminado el 50 % del tiempo durante el ciclo

de tiempo.
Indicador LED Color Describe Indica
Power Verde o rojo Alimentacion del médulo o * Verde fijo = alimentacion activada sin disparos
condicion de disparo interno internos
* Rojo fijo = alimentacion activada con disparos
internos
* Apagado = alimentacién desactivada
Entradas légicas 1.7, Amarillo Estado de entrada * Encendido = entrada activada
18,19y 1.10 * Apagado = entrada no activada
Test/Reset

Utilice el boton Test/Reset para realizar las siguientes funciones del controlador
LTMR:
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Funcién Descripcion

Procedimiento

Reinicio de disparo | Pone a cero todos los disparos que se pueden poner a cero. Para Pulse el boton y suéltelo en 3 s.

obtener mas informacion sobre como poner a cero los disparos,
consulte Introduccion a la gestion de disparos, pagina 165.

Comprobacion Realiza una comprobacién automatica si:

automatica

* No hay disparos.
» Lafuncion de comprobacién automatica esta activada.

mas de 3 s hasta un maximo de 15 s.

Pulse y mantenga pulsado el botén durante

Retorno local alos | Devuelve al controlador LTMR a sus ajustes de fabrica si el

ajustes de fabrica producto se encuentra en uno de los estados siguientes: Listo, No mas de 15 s pero no mas de 20 s.

listo o Configuracion del sistema. Si el producto se encuentra en
estado de Arranque o Marcha, se ignorara la solicitud de retorno a
los ajustes de fabrica.

Cuando se pulsa el botdn de restablecimiento durante mas de 15 s,
el LED de Alarm parpadea a 2 Hz. Si se suelta el boton Reset, el
producto ejecutara un retorno a los ajustes de fabrica.

Pulse y mantenga pulsado el boton durante

Induzca un disparo | Ponga el controlador LTMR en condicién de disparo interno.

mas de 20 s.

Pulse y mantenga pulsado el boton durante

Comportamiento de los LED durante el arranque

En esta tabla se describe el comportamiento de la secuencia de LED en un

controlador LTMR con protocolo EtherNet/IP durante el arranque.

Orden de la secuencia de LED

Descripcion de secuencia

Todos los LED estan apagados.

Alarm/MS El'indicador MS se ilumina en verde durante 0,25 segundos.

Alarm/MS El indicador MS cambia de color a rojo y se ilumina durante 0,25 segundos.
Alarm/MS El indicador MS permanece iluminado en verde.

STS/NS El indicador NS se ilumina en verde durante 0,25 segundos.

STSINS El indicador NS cambia de color a rojo durante 0,25 segundos.

STS/NS El indicador NS se apaga.

HMI Comm El indicador HMI se ilumina en amarillo durante 0,5 segundos.

HMI Comm El indicador HMI se apaga.

Potencia El indicador de corriente se ilumina en verde durante 0,25 segundos.
Potencia El indicador de corriente cambia de color a amarillo y se ilumina durante 0,25 segundos.
Potencia El indicador de corriente se apaga.

Fallback El indicador de recuperacion se ilumina en rojo durante 0,25 segundos.
Fallback El indicador de recuperacion se apaga.

Configuracién del controlador Modbus LTMR independiente

Descripcion general

Antes de que el controlador LTMR pueda funcionar con una configuracion

independiente, los parametros deben configurarse mediante un dispositivo HMI o

el software SoMove con TeSys T DTM.

Una vez ajustados los parametros, el dispositivo se puede desconectar y puede

utilizar los siguientes controles para manejar el controlador LTMR:
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Utilice este control

Para

 LED:
o 7 LED del controlador LTMR
> 5LED del médulo de expansion LTME

Supervisar el estado del controlador LTMR y el médulo de expansion LTME

*  Botén LTMR del controlador Test/Reset

Realizar una comprobacién automatica, gestionar disparos, restablecer la
configuracién de fabrica

* Parametros de funcionamiento programados
+ Entradas logicas:
° 6 entradas del controlador LTMR
° 4 entradas del médulo de expansion LTME

Controlar los siguientes componentes:
» Controlador LTMR
*  Modulo de extension LTME
*  Motor
« Cableado de alimentacion y control
«  Cualquier sensor conectado, por ejemplo:
o Sensores de temperatura del motor
o CT de disparo de corriente de tierra externa

+ Parametros de proteccion programados

Proteger los siguientes componentes:
*  Controlador LTMR
*  Moddulo de extension LTME
*  Motor
* Equipo

Configuraciones

A continuacion se representan las configuraciones fisicas independientes del

controlador LTMR (con y sin un modulo de expansion LTME conectado):

El controlador LTMR solo
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LED del controlador LTMR

Utilice los 5 LED de la parte frontal del controlador LTMR para supervisar su
estado, de la siguiente manera: Observe las siguientes definiciones:

* Intermitente: cuando el LED esta iluminado hasta 250 ms, al margen de cual
sea el ciclo de tiempo.

» Parpadeo: cuando el LED esta iluminado el 50 % del tiempo durante el ciclo
de tiempo.

Indicador LED | Color Describe Indica

HMI Comm Amarillo Actividad de comunicacion entre el controlador » Parpadeo amarillo = comunicacion

LTMR y el médulo de expansion LTME . Apagado = sin comunicacion

Power Verde Condicion de alimentacion o disparo interno del »  Verde fijo = alimentacion activada, sin disparos
controlador LTMR internos y motor parado

» Verde intermitente = alimentacion activada,
sin disparos internos y motor en marcha

» Apagado = alimentacién desactivada o existen
disparos internos

Alarm/MS Rojo Disparo o alarma de proteccion, o condicion de * Rojo fijo = disparo interno o de proteccion
disparo interno P : _
* Rojo intermitente (2 x por s) = alarma
* Rojo intermitente (5 x por s) = condicién de
descarga o ciclo rapido
* Apagado = sin disparos, alarmas, descarga ni

ciclo rapido (cuando la alimentacién esta
activada)

Fallback Rojo Conexion de comunicacion entre el controlador * Rojo = en recuperacion

LTMR y el modulo de red » Apagado = no en recuperacion (sin

alimentacion)

PLC Comm Amarillo Actividad de comunicacion en el bus de la red » Parpadeo amarillo (0,2 s encendido,
1,0 s apagado) = Comunicacion en el bus de la
red

* Apagado = sin comunicacion en el bus de la
red

LED del médulo de expansién LTME

Utilice los 5 LED de la parte frontal del médulo de expansién LTME para
supervisar su estado de funcionamiento y comunicacion, de la manera siguiente:
Observe las siguientes definiciones:

* Intermitente: cuando el LED esta iluminado hasta 250 ms, al margen de cual
sea el ciclo de tiempo.

» Parpadeo: cuando el LED esta iluminado el 50 % del tiempo durante el ciclo

de tiempo.
Indicador LED Color Describe Indica
Power Verde o rojo Alimentacion del médulo o * Verde fijo = alimentacion activada sin disparos
condicién de disparo interno internos
* Rojo fijo = alimentacién activada con disparos
internos
» Apagado = alimentacién desactivada
Entradas logicas 1.7, Amarillo Estado de entrada * Encendido = entrada activada
8,19y 1.10 * Apagado = entrada no activada
Test/Reset

Utilice el boton Test/Reset para realizar las siguientes funciones del controlador
LTMR:
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Funcién

Descripcion

Procedimiento

Reinicio de disparo

Pone a cero todos los disparos que se pueden poner a cero. Para
obtener mas informacién sobre como restablecer los disparos,
consulte Introduccién a la gestion de disparos, pagina 165.

Pulse el boton y suéltelo en 3 s.

Comprobacion
automatica

Realiza una comprobacion automatica si:
* No hay disparos.
» Lafuncién de comprobacién automatica esta activada.

Pulse y mantenga pulsado el boton durante
mas de 3 s hasta un maximo de 15 s.

Retorno local a los
ajustes de fabrica

Devuelve al controlador LTMR a sus ajustes de fabrica si el
producto se encuentra en uno de los estados siguientes: Listo, No
listo o Configuracion del sistema. Si el producto se encuentra en
estado de Arranque o Marcha, se ignorara la solicitud de retorno a
los ajustes de fabrica.

Cuando se pulsa el botén de restablecimiento durante mas de 15 s,
el LED de Alarm parpadea a 2 Hz. Si se suelta el boton Reset, el
producto ejecutara un retorno a los ajustes de fabrica.

Pulse y mantenga pulsado el botn durante
mas de 15 s pero no mas de 20 s.

Induzca un disparo

Ponga el controlador LTMR en condicion de disparo interno.

Pulse y mantenga pulsado el boton durante
mas de 20 s.

Configuracién del controlador PROFIBUS DP LTMR
independiente

Descripcién general

Antes de que el controlador LTMR pueda funcionar con una configuracion
independiente, los parametros deben configurarse mediante un dispositivo HMI o

el software SoMove con TeSys T DTM.

Una vez ajustados los parametros, el dispositivo se puede desconectar y puede
utilizar los siguientes controles para manejar el controlador LTMR:

Utilice este control

Para

+ LED:

o 7 LED del controlador LTMR
> 5LED del médulo de expansién LTME

Supervisar el estado del controlador LTMR y el médulo de expansion LTME

*  Botén LTMR del controlador Test/Reset

configuracién de fabrica

Realizar una comprobacién automatica, gestionar disparos, restablecer la

» Parametros de funcionamiento programados
+ Entradas logicas:
° 6 entradas del controlador LTMR
o 4 entradas del médulo de expansiéon LTME

«  Controlador LTMR
¢ Moddulo de extension LTME
*  Motor

Controlar los siguientes componentes:

« Cableado de alimentacion y control
« Cualquier sensor conectado, por ejemplo:
o Sensores de temperatura del motor
o CT de disparo de corriente de tierra externa

+ Parametros de proteccion programados

*  Controlador LTMR

*  Modulo de extension LTME
*  Motor

« Equipo

Proteger los siguientes componentes:

Configuraciones

A continuacion se representan las configuraciones fisicas independientes del
controlador LTMR (con y sin un médulo de expansion LTME conectado):
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El controlador LTMR solo
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LED del controlador LTMR

Utilice los 5 LED de la parte frontal del controlador LTMR para supervisar su
estado, de la siguiente manera: Observe las siguientes definiciones:

* Intermitente: cuando el LED esta iluminado hasta 250 ms, al margen de cuél

sea el ciclo de tiempo.

» Parpadeo: cuando el LED esté iluminado el 50 % del tiempo durante el ciclo

LTMR 'y el médulo de red

de tiempo.
Indicador LED | Color Describe Indica
HMI Comm Amarillo Actividad de comunicacion entre el controlador * Encendido = comunicacién
LTMR y el médulo de expansion LTME - Apagado = sin comunicacién
Power Verde Condicion de alimentacion o disparo interno del » Verde fijo = alimentacion activada, sin disparos
controlador LTMR internos y motor parado
« Verde intermitente = alimentacién activada,
sin disparos internos y motor en marcha
* Apagado = alimentacién desactivada o existen
disparos internos
Alarm/MS Rojo Disparo o alarma de proteccion, o condicion de * Rojo fijo = disparo interno o de proteccion
disparo interno L . _
* Rojo intermitente (2 x por s) = alarma
* Rojo intermitente (5 x por s) = condicion de
descarga o ciclo rapido
» Apagado = sin disparos, alarmas, descarga ni
ciclo rapido (cuando la alimentacion esta
activada)
Fallback Rojo Conexion de comunicacion entre el controlador * Rojo = en recuperacion
LTMR y el modulo de red * Apagado = no en recuperacion (sin
alimentacion)
BF Rojo Actividad de comunicacion entre el controlador * Apagado = comunicacion

* Rojo = no hay comunicacién
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LED del médulo de expansion LTME

Utilice los 5 LED de la parte frontal del médulo de expansién LTME para
supervisar su estado de funcionamiento y comunicacion, de la manera siguiente:

Observe las siguientes definiciones:

* Intermitente: cuando el LED esta iluminado hasta 250 ms, al margen de cudl

sea el ciclo de tiempo.

+ Parpadeo: cuando el LED esta iluminado el 50 % del tiempo durante el ciclo

de tiempo.
Indicador LED Color Describe Indica
Power Verde o rojo Alimentacion del médulo o » Verde fijo = alimentacion activada sin disparos

condicion de disparo interno

internos

* Rojo fijo = alimentacién activada con disparos
internos

* Apagado = alimentacion desactivada

Entradas légicas I.7, Amarillo Estado de entrada + Encendido = entrada activada
18,19y 1.10 * Apagado = entrada no activada
Test/Reset
Utilice el boton Test/Reset para realizar las siguientes funciones del controlador
LTMR:
Funcion Descripcién Procedimiento

Reinicio de disparo

Pone a cero todos los disparos que se pueden poner a cero. Para
obtener mas informacién sobre como restablecer los disparos,
consulte Introduccion a la gestiéon de disparos, pagina 165.

Pulse el botdn y suéltelo en 3 s.

Comprobacion
automatica

Realiza una comprobacion automatica si:
* No hay disparos.
« Lafuncion de comprobacion automatica esta activada.

Pulse y mantenga pulsado el boton durante
mas de 3 s hasta un maximo de 15 s.

Retorno local a los
ajustes de fabrica

Devuelve al controlador LTMR a sus ajustes de fabrica si el
producto se encuentra en uno de los estados siguientes: Listo, No
listo o Configuracion del sistema. Si el producto se encuentra en
estado de Arranque o Marcha, se ignorara la solicitud de retorno a
los ajustes de fabrica.

Cuando se pulsa el botén de restablecimiento durante mas de 15 s,
el LED de Alarm parpadea a 2 Hz. Si se suelta el botén Reset, el
producto ejecutara un retorno a los ajustes de fabrica.

Pulse y mantenga pulsado el botén durante
mas de 15 s pero no mas de 20 s.

Induzca un disparo

Ponga el controlador LTMR en condicion de disparo interno.

Pulse y mantenga pulsado el bot6on durante
mas de 20 s.

Configuracién del controlador CANopen LTMR independiente

Descripcién general

Antes de que el controlador LTMR pueda funcionar con una configuracion
independiente, los parametros deben configurarse mediante un dispositivo HMI o

el software SoMove con TeSys T DTM.

Una vez ajustados los parametros, el dispositivo se puede desconectar y puede
utilizar los siguientes controles para manejar el controlador LTMR:
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Utilice este control Para

. LED: Supervisar el estado del controlador LTMR y el médulo de expansion LTME

o 7 LED del controlador LTMR
o 5LED del médulo de expansion LTME

Realizar una comprobacién automatica, gestionar disparos, restablecer la

* Botdn LTMR del controlador Test/Reset ) - -
configuracion de fabrica

Controlar los siguientes componentes:
+ Controlador LTMR
* Modulo de extension LTME
*  Motor

* Parametros de funcionamiento programados
* Entradas ldgicas:
° 6 entradas del controlador LTMR

o 4 entradas del médulo de expansion LTME
+ Cableado de alimentacion y control

»  Cualquier sensor conectado, por ejemplo:
o Sensores de temperatura del motor
o CT de disparo de corriente de tierra externa

» Parametros de protecciéon programados Proteger los siguientes componentes:
» Controlador LTMR

* Modulo de extension LTME

*  Motor

*  Equipo

Configuraciones

A continuacion se representan las configuraciones fisicas independientes del
controlador LTMR (con y sin un modulo de expansion LTME conectado):

El controlador LTMR solo
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LED del controlador LTMR

Utilice los 5 LED de la parte frontal del controlador LTMR para supervisar su
estado, de la siguiente manera: Observe las siguientes definiciones:

* Intermitente: cuando el LED esta iluminado hasta 250 ms, al margen de cual

sea el ciclo de tiempo.

+ Parpadeo: cuando el LED esta iluminado el 50 % del tiempo durante el ciclo

de tiempo.
Indicador LED | Color Describe Indica
HMI Comm Amarillo Actividad de comunicacion entre el controlador » Encendido = comunicacién
LTMR y el médulo de expansion LTME . Apagado = sin comunicacion
Power Verde Condicién de alimentacion o disparo interno del * Verde fijo = alimentacion activada, sin disparos
controlador LTMR internos y motor parado
» Verde intermitente = alimentacién activada,
sin disparos internos y motor en marcha
+ Apagado = alimentacién desactivada o existen
disparos internos
Alarm/MS Rojo Disparo o alarma de proteccién, o condicion de * Rojo fijo = disparo interno o de proteccion
disparo interno * Rojointermitente (2 x por s) = alarma
* Rojo intermitente (5 x por s) = condicion de
descarga o ciclo rapido
+ Apagado = sin disparos, alarmas, descarga ni
ciclo rapido (cuando la alimentacién esta
activada)
Fallback Rojo Conexion de comunicacion entre el controlador * Rojo = en recuperacion
LTMR y el médulo de red » Apagado = no en recuperacion (sin
alimentacion)
Status Rojo/ Actividad de comunicacion entre el controlador » Verde = comunicacion
verde LTMR y el médulo de red - Rojo = no hay comunicacion

LED del médulo de expansion LTME

Utilice los 5 LED de la parte frontal del médulo de expansion LTME para
supervisar su estado de funcionamiento y comunicacion, de la manera siguiente:
Observe las siguientes definiciones:

* Intermitente: cuando el LED esté iluminado hasta 250 ms, al margen de cual

sea el ciclo de tiempo.

+ Parpadeo: cuando el LED esta iluminado el 50 % del tiempo durante el ciclo

de tiempo.

Indicador LED Color

Describe

Indica

Power

Verde o rojo

Alimentacién del médulo o
condicioén de disparo interno

» Verde fijo = alimentacion activada sin disparos
internos

» Rojo fijo = alimentacioén activada con disparos
internos

» Apagado = alimentacion desactivada

Entradas légicas I.7, Amarillo Estado de entrada * Encendido = entrada activada
1.8,1.9y1.10 * Apagado = entrada no activada
Test/Reset

Utilice el boton Test/Reset para realizar las siguientes funciones del controlador

LTMR:
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Funcién

Descripcion

Procedimiento

Reinicio de disparo

Pone a cero todos los disparos que se pueden poner a cero. Para
obtener mas informacion sobre como restablecer los disparos,
consulte Introduccion a la gestion de disparos, pagina 165.

Pulse el boton y suéltelo en 3 s.

Comprobacion
automatica

Realiza una comprobacion automatica si:
* No hay disparos.
» Lafuncion de comprobacién automatica esta activada.

Pulse y mantenga pulsado el botén durante
mas de 3 s hasta un maximo de 15s.

Retorno local a los
ajustes de fabrica

Devuelve al controlador LTMR a sus ajustes de fabrica si el
producto se encuentra en uno de los estados siguientes: Listo, No
listo o Configuracion del sistema. Si el producto se encuentra en
estado de Arranque o Marcha, se ignorara la solicitud de retorno a
los ajustes de fabrica.

Cuando se pulsa el botdn de restablecimiento durante mas de 15 s,
el LED de Alarm parpadea a 2 Hz. Si se suelta el boton Reset, el
producto ejecutara un retorno a los ajustes de fabrica.

Pulse y mantenga pulsado el boton durante
mas de 15 s pero no mas de 20 s.

Induzca un disparo

Ponga el controlador LTMR en condicién de disparo interno.

Pulse y mantenga pulsado el boton durante
mas de 20 s.

Configuracién del controlador DeviceNet LTMR independiente

Descripcién general

Antes de que el controlador LTMR pueda funcionar con una configuracion
independiente, los parametros deben configurarse mediante un dispositivo HMI o

el software SoMove con TeSys T DTM.

Una vez ajustados los parametros, el dispositivo se puede desconectar y puede
utilizar los siguientes controles para manejar el controlador LTMR:

Utilice este control

Para

* LED:

o 7 LED del controlador LTMR
o 5LED del médulo de expansion LTME

Supervisar el estado del controlador LTMR y el médulo de expansion LTME

*  Botdn LTMR del controlador Test/Reset

configuracion de fabrica

Realizar una comprobacién automatica, gestionar disparos, restablecer la

» Parametros de funcionamiento programados
* Entradas ldgicas:
° 6 entradas del controlador LTMR
o 4 entradas del médulo de expansion LTME

* Controlador LTMR
* Modulo de extension LTME
*  Motor

Controlar los siguientes componentes:

+ Cableado de alimentacion y control
»  Cualquier sensor conectado, por ejemplo:
o Sensores de temperatura del motor
o CT de disparo de corriente de tierra externa

» Parametros de proteccion programados

»  Controlador LTMR

*  Modulo de extension LTME
*  Motor

*  Equipo

Proteger los siguientes componentes:

Configuraciones

A continuacion se representan las configuraciones fisicas independientes del
controlador LTMR (con y sin un médulo de expansion LTME conectado):
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El controlador LTMR solo
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LED del controlador LTMR

Utilice los 5 LED de la parte frontal del controlador LTMR para supervisar su
estado, de la siguiente manera: Observe las siguientes definiciones:

* Intermitente: cuando el LED esta iluminado hasta 250 ms, al margen de cual
sea el ciclo de tiempo.

+ Parpadeo: cuando el LED esta iluminado el 50 % del tiempo durante el ciclo
de tiempo.

Indicador LED | Color Describe Indica

HMI Comm Amarillo Actividad de comunicacién entre el controlador *  Encendido = comunicacion

LTMR y el médulo de expansion LTME - Apagado = sin comunicacién

Power Verde Condicién de alimentacion o disparo interno del * Verde fijo = alimentacién activada, sin disparos
controlador LTMR internos y motor parado

+ Verde intermitente = alimentacion activada,
sin disparos internos y motor en marcha

* Apagado = alimentacion desactivada o existen
disparos internos

Alarm/MS Rojo Disparo o alarma de proteccion, o condicion de * Rojo fijo = disparo interno o de proteccion
disparo interno . . _
* Rojointermitente (2 x por s) = alarma
* Rojo intermitente (5 x por s) = condicion de
descarga o ciclo rapido
* Apagado = sin disparos, alarmas, descarga ni

ciclo rapido (cuando la alimentacién esta
activada)
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Indicador LED | Color Describe Indica
Fallback Rojo Conexion de comunicacion entre el controlador * Rojo = en recuperacion
LTMR y el modulo de red * Apagado = no en recuperacion (sin
alimentacion)
MNS Rojo/ Actividad de comunicacion entre el controlador » Verde/rojo alternando: Prueba autodiagnéstica
verde LTMR y el médulo de red de arranque

Verde parpadeante: Iniciando comunicacion
Verde fijo: Comunicacion establecida

Rojo intermitente: Pérdida de comunicacion /
timeout

Rojo fijo: No se puede iniciar la red debido a
un problema de direccionamiento / velocidad
de transmisién

LED del médulo de expansién LTME

Utilice los 5 LED de la parte frontal del médulo de expansién LTME para
supervisar su estado de funcionamiento y comunicacion, de la manera siguiente:

Observe las siguientes definiciones:

* Intermitente: cuando el LED esta iluminado hasta 250 ms, al margen de cual

sea el ciclo de tiempo.

» Parpadeo: cuando el LED esta iluminado el 50 % del tiempo durante el ciclo

de tiempo.
Indicador LED Color Describe Indica
Power Verde o rojo Alimentacion del médulo o » Verde fijo = alimentacion activada sin disparos

condicion de disparo interno

internos

* Rojo fijo = alimentacion activada con disparos
internos

* Apagado = alimentacion desactivada

Entradas légicas 1.7, Amarillo Estado de entrada * Encendido = entrada activada
1.8,1.9y1.10 * Apagado = entrada no activada
Test/Reset
Utilice el boton Test/Reset para realizar las siguientes funciones del controlador
LTMR:
Funcion Descripcion Procedimiento

Reinicio de disparo

Pone a cero todos los disparos que se pueden poner a cero. Para
obtener mas informacion sobre como restablecer los disparos,
consulte Introduccion a la gestion de disparos, pagina 165.

Pulse el boton y suéltelo en 3 s.

Comprobacion
automatica

Realiza una comprobacion automatica si:
* No hay disparos.
» Lafuncion de comprobacién automatica esta activada.

Pulse y mantenga pulsado el boton durante
mas de 3 s hasta un maximo de 15 s.

Retorno local a los
ajustes de fabrica

Devuelve al controlador LTMR a sus ajustes de fabrica si el
producto se encuentra en uno de los estados siguientes: Listo, No
listo o Configuracion del sistema. Si el producto se encuentra en
estado de Arranque o Marcha, se ignorara la solicitud de retorno a
los ajustes de fabrica.

Cuando se pulsa el botén de restablecimiento durante mas de 15 s,
el LED de Alarm parpadea a 2 Hz. Si se suelta el boton Reset, el
producto ejecutara un retorno a los ajustes de fabrica.

Pulse y mantenga pulsado el boton durante
mas de 15 s pero no mas de 20 s.

Induzca un disparo

Ponga el controlador LTMR en condicién de disparo interno.

Pulse y mantenga pulsado el botdn durante
mas de 20 s.
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Uso de la unidad de operador de control LTMCU

Presentacién de la LTMCU unidad de operador de control

Objetivo del producto

La unidad de operador de control LTMCU es un terminal de operador a distancia
que permite configurar, supervisar y controlar el controlador LTMR como parte del
sistema de gestion de motores TeSys T. La unidad LTMCU esta especialmente
pensada para actuar como dispositivo HMI del controlador LTMR y recibe
alimentacion internamente desde el LTMR controller.

En el siguiente diagrama se muestra la parte frontal de LTMCU:
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LTMCU Funciones

El dispositivo HMI LTMCU se puede utilizar para:
» Configurar los parametros del controlador LTMR.

» Mostrar informacién sobre la configuracion y el funcionamiento del
controlador LTMR.

« Supervisar disparos y alarmas detectados por el controlador.
« Controlar el motor de forma local mediante la interfaz de control local.

LTMCUF Funciones

El dispositivo HMI LTMCUF es parecido al dispositivo HMI LTMCU con el servicio
FDR (sustitucion rapida de dispositivos) y se puede utilizar para:

* Hacer una copia de seguridad o restauracion de la configuracion y la l6gica
personalizada del controlador LTMR.

» Facilitar la tarea del operador cuando sustituye un cajén en un entorno de
elevada continuidad de servicio sin utilizar ningun ordenador.

Para obtener mas informacion

Consulte el Manual del usuario de la unidad de control del operador TeSys T
LTMCU.
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Configuracién del puerto HMI

Puerto de HMI

El puerto de HMI es el puerto RJ45 del controlador LTMR o del modulo de
expansion LTME utilizado para conectar el controlador LTMR a un dispositivo
HMI, como un XBT de Magelis, un TeSys T LTMCU o un PC que tenga el software
SoMove con TeSys T DTM.

Parametros de comunicacion

Utilice el software TeSys T DTM o el HMI para modificar los parametros de
comunicacién del puerto HMI:

» HMI-ajuste de direccion de puerto

* HMI-ajuste de velocidad de transmisién en baudios del puerto
* HMI-ajuste de paridad de puerto

» HMI-ajuste endian de puerto

HMi-ajuste de direccion de puerto

La direccion del puerto HMI se puede establecer entre 1y 247.

El ajuste de fabrica es 1.

HMIi-ajuste de velocidad de transmision en baudios del puerto

Las velocidades de transmision posibles son:
* 4800 baudios
» 9600 baudios
* 19.200 baudios (ajuste de fabrica)

HMI-ajuste de paridad de puerto

Se puede seleccionar la paridad entre:
* Par (ajuste de fabrica)
» Ninguno
El comportamiento de la paridad y el bit de parada esta vinculado:

Si la paridad es... El numero de bits de parada es...
Par 1
Ninguno 2

HMi-ajuste endian de puerto

El parametro HMI-ajuste endian de puerto permite alternar las palabras de una
palabra doble.

» 0 = la palabra menos significativa primero (little endian)
» 1 =la palabra mas significativa primero (big endian, ajuste de fabrica)
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HMI-ajuste de recuperacién de puerto

El parametro Condicion de recuperacion, pagina 55 se utiliza para ajustar el modo
de recuperacién en caso de pérdida de comunicacion con el PLC.

Configurar el XBTN410 de Magelis

Descripcion general

El HMI XBTN410 de Magelis se puede utilizar para manejar hasta ocho
controladores LTMR, en una configuracion fisica de 1 HMI a varios controladores
LTMR (de 1 a varios).

El HMI presenta una interfaz de usuario Unica, que incluye una pantalla LCD y un
teclado, y requiere el uso de:

« Un archivo de aplicacion de software y
* Una etiqueta de teclado

En esta seccidén se muestra como obtener e instalar una aplicacion de software
en el XBTN410 de Magelis para una configuracion de 1 a varios.

Consulte el manual de instrucciones de XBT-N que se incluye en el HMI
XBTN410 de Magelis para saber codmo seleccionar e instalar la etiqueta de
teclado adecuada para su configuracion.

Después de conectar el puerto HMI, consulte las instrucciones sobre la
configuracioén del puerto HMI, pagina 196.

Instalacion del software de programacion XBTL1000 de Magelis

Descripcidén general

El controlador LTMR se suministra con una copia del software de programacion
Magelis XBTL1000. Debera hacer dos cosas:

* Instalar el software de programacion XBTL1000 de Magelis en el PC y;

» Utilizarlo para transferir una aplicacion de software de 1 a varios al HMI
XBTN410 de Magelis.

NOTA: El software de programacién XBTL1000 de Magelis constituye una
potente herramienta de programacién. En este documento Unicamente se
describe su utilidad a la hora de abrir y transferir aplicaciones de software ya
programadas al HMI XBTN410 de Magelis. Para obtener informacion
adicional acerca del software de programacion XBTL1000 de Magelis,
consulte el archivo de ayuda y la documentacion impresa.

Para obtener instrucciones acerca de como descargar aplicaciones de software
de 1 a varios, consulte Descargar archivos de la aplicacion de software de 1 a
varios, pagina 198.

Para obtener instrucciones acerca de cémo transferir aplicaciones de software de
1 a varios del PC al HMI XBTN410 de Magelis, consulte Transferir los archivos de
software de la aplicacion al HMI XBTN410 de Magelis, pagina 198.

Pasos de la instalacion

Para instalar el software de programacion Magelis XBTL1000 en el PC:
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Paso Accion
1 Coloque el disco de instalacion en la unidad de disco del PC. El programa de instalacion debe comenzar.
2 Si no lo hace, utilice el explorador de Microsoft Windowse para desplazarse hasta el archivo y haga clic en el archivo Setup.
exe.
3 Si aparece alguna pantalla que no requiere realizar ninguna accion, haga clic en Siguiente.
4 En la pantalla de idioma, seleccione un idioma y haga clic en OK.
5 En la pantalla de nombre y empresa, escriba su nombre y el de su empresa (o acepte los ajustes predeterminados de
fabrica) y haga clic en Siguiente.
6 Si aparece una pantalla avisando de que los protocolos se desinstalaran, haga clic en Si para continuar.
7 En la pantalla Protocols Choices, compruebe que Modbus esta seleccionado y haga clic en Siguiente.
8 En la pantalla Select Components, no realice ninguna seleccion y haga clic en Siguiente.
9 En la pantalla Choose Destination Location, acepte la ruta propuesta o utilice el boton Browse para seleccionar una nueva
y, a continuacion, haga clic en Next.
10 En la pantalla Start Copying Files, revise sus selecciones y haga clic en:
» Atras para volver a las pantallas anteriores y realizar cambios
» Siguiente para continuar hasta la pantalla final.
11 En la pantalla Finish, haga clic en Finalizar. Ahora ya esta instalado el software de programacién XBTL1000 de Magelis.

Descargar archivos de la aplicacion de software de 1 a varios

Descripcién general

Debe descargarse los archivos de la aplicacion de software necesarios para la
instalacion de la HMI de Magelis XBTN410 desde el sitio web www.se.com.

En el sitio web de www.se.com podra obtener de forma gratuita el archivo de la
aplicacion de software LTM_1T8_(idioma)_(version).dop.

Para obtener instrucciones acerca de como instalar el software de programacion
XBTL1000 de Magelis, consulte Instalacion del software de programacion
XBTL1000 de Magelis, pagina 197.

Para obtener instrucciones acerca de como transferir archivos de aplicacion del
software de programacion XBTL1000 de Magelis del PC al HMI XBTN410 de
Magelis, consulte Transferir los archivos de software de la aplicacion al HMI
XBTN410 de Magelis, pagina 198.

Transferir los archivos de software de la aplicacion al HMI
XBTN410 de Magelis

Descripcién general

Tras haber instalado el software de programacién Magelis XBT L1000 en el PC y
haber descargado el archivo de software de la aplicacion de 1 a varios necesario,
estara listo para transferir el archivo de software de la aplicacion al HMI de
Magelis XBTN410.

Para obtener instrucciones acerca de como descargar archivos de aplicacién de
software, consulte Descargar archivos de la aplicacion de software de 1 a varios,
pagina 198.
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Pasos de la transferencia

Para transferir un archivo de aplicacién de software desde el software de
programacion XBT L1000 de Magelis del PC al HMI XBTN410 de Magelis:

Paso Accion

1 Conecte la alimentacién del HMI XBTN410 de Magelis.

2 Conecte el puerto Com1 de 9 pines del PC al puerto de datos de 25 pines del HMI mediante un cable de programacion XBT
Z915. La pantalla LCD del HMI indica:
"FIRMWARE VX.X WAITING FOR TRANSFER"

3 Inicie el software de programacion XBT_L1000 de Magelis.

4 Cierre todas las ventanas secundarias del software de programacion.

5 En el menu File, seleccione Abrir. Se muestra el cuadro de dialogo Abrir.

6 En el cuadro de dialogo Abrir, vaya hasta el archivo de la aplicacién de software de 1 a varios (con la extension .dop) y haga
clic en Abrir. El software de programacion muestra el archivo seleccionado.

7 En el menu Transfers, seleccione Exportar.

8 Cuando reciba la notificacion de que el comando Exportar eliminara la aplicacion existente, haga clic en OK para continuar
la exportacion. La pantalla LCD del HMI indica:
"DOWNLOAD IN PROGRESS" y, a continuacion, "DOWNLOAD COMPLETED".

9 Cuando el software de programacioén informe de que la transferencia se ha realizado correctamente, haga clic en OK.

Uso del HMI XBTN410 de Magelis (1 a varios)

Descripcién general

En esta seccidén se muestra como utilizar el HMI XBTN410 de Magelis para
manejar hasta ocho controladores LTMR en una configuracion fisica de 1 HMI a
varios controladores LTMR (1 a varios).

La configuracion fisica de 1 a varios presenta una unica:
* Interfaz de usuario (pantalla LCD y teclado)
« Estructura del menu

NOTA: El HMI XBTN410 de Magelis puede manejar hasta ocho controladores
LTMR cuya puesta en marcha se haya realizado previamente. Para poner en
marcha un solo controlador LTMR, utilice:

* Una unidad de operador de control LTMCU, o bien
+ SoMove con el TeSys T DTM.
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Descripcion fisica (1 a varios)

Interfaz de 1 a varios

Cuando se utiliza un XBTN410 de Magelis en una configuracion fisica de uno a

varios, la parte frontal del HMI tiene este aspecto:

1 Pantalla LCD

2 Teclado de ocho botones

Teclado de 1 a varios

En una configuracion de 1 a varios se necesita una etiqueta de teclado

personalizada. Utilice una etiqueta de teclado en blanco y afiada a esta los
nombres de los seis botones inferiores. Para obtener instrucciones acerca de

como crear e instalar una etiqueta de teclado personalizada, consulte el manual

de instrucciones XBT-N que incluye el HMI XBTN410 de Magelis.

En una configuracion 1 a varios, los botones del teclado realizan las siguientes

funciones:

Teclas

Utilice esta tecla para

()

Entrar en la estructura de menus de un controlador LTMR seleccionado en la direccion 1-4
Desplazarse al caracter izquierdo contiguo en un valor de configuracién numérico

Ejecutar comandos de restablecimiento a distancia para un controlador seleccionado LTMR en la direccion 1-4.

Restablecer las estadisticas en la configuracion de fabrica para un controlador LTMR seleccionado.
Mostrar la descripcion de otro disparo cuando la pantalla LCD muestra mensajes de disparo.

Entrar en la estructura de menus de un controlador LTMR seleccionado en la direccion 5-8.

Desplazarse a un nivel inferior en la estructura de menus del controlador LTMR.

Desplazarse al caracter derecho contiguo de un valor de ajuste numérico.

Conmutar entre valores alternativos en el caso de ajustes booleanos.

Ejecutar comandos de restablecimiento remotos para un controlador LTMR seleccionado en la direccion 5-8.
Restablecer la configuracion en la configuracién de fabrica para un controlador LTMR seleccionado.

Mostrar la descripcion de otro disparo cuando la pantalla LCD muestra mensajes de disparo.

Desplazarse hacia abajo por una pagina.
Reducir en 1 el valor del digito o el ajuste seleccionado.

Desplazarse hacia arriba por una pagina.
Aumentar en 1 el valor del digito o el ajuste seleccionado.

Seleccionar un valor numérico para editar.
Nota: Una vez seleccionado un valor, puede aumentar o disminuir:
o Elvalor entero
- o -
o Undigito seleccionado del ajuste
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Teclas | Utilice esta tecla para

»  Salir del nivel actual en la estructura de menus del HMI y subir al siguiente nivel.

-0-

"'.: «  Salir del valor seleccionado sin guardar los cambios.
L
* Guardar los cambios y salir del ajuste seleccionado.
i
- -.-
« Eliminar el valor del ajuste seleccionado.
—

Nota: Tras eliminar un valor de ajuste, puede:

o Utilizar las teclas de flecha para introducir un nuevo valor y hacer clic en I"- = para guardarlo

o Hacerclicen

@)

&

==~ para restaurar el valor eliminado

Pantalla LCD de 1 a varios

Paginas

En una configuracion de 1 a varios, el HMI de Magelis XBTN410 presenta una
pantalla LCD flexible que puede mostrar hasta cuatro filas de 20 caracteres, como
se ilustra a continuacion:

00000000000 00000000
N Y Y
LODOO00OHOO 0 DO aDoN
O

En algunos casos, la pantalla LCD solo muestra tres lineas de texto, dado que
una linea (que contiene un mensaje de disparo o un encabezado de pagina) tiene
el doble de altura que el texto normal.

La pantalla LCD muestra paginas de texto. Hay dos tipos de paginas:

Tipo de pagina

Contiene Visible

Pagina de estructura de
menus

Encabezado de pagina que tiene el doble de Al desplazarse por la estructura de menus del HMI
altura que el texto normal de la pantalla LCD hasta la pagina especifica

Enlaces a otras paginas

Valores de parametros de solo lectura
Parametros editables

Comandos de funcion

Pagina de mensajes de
disparo

Un mensaje de disparo intermitente * Automaticamente cuando se produce un
El niUmero de disparos activos disparo
» Cuando se seleccionan disparos en la pagina
Inicio

Con frecuencia, las paginas contienen mas de cuatro lineas de texto. Para
obtener instrucciones acerca de cémo desplazarse entre paginas, consulte
Desplazarse por la estructura de menus (1 a varios), pagina 203.
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Ejemplos de paginas
La pagina Inicio:
Las cuatro lineas superiores de la pagina Inicio
TesyS T VX.X
IMPORTANT »
Controller Currents »

Fa

Utilice el boton I'-!-' para desplazarse hacia abajo y mostrar mas
informacién de esta pagina.

. |
Nota: Haga clic en una B« parpadeante para desplazarse a esa
pagina.

Controller Status »

Remote

Reset to Defaults »

Trips »
Reset

Paginas de mensajes de disparo:

La pagina de apertura del mensaje de disparo.

Nota: El nombre del disparo "SOBRECARGA TERMICA" y la direccion
del controlador LTMR "Controller 1" parpadean cuando se muestran.

THERMAL OVERLOAD

Controller 1

1/ 2

=
Haga clic en el boton I'H-.-::I para mostrar mas paginas de mensajes de
disparo.

2/ 2
GROUND CURRENT

Controller 2

P

Haga clic en el boton I'I-' para desplazarse hacia abajo y mostrar mas
mensajes de disparo de corriente de tierra.

Controller 2

CORRECT ORIGIN OF
THE GROUND CURRENT
TRIP BEFORE RESET

Lineas de comandos (1 a varios)

Descripcion general

L e
Utilice las teclas l':ﬂ y l'a-.::l el teclado de la HMI para ejecutar comandos de linea
de texto. Una linea de comandos se identifica por los siguientes simbolos:

. * en el extremo derecho de la linea de texto; o bien

. , €n el extremo izquierdo de la linea de texto.

Un comando sélo se puede ejecutar cuando sobre su linea de texto recae el

enfoque. Una linea de texto tiene enfoque cuando * o] * en cualquiera de
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los extremos de la linea de texto, ademas de cualquier otro caracter de comando,
parpadean.

Lineas de comando

La estructura de menus de 1 a varios presenta cuatro clases diferentes de lineas
de comandos, segun el caracter de comando, si lo hay, situado junto a la flecha
de linea de comandos, como se indica a continuacion:

Caracteres de linea de comandos Descripcion

Izquierda Derecha

* _h_ Establece un enlace a una péagina.

Si no hay ningun caracter junto a la flecha que parpadea, haga clic en el botén del teclado:

P

. I'H- -+ para desplazarse a la siguiente pagina que indica la flecha izquierda

Fr

. I'H- -:I para desplazarse a la siguiente pagina que indica la flecha derecha

N/A _h_ Comandos de conmutacién de bit.
0

-
-0- Si hay un 0 o un 1 junto a la flecha que parpadea, haga clic en el botén I'--.-::I del teclado para
conmutar al valor de configuracién booleano.

Comandos de escritura de valores.

Si hay una v junto a la flecha que parpadea, haga clic en el botén del teclado:
-

. I'H- -+ para ejecutar el comando que indica la flecha izquierda

-
. I'H-.-::I para ejecutar el comando que indica la flecha derecha
Por ejemplo:
* Restablecer Ajustes Predeterminados: Estadisticas
* Restablecer Ajustes Predeterminados: Ajustes
»  Comprob Auto

* * El comando no se puede ejecutar. No hay conexién entre el HMI y el controlador LTMR indicado.
? ?

Desplazarse por la estructura de menus (1 a varios)

Descripcién general

s P P — il
Utilice los botones I'-'-i-"j I':-'MI I'-:‘H‘I I:-.:] y I'EMI el teclado de la HMI para lo
siguiente:
» Desplazarse por una pagina.
» Dirigirse a una pagina del siguiente nivel inferior en la estructura de menus.
* Volver a una pagina del siguiente nivel superior en la estructura de menus.
» Irdirectamente a la pagina Inicio.
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Ejemplo

El siguiente ejemplo de desplazamiento comienza y termina en la pagina Inicio:

Scroll within page

Tesys T Vxx - Navigate between pages

IMPORTANT P
Controller Currents P

TeSys T Vxx

IMPORTANT »
Controller Currents P @9

CONTROLLER CURRENTS |lw@——
1= 95% 5= 90%

<4 12= 0% 6= 80% W @9
<4 3= 0% 7= 0% »

Controller 5
Avg Current 90%FLC
L1 Current 85%FLC
Statistics » @

Self Test »

ProductID »

Home

%

Editar valores (1 a varios)

Descripcion general

s i e P s L
Utilice los botones I'-'-if:] I'-!xl I'-:ﬂ I'--.::I @ y L:I el teclado de la HMI para
editar los valores de configuracion. Existen tres clases de ajustes editables:
* Booleanos
*  Numérico
» Lista de valores

Sélo es posible editar los valores que se muestran en la pantalla LCD. Para
mostrar un valor, vaya hasta la pagina que contiene el valor. Una vez abierta la
pagina correcta, es posible que tenga que desplazarse hacia abajo para mostrar
el valor.
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Ajustes booleanos

Ajustes numéricos

Un ajuste con valor booleano incluye un 0 o un 1 junto a . en el extremo
derecho de la linea de texto. En el siguiente ejemplo se muestra como
seleccionar y editar un valor booleano:

Local Control

HMI
Transfer Mode

. Navigat
Settings Addr.1 © A
Motor Save
Local Control
Motor » N/ @

-

Local Control

Term Strip

Transfer Mode

Motor P

® ()

e

1 Se abre la pagina Ajustes con el enfoque en la linea superior.

2 Haga clic en el boton ABAJO para desplazarse hacia abajo hasta el ajuste de
control local (HMI). El valor booleano (0) y la flecha de linea de comandos

parpadean, lo que indica el enfoque.

3 Haga clic en la flecha DERECHA para conmutar el ajuste de control local del
Bornero de conex. y el valor booleano a 1.

NOTA: Se guarda un valor booleano editado con sus cambios de valor.

Los ajustes con valores numéricos aumentan o disminuyen, y se pueden editar de

dos formas:

» Seleccionando todo el ajuste y aumentando o disminuyendo su valor.

+ Seleccionando caracteres individuales en el ajuste y aumentando o
disminuyendo el valor de cada digito.
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. . o) . :
Utilice el botén L para seleccionar el valor que se va a editar, de la manera

siguiente:

Long Start Addr.1 | ©
Trip Enabled: 1
Trip Level: 150%FLC

Long Start Addr.1

Trip Enabled: —
Trip Level: 150%FLC

Long Start Addr.1 € ()
Trip Enabled: 1

Trip Level: 150%FLC I &

1 Se abre la pagina Arranque prolongado sin valores seleccionados para editar.

2 Haga clic en el boton MOD una vez para seleccionar el primer campo numérico
que se muestra para editar.

3 Haga clic en el botdon MOD una segunda vez para seleccionar el siguiente
campo numeérico que se muestra para editar.

F

(&

. . . ]
Una vez seleccionado un valor para editar, puede utilizar los botones *“— y *-

(¥
£

para aumentar o disminuir su valor entero y, a continuacion, utilice el boton *-.-
para guardar la edicién:

Long Start Addr.1

Trip Enabled: 1

Trip Level:
Long Start Addr.1

Trip Enabled:

@
Trip Level 160%FLC s

Long Start Addr.1 fores
-

Trip Enabled: 1
Trip Level: 160%FLC
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De forma alternativa, después de resaltar un ajuste, puede utilizar los botones

@,

siguiente:

para seleccionar un solo caracter en un campo y editarlo de la manera

Long Start Addr.1

Trip Enabled: 1

Trip Level: 150%FLC

Long Start Addr.1

Trip Enabled: 1

Trip Level: fso%Fc <
Long Start Addr.1 @

Trip Enabled: 1

Trip Level: 50%FLC -

Long Start Addr.1

Trip Enabled: 1

Trip Level: 250%FLC

Ajustes de lista de valores

En algunos casos, un valor presenta una lista de selecciones de valores. La
seleccion de un valor de la lista es muy similar a aumentar o disminuir el valor
entero de un ajuste numérico, como se muestra en la figura siguiente:

Auto Group 1

Attempts:

Reset Time: 0050

Auto Group 2

\J)

Auto Group 1

Attempts:

Reset Time: 0050

Auto Group 2

i

NT%

Auto Group 1
Attempts: 4

Reset Time: 0050

Auto Group 2

-
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Ejecutar un comando de escritura de valores (1 a varios)

Descripcion general

El HMI de Magelis XBTN410, en la configuracion de 1 a varios, proporciona
comandos de escritura de valores ejecutables. Un comando de escritura de
valores ejecuta inmediatamente una tarea. La linea de comandos de escritura de
valores se identifica por:

- unav¥ (en el extremo izquierdo de una linea de comandos), o

- unav® (en el extremo derecho de una linea de comandos)

Si un comando de escritura de valores no se ejecuta correctamente, en la pantalla
HMI se muestra un mensaje de error detectado.

Los comandos de escritura de valores incluyen:

Comando de escritura de Tarea Ubicacion
valores
Borrar configuracién Borra la configuracion y restaura los ajustes de fabrica. Pagina Restablecer Ajustes

Borrar histéricos

Predeterminados
Borra el histérico y restaura los ajustes de fabrica.

Comprob Auto

Realiza una comprobacion automatica. Pagina Controlador

Restablecimiento manual

Permite el restablecimiento manual de los disparos. Pagina Reiniciar

Restablecimiento a distancia

Permite el restablecimiento a distancia de los disparos.

Restablecimiento automatico

Permite el restablecimiento automatico de los disparos.

Ejemplo

' e

Utilice las teclas de flecha I'-'.xl o} I'-' para ejecutar un comando de escritura de
valores. Cuando se ejecuta un comando de escritura de valores, la letra "v"
minuscula situada junto a la flecha se convierte en una letra "V" mayuscula, como
se muestra en la figura siguiente, para volver rapidamente a una letra "v"
minuscula una vez que se ejecuta el comando:

Scroll within page

Execute command

Controller 1

Avg Current 90%FLC
L1 Current 85%FLC

Statistics P
Self Test i 4
Product ID P

Home P

Statistics P

Self Test
Product ID P

Home P
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Estructura de menus (1 a varios)

Descripcion general

La estructura de menus de la HMI de Magelis XBTN410 de 1 a varios tiene un
disefio jerarquico y esta formada por seis niveles de paginas individuales. Los
niveles superiores de la estructura de menus proporcionan informacion y
comandos para el propio HMI y para todos los controladores LTMR conectados al
HMI. Los niveles inferiores de la estructura de menus proporcionan ajustes,
estadisticas y comandos para un controlador LTMR seleccionado.

Resumen de la estructura de menus

La estructura de menus de 1 a varios del HMI XBTN410 de Magelis presenta el
siguiente resumen de niveles y paginas:

Nivel Paginas Descripcién
1 Pagina Inicio La pagina de inicio, de la que parte la navegacion a las demas paginas. Se abre al
inicio cuando no existen disparos.
2 Pagina Corr Controlador * Muestra la corriente media de cada controlador LTMR como un porcentaje de
FLC.
« Proporciona un enlace a la estructura de menus de cada controlador LTMR.
Pagina Estado Controlador * Muestra el estado de funcionamiento (Marcha, Parado, Disparo) de cada
controlador LTMR.
*  Proporciona un enlace a la estructura de menus de cada controlador LTMR.
Paginas de Disparo Muestran una serie de paginas, y en cada una se describe un disparo activo. Se
abren automaticamente cuando se produce un disparo.
Pagina Restablecimiento a Distancia | Comandos ejecutables para el restablecimiento a distancia de cada controlador
LTMR.
Pagina Restablecer Ajustes Comandos ejecutables para restablecer histéricos o parametros de cada controlador
Predeterminados LTMR.
Pagina Referencia XBTN Describe la configuraciéon de comunicaciones, el archivo de programa de la
aplicacion, la version del software de programacion y la versién del firmware HMI.
3 Pagina Controlador Para un controlador LTMR seleccionado:
* Muestra los valores de los parametros de cambio dinamico.
»  Comprobacién automatica-comando.
» Proporciona un enlace a su configuracion, estadisticas e informacion de ID de
producto.
4,5,6 Paginas y subpaginas Ajustes Contienen parametros configurables para un controlador LTMR seleccionado.

Paginas y subpaginas Histéricos

Presentan los historicos para un controlador LTMR seleccionado, asi como los
historiales de disparo n-0 y n-1.

Pagina ID De Producto

Identificacion del firmware y el nimero de pieza del controlador LTMR y el médulo
de expansiéon LTME.

Estructura de menus: Pagina Inicio (1 a varios)

Descripcién general

La pagina Inicio se abre al arrancarse el HMI, cuando el Magelis XBTN410 esta
conectado a 1 o varios controladores LTMR, y todos ellos se encuentran en
funcionamiento sin disparos ni alarmas.

La pagina Inicio es la unica pagina situada en el nivel 1 de la estructura de menus
de 1 a varios del XBTN410 de Magelis. Es el punto de partida para la exploracion
de otros niveles y paginas de la estructura de menus.
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Pagina Inicio

La pagina Inicio contiene los siguientes elementos de menu:

Elemento de menu Descripcion
TeSyS T Encabezado de pagina con la version de firmware del controlador LTMR.
VX.X
IMPORTANTE 4= | Establece un enlace a una pagina con el siguiente mensaje de PRECAUCION: "Ajustar

puerto HMI Endianess a LEndian para garantizar la visualizacion correcta de todos los
valores".

Corr Controlador Establece un enlace a una pagina en la que se muestra la corriente media y se

proporcionan enlaces a datos y comandos para cada controlador LTMR.

Estado del controlador Establece un enlace a una pagina en la que se muestra el estado (Marcha, Parado,

Disparo) y se proporcionan enlaces a datos y comandos para cada controlador LTMR.

Disparos Muestra una serie de mensajes de disparo.

Restablecimiento a distancia Establece un enlace a una pagina en la que se muestra el estado de cada controlador

LTMR, y se proporciona un comando de restablecimiento para cada controlador LTMR.

Restablecer Ajustes Predeterminados Establece un enlace a una pagina con comandos que restablecen los histéricos o los

parametros de cada controlador LTMR a los ajustes predeterminados de fabrica.

Referencia XBTN Establece un enlace a una pagina en la que se describe la velocidad y la paridad de la

comunicacion, el software de programacion y el firmware del controlador LTMR.

Y ¥ Yy v v

Estructura de menus: Todos los controladores LTMR y el HMI (1 a
varios)

Descripcidén general

Las paginas ubicadas en el nivel 2 de la estructura de menus contienen:

* Informacién y comandos para un maximo de ocho controladores LTMR
conectados, o bien

* Informacion de disparos para todos los controladores LTMR, o bien
* Informacién acerca del HMI XBTN410 de Magelis

Todas las paginas de la estructura de menus de nivel 2 son accesibles desde la
pagina Inicio.

Pagina Corr Controlador

Utilice la pagina Corrientes del Controlador para supervisar la relacion de
corriente media para todos los controladores LTMR conectados, y para
desplazarse a otras paginas como se describe en la tabla siguiente:

Nivel 2 Descripcion

Corr Controlador -

i 1=XXXX% 15=XXXX% Abre la pagina Controlador para el controlador LTMR seleccionado (1-8).

-+ 12=XXXX% 16=XXXX%

-+ 13=XXXX% [7=XXXX%

- |4=XXXX% 18=XXXX%

Estado del controlador Abre la pagina Estado Controlador.

Restablecimiento a distancia Abre la pagina Restablecimiento a Distancia.

Inicio

AR AR AR AR AR AR

Vuelve a la pagina Inicio.
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Pagina Estado Controlador

Utilice la pagina Estado del Controlador para supervisar los estados de marcha
del sistema y disparo del sistema de todos los controladores LTMR conectados, y
para desplazarse a otras paginas como se describe en la tabla siguiente:

Nivel 2

Descripcion

Estado del controlador

& 1.0ff 5.0fFLT

“*# 5.0 6:0n

& 3.0n FLT 7:0ff

“#* 4.0 8:0ff

Abre la pagina Controlador para el controlador seleccionado (1-8).

Corr Controlador

Abre la pagina Corr Controlador.

Restablecimiento a distancia

Abre la pagina Restablecimiento a Distancia.

Inicio

Y ¥ ¥ ¥YYYY

Vuelve a la pagina Inicio.

Pantalla de disparos

El HMI de Magelis XBTN410 muestra los disparos activos en una serie de
paginas (1 disparo por pagina) en las siguientes situaciones:

» Se produce un disparo, y se abre automaticamente la pantalla de disparos

activos.

+ Se selecciona Disparos en la pagina Inicio, y se abre manualmente la
pantalla de disparos activos.

Para obtener informacién acerca de la gestion de disparos, incluidas las paginas
de visualizacién de disparos, consulte Gestion de disparos (1 a varios), pagina

224.

Pagina Restablecimiento a Distancia

Utilice la pagina Restablecimiento a Distancia para ejecutar a distancia un

comando de restablecimiento tras disparo para un controlador LTMR con un
disparo (si el restablecimiento tras disparo se encuentra en modo remoto), y para
desplazarse a otras paginas:

Nivel 2 Descripcion
Restablecimiento a distancia -
- Ejecuta un comando de restablecimiento tras disparo para el controlador
01FLT023 067FLT50 LTMR seleccionado (1- 8) si el restablecimiento tras disparo a distancia
-+ esta activado para ese controlador.
02FLT034 078FLT60
-+ 03FLT045 089FLT70
& 04FLT056 090FLT80

Corr Controlador

Abre la pagina Corr Controlador.

Estado del controlador

Abre la pagina Estado Controlador.

Inicio

AR AR AR AR AR AR

Vuelve a la pagina Inicio.
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En cada una de las cuatro primeras lineas de esta pagina se proporciona la
siguiente informacién de restablecimiento tras disparo en las ubicaciones
indicadas:

left right
4 01FLT 023 OB7 FLT S5 O#

dA%Y JAN

1 Bit de restablecimiento tras disparo (no significativo)
2 Numero de controlador LTMR (1-8)
3 Estado de disparo (MARCHA, PARADO, FALL.)

4 Tiempo hasta el restablecimiento (segundos)

Pagina Restablecer Ajustes Predeterminados

La pagina Restablecer Ajustes Predeterminados ofrece el comando Borrar
estadisticas del controlador y el comando Borrar configuracion del controlador
para cada controlador LTMR, como se muestra en la tabla siguiente:

Nivel 2

Descripcién

Restablecer Ajustes Predeterminados -

-+ Est 1 Ajustes

Borra los histéricos (flechas izquierdas) o los parametros de configuracion
(flechas derechas) del controlador LTMR seleccionado (1-8), y restaura los

-+ Est 2 Ajustes

ajustes predeterminados de fabrica.

-+ Est 3 Ajustes

-+ Est 4 Ajustes

-+ Est 5 Ajustes

-+ Est 6 Ajustes

-+ Est 7 Ajustes

-+ Est 8 Ajustes

AR AR AR AR AR 2R AR

Pagina Referencia XBTN

La pagina Referencia XBTN ofrece informacién sobre la HMI. A continuacion se
muestra un ejemplo de la informacién que aparece en esta pagina:

Nivel 2

Nombre de parametro/descripcion

Referencia XBTN

Veloc MB= 19200

HMI-ajuste de velocidad de transmision en baudios del puerto

Paridad MB= Par

HMI-ajuste de paridad de puerto

LTM_1T8_E_Vx.xx.DOP

Nombre de archivo del programa de aplicacion HMI

XXIXX/200X XX:XX:XX

Fecha del archivo de programa de la aplicacion HMI

XBT-L1000=V 4.42

Version del software XBT 1000

Firmware=V 3.1

Version del firmware HMI
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Pagina Controlador (1 a varios)

Descripcion general

La pagina del Controlador presenta informacién y comandos del controlador
LTMR que se haya seleccionado en la pagina Corrientes del Controlador o la

Pagina Controlador

pagina de Estado del Controlador. Para obtener mas informacion, consulte
Pagina Corr Controlador, pagina 210.

La pagina Controlador es la Unica pagina situada en el nivel 3 de la estructura de
menus.

Utilice esta pagina para:

Supervisar los cambios dinamicos en los valores de corriente, tension y
potencia de un controlador LTMR seleccionado.

Desplazarse hasta los ajustes editables de un controlador LTMR.

Desplazarse hasta las estadisticas de sélo lectura y la informacién de
producto de un controlador LTMR.

Ejecutar el comando de comprobacion automética para un controlador LTMR.

La pagina Controlador muestra los valores de los parametros de cambio
dinamico, y contiene las siguientes lineas de comando:

Nivel 3

Nombre de parametro/descripcion

Controller 1-8

Encabezado de pagina que indica la direccién del controlador LTMR (1-8).

Corr Media = xxxx% FLC

Corriente media-relacion

Corriente L1 = xxxx% FLC

Corriente L1-relaciéon

Corriente L2 = xxxx% FLC

Corriente L2-relacion

Corriente L3 = xxxx% FLC

Corriente L3-relacion

Corr Tierra = xxxx,x% FLCmin

% corriente de tierra

DesFCorr = xxx% Des

Desequilibrio de corriente en fase

CapacidadTh = xxxxx%

Nivel de capacidad térmica

Tiempo hasta el disparo = xxxx s

Tiempo hasta el disparo

Volt media = xxxx% FLCmin

Tension media

VoltiosL1-L2 = xxxxx V

Tension L1L2

VoltiosL2-L3 = xxxxx V

Tension L2L3

VoltiosL3-L1 = xxxxx V

Tension L3LA1

DesFVolt = xxx% Des

Desequilibrio de tensiones de fase

Factor de potencia = xx,xx

Factor de potencia

Pot activa = xxxx,x kW

Potencia activa

Pot reactiva = xxxx,x kVAR

Potencia reactiva

Sens Temp = xxxx,x Q

Motor-sensor temp.

Ajustes

Enlaces a parametros editables del controlador LTMR.

Estadisticas

Enlaces a histéricos de solo lectura del controlador LTMR.

Comprob Auto v

Ejecuta el comando de comprobacién automatica.

ID del producto

Establece un enlace a los nimeros de referencia de producto y las versiones de
firmware del controlador LTMR y el médulo de expansion.

Inicio

Y ¥ ¥ Yy

Vuelve a la pagina Inicio.
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Ajustes (1 a varios)

Descripcion general

El HMI XBTN410 de Magelis proporciona varias paginas de ajustes de
parametros editables, agrupadas en los niveles 4, 5y 6 de la estructura de
menus. La pagina Ajustes es el punto de partida para buscar y editar parametros,

por ejemplo:
*  Motor
» Control local

* Modo de transferencia

* Restablecer (disparo)

« Corriente
* Tension
* Potencia

» Deslastrado

» Bloqueos de ciclo rapido

* Pérdida de comunicacion

La pagina Ajustes se encuentra en el nivel 4 de la estructura de menus. Para
desplazarse a esta pagina, utilice una de las siguientes rutas:

Nivel Desde esta pagina... Seleccione...

1 Pagina Inicio Corr Controlador o Estado Controlador

2 Pagina de Corrientes del Controlador o pagina Estado del Numero de controlador LTMR
Controlador

3 Pagina Controlador Ajustes

Parametros de motor, control y transferencia

Utilice la pagina Ajustes para desplazarse hasta los parametros de motor, control
local y modo de transferencia y editarlos:

Nivel 4 ‘ Nivel 5 Nombre del parametro
Direc. parametros 1-8 -
Motor Voltaje Nom Tensién nominal del motor

Potencia nom. (kW)

Potencia nominal del motor (expresada en kW)

Potencia nom. (Cv)

Motor-potencia nominal (expresada en Cv)

TransDir Control de transicion directa

TpoTrans Timeout de transicion del motor

Nivel2 Pasos Umbral de paso 1 a 2 del motor

Tpo2Pasos Timeout de paso 1 a 2 del motor

Vent Aux Motor-refrigeracion por ventilador auxiliar

SENSOR TEMP. -

Disparo Activacion de disparo de sensor de temperatura del motor

Nivel de disparo

Umbral de disparo de sensor de temperatura del motor

Adv

Activacion de alarma de sensor de temperatura del motor

Nivel alerta

Umbral de alarma de sensor de temperatura del motor
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Nivel 4 Nivel 5 Nombre del parametro
Control local Control de ajuste de canal local

Modo de transferencia

Modo de transferencia de control

Ajustes de restablecimiento tras disparo

Utilice la pagina Ajustes para desplazarse hasta los siguientes parametros de
restablecimiento tras disparo y editarlos:

Nivel 4 Nivel 5 Nombre del parametro

Direc. parametros 1-8 -

Restablecer Manual Modo de restablecimiento tras disparo
Remoto
Automatico
Puerto red Puerto de red-ajuste endian

REARME AUTO GRUPO 1

Intentos

Ajuste de grupo 1 de intentos de restablecimiento automatico

Tiempo de restablecimiento

Timeout de grupo 1 de restablecimientos automaticos

REARME AUTO GRUPO 2

Intentos

Ajuste de grupo 2 de intentos de restablecimiento automatico

Tiempo de restablecimiento

Timeout de grupo 2 de restablecimientos automaticos

REARME AUTO GRUPO 3

Intentos

Ajuste de grupo 3 de intentos de restablecimiento automatico

Tiempo de restablecimiento

Timeout de grupo 3 de restablecimientos automaticos

Parametros de corriente

Desde la pagina Ajustes, puede desplazarse hasta los siguientes parametros de

corriente y editarlos:
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Nivel 4 Nivel 5 Nivel 6 Nombre del parametro
Direc. parametros 1-8 -
Corriente Sobrecarga term. Disparo Activacion de disparo por sobrecarga térmica
FLC1-OC1 Motor-relacién de corriente a plena carga
FLC2-0C2 Relacién de corriente a plena carga de alta velocidad del

motor

Clase de disparo

Motor-clase de disparo

Nivel de restablecimiento

Umbral de restablecimiento tras disparo por sobrecarga
térmica

Hora O Def Timeout definitivo de disparo por sobrecarga térmica (hora
0)

Hora D Def Timeout de disparo por arranque prolongado (hora D)

Adv Activacion de alarma por sobrecarga térmica

Nivel alerta Umbral de alarma por sobrecarga térmica

Des/Perd/Rev Fase

DES FASE CORR

Disparo

Activacion de disparo por desequilibrio de corriente en fase

Nivel de disparo

Umbral de disparo por desequilibrio de corriente en fase

InicTpoFal Timeout de disparo en arranque por desequilibrio de
corriente en fase

FuncTpoFal Timeout en marcha de disparo por desequilibrio de corriente
en fase

Adv Activacion de alarma por desequilibrio de corriente en fase

Nivel alerta Umbral de alarma por desequilibrio de corriente en fase

PERDIDA FA. CORR.

Disparo

Activacion de disparo por pérdida de corriente en fase

Tiempo de disparo

Corriente-tiempo sobrepasado de pérdida de fase

Adv Activacion de alarma por pérdida de corriente en fase

INV. FA. CORR. -

Disparo Activacion de disparo por inversion de corriente en fase
Arranque prolongado Disparo Activado de disparo por arranque prolongado

Nivel de disparo

Umbral de disparo por arranque prolongado

Tiempo de disparo

Timeout de disparo por arranque prolongado

Bloqueo

Disparo

Activacion de disparo por bloqueo

Nivel de disparo

Umbral de disparo por bloqueo

Tiempo de disparo

Timeout de disparo por bloqueo

Adv

Activacion de alarma por bloqueo

Nivel alerta

Umbral de alarma por bloqueo
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Nivel 4 Nivel 5 Nivel 6 Nombre del parametro

Direc. parametros 1-8 -

Corriente Bajo/Sobre Corr BAJO CORR -

(continua-

cion) Disparo Activacion de disparo por infracorriente
Nivel de disparo Umbral de disparo por infracorriente
Tiempo de disparo Timeout de disparo por infracorriente
Adv Activacion de alarma por infracorriente
Nivel alerta Umbral de alarma por infracorriente
SOBRE CORR -
Disparo Activacion de disparo por sobrecorriente
Nivel de disparo Umbral de disparo por sobrecorriente
Tiempo de disparo Timeout de disparo por sobrecorriente
Adv Activacion de alarma por sobrecorriente
Nivel alerta Umbral de alarma por sobrecorriente

Corriente de tierra Disparo Modo de corriente de tierra

UmFalnt Umbral de disparo de corriente de tierra interna
TiempoFalnt Timeout de disparo de corriente de tierra interna
UmFaExt Umbral de disparo de corriente de tierra externa
TiempoFaExt Timeout de disparo de corriente de tierra externa
Adv Activacion de alarma de corriente de tierra
UmAdvint Umbral de alarma de corriente de tierra interna
UmAdVEXxt Umbral de alarma de corriente de tierra externa

Parametros de tension

Desde la pagina Ajustes, puede desplazarse hasta los siguientes parametros de
tension y editarlos:
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Nivel 4

Nivel 5

Nivel 6

Nombre del parametro

Direc. parametros 1-8

Tensioén

Des/Perd/Rev Fase

DES FASE VOLT

Disparo

Activacion de disparo por desequilibrio de tension en fase

Nivel de disparo

Umbral de disparo por desequilibrio de tension en fase

InicTpoFal Timeout de disparo en arranque por desequilibrio de tensién
en fase

FuncTpoFal Timeout en marcha de disparo por desequilibrio de tension
en fase

Adv Activacion de alarma por desequilibrio de tension en fase

Nivel alerta Umbral de alarma por desequilibrio de tension en fase

PERDIDA FA. TEN.

Disparo

Activacion de disparo por pérdida de tensién en fase

Tiempo de disparo

Timeout de disparo por pérdida de tension en fase

Adv Activacion de alarma por pérdida de tension en fase

INV. FA. TEN. -

Disparo Activacion de disparo por inversién de tension en fase
Bajo/Sobre Voltaje BAJO VOLT -

Disparo Activacion de disparo por infratension

Nivel de disparo

Umbral de disparo por infratension

Tiempo de disparo

Timeout de disparo por infratension

Adv Activacion de alarma por infratension
Nivel alerta Umbral de alarma por infratension
SOBRE VOLT -

Disparo Activacion de disparo por sobretension

Nivel de disparo

Umbral de disparo por sobretension

Tiempo de disparo

Timeout de disparo por sobretension

Adv

Activacion de alarma por sobretension

Nivel alerta

Umbral de alarma por sobretension

Parametros de potencia

Desde la pagina Ajustes, puede desplazarse hasta los siguientes parametros de
potencia y editarlos:
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Nivel 4 Nivel 5 Nivel 6 Nombre del parametro
Direc. parametros 1-8 -
Potencia Bajo/Sobre Potencia BAJO POTENCIA -
Disparo Activacion de disparo por potencia insuficiente

Nivel de disparo

Umbral de disparo por potencia insuficiente

Tiempo de disparo

Timeout de disparo en arranque por potencia insuficiente

Adv

Activacion de alarma por potencia insuficiente

Nivel alerta

Umbral de alarma por potencia insuficiente

SOBRE POTENCIA

Disparo

Activacion de disparo por potencia excesiva

Nivel de disparo

Umbral de disparo por potencia excesiva

Tiempo de disparo

Timeout de disparo por potencia excesiva

Adv Activacion de alarma por potencia excesiva
Nivel alerta Activacion de disparo por potencia excesiva
Bajo/Sobre PF BAJO PF -
Disparo Activacion de disparo por factor de potencia insuficiente

Nivel de disparo

Umbral de disparo por factor de potencia insuficiente

Tiempo de disparo

Timeout de disparo por factor de potencia insuficiente

Adv Activacion de alarma por factor de potencia insuficiente
Nivel alerta Umbral de alarma por factor de potencia insuficiente
SOBRE PF -

Disparo Activacion de disparo por factor de potencia excesiva

Nivel de disparo

Umbral de disparo por factor de potencia excesiva

Tiempo de disparo

Timeout de disparo por factor de potencia excesiva

Adv

Activacion de alarma por factor de potencia excesiva

Nivel alerta

Umbral de alarma por factor de potencia excesiva

Parametros de descarga, diagnostico, bloqueo de ciclo rapido y puertos de
comunicacion

Desde la pagina Ajustes, puede desplazarse hasta los siguientes parametros de
descarga, diagnéstico, bloqueo de ciclo rapido y puertos de comunicacion y
editarlos:
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Nivel 4 Nivel 5

Nombre del parametro

Direc. parametros 1-8

Descarga Disparo

Descarga

Nivel de disparo

Umbral de caida de tension

Tiempo de disparo

Descarga-tiempo sobrepasado

UmbRestablecimiento

Umbral de reinicio por caida de tension

Tp rearranq

Tiempo sobrepasado de rearranque por caida de tensién

Diagnostico DISPARO DIAG
Disparo Activacion de disparo de diagnéstico
Adv Activacion de alarma de diagnéstico
CABLEADO RETR CT
Disparo Activacion de disparo de cableado

Tiempo de bloqueo de ciclo rapido

Ciclo rapido-tiempo sobrepasado de bloqueo

Puertos Com Puerto red

Puerto de red-ajuste endian

Puerto de HMI

HMI-ajuste endian de puerto

PERDIDA COM. PUERTO RED

Disparo

Activacion de disparo de puerto de red

Tiempo de disparo

Puerto de red-tiempo sobrepasado de pérdida de comunicaciones

Adv

Activacion de alarma de puerto de red

PERDIDA COM. PUERTO HMI

Disparo

Activacion de disparo de puerto HMI

Adv

Activacion de alarma de puerto HMI

Histéricos (1 a varios)

Descripcion general

El HMI de Magelis XBTN410 ofrece paginas de estadisticas de solo lectura,
anidadas en los niveles 4 y 5 de la estructura de menus, para un controlador

LTMR seleccionado.

Para desplazarse a esta pagina, utilice una de las siguientes rutas:

Controlador

Nivel Desde esta pagina... Seleccione...
1 Pagina Inicio Corr Controlador o Estado Controlador
2 Pagina de Corrientes del Controlador o pagina Estado del | Numero de controlador LTMR

3 Pagina Controlador Estadisticas
Estadisticas
Desde la pagina Ajustes, puede desplazarse hasta los siguientes histéricos y
leerlos:
Nivel 4 Nivel 5 Nombre del parametro

Dir. histoéricos 1-8

CntrITempMax

Controlador-temperatura interna max.

Tpo Func

Tiempo de funcionamiento
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Nivel 4 Nivel 5 Nombre del parametro
Dir. histéricos 1-8 -
ArrangMot Numero de arranques del motor
DurUItArrang Motor-duracion del ultimo arranque
UltArrang Corriente del ultimo arranque del motor
Todos los disparos Numero de disparos
Fal SobrecTh Numero de disparos de sobrecarga térmica
Ad SobrecTh Numero de alarmas de sobrecarga térmica
Fal Des Corr Numero de disparos por desequilibrio de corriente en fase
FalArrangLar Numero de disparos por arranque prolongado
FalBajoCorr Numero de disparos por infracorriente
Disparos de corriente a tierra Numero de disparos de corriente de tierra
FalDesFVolt Numero de disparos por desequilibrio de tensién en fase
FalBajoVolt Numero de disparos por infratension
FalSobreVolt Numero de disparos por sobretensién
Fal PerdHMI Numero de disparos del puerto HMI
Fal Int Red Numero de disparos internos del puerto de red
Fal ConfRed Numero de disparos de configuracion del puerto de red
Fal PtoRed Numero de disparos de puerto de red
Fallnt Cntrl Numero de disparos internos del controlador
FalEntrePto Numero de disparos internos del puerto
Disparo n-0 Cadigo de disparo Cadigo de disparo n-0

Fecha (MMDDAAAA)

Fechay hora n-0

Hora (HHMMSS) Fecha y hora n-0

Tasa de FLC Relacién de corriente a plena carga n-0 del motor
FLC Max Corriente max. a plena carga n-0 del motor

Corr Media Corriente media n-0

Corriente L1

Relacion de corriente L1 n-0

Corriente L2

Relacion de corriente L2 n-0

Corriente L3

Relacion de corriente L3 n-0

Corr Tierra Relacién de corriente de tierra n-0
DesFCorr Desequilibrio de corriente en fase n-0
CapacidadTh Nivel de capacidad térmica n-0
Voltios med Tension media n-0

VoltiosL1-L2 Tension L1-L2 n-0

VoltiosL2-L3 Tensiéon L2-L3 n-0

VoltiosL3-L1 Tension L3-L1 n-0

DesFVolt Desequilibrio de tension en fase n-0
Frecuencia Frecuencia n-0

Pot activa Potencia activa n-0

Factor de potencia

Factor de potencia n-0

Sens Temp

Sensor de temperatura del motor n-0
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Nivel 4 Nivel 5 Nombre del parametro
Dir. histéricos 1-8 -
Disparo n-1 Cédigo de disparo Cédigo de disparo n-1

Fecha (MMDDAAAA)

Fechay hora n-1

Hora (HHMMSS) Fechay hora n-1

Tasa de FLC Relacion de corriente a plena carga n-1 del motor
FLC Max Corriente max. a plena carga n-1 del motor

Corr Media Corriente media n-1

Corriente L1

Relacion de corriente L1 n-1

Corriente L2

Relacion de corriente L2 n-1

Corriente L3

Relacion de corriente L3 n-1

Corr Tierra Relacién de corriente de tierra n-1
DesFCorr Desequilibrio de corriente en fase n-1
CapacidadTh Nivel de capacidad térmica n-1
Voltios med Tension media n-1

VoltiosL1-L2 Tension L1-L2 n-1

VoltiosL2-L3 Tension L2-L3 n-1

VoltiosL3-L1 Tension L3-L1 n-1

DesFVolt Desequilibrio de tensién en fase n-1
Frecuencia Frecuencia n-1

Pot activa Potencia activa n-1

Factor de potencia

Factor de potencia n-1

Sens Temp

Sensor de temperatura del motor n-1

ID De Producto (1 a varios)

Descripcidén general

El HMI de Magelis XBTN410 ofrece una descripcion del nimero de producto y el
firmware tanto del controlador LTMR como del médulo de expansion LTME.

Para desplazarse a la pagina ID De Producto, utilice una de las siguientes rutas:

Nivel Desde esta pagina... Seleccione...
1 Pagina Inicio Corr Controlador o Estado Controlador
2 Pagina de Corrientes del Controlador o pagina Estado del | Numero de controlador LTMR

Controlador

3 Pagina Controlador

ID del producto

ID del producto

En la pagina ID De Producto, puede leer la siguiente informacién acerca del
controlador LTMR y el médulo de expansion LTME:

Nivel 4

Nombre de parametro/descripcion

Direc. de ID de producto 1-8

Catalogo Controlador Ref

Referencia comercial del controlador (nUmero de producto)

Firmware del controlador

Controlador-versién de firmware
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Nivel 4 Nombre de parametro/descripcion

Direc. de ID de producto 1-8 -

Catalogo Mod Exp Ref Referencia comercial del médulo de expansion (nimero de producto)
Firmware Mod Exp Expansién-version de firmware

Tipo de red Cadigo ID del puerto de red

Firmware de red Version de firmware del puerto de red

Supervisién (1 a varios)

Descripcién general

Utilice la HMI de Magelis XBTN410, en una configuracion de 1 a varios, para
supervisar lo siguiente:

+ El estado de funcionamiento y la corriente media de varios controladores
LTMR; o bien

* Los parametros de corriente, tension y potencia de un controlador LTMR
seleccionado.

Supervision de varios controladores LTMR

Vaya a las siguientes paginas para supervisar de forma simultanea estos valores
de cambio dinamico para todos los controladores LTMR:

Pagina Valor
Pagina Corr Controlador Corriente media-relacion
Pagina Estado Controlador Estado de funcionamiento (Marcha, Parado, Disparo)

Para obtener mas informacién de las dos paginas, consulte Pagina Corr
Controlador, pagina 210.

Supervision de un solo controlador LTMR

Vaya hasta la pagina Controlador de un controlador LTMR seleccionado para
supervisar los valores de cambio dinamico de los siguientes parametros:

» Corriente:

o Corriente media-relacion

o Corriente L1-relacion

o Corriente L2-relacion

o Corriente L3-relacion

o % corriente de tierra

o Desequilibrio de corriente en fase
* Térmico

o Nivel de capacidad térmica

o Tiempo hasta el disparo

o Motor-sensor temp.
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» Tension

o Tension media

o Tension L1L2

o Tension L2L3

o Tension L3L1

o Desequilibrio de tensiones de fase
+ Potencia

o Factor de potencia

o Potencia activa

> Potencia reactiva

Para obtener mas informacién acerca de la pagina Controlador, consulte Pagina
Controlador (1 a varios), pagina 213.

Gestidon de disparos (1 a varios)

Descripcion general

Cuando se produce un disparo, la HMI de Magelis XBTN410 abre
automaticamente una pantalla de disparos, conformada por una pagina para cada
disparo activo. Cada pagina contiene:

*  Nombre del disparo
» Direccién del controlador LTMR que experimenta el disparo
* Numero total de disparos sin resolver

Paginas de visualizacion de disparos

Una pagina tipica de visualizacion de disparos se pareceria a esta:

®\1/ 2“@

THERMAL OVERLOAD -3
Controller 1 4—@

1 Numero de pagina de visualizacién de disparos
2 Numero total de disparos activos
3 Nombre del disparo (parpadeo)

4 Direccion del controlador LTMR que experimenta el disparo (parpadeo)

P g
Si hay mas de un disparo activo, utilice los botones del teclado l‘-u.::I y l'-:ﬂ para
desplazarse hacia delante y hacia atras por las paginas de visualizacién de
disparos.

Dado que algunos mensajes de disparo contienen mas de cuatro lineas de texto,

P i
puede que tenga que utilizar los botones del teclado @ y I'-?xl para desplazarse
hacia arriba y hacia abajo por la pagina de visualizacion de disparos y ver el
mensaje de disparo completo.
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Apertural/cierre de la pantalla de disparos

El HMI de 1 a varios abre automaticamente la pantalla de disparos cada vez que
se produce un disparo. Cuando se elimina la causa de un determinado disparo y
se ejecuta un comando de restablecimiento tras disparo, ese disparo deja de
aparecer en la pantalla de disparos.

También puede cerrar la pantalla de disparos haciendo clic en el botdon del teclado
=

-+, Esta accioén no corrige la causa subyacente del disparo ni elimina ningin
disparo. Si desea volver a abrir la pantalla de disparos en cualquier momento,
vaya hasta la pagina Inicio, desplacese hasta la linea de comandos Disparos y

—
haga clic en el botén del teclado l'a-.::l

Si abre la pantalla de disparos cuando no hay disparos activos, la HMI muestra el
mensaje "No hay disparos".

Pérdida de comunicacion de XBT de Magelis

Si se pulsa una tecla mientras el dispositivo HMI XBT de Magelis pierde la
comunicacion, no se efectuara la actualizacion del teclado. Cuando se recupera
la comunicacion con el LTMR, aparece el siguiente mensaje: "#203 No se puede
conectar al controlador". Pulse cualquier tecla o apague y vuelva a encender el
dispositivo.

Comandos de servicio (1 a varios)

Descripcidén general

El Magelis XBTN410, en la configuracion de 1 a varios, proporciona los siguientes
comandos de servicio:

Comando Descripcion Ubicacion / referencia
Comprob Auto Realiza una comprobacioén interna del Nivel 3, pagina Controlador. Consulte Pagina
controlador LTMR y el médulo de Controlador, pagina 213.

expansion LTME.

Restablecer Ajustes
Predeterminados: Estadisticas

Ejecuta Borrar histéricos-comando para Nivel 2, pagina Restablecer Ajustes Predeterminados
un controlador LTMR seleccionado. Consulte Pagina Restablecer Ajustes
Predeterminados, pagina 212.

Restablecer Ajustes
Predeterminados: Ajustes

Ejecuta Borrar configuracion del Nivel 2, pagina Restablecer Ajustes Predeterminados
controlador-comando para un controlador | Consulte Pagina Restablecer Ajustes
LTMR seleccionado. Predeterminados, pagina 212.

Restablecimiento a distancia

Realiza un restablecimiento tras disparo Nivel 2, pagina Restablecimiento a Distancia Consulte
a distancia para un controlador LTMR Pagina Restablecimiento a distancia, pagina 211
seleccionado.

Utilizacion de SoMove con el TeSys T DTM

Descripcion general

En los siguientes temas se muestra como utilizar el controlador LTMR cuando
esta conectado a un PC en el que se ejecuta SoMove con el TeSys T DTM.

DOCAO0127ES-02
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Presentacion de SoMove con TeSys T DTM

Objetivo del software

El software SoMove es una aplicacion basada en Microsoft Windows, que utiliza
la tecnologia abierta FDT/DTM.

SoMove contiene DTMs para distintos dispositivos. TeSys T DTM es un DTM
especifico que permite la configuracion, la supervision, el control y la
personalizacién de las funciones de control del controlador LTMR como parte del
sistema de gestién de motores TeSys T.

Funciones

La unidad TeSys T DTM se puede utilizar para las siguientes funciones:
» Configurar los parametros del controlador LTMR.

» Mostrar informacién sobre la configuracioén y el funcionamiento del
controlador LTMR.

* Mostrar el estado de los disparos y las alarmas en el controlador LTMR.
» Controlar el motor.
» Personalizar los modos de funcionamiento.

Para obtener mas informacién
Consulte la ayuda en linea de TeSys T DTM para SoMove FDT Container

integrada en el software DTM.

Instalacion de SoMove y TeSys DTM Library

Descripcion general

La instalacién de SoMove incluye algunos DTM, como la biblioteca TeSys DTM.

La biblioteca TeSys DTM incluye:
+ TeSys TDTM
*+ TeSysUDTM

Estos DTM se instalan automaticamente durante el proceso de instalacién de
SoMove.

Descarga de SoMove

Para descargar SoMove del sitio web de Schneider Electric (www.se.com),
introduzca soMove Lite en el campo Search (Buscar).

Instalacion SoMove

Paso Accioén
1 Descomprima el archivo descargado: el archivo SoMove se descomprime en una carpeta denominada SoMove_Lite -
V.X.X.X.X (donde X.X.X.X es el nUmero de version). Abra esta carpeta y haga doble clic en setup.exe.
2 En el cuadro de dialogo Choose Setup Language (Elegir idioma de configuracion), seleccione el idioma de instalacion.
3 Haga clic en OK.
4 En el cuadro de didlogo Welcome to the Installation Wizard for SoMove Lite (Bienvenido al asistente de instalacion

de SoMove Lite), haga clic en el boton Siguiente.
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Paso Accioén

5 Si aparece un cuadro de dialogo Install Shield Wizard (Asistente de instalacion) y le indica que debe instalar el
controlador Modbus, haga clic en el botén Instalar.

Resultado: El controlador del dispositivo Modbus se instala automaticamente.

6 En el cuadro de dialogo Readme and Release Notes (Léame y Notas de la version), haga clic en el botén Siguiente.
7 En el cuadro de dialogo Readme (Léame), haga clic en el botén Siguiente.
8 En el cuadro de dialogo Acuerdo de licencia:

» Lea atentamente el contrato de licencia.
+ Seleccione Acepto los términos en la opcion del acuerdo de licencia.
* Hagaclic en el boton Siguiente.

9 En el cuadro de dialogo Informacion del cliente:
* Introduzca la siguiente informacion en los campos correspondientes
> Nombre
o Apellidos

o Nombre de la empresa
» Seleccione una opcién de instalacion:

> Incluso la opcién Cualquiera que use este equipo si todos los usuarios de este ordenador utilizan SoMove
Lite, o

o la opcién Solo para mi si solo usted utiliza SoMove Lite.
* Hagaclic en el boton Siguiente.

10 En el cuadro de didlogo Carpeta de destino:
« Sifuera necesario, haga clic en el boton Cambiar para modificar la carpeta de destino de SoMove Lite.
* Hagaclic en el boton Siguiente.

11 En el cuadro de didlogo Accesos directos:

» Sidesea crear un acceso directo en el escritorio y/o en la barra de inicio rapido, seleccione las opciones
correspondientes:

* Haga clic en el botdn Siguiente.

12 En el cuadro de didlogo Ready to Install the Program (Listo para instalar el programa), haga clic en el boton Instalar.

Resultado: Los componentes de SoMove Lite se instalan automaticamente:
+ Labiblioteca DTM de comunicaciones Modbus que contiene el protocolo de comunicacion
+ Las bibliotecas DTM que contienen catalogos de varios controladores
» El propio SoMove Lite

13 En el cuadro de didlogo Installation Wizard Completed (Asistente de instalacién completado), haga clic en el botén
Finalizar.

Resultado: SoMove Lite se ha instalado en el equipo.
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Apéndice

Este apéndice muestra datos técnicos relativos al controlador LTMR y al médulo

de expansién LTME.

Especificaciones técnicas del controlador LTMR

Especificaciones técnicas

El controlador LTMR cumple las especificaciones siguientes:

Certificacion?

UL, CSA, IEC, CTICK, CCC, NOM, EAC, IACS E10 (BV, DNV-GL, RINA, ABS), ATEX

Conformidad con los
estandares

IEC/EN 60947-4-1, UL 60947-4-1, CSA C22.2 n.° 60947-4-1, IACS E10

Directivas de la
Comunidad Europea

Marca CE, satisface los requisitos fundamentales de las directivas de compatibilidad electromagnética (EMC)

y de baja tension (LV).

Tension nominal de Segun la norma IEC/EN 60947-1 Categoria de sobretension Ill, | 690 V
aislamiento (Ui) grado de contaminacion: 3
Segun la norma UL 60947-4-1, CSA C22.2 n.° 60947-4-1 600V
Tension nominal Segun la norma IEC60947-1 8.3.3.4.1 Potencia de 220 V, circuitos 4,8 kV
soportada a impulso parrafo 2 de entrada y salida
(Uimp)
Potencia de 24 V, circuitos de | 0,91 kV
entrada y salida
Circuitos de comunicacion 0,91 kV
Circuitos PTC y de tierra 0,91 kv
Resistencia a Segun la norma IEC60947-4-1 100 kKA
cortocircuitos
Grado de proteccion Segun la norma IEC 60947-1 (proteccion contra el contacto directo) IP20
Tratamiento de proteccion | IEC/EN 60068 "TH"
IEC/EN 60068-2-30 Ciclos de humedad 12 ciclos
IEC/EN 60068-2-11 Rocio salino 48 h

Temperatura ambiente
del aire alrededor del
dispositivo

Almacenamiento

-40...+80 °C (-40...176 °F)

Funcionamiento

-20...+60 °C (-4...140 °F)

Altitud maxima de
funcionamiento

Decremento de potencia (Derating) aceptada

4500 m (14.763 ft)

Sin decremento de potencia (Derating)

2000 m (6.561 ft)

Resistencia al fuego

Segun la norma UL 94

V2

Segun la norma IEC60695-2-1

(Piezas que admiten
componentes activos)

960 °C (1.760 °F)

(Otros componentes)

650 °C (1.202 °F)

Pulso de choque Segun la norma IEC60068-2-278 15gn
mecanico de medio
seno =11 ms
Resistencia a las Segun la norma IEC60068-2-68 Montaje de panel 4gn
vibraciones

Montaje en riel DIN 1gn
Inmunidad a las Segun la norma EN61000-4-2 Por aire 8 kV nivel 3
descargas electrostaticas

Sobre superficie 6 kV nivel 3
Inmunidad a los campos Segun la norma EN61000-4-3 10 V/m, nivel 3

radiados

7. Algunas certificaciones estan en curso.
8. Sin modificar el estado de los contactos en la direccion menos favorable.
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Inmunidad contra rafagas
transitorias rapidas

Segun la norma EN61000-4-4

En lineas de alimentacion y 4 kV, nivel 4
salidas de relé
Todos los demas circuitos 2 kV nivel 3

Inmunidad a los campos
radioeléctricos

Segun la norma EN61000-4-6°

10V rms nivel 3

Inmunidad a sobretensién

Segun la norma IEC/EN 61000-4-5

Modo comun

Modo diferencial

transitoria

Lineas de alimentacion y salidas de
relé

4KV (12 Q/9F)

2kV (2 Q/18 F)

Entradas y alimentacion de 24 V CC

1KV (12 Q/9 F)

0,5kV (2 Q/18 F)

Entradas y alimentacion de 100 a
240V CC

2kV (12 Q/9 F)

1KV (2 Q/18F)

Comunicacion

2kV (12 Q/18 F) -

Sensor de temperatura (IT1/1T2)

1KV (42 Q/0,5 F)

0,5kV (42 Q/0,5 F)

Caracteristicas de tension de control

El controlador LTMR tiene las siguientes caracteristicas de tension de control:

Tension de control 24V CC De 100 a 240 VCA

Consumo eléctrico Segun la norma IEC/EN 60947-1 56...127 mA 8...62,8 mA

Intervalo de tensién de control Segun la norma IEC/EN 60947-1 20,4...26,4 Vdc 93,5...264 VCA

Proteccion contra sobrecorriente Fusible de 24V 0,5 A gG Zus(i;ble de 1002240V 0,5
9

Resistencia a las microinterrupciones 3ms 3ms

Resistencia a los cortes de Segun la norma IEC/EN 61000-4-11 70 % de UC min. durante 70 % de UC min. durante

tensién 500 ms 500 ms

Caracteristicas de las entradas légicas

Valores de entrada nominal Tension 24V CC De 100 a 240 VCA
Corriente 7 mA « 3,1mAa100VCA
+ 7,5mAa240VCA
Valores limite de entrada En estado 1 Tension 15V minimo 79V <V<264V
Corriente 2 mA min. a 15 mA max. 2mAmin.a110 VCAa3 mA
min.a 220V CA
En estado 0 Tension 5V méaximo 0V<vV<40V
Corriente 15 mA como maximo 15 mA como méximo
Tiempo de respuesta Cambio a estado 1 15 ms 25 ms
Cambio a estado 0 5ms 25ms
Conformidad con IEC 61131-1 Tipo 1 Tipo 1
Tipo de entrada De resistencia Capacitivo

Caracteristicas de las salidas légicas

Tensiéon nominal de aislacion

300V

Carga térmica nominal CA

250 VCA/5 A

9. Este producto se ha disefiado para su uso en entornos de clase A. El uso de este producto en entornos de clase B podria provocar
interferencias electromagnéticas no deseadas, que podrian exigir la implementacion de medidas de atenuacion adecuadas.
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Carga térmica nominal CC

30 VCC/5 A

Clase 15 CA 480 VA, 500 000 operaciones, le max. =2 A
Clase 13 CC 30 W, 500 000 operaciones, le max. = 1,25 A
Proteccion de fusible asociada gGa4dA

Velocidad maxima de funcionamiento 1800 ciclos/h

Frecuencia maxima

2 Hz (2 ciclos/s)

Tiempo de respuesta al cierre <10 ms
Tiempo de respuesta a la apertura <10 ms
Clase de contacto B300

Decremento de potencia (Derating) segun altitud

En la siguiente tabla se proporcionan los decrementos de potencia (Derating) que
se aplican a las resistencias dieléctricas y a la temperatura maxima de
funcionamiento de acuerdo con la altitud.

Factores correctivos de la altitud 2000 m 3000 m 3500 m 4000 m 4500 m
(6.561,68 ft) (9.842,52 ft) (11.482,94 ft) (13.123,36 ft) (14.763,78 ft)

Ui de resistencia dieléctrica 1 0,93 0,87 0,8 0,7

Temperatura max. de funcionamiento 1 0,93 0,92 0,9 0,88

Especificaciones técnicas del médulo de expansion LTME

Especificaciones técnicas

El médulo de expansion LTME cumple las especificaciones siguientes:

Certificaciones10 UL, CSA, IEC, CTICK, CCC, NOM, EAC, IACS E10 (BV, DNV-GL, RINA, ABS), ATEX
Conformidad con los IEC/EN 60947-4-1, UL 60947-4-1, CSA C22.2 n.° 60947-4-1, IACS E10
estandares
Directivas de la Certificacion CE. Satisface los requisitos fundamentales de las directivas de compatibilidad electromagnética
Comunidad Europea (EMC) y de baja tension (LV).
Tensién nominal de Segun la norma IEC/EN 60947-1 Categoria de sobretension Ill, | Ul 690 V en entradas de tensiéon
aislamiento (Ui) grado de contaminacion: 3
Segun la norma UL 60947-4-1, CSA C22.2 n.° 60947-4-1 UI 600 V en entradas de tension
Tension nominal Segun la norma IEC60947-1 8.3.3.4.1 Circuitos de entrada de 220V | 4,8 kV
soportada a impulso parrafo 2
(Uimp) Circuitos de entrada de 24 V 0,91 kV
Circuitos de comunicacién 0,91 kv
Circuitos de entrada de 7,3kV
tension
Grado de proteccion Segun la norma 60947-1 (proteccién contra el contacto directo) P20
Tratamiento de proteccion | IEC/EN 60068 "TH"
IEC/EN 60068-2-30 Ciclos de humedad 12 ciclos
IEC/EN 60068-2-11 Rocio salino 48 h

10. Algunas certificaciones estan en curso.
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Temperatura ambiente
del aire alrededor del
dispositivo

Almacenamiento

..+80 °C (-40...176 °F)

Funcionamiento™ >40 mm (1.57 pulgadas) de

separacion

...+60 °C (-4...140 °F)

<40 mm (1.57 pulgadas) pero
>9 mm (0.35 pulgadas) de
separacion

...+55°C (-4...131 °F)

<9 mm (0.35 pulgadas) de
separacion

-20...+45°C (-4...113 °F)

Altitud maxima de
funcionamiento

Decremento de potencia (Derating) aceptada

4500 m (14.763 ft)

Sin decremento de potencia (Derating)

2000 m (6.561 ft)

Resistencia al fuego

Segun la norma UL 94

V2

Segun la norma IEC60695-2-1 (Piezas que admiten

componentes activos)

960 °C (1.760 °F)

(Otros componentes)

650 °C (1.202 °F)

Pulso de choque

Segun la norma IEC60068-2-2712

30 g emtres ejes y seis

mecanico de medio direcciones
seno=11ms
Resistencia a las Segun la norma IEC60068-2-612 5gn
vibraciones
Inmunidad a las Segun la norma EN61000-4-2 Por aire 8 kV, nivel 3
descargas electrostaticas

Sobre superficie 6 kV, nivel 3
Inmunidad a los campos Segun la norma EN61000-4-3 10 V/m, nivel 3
radiados
Inmunidad contra rafagas | Segun la norma EN61000-4-4 Todos los circuitos 4 kV, nivel 4

transitorias rapidas

2 kV en todos los demas circuitos

Inmunidad a los campos
radioeléctricos

Segun la norma EN61000-4-613

10 V rms nivel 3

Inmunidad a sobretension | Segun la norma IEC/EN 61000-4-5 Modo comun Modo diferencial
ransitoria Entradas de 100 a 240 VCA 4kV(12Q) 2kV (2Q)
Entradas de 24 V CC 1kV (12 Q) 0,5kV (2Q)
Comunicacion 1kV (12 Q) -
Caracteristicas de las entradas l6gicas
Tensién de control 24V CC 115..230 VCA
Valores de entrada nominal Tension 24V CC De 100 a 240 VCA
Corriente | 7 mA + 3,1mAa100VCA
*+ 7,5mAa240VCA
Valores limite de entrada En estado 1 Tension 15V méximo 79V <V<264V
Corriente 2 mA min. a 15 mA max. 2mAmin.a110 VCAa3 mA
min. a220 V CA
En estado 0 Tension 5V maximo 0V<V<40V
Corriente 15 mA como maximo 15 mA como maximo
Tiempo de respuesta Cambio a estado 1 15 ms (solo entrada) 25 ms (solo entrada)
Cambio a estado 0 5 ms (solo entrada) 25 ms (solo entrada)

11. Latemperatura ambiente nominal maxima del médulo de expansion LTME depende del espacio de instalacion con el controlador LTMR.

12. Sin modificar el estado de los contactos en la direccién menos favorable.

13. NOTA: Este producto se ha disefiado para su uso en entornos de clase A. El uso de este producto en entornos de clase B podria
provocar interferencias electromagnéticas no deseadas, que podrian exigir la implementacion de medidas de atenuacién adecuadas.
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Tension de control 24V CC 115...230 VCA
Conformidad con IEC 61131-1 Tipo 1 Tipo 1
Tipo de entrada De resistencia Capacitivo

Decremento de potencia (Derating) segun altitud

En la siguiente tabla se proporcionan los decrementos de potencia (Derating) que

se aplican a las resistencias dieléctricas y a la temperatura maxima de
funcionamiento de acuerdo con la altitud.

Factores correctivos de la altitud 2000 m 3000 m 3500 m 4000 m 4500 m
(6.561,68 ft) (9.842,52 ft) (11.482,94 ft) (13.123,36 ft) (14.763,78 ft)

Ui de resistencia dieléctrica 1 0,93 0,87 0,8 0,7

Temperatura max. de funcionamiento 1 0,93 0,92 0,9 0,88

Caracteristicas de las funciones de mediciéony

supervisién

4

Medicidén

Parametro

Precision14

Valor guardado a la
pérdida de
alimentacion

Corriente L1 (A) * +/—1% paralos modelosde 8 Ay 27 A No
Corriente L2 (A) *  +/—2 % para los modelos de 100 A
Corriente L3 (A)
Corriente L1-relacién (% FLC)
Corriente L2-relacion (% FLC)
Corriente L3-relacion (% FLC)
Corriente de tierra-relaciéon (% FLCmin) » Corriente de tierra interna: No

De +/-10 a 20 % para corrientes de tierra superiores

a:

° 0,1 Aenmodelos de 8 A

> 0,2 Aenmodelos de 27 A

° 0,3 Aenmodelos de 100 A

» Corriente de tierra externa: superior a +/-5 % o +/—

0,01 A
Corriente media (A) * +/-1% paralos modelos de 8 Ay 27 A No
Corriente media-relacion (% FLCmin) " */=2% paralos modelos de 100 A
Corriente-desequilibrio de fases (% desequilibrio) * +/—1,5% paralos modelosde 8 Ay 27 A No

*  +/— 3% para los modelos de 100 A

Nivel de capacidad térmica (% nivel disparo) +-1% No
Tiempo hasta el disparo (s) +/-10 % No
Minimo-tiempo de espera (s) +-1% No
Motor-sensor de temperatura (Q) +-2% No
Controlador-temperatura interna (°C) +/—4% No

14. Los niveles de precisidon que se muestran en esta tabla son niveles de precision tipicos. Los niveles de precision reales pueden ser
inferiores o superiores a estos valores.
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Parametro Precision?s Valor guardado a la
pérdida de
alimentacién

Frecuencia (Hz) +/-2% No

Tensién L1-L2 (V) +-1% No

Tensién L2-L3 (V)
Tensién L3-L1 (V)

Tension-desequilibrio de fases (% desequilibrio) +/-1,5% No
Tensién media (V) +/-1% No
Factor de potencia (cos ¢) +/-10 % No
Potencia activa (kW) +-15% No
Potencia reactiva (kVAR) +/-15% No
Potencia activa-consumo (kWh) +/-15% Si
Potencia reactiva-consumo (kVARh) +-15% Si

Historial del motor

Parametro Precision Valor guardado a la pérdida de
alimentacién

Motor-numero de arranques +/—1 Si
Motor-nimero de arranques LO1

Motor-numero de arranques L02

Motor-numero de arranques por hora + 0/-5 mn Si
Descarga-numero +/—1 Si
Relacion de corriente del ultimo arranque del * +/—1% para los modelos de 8 Ay 27 A Si

motor (% FLC) *  +/-2 % para los modelos de 100 A

Duracion del ultimo arranque del motor (s) +-1% No
Tiempo de funcionamiento (s) Si
Temperatura interna max. del controlador (°C) +/-4 °C Si

Contactores recomendados

Contactores recomendados

Es posible utilizar los siguientes tipos de contactores:

» Contactores de estilo IEC Schneider Electric, de las gamas TeSys D o
TeSys F

» Contactores de estilo Square D NEMA, de lagama S

Contactores IEC TeSys D

En la siguiente tabla se enumeran las caracteristicas y referencias de catalogo de
los contactores IEC TeSys D. Las tensiones de la bobina se agrupan en funcién
de si es necesario un relé de interposicion:

15. Los niveles de precision que se muestran en esta tabla son niveles de precision tipicos. Los niveles de precision reales pueden ser
inferiores o superiores a estos valores.
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Referencias de catalogo Frecuencia de VAo W Tensiones de bobina
TeSys D circuito de mantenido
control (max.) No es necesario el relé de Es necesario el relé de
interposicion. interposicion.
(Hz)
LC1D09...LC1D38 50...60 7,5 CA=24,32, 36,42, 48, 60,100, | CA=277,380, 400, 415, 440,
127, 200, 208, 220, 230, 240 480, 575, 600, 690
6 CC (est.)=24 CC (est.) = 36, 48, 60, 72, 96,
100, 110, 125, 155, 220, 250,
440, 575
24 CC (bajo consumo) = 24 CC (bajo consumo) = 48, 72, 96,
110, 220, 250
LC1D40A...LC1D80A 0,5 CC (bajo consumo) = 24
LC1D40...L.C1D95 26 CA=24,32,42,48, 110, 115, CA =256, 277, 380, 380/400,
120, 127, 208, 220, 220/230, 400, 415, 440, 480, 500, 575,
230, 240 600, 660
22 CC =24, 36, 48, 60, 72, 110,
125, 220, 250, 440
LC1D115 18 CA=24,32, 42,48, 110, 115, CA =277, 380, 400, 415, 440,
120, 127, 208, 220, 230, 240 480, 500
22 CC =24,48,60, 72, 110, 125,
220, 250, 440
LC1D150 18 CA =24, 32,42, 48, 110, 115, CA =277, 380, 400, 415, 440,
120, 127, 208, 220, 230, 240 480, 500
5 CC =24, 48,60, 72, 110, 125,

220, 250, 440

Contactores IEC TeSys F

En la siguiente tabla se enumeran las caracteristicas y referencias de catalogo de
los contactores IEC TeSys F. Las tensiones de la bobina se agrupan en funcién de
si es necesario un relé de interposicion:

Referencias de Frecuencia de VAoW Tensiones de bobina
catalogo TeSys F circuito de mantenido (max.)
control No es necesario el relé de Es necesario el relé de
interposicion. interposicion.
(Hz)
LC1F115 50 45 CA=24,42,48,110/115, 127, CA =380/400, 415/440, 500,
220/230, 240 660, 1000
60 45 CA=24,42,48,110/115, 127, CA =265/277, 380, 415, 460/
220/230, 240 480, 660, 1000
5 CC =24, 48, 110, 125, 220/230,
250, 440/460
LC1F150 50 45 CA=24,42,48,110/115, 127, CA =380/400, 415/440, 500,
220/230, 240 660, 1000
60 45 CA=24,42,48,110/115, 127, CA =265/277, 380, 415, 460/
220/230, 240 480, 660, 1000
5 CC =24, 48, 110, 125, 220/230,
250, 440/460
LC1F18516 50 55 CA=24,42,48,110/115, 127, CA =380/400, 415/440, 500,
220/230, 240 660, 1000
60 55 CA=24,42,48,110/115, 127, CA =265/277, 380, 415, 460/
220/230, 240 480, 660,1000
5 CC =24, 48, 110, 125, 220/230,
250, 440/460

16. Los contactores doble-paralelo de este tamafio necesitan un relé de interposicion.
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Referencias de

Frecuencia de

VAoW

Tensiones de bobina

catalogo TeSys F circuito de mantenido (max.)
control No es necesario el relé de Es necesario el relé de
interposicion. interposicion.
(Hz)
LC1F225(1) 50 55 CA =24,42,48,110/115, 127, CA =380/400, 415/440, 500,
220/230, 240 660, 1000
60 55 CA =24,42,48,110/115, 127, CA =265/277, 380, 415, 460/
220/230, 240 480, 660, 1000
5 CC =24, 48, 110, 125, 220/230,
250, 440/460
LC1F265 40...400"7. 10 CA =24,42,48,110/115, 127, CA =277, 380/415, 480/500,
220/230, 240 600/660, 1000
5 CC=24 CC =48, 110, 125, 220/230,
250, 440/460
LC1F330 10 CA =24,42,48,110/115, 127, CA =277, 380/415, 480/500,
220/230, 240 600/660, 1000
5 CC=24 CC =48, 110, 125, 220/230,
250, 440/460
LC1F400 15 CA =48, 110/120, 125, 127, 200/ | CA =265, 277, 380/400, 415/
208, 220/230, 230/240 480, 500, 550/600, 1000
8 CC =48, 110, 125, 220, 250,
440
LC1F500 18 CA =48, 110/120, 127, 200/208, | CA =265, 277, 380/400, 415/
220/230, 230/240 480, 500, 550/600, 1000
8 CC =48, 110, 125, 220, 250,
440
LC1F630 22 CA =48, 110/120, 125, 127, 200/ | CA =265/277, 380/400, 415/
208, 220/240 480, 500, 550/600, 1000
73 CC =48, 110, 125, 220, 250,
440
LC1F780() 50 CA =110/120, 127, 200/208, CA =265/277, 380, 415/480,
220/240 500
52 CC =110, 125, 220, 250, 440
LC1F800 15 CA =110/127, 220/240 CA =380/440
25 CC =110/127, 220/240, 380/440

Contactores Tipo S NEMA

En la siguiente tabla se enumeran las caracteristicas y referencias de catalogo de
los contactores Tipo S NEMA. Las tensiones de la bobina se agrupan en funcién
de si es necesario un relé de interposicion:

17. La frecuencia del circuito de control puede estar entre 40 y 400 Hz, pero la alimentacion de los contactores, supervisada por los CT,
debe tener una frecuencia de 50 Hz 0 60 Hz
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Tamaio VA mantenido Frecuencia de Tensiones de bobina
NEMA (max.) circuito de
control No es necesario el relé de Es necesario el relé de
interposicion. interposicion.
(Hz)
00 33 50/60
00, 0,1 27
2 37 24,115, 120, 208, 220, 240 277, 380, 440, 480, 550, 600
38
3 47
4 89 115; 120; 208; 220; 240 277, 380, 440, 480, 550, 600
5 15 115; 120; 208; 220; 240 277, 380, 440, 480
6 115; 120; 208; 220; 240 277, 380, 440, 480, 550, 600
59
7
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Glosario

analodgica:

Describe entradas (por ejemplo, la temperatura) o salidas (por ejemplo, la
velocidad de un motor) que se pueden establecer en un rango de valores.
Comparar con discreta.

C
CANopen:

Protocolo abierto estandar industrial utilizado en el bus de comunicaciones
internas. Este protocolo permite conectar cualquier dispositivo CANopen
estandar al bus de isla.

capacidad térmica inversa:

Una variedad de TCC donde el modelo térmico del motor genera la magnitud
inicial del retardo de disparo, que varia en respuesta a los cambios en el valor de
la cantidad medida (por ejemplo, la corriente). Comparar con tiempo definido.

configuracién endian (big endian):

‘big endian’ significa que el byte/palabra de orden superior del nimero se
almacena en la memoria en la direccidon mas baja posible, y el byte/palabra de
orden inferior, en la direccidon mas alta posible (el extremo de orden superior va
primero).

configuracion endian (little endian):

‘little endian’ significa que el byte/palabra de orden inferior del numero se
almacena en la memoria en la direccion mas baja posible, y el byte/palabra de
orden superior, en la direccién mas alta posible (el extremo de orden inferior va
primero).

D

DeviceNet:

DeviceNet es un protocolo de red basado en una conexién de bajo nivel que
depende de CAN, un sistema de bus serie sin una capa de aplicacion definida.
DeviceNet, define, por lo tanto, una capa para la aplicacion industrial de CAN.

DIN:

Deutsches Institut fiir Normung. Organizacién europea que organiza la creacion y
el mantenimiento de estandares dimensionales y de ingenieria.

discreta:

Describe las entradas (por ejemplo, interruptores) o salidas (por ejemplo,
bobinas) que sélo pueden estar Activadas o Desactivadas. Comparar con
analdgica.

dispositivo:

A grandes rasgos, una unidad electronica que se puede afadir a una red. Mas en
concreto, una unidad electrénica programable (por ejemplo, PLC, controlador
numeérico o robot) o una tarjeta de E/S.
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DPST:

bipolar/una posicién. Interruptor que conecta o desconecta dos conductores de
circuito en un solo circuito de derivacion. Un interruptor DPST tiene cuatro
terminales, y es el equivalente a dos interruptores unipolares o de una posicion
controlados por un solo mecanismo, como se ilustra en el diagrama siguiente:

DTM:

La tecnologia de DTM (gestor de tipos de dispositivo) estandariza la interfaz de
comunicacion entre los dispositivos de campo y los sistemas.

E

el factor de potencia:

Llamado también coseno fi (o ¢), el factor de potencia representa el valor
absoluto de la relacion de la potencia activa con la potencia aparente en sistemas
de alimentacion de CA.

EtherNet/IP:

(Ethernet Industrial Protocol) es un protocolo de aplicacién industrial creado en
los protocolos TCP/IP y CIP. Sdélo se utiliza principalmente en redes
automatizadas, define los dispositivos de red como objetos de red para permitir la
comunicacién entre el sistema de control industrial y sus componentes;
(controlador de automatizacién programable, controlador I6gico programable,
sistemas 1/O).

F
FLC1:

Relacién de corriente a plena carga del motor. Parametro de FLC para motores
de velocidad baja o unica.

FLC2:

Relacién de corriente a plena carga del motor de alta velocidad. Parametro de
FLC para motores de alta velocidad.

FLC:

corriente a plena carga. También conocida como corriente nominal. La corriente
que recibe el motor segun la tensién nominal y la carga maxima admisible. El
controlador LTMR tiene dos ajustes de FLC: FLC1 (Relacion de corriente a plena
carga del motor) y FLC2 (Relacion de corriente a plena carga del motor de alta
velocidad), cada uno establecido como porcentaje de FLC max.

FLCmax:
Corriente a plena carga max. Parametro de corriente pico.
FLCmin:

Corriente a plena carga minima. Valor mas pequefio de corriente del motor que
admite el controlador LTMR. Este valor viene determinado por el modelo de
controlador LTMR.
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H
histéresis:

Valor, afiadido al limite de umbral inferior o restado del limite de umbral superior,
que retrasa la respuesta del controlador LTMR antes de que deje de medir la
duracién de los disparos y alarmas detectados.

M
Modbus:

Modbus es el nombre del protocolo de comunicacion serie cliente-servidor
desarrollado en 1979 por Modicon (ahora Schneider Automation, Inc.), y desde
entonces se ha convertido en el protocolo de red estandar para la automatizacion
industrial.

N

NTC analégico:

Tipo de RTD.
NTC:

coeficiente negativo de temperatura. Caracteristica de un termistor (una
resistencia térmicamente sensible) cuya resistencia aumenta a medida que
desciende su temperatura y disminuye cuando su temperatura se eleva.

P
PLC:

controlador légico programable.

potencia activa:

Conocida también como potencia real, la potencia activa es la tasa de
produccion, transferencia o uso de la energia eléctrica. Se mide en vatios (W), y
a menudo se expresa en kilovatios (kW) o megavatios (MW).

potencia aparente:

La potencia aparente (el producto de la corriente y la tensién) consta de potencia
activa y potencia reactiva. Se mide en voltios-amperios, y a menudo se expresa
en kilovoltios-amperios (kVA) o megavoltios-amperios (MVA).

potencia nominal:

Potencia nominal del motor. Parametro de la potencia que generara un motor
segun la tensién nominal y la corriente nominal.

PROFIBUS DP:

Sistema de bus abierto que utiliza una red eléctrica basada en un cable
apantallado de dos hilos 0 una red 6ptica basada en un cable de fibra 6ptica.

PT100:
Tipo de RTD.
PTC analégico:
Tipo de RTD.

PTC binario:
Tipo de RTD.

DOCAO0127ES-02

239



Controlador de gestion de motores

PTC:

coeficiente positivo de temperatura. Caracteristica de un termistor(una
resistencia térmicamente sensible) cuya resistencia aumenta a medida que
aumenta su temperatura y disminuye cuando baja su temperatura.

R

Restablecimiento del disparo: Funcién que permite restaurar el controlador de
gestion de motores a un estado operativo tras la resolucion de un error detectado
al eliminar la causa del error para que este ultimo deje de estar activo.

Riel DIN:

Riel de montaje de acero, creado conforme a los estandares DIN (normalmente
35 mm de ancho), que facilita el montaje "a presion" de dispositivos eléctricos
IEC, como el controlador LTMR y el médulo de expansion. Comparar con la
fijacion con tornillos de dispositivos a un panel de control mediante el taladro de
agujeros.

rms:

valor eficaz. Método para calcular la corriente y la tension promedio de CA.
Debido a que la corriente CA y la tensiéon CA son bidireccionales, el promedio
aritmético de corriente o tension CA siempre es igual a 0.

RTD:

detector de temperatura de resistencia. Termistor (sensor de resistencia térmica)
que se utiliza para medir la temperatura del motor. Es necesario para la funcién
de proteccion del sensor de temperatura del motor del controlador LTMR.

T
TCC:

caracteristica de curva de disparo. Tipo de retardo que se utiliza para disparar el
flujo de corriente en respuesta a una condicién de disparo. Cuando se
implementan en el controlador LTMR, los retardos de disparo de todas las
funciones de proteccién del motor son de tiempo definido, excepto en el caso de
la funcién de sobrecarga térmica, que también ofrece retardos de disparo con
capacidad térmica inversa.

TC:

transformador de corriente.
tensiéon nominal:

Tensiéon nominal del motor. Parametro de la tensién nominal.
tiempo de reinicio:

Tiempo entre un cambio repentino en la cantidad supervisada (por ejemplo, la
corriente) y el cambio del relé de salida.

tiempo definido:

Una variedad de TCC o TVC donde la magnitud inicial del retardo de disparo

permanece constante y no varia en respuesta a los cambios en el valor de la

cantidad medida (por ejemplo, la corriente). Comparar con capacidad térmica
inversa.

TVC:

caracteristica de tensién de disparo. Tipo de retardo que se utiliza para disparar
el flujo de tensioén en respuesta a una condicion de disparo. En la implementacion
del controlador LTMR y el médulo de expansion, todas las TVC son de tiempo
definido.
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1 H modo de funcionamiento de 2 sentidos de
I n d iICe [41= 1] T- TN 153
modo de funcionamiento de dos tiempos............ 158
modo de funcionamiento de dos velocidades ..... 162
A modo de funcionamiento de sobrecarga ............ 148
archivo de configuracion 164 modo de _funcionamientc_) indepe_ndiente ............. 150
ICNIVG 06 IBGICA o464 COMPOTtamiento de las salidas I6gicas ............ 145
arranque prolongado .........ccciveiiiiiiiiii e 94 mrgg?cﬁz funcionamiento de 2 sentidos de 154
23%’:&%”:;:':?0&‘;0 """""""""""""""""" 28 g;? modo de funcionamiento de dos tiempos............ 159
timeout de disgaro """""""""""" 7795139 216 modo de funcionamiento de dos velocidades ..... 163
umbral de diSparo ... ’ 95’ 139’ 216 modo de funcionamiento de sobrecarga ............ 148
"""""""""""""""" ’ ’ modo de funcionamiento independiente............. 150
condicion de recuperacion ............ccccoeeeeeiueeeeeennnnnn. 55
B Configuracién del hardware .............cceieeeiinnnnne. 179
Controlador LTMR solo........ 180, 184, 187, 189, 192
BIOQUEOD ... 96 contadores
activacionde alarma ........ccocveeeiieiiiiiiiaan. 97, 216 disparos internos .........ccccoveiiiiiiii e, 61
activacion de disparo............cccceveeveiiieiannne. 97, 216 pérdida de comunicacion.............ccccceeeviieiineennnnn. 61
nUamero de diSparos .........cccoceeeeiiiiiiiiiieiieeeee 60 contadores de alarmas
timeout de disparo ..........ccccoocoeiiiiiiininnnn.l. 97, 216 ProteCCION .....ovniiiii e 60
umbralde alarma............cccooiiiiiiiien e, 97,216  contadores de disparos
umbral de disparo ...........c.c.cccoeeeiiiiiiinneeennn. 97, 216 ProteCCION .....covniiiiii i 59
control
o]y T Ted] o] o 1= 142
C transicion directa.......ccoveeeeeeeeeeienn.. 155, 160, 214
control local
cableado _ ajuste de canal .........cocueeoiieeieieeeee e, 215
activacion de disparo...........ccceeeveviviieiannnnn. 53, 220 Controlador
d|§paro ........ T e TTETTTTTEIEIIIEIELES 52 activacion de alarma de temperatura interna........ 48
nUamero de diSParos ..........oveeeieiiiiieeiiieiiiieeeees 60 decremento de potencia (Derating) segtin
cableado de control ... 144 IEUG <+, 230
caida de tension : :
timeout de reinicio................vvoovvveen... 118,120,220  oparo 'Q;eg?s‘})‘é'rgs“i‘,;t'é'r'r',gg;j;j;;;;j;j;j;j;;;;j;:;j;j;;;;jg
Umbral........ RS TLEEELLE LT EIIEE 118, 120, 220 referencia Comercial........cc.uuveeeeeeeeeeeeeeeeeeenn 222
umbral de reinicio...............ocooeins 118, 120, 220 temperatura interna.............ccoeeeveeeeeeeeeeeeeeeen. 48
canales de control T T LT PSP LTLC LTI PP RPPPLLLLERE 132 temperatura iNterna MAax. .....oooeee 49, 220
Bornero de conexion .........ccccceeveiiiiiiiiiiieiee, 133 Controlador LTMR
HMI ................................................................. 133 eSpelelCaC'oneS técnlcas ................................. 228
red TP PR 134 corriente
SEIECCION ... .eieii e 132 L2-r@lACION oo 37
caracteristicas de las entradas logicas [0 1=To 1= TN 39
Controlador LTMR.......cooii e, 229 Corriente
caracteristicas de las salidas logicas desequilibrio de fases.............cccevveiiiviiiiiieenennn. 213
Controlador LTMR..........ooooviiiii, 229 (corriente de nivel conectada............oveeeeeeeeeeenn 139
caracteristicas de tension de control corriente de terra .....ueeeeeeee e 37,101
) Controlador LTMR.......cooiiiiii e, 229 activacion de alarma ...ooeeeee 101 , 217
c!clo d’e AMTANQUE ... 139 activacion de diSPar...........cov.voveveeeeveeeeeereeeen, 101
ciclo rapido disparo de corriente de tierra desactivado.......... 101
ploqueo ............................................................. 86 MOAO oo 377 101, 104, 217
timeout de bquueo ..................................... 86, 220 NUMEro de diSParos ...........cceeeeeeeeeeeeeeeennnn. 60, 221
circuito de control FEIACION .. v oo 37,213
2 CONAUCIOrES ....eviniiii i 144 corriente de tierra externa ... 104
’3_Conduct_ores .................................................. 144 timeout de disparo ____________________________________ 105, 217
C0digo de diSparo...........ccooviiiiin, 61,175-176 umbral de alarma .........ovovveeeeeeeeeeeeen. 105, 217
N=0 e 221 umbral de disparo _____________________________________ 105, 217
5 1ot 222 corriente de tierra interna .......voneenee e 101
comando iMeout de dISPAro ...........ooveveeveeeererreans 103, 217
baja velocidad del motor........coveeveiiiiniiien, 160 umbral de alarma .. oee e 103, 217
borrar configuracion de puertodered................. 178 umbral de diSParo ...........cooveveveveeeereeeren, 103, 217
borrar configuracién del controlador ........... 178, 212 corriente max. a plena carga del motor
borrar estadisticas ............................. 09,177,212 N0 s 221
borrar nivel de capacidad térmica......... 72,170,178 0 P 222
borrartodo .........oooiiiiii, 49,177 corriente media
estadisticas ... 49 S SO 221
marcha hacia atras del motor-............. 152,155, 160 0 P 222
marcha hacia delante del motor .. 149, 152, 155, 160 (= P=To3 o] o W 213
Restablecimiento de disparo...........c..ccoccceeennne. 211 corriente media-
comportamiento de las entradas logicas ............... 144 (£ P=Tel o] o WS 39
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corrientes de linea...........cooeeiiiiiiiiiiii 36 estados de funcionamiento ........................... 132, 136
EJECUCION ...t 136
funciones de proteccidn..............cccooeeiiiiininn. 137
D GPAFICA ..o 137
de la tensioén INICIO ce e 136
deSeqUIlIbrio e faSES...........oooooooooo 213 hlc?ﬁ)s.t.c.) ............................................................. 1%2
L1-L2 213 extension
L2-L3 e 213 f : ial 223
O 213 FOTGTENCIA COMEICIAL. -ovvrvvv e
(0= To [ = TR 43,213
decremento de potencia (Derating) segun altitud F
Controlador ..........cocoeviiiiiiiii e, 230
Médulo de expansion LTME............ccocoeeeieninnnen. 232  factor de potencia excesiva........cccooeeeveiiieeeiennnnnn. 129
dESCArga ... eeveeeei e 116, 220 activacionde alarma .............ccooeeeiiiinnnen. 130, 219
HMeoUt. ... 118, 220 activacion de disparo..........cccoeevveeiiineennnnn. 130, 219
descarga-NUmMErO..........oveeieueiie e 63 numero de diSParos ..........ccccuiieeieiiiiieeeiiiiieeeeeas 60
descripcion fisica timeoutde disparo ............ccoooiiiiiinen, 130, 219
LTMR .o 23, 25, 27, 29, 32 umbralde alarma...........cccooeeveieiiiiiiiieen. 130, 219
modulo de extension ..........coeevveiiiiiieen 34 umbral de disparo ..........cccoeveviieeiiiiiieennn. 130, 219
desequilibrio de corriente enfase ..................... 62, 88 factor de potencia insuficiente .............................. 127
activacionde alarma ...........cooeeviiiiiiiininnns 90, 216 activacionde alarma ...........ccooeveeiiiiniennnnn. 128, 219
activacion de disparo...........cccoeeveiveiineennnnn. 90, 216 activacion de disparo..........cccoeveiveeiineennnnn. 128, 219
N=0 221 nUMero de diSParos ..........oveeuveiiieiiieiieeee e 60
e N 222 timeout de disparo ..........c.ccovviiiiiiiiini. 128, 219
numero de disparos .........ccccveeiveeiiieiineennnns 60, 221 umbraldealarma.............ccooeeiiiiiinen. 128, 219
timeout de disparo en arranque.................... 90, 216 umbral de disparo .........c.ccoeeeieiiiiieinn. 128, 219
timeout de disparo en marcha..................... 90,216  fechayhora.........ccoooiiiiiiiiiiii e 61
umbraldealarma............ccoooiiiiiiiin. 90, 216 N0 e 221
umbral de disparo ............ccoccoeeiiiiiiiiinin 90, 216 [ T 222
desequilibrio de corrientes de fase.................ccccc.... 40 FLC o i 139, 160
desequilibrio de tension ... 43 F L e 160
desequilibrio de tensiéndered.............cocoiiiinill 43 FLCZ e 160
desequilibrio de tensién en fase...................... 62,106 frECUBNCIA......iiiveieiiiii e 42
activaciéonde alarma .................oeoeeiiillL 109, 218 FreCuenCia.......c.coeviieiiieee e 62
activacion de disparo...........ccccceeevieviennnnnn. 108, 218 N0 221
N=0 e 221 3T TP 222
D= 222 funciones de control del motor.................ccc..o. 132
numero de diSparos .........coeeeveeiiieiiieiineennnns 60, 221 funciones de medicidn y supervision....................... 36
timeout de disparo en arranque................... 108, 218 funciones de proteccCion..........cccoevveveviiiiiiiiieiiees 67
timeout de disparo en marcha.................... 108, 218 AlarMas.......cccoeiniiei 68
umbralde alarma............ccocoeeviiiiiiinenns 109, 218 alimentacion...........cooocoiiiiii 123
umbral de disparo .........c.ccoeveeeviiiiiieineanns 109, 218 cableado .........oeeevieiiiii 138, 167
diagndstico COMUNICACION ...t 167
activacidbnde alarma ...............ccooeeeeieeennn, 49, 220 configuracion..........cccccoeeeiiiiiiie e 138, 167
activacion de disparo...........ccceeveivevinneennnnn. 49, 220 COMIBNTE ....eeieei e 88
AISPAr0. ... 60 COorriente ... 138, 167
numero de diSParos ........ccceeeeeiiieeiiiiiieiie e 60 delatension........cccooeiiiiiiiiiie 138, 167
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