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Controlador de motor universal

Alto nivel de control y proteccion del motor, intervalo de intensidad de 0,24 a 63 A, hasta 850 A con
transformadores de corriente externos, 6 entradas digitales, 1 entrada PTC y 3 salidas digitales para conectar los
buses de campo mediante FieldBusPlug o para el funcionamiento independiente.
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Figura 1: Controlador de motor universal UMC22-FBP
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1. Introduccién y caracteristicas

1.1 Utilizacién de este manual

» Debe planificarse e instalarse un circuito de alimentacion especifico para el motor:
Dirijase a la parte de este documento en la que se describe (ejemplos):
D> Arranque directo véase el capitulo 7.3.3
D> Arranque con inversion véase el capitulo 7.3.3

>

otros.

El nimero de capitulo en el encabezado de las paginas (tercera linea) facilita su busqueda.

Los subapartados del capitulo 7, que incluye todos los tipos de arranque, empiezan con un esquema de
configuracion basica del circuito. En la parte superior del esquema del circuito se citan los nombres de
los parametros que deben modificarse junto con los nombres de los capitulos. Arranque directo es un
ejemplo de seleccién del pardametro Control function (funcién de control).

El resto de parametros no citados puede mantenerse con sus valores por defecto.

»El circuito de alimentacion del motor puede disponer de funciones adicionales:

El siguiente esquema de circuito del capitulo 7 muestra un ejemplo de circuito con funciones adicionales.

Estas funciones pueden seleccionarse mediante los parametros que se citan en la parte superior de los
esquemas.

Para saber qué otras funciones pueden parametrizarse, se recomienda la lectura de la lista de
parametros (véase el capitulo 4.3.1, en especial, los parametros de control local y, para las entradas
digitales multifuncion DIO, DI1 y DI2, véase el capitulo 4.3.4). En el capitulo 3.4.2 se muestra un ejemplo
de parametrizacion de las entradas digitales multifuncion DIO, DI1, DI2.

» Pasos necesarios que deben seguirse durante la planificacion y puesta en funcionamiento:

>

>

En el capitulo 3.1 se proporcionan mayor detalle en consejos, como por ejemplo, en los apartados
3.2.1,3.2.2,3.2.4, etc.

Por desgracia no existe uniformidad en la manera de integrar el UMC22 en los distintos tipos de
Sistemas de control/DCS.

El capitulo 3.3.3 incluye consejos basados en la CPU del AC31 07KT98 que pueden resultar Utiles
para la comprensién de la manera de integrarla.

La integracion en sistemas de control mas sofisticados es compatible con dispositivos adicionales
como, por ejemplo, un Gestor de tipos de dispositivos (DTM) u otros. Solicite la documentacion
correspondiente.

El motor puede arrancarse y pararse de distintas formas, entre las que se incluye el arranque de
emergencia (véase el capitulo 3.4.1.)

En cuanto a las sefales del UMC22 véase el capitulo 3.7.1; para el Panel, véase el capitulo 3.7.2 y
8; para los Mensajes, véase el capitulo 4.2.1.

En cuanto al uso concreto del Panel de control en los dos modos, véase el capitulo 3.7.2 y, para
obtener mas detalles, véase el capitulo 8.

En caso de producirse cualquier fallo, véase el capitulo 3.7.4 y si en particular fuera del Panel de
control véase el capitulo 8.2. Observaciones: El Mensaje de diagndstico descrito en los capitulos
del circuito de alimentacion del motor, (como por ejemplo en el capitulo 7.3.3), también recoge la
informacioén que se visualiza en el Panel de control. Ejemplo: FO03 = Fallo de comunicacion.

» Creacion de una configuracién de bus:

Consulte la documentacion del FBP correspondiente, por ejemplo, PDP21, PDP22 (PROFIBUS), etc.
Las configuraciones de bus con dispositivos FBP son faciles de ajustar y existe poco riesgo de que se
produzca un fallo.

Las configuraciones con dispositivos FBP mixtos o de otra clase requieren mas atencion.

» Si se produce un fallo:

Consulte el apartado 3.7.4. En tanto que descripcion inicial, la tabla muestra la informacion del Mensaje de
diagnostico y del Panel de control.
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1.2 Descripcion general de las funciones

>

El controlador de motor universal UMC22 ofrece un elevado nivel de proteccién y control del motor para
intensidades comprendidas entre 0,24 y 63 A con un solo dispositivo.

Para intensidades mayores (hasta 850 A), existen otros transformadores de corriente para garantizar la
proteccion.

Gracias a la interfaz integrada FieldBusPlug, el controlador UMC22 puede conectarse a distintos buses
de campo con la ayuda de su correspondiente conector.

Sin embargo, un funcionamiento independiente, es decir, sin FieldBusPlug, es perfectamente posible.
Las 6 entradas digitales y las 3 salidas de relé ofrecen, en el momento de la ejecucion, amplias
posibilidades para seleccionar funciones de control predefinidas (apartado 4.3.4) y aplicaciones como: el
"Arranque directo" (7.3.), el "Arranque en estrella-triangulo” (7.5.1), el "Actuador” (7.8.1), incluyéndose el
funcionamiento en modo local a través de las entradas digitales (p. ej. 4.3.4y 7.3.2) y otras
seleccionadas mediante parametros.

Actuator (actuador) es una nueva Control function (funcién de control) (7.8.1).

Tres de las seis entradas multifuncion pueden parametrizarse para determinadas funciones, como la de
entrada de fallo con o sin retardo o el arranque de emergencia (3.4.3 y 4.3.4).

La entrada digital multifuncion DI2 también puede parametrizarse como entrada de fallo a tierra (3.5).

El controlador UMC22 puede conectarse a los sensores PTC a través de una entrada PTC (3.6).

Puede accederse al estado de las entradas digitales, a la informacion detallada de diagnodstico y a los
parametros a través del bus de campo (siempre que el bus de campo disponga de dichas funciones)
(4.2.1).

LED del monitor UMC22 "Ready" (listo), "Motor On" (motor conectado) o "Fault" (fallo) (3.7.1).

De forma adicional, el Panel de control ACS100-PAN (suministrado por separado) ofrece un acceso
similar a toda la informacion relevante. El Panel de control es necesario para ajustar la direccion del
esclavo del bus de campo y puede insertarse en la parte frontal del UMC22 (8).

Asimismo, el comportamiento de la proteccién contra sobrecarga, entre otras funciones, puede
modificarse ampliamente a través de parametros (4.3.1).

La funcion de control Overload (sobrecarga) se destina al uso del UMC22 como relé de sobrecarga o sin
conexion de bus de campo (7.2.1). El resto de funciones de control también puede emplearse de forma
independiente.

1.3 Construccion

>

>
>

UMC22-FBP

El controlador UMC22-FBP consta de dos partes separadas:

la unidad del transformador de corriente y la unidad de control, montadas como un sélo dispositivo (2.1).
Montaje sobre guia DIN o con tornillos. AXA xP =70x 105 x 110 mm.

Nivel de proteccién 1P20.

Las lineas de suministro de corriente del motor estan dispuestas a través del conjunto formado por
transformador de corriente.

Para intensidades mas elevadas, los transformadores pueden montarse lejos del UMC22, con una
longitud maxima del cable de suministro del motor de 2 m (3.2.4).
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1.4 Proteccién contra sobrecarga

>

>

Medicion de la intensidad del motor. El valor se muestra en el Panel de control (8.1.3) y también puede
enviarse al bus de campo (4.2.1).

Proteccién electronica contra sobrecarga para intensidades nominales de 0,24 a 63 A (todo el intervalo
cubierto con un sélo tipo de UMC22). Set currents (intensidades de ajuste) puede seleccionarse con un
parametro a través del bus de campo (4.3.4) o del Panel de control (8.2.2).

Trip classes (clases de disparo) 5, 10, 20 y 30 (pueden seleccionarse mediante parametros) (4.3.4)
Proteccidén contra pérdida de fase (4.3.4)

Proteccién contra cortocircuito de las lineas del motor mediante fusibles externos o interruptores
automaticos en el lado de red.

Proteccién de bloqueo configurable.
Limites de advertencia para el ajuste de umbrales de intensidad inferiores y superiores.

1.5 Otras funciones

>

En caso de que se produzca un fallo en el sistema de automatizacion o en el bus de campo, con el
parametro Bus fault reaction (reaccion en caso de fallo de bus), puede escogerse entre Relays off
(desconectar relés) o Outputs retain status (conservar estado de las salidas) (4.3.4).

Informacién de diagndstico disponible a través de los LED (3.7.1), el bus de campo (4.2.1) y el Panel de
control (8.2.1).

Funciones de diagndstico preventivo (4.3.1) (p. ej. nUmero de arranques (4.3.4)).

Bloques de funcién o herramientas de software similares para implementar el programa del sistema de
automatizacion.
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1.6 Nuevas funciones respecto a versiones anteriores

1.6.1 Version 3.0 —» 3.10

» Parametro Current factor (factor de intensidad):

Supervision de la Intensidad de ajuste real cuando se utilizan transformadores de corriente y /o circuitos
3"2 (para triangulo interno - 4.3.4, 3.2.3, 3.2.4).

» El cambio de parametros a través del Sistema de control y del Panel de control puede bloquearse
localmente con el elemento de menu "Parameter lock” (bloqueo de parametros) (4.3.4). Esto es preciso
para ciertas aplicaciones.

» Panel de control:

— Mientras el tiempo de Refrigeracion esté en ejecucion, en el Panel de control parpadea "°C".

— Uso del Panel de control para la indicacion de intensidad:
El elemento del menu Curr no vuelve a Addr después de 5 min. como hacen otros elementos del
menu.

— Mejora del acceso a la informacion FAULT (fallo) a través del Panel de control:
Se ha modificado la secuencia en el menu principal Monitoring (supervision): Addr, Curr, FAuL...
(8.1.1).
Si la informacion de fallo del Panel de control parpadea --> pulse una vez [MENU] y la tecla [Cursor
down] (cursor abajo) desde el elemento de menu Curr.

1.6.2 Version 3.10 — 3.30

» Entradas multifuncion (4.3.4)
Las entradas multifuncién DIO, DI1 y DI2 ofrecen posibilidades adicionales para inspeccionar el motor y
el proceso de produccion empleado.
Las entradas DIO, DI1 y DI2 pueden parametrizarse como entradas multifuncién a través de los
parametros DIO Multi-function input, DI1 Multi-function input y DI2 Multi-function input (entrada
multifuncion DIO, DI1 y DI2, respectivamente).

Observaciones:

La entrada multifuncion DI2 sustituye, manteniendo la compatibilidad, al parametro anterior Fault input

(entrada de fallo) (DI2).

» Funciones y manejo del Panel de control

> El Panel de control dispone del modo de funcionamiento simplificado Direct panel control (control
directo del panel) (8.1.3) (si se parametriza).
—  Cuando esta activado, el menu de puesta en marcha y paro del motor aparece de inmediato.
Unos botones especificos permiten arrancar y detener el motor.
—  Sise produce un fallo, el ment cambia inmediatamente al menu de fallo.
Mediante el botén ENTER se puede supervisar y confirmar el fallo.
— Para la puesta en funcionamiento, aun es posible utilizar otros elementos del menu como, por
ejemplo, Set current (Intensidad de ajuste); como en las versiones anteriores.
—  El Control directo del panel puede liberarse / bloquearse a través de un Command telegram
(Mensaje de comando) de la estacién de control.
> Laintensidad actual del motor también puede visualizarse en el Panel de control como valor
absoluto.
Seleccion con los botones del cursor en el Panel de control (8.1.3).
» Funciones de control Actuator 1 to 4
Las funciones de control Actuator 1 to 4 (actuadores 1 a 4) permiten controlar actuadores que tienen
distintas configuraciones para los interruptores de par y limite (7.8.1).

1.6.3 Versiéon 3.30 — 3.31

»  Control function (funcién de control) ajustado a Actuator 1-4 (actuadores 1 a 4): Start surveying time
(tiempo de inicio de inspeccioén) es un parametro (Star-delta starting time [tiempo de arranque en
estrella-triangulo]) que puede ampliarse (4.3.4).
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1.6.4 Version 3.31 — 3.4

» Entrada PTC:
Los terminales T1 y T2 pueden emplearse para conectar los sensores PTC (3.6). La proteccion PTC con
la funcion de aviso o de disparo puede activarse mediante el parametro 6 (Phase loss protection
[proteccién contra pérdida de fase]) (4.3.4).

»  Supervision de fallo a tierra:
Mediante el parametro 21 (DI2 Multi-function input [entrada multifuncion DI2]) (4.3.4) el controlador
UMC22 puede configurarse para la supervision de fallos a tierra (3.5). Para la supervision de fallos a
tierra debe conectarse un monitor de fallo a tierra adicional del tipo CEM11-FBP (accesorio opcional).

»  Funcién de control nueva:
La funcidén de control Star-delta starter 2 (arranque en estrella-triangulo 2) (7.7) puede ajustarse a través
del parametro 12 (Control function = Star-delta starter 2 [funcidon de control = arranque en estrella-
triangulo 2]). A diferencia de lo que sucede con el Arranque en estrella-triangulo 1, el nimero de ciclos
de funcionamiento es el mismo para todos los contactores que utilicen esta funciéon de control.

» Salida de fallo parpadeante:
La salida de fallo puede ajustarse en el modo de parpadeo con el parametro 24 (Fault output [salida de
fallo]) (4.3.4).

» Funciones de diagnostico avanzadas:
Los fallos externos en las entradas digitales D10, DI1 y DI2 pueden diferenciarse (a través del bus de

campo: byte de diagnéstico 3, bits 4-6 / a través del Panel de control: numeros de fallo F022, F023 y
F024).

m 1.6.5 Version 3.4 — 4.0
» Modo de avance lento/gradual para las entradas digitales (salvo para el modo de funcionamiento de los

actuadores 1 a 4)
Ampliacion del parametro "Local Control" (control local)
Valores de parametro nuevos 006... 009
» Para Intensidad de ajuste por debajo de 1 A, se ha afadido la opcion de derivar los cables del motor de
2 ab5veces
Ampliacion del parametro "Current Factor" (factor de intensidad)
Nuevo intervalo de parametro 2... 64000

» Se ha anadido un bit de aviso para diferenciar entre distintas causas de disparo

Causa del disparo Byte de fallo 1, bit 7 | Byte de aviso 3, bit 7

Sobrecarga térmica 1 0

Pérdida de fase,
desequilibrio 1 1

El bit de aviso se elimina restaurando el fallo

» Actualizacion de los datos técnicos:
Pérdida de fase
Consumo de intensidad y eléctrico
Curvas de disparo

» Extraccion del interruptor int. /ext.
» La autocomprobacion ya no restaura la memoria térmica
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1.7 Compatibilidad

UMC22, versiones 3.00, 3.10, 3.30, 3.31y 3.40

En principio el controlador UMC22 es compatible con las versiones anteriores, es decir, un UMC22 de version
mas reciente se puede utilizar en lugar de un UMC22 de version mas antigua, existente en una instalacion.

Recomendacion:
Se recomienda no sustituir el archivo de configuracion (GSD o EDS) por una version mas reciente.
Explicacion:
Algunos fabricantes de herramientas de programacion/controles para PLC/DCS tienen el siguiente
problema:
Cuando el archivo de configuracién (GSD/EDS) se sustituye, todos los esclavos configurados con este
archivo deben volver a configurarse.

En caso de duda, realice una pequena prueba con otro programa antes de sustituir el archivo GSD / EDS
antiguo.

En este caso, el UMC22 trabaja exactamente igual que el UMC22 anterior/sustituido, pero no ofrece las
funciones nuevas.

Observacién - UMC Versién 3.30:

En instalaciones existentes, el UMC22 V3.30 puede sustituir a las versiones anteriores V3.0 y V3.10 salvo
con una excepcion:

Si se selecciona el parametro Check-back = Auxiliary contacts (comprobaciéon = contactos auxiliares), en el
UMC22 se produce una sefial de fallo interno durante la puesta en marcha.

Explicacion:

En archivos de configuracion anteriores (GSD, EDS), el parametro libre n.° 5 se ajusta a 1. En el nuevo
UMC22 V3.30 esto significa que la entrada multifuncién DIO debe funcionar como una entrada de fallo.

Esto provoca un conflicto que causa el fallo "Parameter out of range" (parametro fuera de intervalo) (Panel
de control: FO04).

Accion:
La unica posibilidad es ajustar el parametro Check-back = current (comprobacion = intensidad) para el
nuevo esclavo.

Esta observacion puede ignorarse para los UMC a partir de la version 3.31.

Observacioén - ATEX:

En tanto que version certificada ATEX, UMC22 V3.20 no puede ser reemplazado por una version que no
sea ATEX, sino so6lo por la version V3.5.

Observacion - UMC Version 4.0:
Ya no es posible alimentar el UMC22 a través de la interfaz Fieldbus-Plug.
El UMC22 debe alimentarse a través de los conectores 10y 11.

El apartado 3.8.2 (Sustituya sélo la unidad de control) se ha eliminado. No se recomienda reemplazar la
unidad de control de la unidad del transformador de corriente por separado.

Las funciones de control (salvo la de sobrecarga térmica) pueden cambiarse sin un ciclo de alimentacion.
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2. Construccion del dispositivo
2.1 Descripcion general
ri:'ﬂrfﬂ
. UMC22-FBP:
“\‘ Unidad del transformador de corriente
UMC22-FBP:
Unidad de control
Etiqueta
m—mT T
ACS100-PAN:
Panel de control
(opcional)

FieldBusPlug
(opcional)

Dispositivo completo
con accesorios montados

Figura 2-1: Construccion del UMC22-FBP

2CDC 242 034 FO20E

Longitud méx. 2 m cada uno, seccién del cable 2,5 mm®

Figura 2-2: UMC22-FBP con transformador de corriente externo para intensidades mayores

2CDC 342 035 FO208
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Controlador de motor universal UMC22-FBP
Version del software 4.0

V6

2.2 Terminales, LED de supervision y elementos de funcionamiento del panel frontal

Or

@09
QU

2CDC 342 003 FOOOT

AT -
J %X%, eeeeell—1
e [31a] | () [EEREE
Al
:_ @— READY e :
K"\\I O— MOT.CM ::
(00 o jruT 4 ——— 1 |
K!t;) E[e[7[a]e
(_J D0 D01 O O Dy
{:] cCCc o1 2
| O || = RS
N
@ ( (= |
Q222222 |

I\Q %AA Terminales de conexion para las entradas digitales

Figura 2-3: Terminales, supervision y elementos de funcionamiento del UMC22-FBP

Conexion de terminales de los sensores PTC

Linea de corriente (para medir la intensidad del motor)

Montaje con 4 tornillos (M4)

Conexion de terminales para las salidas digitales

Lengtieta para fijar el Panel de control

Conector para el Panel de control

LED:

Verde  LISTO (para funcionamiento)
Amarillo EN MOVIMIENTO (motor activado)
Rojo FALLO (sobrecarga, fallo)

Conector para el FieldBusPlug

Guia DIN

Etiqueta frontal, p. ej. para la direccién del esclavo

Soporte del Panel de control. Inserte el Panel de control
en el soporte y presidnelo para fijarlo a la lengleta de la
parte superior. Los contactos eléctricos se conectaran
automaticamente.

Terminales de conexion para la tension de
alimentacion externa (alimentacién para el equipo
eléctrico interno)

Linea de corriente (para la medicion de la intensidad del
motor)

Panel de control ACS100-PAN con montaje a presion
para supervision y control/ajuste:

- direccién del esclavo
- funcién de control

- parametros

- diagnéstico in situ

- etc.

El Panel de control ACS100-PAN no se incluye en el
envio del UMC22-FBP. Debe encargarse por separado.

En cuanto a las dimensiones, véase el capitulo 5.7.

UMC22-FBP
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3. Planificacién, puesta en funcionamiento y mantenimiento
3.1 Pasos para la puesta en funcionamiento

3.1.1 Paso 1: Cableado

Cableado con dispositivo conmutador (3.2.1)

Conexién del cableado con dispositivo conmutador y otros componentes conforme a los requisitos
de la aplicacion. Véase el capitulo 7 para obtener ejemplos de cableado 7.

Conexion de los contactores (3.2.2)

Utilice un supresor de chispa y, para contactores de mayores dimensiones, utilice también
interfaces de relé para garantizar una larga vida util a los relés del interior del UMC22.

Intensidad del motor = Intensidad de ajuste en funcion del cableado (3.2.3)

En funcién del cableado del motor establezca la Insensidad de ajuste correcta que permita la
proteccién del motor.

Ejemplo:

Para el circuito 3" (triangulo interno), el parametro Current factor (factor de intensidad) puede
ajustarse en 1,73. Se pueden visualizar las Intensidades de ajuste reales en el Panel de control y
en el Sistema de control.

Transformador de corriente externo para corrientes mayores (3.2.4)

Conecte transformadores de corriente externos para corrientes mayores. Véase el factor de
intensidad mas arriba.

3.1.2 Paso 2: Interconexién al bus de campo

Direccionamiento (3.3.1)

El UMC22 dispone de una interfaz de bus de campo neutra. Utilice un FieldBusPlug adecuado
para la conexién del bus de campo.

La direccion del esclavo puede ajustarse mediante:
- el Panel de control o
- la utilizacién del conjunto de direcciones CAS21-FBP.

El bus maestro normalmente lo define el Sistema de control.

FieldBusPlug/ Emision: 09.2007 -13- UMC22-FBP
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V6

UMC22-FBP

3.1.2 Paso 2: interconexién al bus de campo (continuacion)

Parametrizacion como esclavo de bus de campo (3.3.3)

Situacién: los sistemas de control, las herramientas de programacion y los tipos de bus de campo
son totalmente diferentes.

Esto significa que no hay una norma comun para la configuracién del maestro de un bus de
campo ni para vincular los esclavos del FieldBusPlug en el programa de aplicacion.
Procedimiento:

Cargue el archivo de configuracion actual en la herramienta de programacion del maestro del bus
en el sistema de control. Ejemplos:

ABB_082D.GSD para PROFIBUS DP-V1

ABB_UMC22.EDS para DeviceNet.

Cree la configuracion del bus de campo junto con el programa de aplicacion en el sistema de
control.

Algunos sistemas de control disponen de bloques de funcidn especificos o programas de ejemplo.
En funcién del sistema de control y el tipo de bus de campo, el orden de las senales de E/S puede
realizarse de manera automatica; de no ser asi, debera hacerse de forma "manual”.

En funcién del sistema de control y el tipo de bus de campo existen distintas posibilidades para
realizar el ajuste de parametros:

- durante la configuracion,

- como parte del programa del Sistema de control o

- con el Panel de control ACS100-PAN. En tanto que funcion especial, el Panel de control permite
la lectura de todos los parametros de un UMC22 y su transferencia a otro UMC22 (8.2.3).

En funcién del parametro ajustado, su aplicacion se produce en momentos distintos, p. €j.,

tras conectar y desconectar el UMC22 o el motor (4.3.2).

Si se vuelve a establecer un UMC22 para su funcionamiento tras haberse apagado, esté
arrancara con los ultimos valores de parametros almacenados.

Informacién adicional

Conexion y desconexién del motor (3.4)

Sefalizacion (3.7)

Informacién disponible en los LED (3.7.1)
Panel de control, informacién y control local (proteccion con contrasefa) (8.1.1 ff.)

Sustituya anicamente un UMC22-FBP o la unidad de control (3.8)
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3.2 Cableado

3.2.1 Cableado con dispositivo de conmutacion

Conexién del cableado con dispositivo de conmutacion y otros componentes relativos a los requisitos de la
aplicacion. A continuacion se muestran ejemplos de cableado. El capitulo 7 incluye otros ejemplos.

Ejemplo: Arranque directo

Con el parametro Control function = 3 (arranque directo): la salida de Salidas libres,
relé DOO se utiliza para controlar el contactor del motor comandos directos del bus de campo

230V L N DO1 DOZ 600 /400V
=] [+ I o L)

aooo b r Ly
[aR =R =Rl Entradas 1. Dispositivo de

PTC proteccion contra

: rtocircuit
@ @ »hj e cortocircuito

L

T |T2 5 & 7 & a
Do Do Do DD
G c 1 2
55"
umMc22
L :
0 ]l ol ol i g
W 1 2 3 5 §
10 13| |14 15[ |16 |17 |18 9
[ f { f
i (=] 7
' OV 24V 24V 2l ODn D2 D2 Did DS
Alimentacion | Entradas . 1 ' ! !
externa | °liman-tanian .‘\K-I 'f- ! / / { ’f ( M
o P ST S -
' y
.-l'-’ -\f’-
Con parametro “Comprobacion” (Check-back) =1 ! Entradas libres, sefiales
(contactos auxiliares): la entrada digital D10 se utiliza directamente hacia el bus de campo

para controlar el contactor (por defecto:2)

Figura 3-1: UMC22-FBP en arranque directo (ejemplo)
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3.2.2 Conexion de los contactores

Utilice un supresor de chispa y en caso de contactores de mayores dimensiones utilice ademas interfaces de
relé para garantizar una larga vida util de los relés internos del UMC22.

Contactores ABB actuales: todas las intensidades para 230 V CA (extracto)

Tipo de contactor Corriente de Corriente Alimenta- Alimen- Varistores Relés de servicio
arranque [A] de cion de tacion de para la UMC22 [ciclo de
retencion arranque retencion supresion de conmutacién]
[A] [VA] [VA] chispa (tipo
ABB)
B6S-30-10-2.8 1) 0,01 0,01 24 24 - 500.000
A9, A12, A16 0,30 0,03 70 8 RV5/250 500.000 2)
A26, A30, A40 0,52 0,05 120 12 RV5/250 400.000 2)
A50, A63, A75 3), 5) 0,78 0,08 120 12 RV5/250 300.000 2)
A95, A110 5) 1,52 0,10 180 18 RV5/250° uso de relé de
interfaz
A145, A185 5) 2,39 0,15 550 35 RC5-2 uso de relés de
interfaz
AF210, AF260, 2,04 0,04 470 10 ) 500.000
AF300 4)
AF400, AF460, 3,8 0,05 890 12 ) 500.000
AF580, AF750 4)

1) Se recomienda el contactor B6S-30-10-2.8 (24 V CC) como contactor de interfaz por la inhibicion interna
de chispa que ofrece.

2) Valores sélo para contactores con supresor de chispa, véase la columna correspondiente. Utilice un
contactor de interfaz si se requiere una vida util superior.

3) Se recomienda un contactor de interfaz (p. ej. B6S-30-10-2.8).
4) Los contactores para corrientes superiores soélo estan disponibles con interfaz electrénica.
5) También disponible con interfaz electrénica (AF50 a AF185).

Observaciones:
Se requiere inhibicidon de chispa en todos los tipos, salvo para los tipos AF, para garantizar una vida util
razonable.

Interconexion de contactores de mayores dimensiones con interfaz electrénica (tipos AF)

Observacién: + 24vDC - 230 VAC 8890 /400VAC
. = & GG -]
Interruptor deslizante )
en el lado izquierdo en h_]
la posicion "PLC" m——
(arriba) I s \
Hon Y { K1
2 GFF-N\
L3 leoma
L J A
] -] T -] a
Do (Do (oo 5]
c C [i] 2 3
3
umMcCzz -
2]
TTT 2
&
&

Figura 3-2: Conexion de los contactores con interfaz electronica (AF tipos) al UMC22
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3.2.2 Conexion de los contactores (continuacion)

Interconexion de contactores con limite de intensidad > 0,5 A: Tipos A50 y superiores

,AC-15:120/240V
T1 T2 DC-13:24/125/250 V N 690 /400 V AC
o] o] s C
_.~Dispositivo de
Tipo de contactor_ " proteccion contra
A45 y superior - cortocircuito
1 K1
Supresor de chispas ——]
Y Y
T (T2 5 & T 8 g P
po| [po| [po| [po] |po A
uUMC22 Clled [ 2
oV T 1T T
“ E E E O
max. [
200 rrb, “ =
1 ] : N E
0 24| (24 bl ] Ci ] ]! ol =
v vl |v o1 ]2|]3]|a]]5 3
10 11 12 13 14 15 16 17 18 §
(=]
L0V 24V 24V
: Alimentacion | Entradas de
externa i alimentacion
[ Debe emplearse para comprobar el contactor auxiliar del contactor principal ]
Figura 3-3: Conexion de contactores con limites de intensidad > 0,5 A (tipos ABB A50 y superiores) al UMC22-FBP

* Este contactor esta dotado de supresor de chispa integrado.
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3.2.3 Intensidad del motor = Intensidad de ajuste en relacién con el cableado

Observe el cableado del motor para establecer una intensidad de ajuste correcta y obtener una perfecta
proteccién del motor.

Ejemplo:

Para el circuito 3" (triangulo interno), el parametro Current factor (Factor de intensidad) puede ajustarse en
1,73. Permite wsuallzar las Intensidades ajustadas reales en el Panel de control y en el sistema de control. El
circuito Delta 3"2 se emplea normalmente en motores de mayores dimensiones para reducir la dimension del
transformador de corriente.

Linea de alimentacion Linea de alimentacion Linea de alimentacién
en estrella: 690 V en triangulo: 400 V de tres hilos: 400 V
e L+ |P |P i * ) IFI
*
|

UmMGc| 22 UMCl22
= lsc = lsc =
(} lp Ip* 0,577

Ejemplo de motor: placa de Ejemplo de motor: placa de Ejemplo de motor: placa de
caracteristicas del motor caracteristicas del motor caracteristicas del motor
400V /690 V 400V 680V 400V /600 V
49A /28 A 49 Af28 A 49 A/28 A
lp=28A/lgc=28A lp=49A/lgc=49 A lp=49 A/lgn =28 A
Parametro Paradmetro Parametro
Set current = 2,80 Set current = 4,90 Set current = 2,80*
Caja de terminales Caja de terminales Caja de terminales

Ly Liyyd

vk 244

* Alternativamente, se puede ajustar el parametro Current factor
(Factor de intensidad) en 1,7 y el parametro Set current (Intensidad de
ajuste) en 4,9 A.

olo
®) G
) G-

2CDC 342 083 FOZ 03

IP = Intensidad actual/fase
ISC = Intensidad de ajuste

Figura 3-4: Intensidad del motor = Instensidad de ajuste en relacién con el cableado
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3.2.4 Transformador de corriente externo para intensidades elevadas

Pueden emplearse todos los tipos de proteccién con transformadores de corriente clase 5P10 (Norma
EN/IEC60044).

La eleccion debe realizarse en funcion de los requisitos siguientes:

» Intervalo aproximado de intensidad secundaria (= intensidad en el UMC22) de 5 A (los CT
recomendados tienen 4 A)

» Area de acceso si se emplean cables monoalambricos

» Carga max. 60 mW (UMC22: 30 mW, conductor: dimensiones del cable 2,5 mm?, longitud 2 m cada uno:
30 mWw)

» Requisitos para los transformadores de corriente conforme a la Norma IEC60044-1, tablas 11y 14:

Mediciones del transformador de corriente de clase 1 Clase de g;c;tgccién cT
Corriente real/ nominal 5% 20% 100% 120% 100% 1.000%
Error max. 3 1.5 1 1 1 5

El proveedor del transformador de corriente debe garantizar estos valores. El error se suma al error del
UMC22.

El sentido en el que pase el ramal no afecta la operacion.
Para intensidades de hasta 850 A se recomienda utilizar disposiciones que permitan ahorrar espacio.

SRS NS
S G &

220G 342 035 Fozos

logitud max. 2 m cada uno, seccién de cable 2,5 mm2

Figura 3-5: UMC22-FBP con transformador de corriente externo para intensidades mayores

Tipo / Tipo Intervalo de intensidad | Factor de intensidad Intedr;alo 'i::ec?ass Z.ignnins' Tipc()bde ki)t de enllace
de Korc I arra) para e
recomendado [A] (por defecto 1) intensi- (an x al) | max. del —contactor (véase
Estrella - dad [mm2] cable “estrella”, cap. 6, en
Estrella, | o cuito 372 R Circuito | secun- [mm2] cuanto al codigo de
triangulo Triangulo 3 daria [A] pedido)
UmMC22
. 0,24-63 0,42-109 1 1,7 - 11 16 -
Independiente
41185 R/4 DT450/A185
60-185 104-320 46,2 80,1 1,3-4 22x28 2x702 1
: ‘ ' % X1021) | 5 AF145, AF185
4L310 R DT450/A300
180-310 312-537 77,5 134,2 2,3-4 22x28 2x702 1) > AF210-AF300
5L500 R/4 DT500AF460L 2)
300-500 520-866 125 216,5 2,4-4 41x22 3x702 1
X X7021) | 5 AF400, AF460
5L850 R/4 DT800AF750L 2)
500-850 850-1472 212,5 368,1 2,4-4 41x22 - > AF580, AF750

1) Los cables deben dimensionarse conforme a la Norma IEC/EN 60204
2) Kits de conexion para el arranque en estrella-triangulo (para otros véase el catalogo)

Observaciones:

Si se emplean transformadores de corriente de otros fabricantes, la tabla superior puede servir como base para el célculo
del factor de intensidad. Ejemplo: Tipo 5L500 R/4 significa: primario 500 A, secundario 4 A, factor de intensidad 125.
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3.2.5 Detalles de funcionamiento para motores con Intensidades de ajuste bajas

La utilizacion de un UMC22 en un entorno con campos magnéticos de elevada intensidad, asi
como una intensidad de ajuste baja en el momento de medir la intensidad, puede producir una desviaciéon
porcentual de la intensidad real. Por ello, la intensidad del motor que se produce es demasiado elevada y se
produce un disparo por sobrecarga al poco tiempo.

Pueden originarse campos magnéticos muy intensos en un contactor instalado directamente junto al UMC22,
en la proximidad de cables con corriente o campos parasitos provocados por transformadores de grandes
dimensiones. Cuando se observa tal efecto, se debera incrementar la distancia entre el UMC22 y el contactor
en aprox. 5 cm, o bien girar el UMC 90°, o también,es posible derivar los cables del motor a través del
UMC22 formando de 2 a 5 lazos (bucles).

Cuando se realizan varias derivaciones en las que intervienen los cables del motor, el parametro <Current
Factor> (factor de intensidad) debe ajustarse en funcién del numero de lazos, es decir, el parametro debe
ajustarse a dos si los cables se derivan a través del UMC22 dos veces. Se aceptan de 2 a 5 lazos. La
intensidad que se muestra y la intensidad transmitida a través del bus de campo se corrigen
automaticamente mediante el UMC22.

Tenga en cuenta que la adaptacion del factor de intensidad para circuitos 3"2(3.2.3) y bucles muiltiples a
través del UMC22 no es posible simultaneamente.

Pueden ajustarse valores por encima de 5 a través del bus de campo, p. €j. 6. El UMC22
ignora dichos valores y genera un <Parameter Fault> (fallo de parametro). Pueden emplearse valores por
encima de 100 y combinarse con transformadores de corriente externos (véase el capitulo 3.2.4).
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3.3 Interconexion al bus de campo
3.3.1 Direccionamiento

Para activar el control de un motor mediante el envio de datos y la recepcion desde el Sistema de control, el
UMC22 dispone de una interfaz de bus de campo neutra.

El protocolo del bus de campo se define mediante la seleccion del tipo de FieldBusPlug adecuado
(PROFIBUS DP, Device- Net, MODBUS, etc.).

Consulte por ejemplo el documento "PDP21, PDP22 (PROFIBUS), Doc...".

Debe proporcionarse una direccion del esclavo al FieldBusPlug, para permitir la comunicacién con un bus
maestro del Sistema de control. El ajuste de la direccion del esclavo puede realizarse en todos los bus de
campo.

Normalmente la direccion del esclavo se ajusta mediante el Panel de control, lo que significa que la direccion
del esclavo se ajusta y almacena directamente en el UMC22.

La direccion se supervisa de forma inmediata después del montaje o cuando la combinacion se activa.

La direccion puede modificarse a través del elemento de menu Change address (cambiar direccién) (8.2.2 y
4.3.4).

Otra forma de ajustar la direccion en el FieldBusPlug es utilizar el "Addressing Set" (conjunto de direcciones)
CAS21-FBP.0 (unidad de la interfaz + ordenador con SW de direccionamiento). Véase la descripcion
correspondiente.

A---
El UMC22 no contiene una direccion valida. (A00O
es una direccion valida pero puede reservarse en

funcion del tipo de bus de campo).
CPU x;ﬂm El estado A--- puede restaurarse ajustando A999. AO25:
El esclavo no se inicia en el bus sin una direccién e
master valida la direccion del
’ UMC22 es 025.
| |
[*) [*) | (*) o |
D @ @ | a & e
J | R RS | J ET] GEEES ||
A= - - {—' AoZsl <=
o 3 s
Iy_\ aD O O @\ “{sRele 8
0O O DO O g
(']
)
I
8
[a ]

Figura 3-6: La direccion del UMC22-FBP se supervisa en el Panel de control
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3.3.2 Comprobacién de direcciones

El parametro Address check (comprobar direccion) esta destinado para su uso en sistemas modulares. Si se
activa, detecta cuando se intercambian los médulos de modo aleatorio y se insertan médulos incorrectos.

Este capitulo describe el direccionamiento en general y la funcién si se activa Address check (comprobacion
de la direccion).

Cuando se activa la combinacion UMC22-FBP <« » FieldBusPlug hay 5 casos posibles:
Caso 1:

Ni el UMC22-FBP ni el FieldBusPlug contienen una direccién correcta:
- EI'UMC22-FBP no inicia el funcionamiento ni la comunicacion.

Caso 2:

Soélo el UMC22-FBP contiene una direccion correcta:
- El FieldBusPlug obtiene la direccion y la guarda. Se inicia el funcionamiento y la comunicacion.

Caso 3:

Solo el FieldBusPlug contiene una direccién correcta:
- EI UMC22-FBP obtiene la direccion y la guarda. Se inicia el funcionamiento y la comunicacion.

Caso 4:

El UMC22-FBP y el FieldBusPlug contienen la misma direccion:
-  Se inicia el funcionamiento y la comunicacion.

Caso 5:

El UMC22-FBP y el FieldBusPlug contienen direcciones distintas:

El comportamiento del UMC22-FBP depende del ajuste del parametro Address check (comprobar
direccion).

Caso 5a:

Address check = Off (desactivada) (= 0) (por defecto):

- El FieldBusPlug almacena la direccion recibida del UMC22.

Se inicia el funcionamiento y la comunicacion.

Caso 5b:

Address check = On (activada) (= 1). Se utiliza principalmente para disefios extraibles.
- No se inicia ni el funcionamiento ni la comunicacion.

- El Panel de control supervisa alternativamente (3 segundos cada una):

La direccion del UMC22-FBP |F| o2

La direccion del FieldBusPlug

- Se produce el fallo (F021).

- Elmenu Change address (cambiar direccion) debe seleccionarse con el Panel de control y, a
continuacion, debe ajustarse la direccion deseada (8).

- Al salir de este menu, el funcionamiento y la comunicacioén se inician de forma inmediata.
Tanto el FieldBusPlug como el UMC22-FBP almacenan las direcciones ajustadas.

f Observaciones:
Si la direccion del FieldBusPlug ajustada no se ha configurado en el bus maestro, la comunicacion no se
inicia y el LED rojo del FieldBusPlug indica un fallo.
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3.3.3 Parametrizacién como bus de campo esclavo

Los sistemas de control, las herramientas de programacion y los tipos de bus de campo son totalmente
distintos.

Esto significa que:  No existe una norma comun para la configuracién del bus maestro de campo ni
para unir los esclavos del FieldBusPlug en el programa de aplicacion.

Ejemplo de parametrizacion:
UMC22-FBP conectado a una CPU ABB tipo 07KT98 mediante conector PROFIBUS DP-V1 PDP22-FBP:

El archivo de configuracién correspondiente es: ABB_082D.GSD. Este archivo debe guardarse en el
subdirectorio: AC1131\Library\PLCConf.

El archivo de configuracién contiene los datos para todos los dispositivos disponibles en los datos de origen.
Esto significa que: con el PROFIBUS DP-V1 FieldBusPlug durante la configuracion se ofrece una lista con
todos los dispositivos que pueden seleccionarse.

Otras herramientas de programacion ofrecen un elemento de menu para leer el archivo de
configuracion .GSD, o pueden solicitarse archivos de configuracion separados para distintos dispositivos.

Con la definicion de las direcciones de byte, los bits y las palabras se definen automaticamente:

Ranura del
acoplador l l /2 l /2 l
14 8 4
Datos del . .
Mensaje Palabra (W) Byte (B) Bits (x) Bits de datos 7...0
ADVERTENCIA... RUN
0, 0,
Entradaal | %IW1.4 0;0:21 'g ;":;1 'j'g 1'3':5 REVERSE (retroceso)
PLC e O TS e T DI5 ... no se usa
(monitor) %IW15 %I1B1.10 %I1X1.5.0...1.5.7 Intensidad del motor, byte alto
° ) %IB1.11 %I1X1.5.8 ... 1.5.15 Intensidad del motor, byte bajo
o o ADVERTENCIA... RUN
Salida del %QW1.8 ;’821 13 ‘;ogil gg 12?5 REVERSE (retroceso)
PLC o oA LSS 1S D=2 ...no se usa
(comandos) %QWA.9 %QB1.18 %QX1.9.0...1.9.7 ...No se usa
i %QB1.19 %QX1.9.8...1.9.15 | ...no se usa

La herramienta de configuracién del 07KT98 CPU utilizada para PROFIBUS DP-V1 también ofrece una lista
de los parametros que pueden modificarse:

Parameters | walue | Allowed Yalues =
11 Altormatic fault reset” Disabled nsigneda 0 0-1
"12 Contral Function® Transparent Insigneda 1 1-1
"13 Check-Back" Ackuakar 4 g 1-3
"14 Start-Up Time=0.15*" Actuakor 3 12IZI_|
1 5 Star-Delta Chang.ewer Mug?a" Achuator = 0-1
16 Star-Delta Stan.Tlme—D.1 5 Aehiiato GO0
"17 Reverse Lockout Time=0.1s* . 20 ;
: Pole-Changing Starter 1

"18 Operating Hours of Motar” S 00-
"28 Murmber of Trips" = e_ Sl 0-2x
4 | Rewversing Starter »

Direct Starker

Cwverload Relay

Transparent

Existen otros sistemas de control que ofrecen una lista similar en mayor o en menor medida.

Para mas informacion, consulte la descripcion del FieldBusPlug y/o del Sistema de control.
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3.4. Conexion y desconexion del motor
3.4.1 Arranque y paro en condiciones normales

En una instalacién en funcionamiento, los contactores del motor normalmente se activan y desactivan
mediante el Sistema de control, con los comandos RUN FORWARD, RUN REVERSE y OFF (avance,
retroceso y desconectado).

Observaciones:

Cuando la tensién de alimentacion del UMC22 se desconecta y conecta, el arranque del motor requiere una
nueva transicion de 0—1 de la sefal Run (marcha).

La conexion (marcha) y desconexion es posible cuando el UMC22 se parametriza con una de las funciones
de control del motor como, por ejemplo, arranque directo, arranque en estrella-triangulo, etc. Las excepciones
son Transparent (transparente) y Overload relay (relé de sobrecarga). La conexion (marcha) y desconexion
pueden realizarse mediante:

Sistema de control <-> Panel de control <-> Entradas digitales

Control del motor:

sistema de control

|
i__ CPU A través del
]
I

A través del
sistema de control

A través de las
entradas digitales

2CDC 342 038 FO206

Figura 3-7: Control del motor a través de UMC22-FBP
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3.4.1 Arranque y paro en condiciones normales (continuacion)

Ponga en marcha el motor mediante:

» El Sistema de control, comandos RUN FORWARD (AVANCE) o RUN REVERSE (RETROCESO):
> Esto es posible si el sistema de control ha ajustado el bit de comando AUTO MODE (modo
automatico) a 1y el Panel de control no esta activo (no esta en el modo "Password panel control"
(Panel de control con contrasefia)).

» Panel de control:
> "Password panel control" (Panel de control con contrasefia):
Siempre es posible y prevalece si el Panel de control esta en el modo "Password panel control".
Este modo esta protegido con contrasefia y solo puede habilitarse y entrarse en él a través del
Panel de control.
En este modo el Panel de control puede controlar la actividad en cualquier circunstancia.
P
LY} cambio marcha - desconectado; el indicador muestra OUTPUT (salida) cuando esta en
funcionamiento
> “Control directo del panel”:
Es posible si el parametro Local control = 003 (control local = 003) o 004, 005, 006 o 007
y la estacion de control envia el comando AUTO MODE (modo automatico) = 0.
Para mas detalles véase 3.7.3y 8.2.3

» Entradas digitales:
> "Funcionamiento local mediante DI":
Es posible si el parametro Local control = on (control local = activado) o 002, 003, 004, 006, 007,
008 o 009 el Panel de control no esta activo (no esta en el modo "Password panel control")
y la estacion de control envia el bit de comando AUTO MODE = 0 (modo automatico = 0) en el
Mensaje de comando.
Para mas detalles véase 4.3.4y 8.2.3

A Observaciones:

Si se interrumpe la conexién con el Sistema de control (problema en la estaciéon de control o bus de campo
interrumpido) el comando AUTO MODE (modo automatico) se considera 0.

Parar el motor mediante:

» El sistema de control, comando OFF (desconectar):
> Bajo cualquier circunstancia prevalece sobre RUN FORWARD (avance) o RUN REVERSE
(retroceso), independientemente del parametro Local control (control local) y del comando AUTO
MODE (modo automatico) =0

» Panel de control:
> "Password panel control" (acceso al panel de control con contrasefia):
Siempre es posible y prevalece si el Panel de control esta en el modo "Password panel control”.
Este modo esta protegido con contrasefia y sélo puede habilitarse y entrarse en él a través del
Panel de control.
En este modo el Panel de control puede controlar la actividad bajo cualquier circunstancia.
Y Desconectado durante el funcionamiento, cambio de direccion cuando se intercambia entre
marcha y desconexion (((0)) Run - Off).

> “Control directo del panel”:
Es posible si el parametro Local control = 003 (control local = 003) o 004, 005, 006 o 007
y la estacion de control envia el comando AUTO MODE (modo automatico) = 0.

» Entrada digital DI5:
> "Funcionamiento local mediante DI":
Siempre es posible y prevalece si el parametro Local control = on (control local = conectado) o 002,
003, 004, 006, 007, 008 o 009, excepto los actuadores 1 a 4.

A Observaciones:

Off (desconexidn) prevalece siempre bajo los supuestos citados arriba.
Para mas detalles véase 4.3.4y 8.2.3
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3.4.2 Paro mediante entradas multifuncién

Las entradas multifuncion ofrecen posibilidades adicionales para la inspeccién del motor y el proceso
productivo en el que se emplea. A través de los parametros DIO Multi-function input, DI1 Multi-function input y
DI2 Multi-function input (entradas multifuncion DIO, DI1 y DI2, respectivamente), las entradas DIO, DI1 y DI2
pueden parametrizarse como entradas multifuncion con las funciones siguientes:

» Transparente (por defecto): el estado se supervisa solo en el bus de campo
Serial de fallo siempre / sin retardo o con retardo de 1 a 255 s:

» Eltiempo de retardo se inicia tanto si el motor esta en marcha como si no.
Pendiente de sefial de fallo / con retardo de 1 a 255 s:

» El tiempo de retardo se inicia sélo cuando el motor esta en marcha.
Motor desconectado siempre / sin retardo o con retardo de 1 a 255 s:

» El tiempo de retardo se inicia tanto si el motor estéd en marcha como si no.
Pendiente de desconexién del motor / con retardo de 1 a 255 s:
» El tiempo de retardo se inicia sélo cuando el motor esta en marcha.
» Reset internal fault signal (restauracién de la sefial de fallo interno)
» Preparacion de arranque de emergencia: Restauracion de la memoria térmica y de otros fallos.
» Test (prueba)—permite el arranque sin motor (sin comprobacion de intensidad durante la puesta en

marcha)

Ejemplo de aplicacién de "Pendiente de sefial de fallo / con retardo"

Interruptor de

T e e e S

Situacién: Durante el arranque del motor no hay presién. Se tarda un tiempo hasta que la presion
alcanza el valor del umbral. La presion debe aparecer en 4 segundos, de lo contrario la bomba
puede resultar dafiada - Fallo.

Solucién: Ajuste de ejemplo DIO Multi-function input (entrada multifuncion DI0) = P032 (Fault signal
dependent / delayed) [sefial de fallo pendiente / con retardo] con un retardo de 4 ):
Si el interruptor de presion no genera una "presencia de presion" en 4 s (o cuando la sefial de
presion desaparece durante mas de 4 s mientras esta en funcionamiento) se genera una sefal
de fallo interno y se detiene el motor.

Observacion: La sefal de presion es una sefal de circuito cerrado: "presencia de presion" = contacto
cerrado.

Figura 3-8: Ejemplo de aplicacion bomba en seco

2C0C 342 039 FO208
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3.4.3 Arranque de emergencia

Hay dos opciones posibles para realizar un arranque de emergencia:
» Elarranque de emergencia a través de las entradas digitales multifuncién DIO, DI1 y DI2

> Parametrice la entrada DIO, DI1 o DI2 como Multi-function input = 9 (Prepare emergency start)
(entrada multifuncién = 9; preparacion de arranque de emergencia) en el momento de efectuar la
puesta en funcionamiento (4.3.4)

> Conmute a 1 la sefial de la entrada parametrizada:
Transicion 0—1 para restaurar la memoria térmica del UMC22 a “motor en frio”, el tiempo de
refrigeracion y la sefial de bloqueo.
La sefal continua 1 ignora las sefiales de fallo en las entradas multifuncion (si se parametrizan
como entradas de fallo)

> Conectar el motor
- através de la entrada digital DI4 o DI3 si se ha ajustado el control local o
- através del Panel de control o
- con el comando FUN FORWARD (avance) o RUN REVERSE (retroceso) (desde la estacion de
control mediante el bus de campo)

» Arranque de emergencia a través del Sistema de control / bus de campo

> Ajuste el parametro Emergency by PLC = On (emergencia por PLC = conectada) (por defecto
ajustado en Off [desconectadal) (4.3.4)
(Se habilita el UMC22-FBP para que acepte el comando PREPARE EMERGENCY START
[preparacion de arranque de emergencia].)

> Envie el comando PREPARE EMERGENCY START
Transicion 0—1 para restaurar la memoria térmica del UMC22 a “motor en frio”, el tiempo de
refrigeracion y la sefial de blogueo.
La sefial continua 1 ignora las sefiales de fallo en las entradas multifuncion (si se parametrizan
como entradas de fallo)

>  Conectar el motor
- envie el comando FUN FORWARD (avance) o RUN REVERSE (retroceso) (desde la estacion
de control mediante el bus de campo) o
- através de la entrada digital DI4 o DI3 si se ha ajustado el control local o
- através del Panel de control
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3.4.4 Modo gradual

El modo gradual (avance lento) puede utilizarse para poner en marcha el motor a través de las entradas
digitales y mantenerlo en funcionamiento mientras las entradas estén activas. EI modo gradual no puede
seleccionarse desde la pantalla LCD. La presencia de un comando de parada (desde el bus de campo u otra
fuente) prevaleceria e impidiria la marcha del motor o bien lo detendria si se encontrara en funcionamiento.

LO06 y LOO8:

La entrada de paro debe conectarse a 24 V CC si no se usa.

Sefal de avance §
o retroceso
DI3/Dl4

Sefial de stop
en bus o panel

&
Sefial de stop

D15

Salidarele

umcC

L007 y LO09:

La entrada de stop debe ir conectada a tierra o dejarse abierta si no se utiliza.

Sefial avance &
o retroceso
DI3/DI4

o
SCDCE A FOGOT

Senial de stop
del bus o el
panel

Sefial de stop
D15

Salida relé L
UMC

3
OO ISR

Fig. 3-8-1: Modo gradual. Por favor recuerde que es necesario un limite para arrancar el motor.

Para obtener mas detalles acerca de los bits véase el capitulo 4.3.

UMC22-FBP
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3.5 Fallo atierra

El dispositivo CEM11 supervisa si la suma de las corrientes que circulan es igual a cero. Puede emplearse en
los circuitos de alimentacion del motor para detectar intensidades de fuga y asi determinar las causas de
tales fallos a tierra, como por ejemplo, defectos de aislamiento.

La deteccioén de dichos fallos a tierra puede:

- ser empleada para interrumpir el motor y evitar dafios mayores o
- alertar al personal de mantenimiento para que realice el debido mantenimiento.

La figura siguiente ilustra cémo puede conectarse el sensor de fallo a tierra CEM11 al UMC22.

UumcC22
SW version 5

o eNe
Q0 0

UMC22:
+24 'V salida de

/ alimentacién

_____—— Entrada digital (contacto n/c)
i - con tiempo de demora
seleccionable: DI2
(CEM11 salida correcta para
entradas digitales de 24 V
que cumplen IEC61131 parte 2)

Unidad de montaje con
guia DIN (alternativa:
montaje con tornillos)

CEM11:
Monitor de fuga a tierra
(con transformador de
corriente)

D

Diametro del orificio de
paso: 20 mm /35 mm/
60 mm

CEM11:
Ajuste del umbral

\actual

Terminales

1: alimentacién 24 V CC
2: salida de la senal

2CDC 342 027 Fo20s

Figura 3-9: UMC22 con monitor de fallo a tierra CEM11 conectado
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Junto con el sensor CEM11, el UMC22 puede supervisar la existencia de fallos a tierra, con la opcion de
habilitaciéon de disparo de fallo a tierra o el aviso de fallo a tierra. Para emplear CEM11 con UMC22 realice
los pasos siguientes:

1.  CEM11 debe conectarse a la entrada multifuncién DI2 y a una fuente de alimentacion de 24 V CC. Si la

entrada DI2 se configura como entrada de fallo a tierra y el motor esta en funcionamiento, se activa un
filtro para eliminar el ruido.

2. El parametro 21 (entrada multifuncién DI2) permite definir el periodo de tiempo T minimo en el que debe
producirse la condicién de fallo a tierra antes de que se produzca el disparo o el aviso. Puede ajustarse
de 1 a 25 s. Véanse las figuras 3.10 y.11 para obtener mas detalles.

3. El parametro 14 (tiempo de arranque) se emplea como tiempo de inhibicién de un disparo de fallo a
tierra a fin de evitar que ocurra durante la secuencia de puesta en marcha; puede ajustarse entre 0-600
s. Tenga en cuenta que el fallo de motor bloqueado y los avisos de intensidad del motor alta y umbral
bajo estan relacionados con el parametro 14.

4. Configure el umbral cuando un fallo a tierra deba sefialarse en el UMC. La intensidad debe configurarse
directamente en el propio monitor de fallo a tierra (CEM11).
Véase el Manual técnico para mas informacion.

En las figuras siguientes se muestra el comportamiento del UMC22 en relacion con el parametro 21.

Ejemplo: Si el motor debe dispararse cuando una sefial de fallo a tierra esta presente durante al menos 16
segundos, el parametro 21 debe ajustarse a 84 (inhibiciéon de marcha activa) o 64 (inhibicion de marcha
inactiva).

El monitor de fallo a tierra esta conectado a la entrada DI2 y tanto la alarma como el aviso estan activados.
La sefal de aviso esta activa mientras el fallo no se confirme.

Sefal del monitor
de fallo a tierra

Temporizador
interno

ET
5
|

-
+
=
]

Restauracion del
fallo

Alarma, Aviso

L

—

250G 342 (26 Fo206

Figura 3-10: Comportamiento del fallo a tierra: mensaje de aviso y fallo
(alarma)

El monitor de fallo a tierra esta conectado a la entrada DI2 pero el mensaje de fallo (alarma) no esta activado.
La sefial de aviso desaparece si la sefial de fallo a tierra no se activa durante un tiempo T configurado por el
usuario (véase el parametro 21).

Sefal del monitor
de fallo a tierra |

L

il

| H

Yool b HEe ©
] o
) i 1 :W o
Temporizador ! : L g
interno % [ i 2
L ] T+2% % | o
T ot

Aviso
:

-
ki

Figura 3-11: Comportamiento del fallo a tierra: sélo aviso
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3.6 Proteccién del motor con termistor (PTC) conforme a EN 60947-8 (sensores tipo A)

El UMC22 tiene los terminales T1y T2 para la conexién de sensores de termistor con coeficientes de
temperatura positivos (sensores PTC tipo A). Los sensores PTC normalmente estan incorporados en los
bobinados del estator del motor y permiten supervisar la temperatura del bobinado.

Puesto que los sensores PTC captan la temperatura real del bobinado, puede ofrecerse una mejor proteccion
del motor, permitiendo resolver problemas tales como una falta de refrigeraciéon o temperaturas ambiente
elevadas que el tipo de motor no pueda solventar.

Ut

! L

. I

: ﬁ ! 2%

Motor con sensores |T1 |T2| | 2 | 4 |
[
E
R A JR— =
=
(5]
]
—h._ D
u ‘ ‘ 3]

Figura 3-12: UMC22 con sensor PTC conectado

Cuando la temperatura del bobinado del motor alcanza la temperatura del sensor PTC especificada, la
resistencia del sensor pasa de tener un valor bajo a uno alto.

El UMC22 puede realizar la supervision del PTC, con la opcion de activar un disparo de fallo PTC o un aviso
de fallo PTC.

Ademas, el UMC22 detecta las siguientes situaciones de error relacionadas con las entradas PTC:
- Cable roto: Si se rompe un cable de conexién entre el UMC22 y el PTC
- Cortocircuito: Si los terminales de entrada estan conectados directamente

Para habilitar la proteccion del PTC realice los pasos siguientes:

1. Conecte los cables del sensor PTC a las entradas UMC T1y T2

2. Ajuste el parametro 6 (bits 2 y 3; el bit 1 del parametro 6 se emplea para ajustar la proteccion contra
pérdida de fase):

Bits del parametro 6 0000.0x-- Aviso PTC / disparo PTC
x = 0: aviso PTC / x = 1: disparo PTC / -:
cualquiera

0000.0-x- Supervision PTC
x = 0: inactiva / x = 1: activa / -: cualquiera

0000.0--x Proteccién contra pérdida de fase
x = 0: inactiva / x = 1: activa / -: cualquiera
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3.7 Sefializacién

3.7.1 Informacién disponible en los LED

Conexion al bus de campo:

Debido a las definiciones del tipo de
bus de campo el significado puede

variar:
Verde = encendido, rojo = apagado: \
- intercambio normal de datos
Verde = apagado, rojo = apagado: @@ @@222@
- comprobar alimentacion e G |0 DJ[EERER| Verde: fisto para funcionar
- Amarillo: motor en funcionamiento

Ambos LED parapadean:

(sobrecarga, fallo de

- autocomprobacion en ejecucion e 4 4 comprobacién, el bloqueo
O MoToN . .

Uno de los LED parpadea: - @y — detiene el motor)

- no hay conexion al bus master o HEMEE Rojo: fallo

error de configuracion o parametros R (sobrecarga, otro error)

no validos. I
=

., . 0 MM NN DMMN M
Conexion al dispositivo: b
1|:|11 1;|1!|1-1|15|1E |1'.‘ B

|
| e T

- intercambio normal de datos
Verde = apagado, rojo = apagado: @@eeaeedd

Verde = encendido, rojo = apagado:

2C0G 342 01 2 FODOT

- comprobar alimentacion
Ambos LED parapadean:
- autocomprobacion
Uno .de los LED parpadea: Si no hay ningn LED encendido, compruebe si
= sin conexion al la alimentacion esta conectada
UMC?22, faltan datos de configuracion
del UMC22...
Observacion:
LED del UMC22 ocupado si el Panel de control esta instalado.
LED del FieldBusPlug permanecen libres.

Para mas informacion véase la descripcion del correspondiente
FieldBusPlug.

Figura 3-13: Los LED del UMC22-FBP y el FieldBusPlug
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3.7.2 Panel de control: informacion y control del panel con contrasefia

El Panel de control puede conectarse al UMC22 o instalarse directamente en su parte frontal.
Ofrece acceso a:

» Direccioén del esclavo

» Estado del motor (en funcionamiento si se muestra OUTPUT [salida]) y al estado de las entradas y
salidas del UMC22.

Intensidad real e intensidad de ajuste
Informacioén de diagndstico detallada
Datos de servicio

vvyyy

Todos los parametros relevantes

Ademas, el Panel de control permite arrancar y parar el motor (“Control del panel con contrasefia”).

El acceso se estructura en tres niveles:

» Supervision (Monitoring): Se inicia con la opcién del menu “Direccién”, permite sélo la comprobacion
pero no permite modificar valores ni parametros.

» Edit 1 (edicidon 1): Requiere contrasefia y permite cambiar parametros durante la puesta en
funcionamiento.

"Password panel control" (control del panel con contrasefia) para arrancar y parar el motor a través del
Panel de control.

» Edit 2 (edicidn 2): Accesible a través de Edicion 1, para cambiar parametros relacionados con el circuito
eléctrico basicamente.

Supervision
p. €.

@

(= IR0 53] - direccion
! - intensidad .-'i\ IEdicién 1
4 - confirma- el T
F A 1 cion de ind. [ ={PACS -comprob~ar
1 = de fallo :I: contrasefia
IhFr] - sefiales de Cort -control local (&) Edl(.ll()n 2
X E/S g o p. €j.
r 5 .-ajuste de g . bi
= - Rddr] “Jireccion |Edeaf{PaEy -cambiar
X 1 = " contrasefia
[ur i| -intensidad [;]T -funcion de
I -clasede T control
ke ] disparo [F. . -comporta-
| - *  miento en
- - buwen caso defallo
o de bus
L (R En ] AL (vl ‘
FEM 300 00 L) R Pl
FaLILT Tpm
QUTPUT PAR SET MEMU FND PFEY
r'-'--
= - 9 WA
- |
- v P
— {ENTER —
o

Figura 3-14: Panel de control ACS100-PAN — Niveles de funcionamiento

P0G 3z 013 Foooe

Antes de utilizar el Panel de control para cambiar los parametros, asi como de realizar otras operaciones, se
recomienda estar familiarizado con el funcionamiento de estos tres niveles. Para obtener mas detalles véase
el capitulo 8.1.1.

Observaciones:
» La mayoria de parametros modificados se activaran tras la desconexion del motor.
» Algunos parametros se activan encontrandose el motor en funcionamiento.

» Si se modifican a través del Panel de control y encontrandose el motor encendido, normalmente el
sistema de control los sobrescribe, pero ello depende del parametro Parameter lock (Bloqueo de
parametros) solo modificable a través del Panel de control.

» Con el parametro Parameter lock = Locked (bloqueo de parametros = bloqueado), puede impedirse la
modificacion de los parametros por parte del sistema de control, el bus de campo o el Panel de control.
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3.7.3 Panel de control: control directo desde el panel

“Direct panel control” (control directo desde el panel) esta destinado a utilizarse tras la puesta en servicio.
Permite un arranque y paro simplificados del motor, asi como la confirmacién de fallos por parte de (p.ej.)
usuarios de la instalacion menos cualificados.

El "Control directo desde el panel" es posible si el parametro Local control = 003 (control local = 003), 004 o 005
(L.003, L.004 y L.005) y la estacion de control envia el comando AUTO MODE = 0 (modo automatico = 0).

Observaciones:
Si se interrumpe la conexién con el Sistema de control (problema en la estaciéon de control o interrupcion de la
conexién del bus de campo) el comando AUTO MODE (modo automatico) se considera 0.

Si se activa el "Control directo desde el panel" aun se podra acceder a otras opciones del menu del Panel de
control, para por ejemplo cambiar los parametros, etc.
En cuanto a los tres niveles de acceso, solo se ha modificado el nivel de Supervision.

Encendido del
uMC22

Montaje del Panel
de Control

1

!

f
I Supuesto: Parametro Control local= 003, 004 0 005 Y |

Acceder a otras opciones del menu,

Estacion de control envia el comando II p. j. Setcurrent ) .

AUTOMODE =0 - OR - I Vuelve a mqstrar la |ntensu.:13d'en %o
tras 5 min. si no se pulsa ningun

- - . . |
Conexién a estacion de control interrumpida | | poton.

v v

FWD: AVANCE

Lo

o
j REV: RETROCESO

L aES

Parpadea | |

o A

“Confirmar y volver M

atras con

Marcha, paro
(conmutacion)

(o)
Cuando se corrige

b

el fallo J
Paro, inversion .
(conmutacion) Eijemplo de fallo
LOC .
N7 (il F' %
Conmutacion FALILT | .
[ ]
; Intensidad PW D &l
K -lI—l—Il- [=]
Intensidad en % absojuta i L;
A Tiempode 5
Hoe r i Loe ri refrigera-  tu
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Marcha—T CUTPUT

Figura 3-15: Panel de control ACS100-PAN — Nivel de funcionamiento para "Direct panel control"
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3.7.4 Indicacion de fallo y advertencias

ElI UMC22 ofrece distintas posibilidades para identificar y confirmar un fallo o un aviso.

Comportamiento en caso de fallo

Cualquier tipo de fallo interno o externo detectado provoca una sefial de fallo interno. Resultados:

» El fallo es supervisado por el bus de campo (véase mas abajo)

» Los relés de salida que controlan los contactores del motor (dependiendo de la funcién de control

seleccionada) se abren, desconectandose el motor.
» EILED FAULT (fallo) rojo se enciende en el UMC22.

» La sefial FAULT (fallo) parpadea en el Panel de control.

» Sise activa la salida de fallo con el parametro Fault output = On (Salida de fallo = activada), la salida

DO2 se ajusta en 1.

Para obtener detalles acerca de las funciones de control por separado véase el capitulo 6.

Supervision en el bus de campo / Sistema de control

Ejemplo de mensaje de diagnostico para todas las funciones de control salvo los actuadores 1-4:

N.° de bit 7 6 5 4 3 2 1 0
Fallo de Senal de fallo
Byte de autocom- en DIO, DI1
fallo 0 B probacion oDI2 1) B B B B B
F010 2) F011 2)
Fallo de Fallo de Fallo de
. Fallo de
Fallo por Parametro compro- auto- auto-
Motor Fallo de L. autocom-
Byte de sobrecarga s fuera de bacion compro- L. compro-
. bloqueado | comunicacion . . . - probacion ol
fallo 1 (disparo) intervalo intensidad | bacion de ! bacién de
- F002 2) F003 2) X derelé 1) .
disparo 2) F004 2) 1) relé 1) F007 2) relé1)
F005 2) F006 2) F008 2)
Umbral de Umbral de Tiempo de A:gg:girgr; Arranaue de
Byte de intensidad intensidad refrigera- P on emerqencia
aviso 2 del motor del motor ) cion N B marcha prepgrado )
; en marcha
alto 1) bajo 1) c2) buSy 2
Si el parametro esta fuera de intervalo: nimero del parametro (controla dos etapas del parametro, p. ej. "02" Factor
de intensidad)
Si se produce un fallo en la autocomprobacién: nimero del error de autocomprobacion (sélo para servicio)
Byte de En el resto de casos:
aviso 3 N
Pérdida de Fallo en Fallo en Fallo en Fallo a PT.C . Rotura Tempera
. cortocircuit del cable tura
fase DI2 DI1 DIO tierra o del PTC PTC
disparo 2 F024 2 F023 2 F022 2 F020 2 FO19 2 FO18 2 FO17 2

FieldBusPlug/ Emisién: 09.2007

Para una completa descripcion de las funciones de control, véanse los datos de diagnéstico en 4.2.4

2)La tabla anterior también muestra la informacion que se visualiza en el Panel de control (8.2.1).

Confirmacion de fallos

Los fallos pueden confirmarse:

» Mediante el comando de ajuste del Sistema de control / Bus de campo FAULT RESET (restaurar fallo)

4.2.1

» A través del Panel de control:

> Panel de control con contrasefia. Siempre es posible, pero requiere contrasefia:
Vaya al elemento de menu “FAuL” (fallo) pulsando dos veces el botdn de cursor hacia abajo. Pulse
dos veces [ENTER] (8.2.1)

> Control directo del panel, si esta parametrizado (4.3.4) y el comando AUTO MODE = 0 (modo
automatico = 0) (4.2.1)
El menu cambia directamente a “FAuL”. Si se pulsa el boton [ENTER], se muestra el tipo de fallo. Al
pulsar otra vez [ENTER] se confirma el fallo: 3.7.3.

» Mediante la entrada multifuncion DIO, DI1 o DI2, si esta parametrizada (4.3.4)

Observaciones:
Si la causa del fallo no se elimina, de inmediato se produce una nueva sefal de fallo interno.

-35-
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3.8 Sustitucién del UMC22 o sélo de la unidad de control en caso de fallo
3.8.1 Sustitucion del UMC22 en una instalacién en funcionamiento

El UMC22 puede desconectarse del FieldBusPlug sin interferir en el bus de campo ni en los otros esclavos.
El FieldBusPlug se alimenta conjuntamente a través de la tension suministrada a las lineas de bus.

El FieldBusPlug mantiene almacenada la direccién del esclavo actual e informa al Sistema de control de la
pérdida de conexion con el dispositivo que se haya conectado.

Tras el montaje y conexion de un UMC22 nuevo, se informa al Sistema de control de que el dispositivo
ausente esta conectado otra vez al FieldBusPlug (suponiendo que el nuevo UMC22 tenga una direccion
incorrecta A - - -).

Atencion:

Si el UMC22 reemplazado tiene una direccion correcta y el parametro Address check (comprobar direccion)
no se ha activado, el FieldBusPlug aplicara la nueva direccién automaticamente. Si esta direccion ya esta
siendo usada por otro bus esclavo, pueden producirse fallos de bus impredecibles (p. €j. el bus maestro
detiene la comunicacion).

Esto permite que el Sistema de control descargue los parametros anteriores y se ponga en marcha el nuevo
UMC22 con los parametros correctos.

36 - FieldBusPlug / Emision: 09.2007



V6

Controlador de motor universal UMC22-FBP
Version del software 4.0
Capitulo 4.1~1

4. Estructura

de datos

4.1 Configuracién del dispositivo

Tipo Grupo Tipo/ejemplo * Cantidad/forma Instruccion
Sefiales DI = Entrada digital LIS RIElcE U Leer
A palabra
supervisadas =
Intercambio | (entrada) ':‘rl];l (:I‘Erilér:da 1 palabra Leer
de datos 9 .
aciclicos DO = Salida digital | 0 Pits simples en 1 Escribir
Comandos palabra
(Balice) AO = Salida analogica | - Escribir
Diagnostico Fallos y avisos 4 bytes en 1 bloque Leer
Configuracion, Cantidad de DI, DO, _
Otras identificacion y codigo de producto 6 palabras en 1 bloque Leer/escribir
transferen-
C|§as_ de datos | Datos especificos Tasa de baudios, Depende del bus de Leer/escribir
basicos de bus tiempo de espera... campo
Parametros de Funcion dg control... 20 palabras en 1 blogue Escribir
bloque Clase de disparo...
Intercambio 27 parametros
Parametros Funcién de control... individuales en .
de datos Lo f Leer/escribir
o individuales Clase de disparo... byte, palabra y doble
aciclicos palabra

Observaciones:

Diagnostico:

Configuracion:

Parametros:

FieldBusPlug/ Emisién: 09.2007

Los mensajes de diagndstico de los esclavos PROFIBUS DP empiezan con 2 bytes
adicionales que se refieren al nimero de bytes de diagnéstico y al estado del

esclavo.

Los buses de campo modernos, como PROFIBUS DP-VO0, V1 y DeviceNet,

establecen los datos de configuracién a partir de los correspondientes archivos de
configuracion (p. ej. "xxx.GSD", "xxx.EDS") y los escriben automaticamente en el
FieldBusPlug cuando se conecta la alimentacion.

La mayor parte de los modelos de FieldBusPlug compara los datos de configuracion
enviados por el UMC22 con la configuracion de datos recibida del bus de campo.
Cuando el resultado de la comparacion es correcto, se produce la descarga de los
parametros y se inicia el funcionamiento.

El conjunto de datos de configuracion contiene el cédigo de producto, UMC22:
0x2AFB = 11003.

Ademas de los datos que se citan mas arriba, el FieldBusPlug (Unicamente éste y no
el UMC22) puede enviar datos de identificacion previa peticion como, por ejemplo, el
nombre del fabricante, la direccion del esclavo y la tasa de baudios segun se define
en la respectiva norma del bus de campo.

En funcion del tipo de bus de campo, los parametros pueden:

- escribirse como un bloque de parametros, solo el bloque completo (p. €j.
PROFIBUS DP-V0) o

- escribirse y leerse como parametros individuales (p. ej. PROFIBUS DP-V1,
DeviceNet).

Los tres parametros de servicio Operation hours, Number of starts y Number of trips

(horas de funcionamiento, nimero de arranques y nimero de disparos,

respectivamente) son de solo lectura.
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4.2 Datos del bus: supervisién, comandos y diagnostico

4.2.1 Datos de supervision, comandos y diagndstico: Descripcion general

Mensaje de control digital:

(enviado desde el UMC22 al sistema de control)

N.° de bit 7 6 5 4 3 2 1 0
REVERSE
LOCAL | LOCK-OUT RUN OFF el
WARNING FAULT CONTROL TIME FORWARD REVERSE
Byte 0 A . = (desconec-
(aviso) (fallo) (control (tiempo de (avance) 2)/ tado) (retroceso)
local) bloqueo de apertura 3) 2 Jci 3
inversion) ) [cierre 3)
DI5 Dl4 DI3 DI2 DI1 DIO
Byte 1 (entrada (entrada (entrada (entrada (entrada (entrada = =
UMC) UMC) UMC) UMC) UMC) UMC)
Mensaje de control analégico: (enviado desde el UMC22 al sistema de control)
N.° de bit 7=LSB 6 5 4 3 2 1 0=MSB
Byte 0 Peso del byte: bajo ) ) . )
MOTOR CURRENT (intensidad del motor) (% de Intensidad de ajuste)
Byte 1 Peso del byte: alto
Observaciones:
Algunos buses de campo transfieren sefiales de entrada digitales junto con sefales de entrada analdgicas en
palabras.
Mensaje de comando, sdlo digital: (enviado desde el sistema de control al UMC22)
N.° de bit 7 6 5 4 3 2 1 0
PREPARE
FAULT AUTO EMERGENCY | SECE RUN ofFF | REVERSE
RESET MODE START FORWARD
Byte 0 - . - (auto- (desco- | (retroceso)
(restauracion (modo (preparacion de (avance) 2)/
- compro- . nectado) 2)/
de fallos) automatico) arranque de N abierto 3)
- bacion) cerrado 3)
emergencia)
Byte 1 D02 1) DO1 1) DOO0 1)
(salida UMC) | (salida UMC) | (salida UMC) B ) ) )
nen funcién de la parametrizacion 2)no para los actuadores 1 a 4
3)s06lo para los actuadores 1 a 4
UMC22-FBP- 38 -
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4.2.1 Datos de control comando y diagnéstico: Descripcion general (continuacion)

Mensaje de diagndstico

Mensaje enviado desde el UMC22 al Sistema de control.

En funcién del tipo de bus de campo, el bus maestro solicita el mensaje de diagndstico al esclavo en cuestion
de forma automatica o no; véase la descripcion del correspondiente FieldBusPlug.

Todos los fallos pueden confirmarse mediante:

» Sistema de control: byte de comando 0, bit 6 =1 (restauracion de fallos)

» Panel de control: mensajes de fallo de elementos del menu (FAuL)

» Entrada multifuncion (si se ha parametrizado)

Mensaje de diagnéstico

1) paratodas las funciones de control salvo los actuadores 1 a 4
2) paralafuncion de control de los actuadores 1 a 4

N.°d
Para bt 7 6 5 4 3 2 1 0
1) - - - - - -
Fallo de Sefial de fallo SinOLS1- | SinCLS1- | OTS1->0
P autocompro- en DIO, DI1 o OLS 1->0 CLS1->0 "
Byte de Simultanea bacion DI2 1) sin comando sin comando >0en3s >0en3s pero S|lnl('JLS
2) fallo 0 mente OLS y de cierre de apertura 4) tras 4) tras (posicion
CLS F0102) Fo112) comando comando intermedia)
F009 2) de cierre de apertura
F0122) F0132) FO14 2) FO15 2) F016 2)
Fallo de Fallo de Fallo de
comproba- Comproba- comproba-
1) cién del relé | cion delrelé | cién del relé
Fallo por Motor Fallo de Parametro Fallo de 21) 11) 01)
sobrecarga bloqueado D fuera de comproba- F006 2) F007 2) F008 2)
Byte de f comunicacion . .
fallo 1 (_dlsparo) intervalo _cion de
a Disparo por F003 2) intensidad 1) | OLS0->1 CLS 0 ->1 CTs1->0
fallo 2) F002 2) F004 2) F005 2) sin sin pero sin CLS
2) comando comando (posicién
de apertura de cierre intermedia)
FO006 2) F006 2) F008 2)
1) Autocom- )
Umbral de Umbral de Tiempo de 5;0:12':;2 Arranque
Byte de . idad del intensidad del refrigeracion de .
Aviso 2 | Intensidad de motor bajo - en marcha - emergencia | Tiempo de
2) motor alto 1) ° buSy marcha
1) C2) d preparado ¢
(ocupado) excedido 3)
2)
Si el parametro esta fuera de intervalo: nimero del parametro (controla dos etapas del parametro, p. ej. "02" Factor de intensidad)
Si se produce un fallo en la autocomprobacién: niumero del error de autocomprobacion (sélo para servicio)
1) En el resto de casos:
r Byte de
aviso 3 Pérdida de . Cortocir- Rotura
2) fase Fallo en DI2 Fallo en DI1 Fallo en DIO Fallo a tierra cuito de cable Temperatura
F024 2) F023 2) F022 2) F020 2 pTC del PTC F(|)31T702)
disparo 2 ) F019 2) F018 2)

OLS = Open limit switch (interruptor de limite abierto; sefial

activa)

OTS = Open torque switch (interruptor de par abierto; sefial de

circuito cerrado)

1) En funcién de la parametrizacion

activa)

de

circuito cerrado)

2) Se muestra en el Panel de control
3) Limite de tiempo de marcha: tiempo de marcha max. abierto—— cerrado. Utilice el parametro Star-delta starting time (tiempo de
arranque en estrella-triangulo)

4) El tiempo de inicio de inspeccion puede prolongarse (4.3.4)

FieldBusPlug/ Emisién: 09.2007
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CLS = Closed limit switch (interruptor de limite cerrado; sefal

CTS = Closed torque switch (interruptor de par cerrado; sefial
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4.2.2 Datos de control: Detalles

UMC22-FBP-

Control digital
Byte Bit Breve descripcion Estado Descripcion
0 RUN REVERSE 1 El motor funciona en retroceso y la comprobacion
(retroceso) (intensidad/cont. aux.) = 1
1 El comando RUN (marcha) esta activo o la corriente aun
circula tras el comando de desconexion (OFF)
1 OFF (desconectado)
1 Motor parado y no hay circulacién de corriente y el comando
RUN (marcha) no esta activo
2 RUN FORWARD 1 El motor funciona en avance y la comprobacion
(avance) (intensidad/cont. aux.) = 1
3 - -
0 El tiempo de bloqueo de inversién no esta activado.
REVERSE LOCK-OUT
4 TIM (tiempo de bloqueo El tiempo de blogueo de inversion esta activado. Se inicia con
de inversion) 2) 1 el comando OFF. El comando de direcciéon opuesta se acepta
sélo cuando finaliza el tiempo de bloqueo de inversion.
0 0 El control local no esta activo.
5 LOCAL CONTROL Se activa el control local a través del Panel de control o las
(control local) 1 entradas digitales. Se ignoran los comandos RUN del sistema
de control.
Para mas detalles véase el capitulo 4.3.4
0 No hay fallos
Hay un estado de fallo: sobrecarga, sin comprobacién durante
FAULT el arranque, etc.

6 (fallo) 1 Para mas detalles véase mensaje de diagnéstico, bytes de
fallo 0 y 1. El fallo debe confirmarse mediante el comando de
bus de campo FAULT RESET (restaurar fallos) o con el Panel
de control.

0 No hay avisos
WARNING )

7 (aviso) Hay avisos.

1 Para mas detalles véase mensaje de diagnostico, bytes de
aviso 2y 3.

0 Entrada DI5 del UMC22 -

1 Entrada D14 del UMC22 -

2 Entrada DI3 del UMC22 - Lee las entradas digitales D10 a D15 del UMC22,

3 | Entrada DI2 del UMC22 R independientemente de la parametrizacion

1

4 Entrada DI1 del UMC22 -

5 Entrada DIO del UMC22 -

6 | - - -

7 - - -

Control analégico
0 0-7 | Intensidad del motor en R Byte bajo
% de intensidad de
14 0-7 | ajuste - Byte alto
1) Sélo para el arranque inverso
40 - FieldBusPlug / Emision: 09.2007
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4.2.3 Comandos: detalles

Byte Bit Descripcion breve Estado Descripcion
El motor inicia el retroceso o inicia con la velocidad 2
RUN REVERSE Transicion )
0 (retroceso) 0->1 Observaciones:
véase RUN FORWARD (avance)
El motor se detiene cuando la sefal es 1. OFF prevalece
1 OFF (desconectado) 1 sobre los comandos RUN.
El motor inicia el avance o inicia con la velocidad 1
Observaciones:
Arranque con inversion de giro: arranque en direccién
contraria
. Para arrancar en la direcciéon opuesta a la presente se
2 RUN FORWARD Transicion requiere un comando OFF. OFF inicia de inmediato el tiempo
(avance) 0->1 . L .
de blogueo de inversion. Cuando el tiempo de bloqueo de
inversion ha transcurrido, el motor puede arrancar con la
transicion de 0—1 del comando de marcha inversa.
Arranque por conmutabilidad de polos: cambiar
velocidad
Posibilidad de cambiar la velocidad de inmediato.
Se inicia una prueba interna del HW y SW (memoria,
SELF TEST L
3 (autocompro- Transicién med_|C|on de canales, etc.). La autocomprobacion so_lo puede
0 - 0->1 realizarse con el motor desconectado. De lo contrario, se
bacion) ~ .
produce una sefal de fallo de autocomprobacién.
Transicion Restaura la memoria térmica del UMC22 a "motor en frio", el
PREPARE 0->1 tiempo de refrigeracion y la sefial de bloqueo.
EMERGENCY
4 START (preparacion Prepara el arranque de emergencia del motor.
de arranque de 1 El UMC22 sélo acepta la sefial cuando el parametro
emergencia) Emergency by PLC = On (emergencia por PLC = activado). El
motor puede arrancar cuando se produzca esta sefial..
En el supuesto de que Local control (control Local) se ajuste
en On (activado), 002, 003 o 004 (Local operation via Dls)
(funcionamiento local mediante DlI):
0 El motor podra arrancar a través de las entradas digitales del
5 AUTO MODE (modo uMcC22.
automatico) La desconexién mediante el sistema de control y las DI
siempre es posible.
1 La marcha mediante las entradas digitales esta bloqueada.
Los comandos de desconexion siempre son posibles.
FAULT RE.S,ET Transicion Restaura todos los fallos restaurables (sobrecarga,
6 (restauracion de -
0->1 comprobacién de fallos, etc.)
fallos)
7 - - -
0-4 - - -
5 Salida DOO del
UMC22 -
1 . Control transparente de las salidas digitales DOO...2 del
6 LSJ?/IIIC(:jSZDO:L del - UMC22, si no las utiliza ninguna funcién de control distinta
de transparente o relé de sobrecarga.
7 Salida DO2 del
umMC22 -
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4.2.4 Diagnéstico: detalles

CTS 1-> 0 pero sin
CLS (= posicion
intermedia)
(Fallo) 2)

Byte | Bit Panel Breve descripcién Descripcion
Se supervisa la posicion intermedia: la sefal del
OTS 1->0, sin interruptor de par abierto se ha conmutado de 1 ->0,
0 FO16 OLS (= posicion pero la sefial del interruptor de limite abierto no se ha
intermedia) conmutado de 0->1.
(Fallo) 2 Explicacion: p. ej. la conexion al interruptor de par se ha
interrumpido (circuito cerrado)
CLS 1->0 no - . -
o | rors | Uenelugars despues o | L3 et denienuptr e e corodo pose e
un comando de apertura ’ p
(Fallo) 2) apertura.
OLS 1->0no - . -
2 | rora | ene ugarss despues ge | L S de lemiptrce e cerade o s
un comando de cierre . ’ p
(Fallo) 2) cierre.
CLS 1-> 0 sin comando de La sefal del interruptor de limite cerrado se ha
3 FO013 apertura conmutado de 1 a 0 sin un comando de apertura.
(Fallo) 2) Explicacién: p. ej. contacto erréneo.
0 OLS 1-> 0 sin comando de La sefal del interruptor de limite abierto se ha
4 F012 cierre conmutado de 1 a 0 sin un comando de cierre.
(Fallo) 2) Explicacion: p. ej. contacto erréneo.
Como minimo una entrada multifuncién contiene una
sefal de fallo (sefal 0) p. ej. de un médulo del termistor.
Sefial de fallo en DIO, Supuesto:
5 FO11 DI1 o DI2 Como minimo una entrada multifuncion esta ajustada
(Fallo) como Muiti-function input = 001 (Fault signal always /
not delayed) (sefial de fallo siempre / no retrasada)
(principio de circuito cerrado).
Fallo de Fallo en la autocomprobacion o ésta se inici6 con el
L. motor en marcha.
6 F010 autocomprobacion . .
(Fallo) Observaciones: .
Este fallo no puede confirmarse.
Tiempo de marcha: tiempo de marcha max. permitido
OLSy ;
7 FO09 | CLS simultaneos abierto -> cerrado. . .
(Fallo) 2) Rara e] ajuste utilice el parametro Star‘-qelta starting
time (tiempo de arranque en estrella-triangulo)
Sin sefal 1 del contacto auxiliar en la entrada DIO 300
ms tras la conmutacion del contactor o sefial 1 en la
Fallode i entrada DIO incluso si el contactor no esta conectado.
comprobacién del relé 0
(Fallo) 1) Supuesto: 3y
Parametro Check-back = Auxiliary contacts (comprobar
= contactos auxiliares).
1 0 F008

Se supervisa la posicién intermedia:

La sefal del interruptor de par cerrado se ha
conmutado de 1->0 pero la sefial del interruptor de
limite cerrado no se ha conmutado de 0->1.
Explicacion: p. ej. la conexion al interruptor de par se
ha interrumpido (circuito cerrado)

1)Para todas las funciones de control salvo los actuadores 1 a 4

2)Sélo para la funcién de control de los actuadores 1 a 4
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4.2.4 Diagnostico: detalles (continuacidn)

(Fallo)

Byte | Bit Panel Breve descripcion Descripcion
Sin sefial 1 del contacto auxiliar en la entrada DI1
300 ms tras la conmutacion del contactor o sefial 1 en la
Fallode entrada DI1 incluso si el contactor no esta conectado.
comprobacién del
relé 0 (Fallo) 1) Supuesto: , N
1 F007 El parametro Check-back (comprobar) se ajusta a Auxiliary
contacts (contactos auxiliares).
CLS 0->1sin La sefal del interruptor de limite cerrado se ha conmutado de
comando de cierre 0 ->1 (= "posicion cerrada" se supervisa) sin comando de
(Fallo) 2) cierre.
Sin sefial 1 del contacto auxiliar en la entrada DI2
300 ms tras la conmutacion del contactor o sefial 1 en la
Fallode entrada DI2 incluso si el contactor no esta conectado.
comprobacidn del
relé 2 (Fallo) 1) Supuesto: _ -
2 F006 El parametro Check-back (comprobar) se ajusta a Auxiliary
contacts (contactos auxiliares).
OLS 0->1sin La sefal del interruptor de limite abierto se ha conmutado de 0
comando de ->1 (= "posicién abierta" se supervisa) sin comando de
apertura (Fallo) 2) apertura.
Sin intensidad en el motor durante 300 ms tras la conexién o
Fallo de intensidad del motor circulando 300 ms después de la
3 F005 | comprobacién de desconexion.
intensidad (Fallo) Supuesto:
Parametro Check-back = Current (comprobar = intensidad).
1 Parametro f d El parametro recibido sobrepasa el limite superior o inferior. El
4 F004 arametro fuera de numero que acompafa al parametro se muestra en el byte de
intervalo (Fallo) di -~
iagnéstico 3.
El UMC22 no recibe mensajes validos:
- el sistema de control, el bus de campo o FieldBusPlug no
funciona correctamente o esta interrumpido
- La direccion del FieldBusPlug y del esclavo del UMC22 son
distintas (parametro Address check = On [comprobar direccion
Fallode = conectado])
5 F003 comunicacion )
(Fallo) Observaciones:
El bit de diagnostico se envia al sistema de control tras
recuperar la conexion.
Cuando la comunicacién vuelve a ser correcta tras un fallo, el
motor puede ponerse en marcha de inmediato sin
confirmacion del fallo.
La intensidad del motor sobrepasa el umbral de bloqueo de
intensidad.
6 | F002 xz‘;ff’g)b'oq”eado Supuesto:
El parametro Blocking current threshold (umbral de bloqueo
de intensidad) esta activado.
La sobrecarga o la pérdida de fase han provocado un disparo.
Se ha iniciado el tiempo de refrigeracion. Mientras el tiempo
de refrigeracion se ejecuta, "°C" parpadea en la pantalla. La
. Fallo de sobrecarga confirmacion es posible cuando el tiempo de refrigeracion ha
7 Disparo transcurrido.

Observaciones:
El bloqueo también provoca un fallo por sobrecarga. En este
caso el tiempo de refrigeracion no se inicia.

1)Para todas las funciones de control salvo los actuadores 1 a 4
2)Solo para la funcién de control de los actuadores 1 a 4
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UMC22-FBP-

4.2.4 Diagnostico: detalles (continuacidn)

Byte | Bit Panel Breve descripcién Descripcion
Tiempo de marcha
0 - excedido
(Aviso) 2)
El arranque de emergencia se prepara a través del
Arranque de emergencia sistema de control o mediante la entrada digital
1 - preparado (arranque de emergencia con transicion de 0->1 de una
(Aviso) sefial RUN a través del sistema de control o de una
entrada digital).
Autocomprobacion en
2 buSy marcha Autocomprobacion en funcionamiento
(Aviso)
3 - - -
Tiempo de refrigeracion
2 4 °C en funcionamiento Tiempo de refrigeracion en funcionamiento
(Aviso)
5 - - -
La intensidad del motor esta por debajo del umbral de
Umbral de intensidad intensidad bajo.
6 - del motor bajo Supuesto:
(Aviso) El parametro Low current threshold (umbral de
intensidad bajo) esta activado.
La intensidad del motor esta por encima del umbral de
Umbral de intensidad intensidad alto.
7 - del motor alto Supuesto:
(Aviso) El parametro High current threshold (umbral de
intensidad alto) esta activado.
No:
Los numeros de parametro superiores a 27 no se
aceptan (los numeros de parametro solo son posibles
NUumero de parametro, en buses que permiten el acceso a parametros
0-7 - namero del fallo de individuales).
autocomprobacion Tampoco:
Numero del fallo de autocomprobacién (sélo para
servicio)
Otros:
0 FO17 Temperatura PTC Temperatura del motor demasiado alta
3 1 F018 Rotura de cable del PTC Una de las lineas de alimentacion del PTC se ha roto.
2 F019 Cortocircuito PTC
3 F020 Fallo a tierra
4 F022 Fallo en DIO Fallo externo sefialado mediante DIO
5 F023 Fallo en DI1 Fallo externo sefialado mediante DI1
6 F024 Fallo en DI2 Fallo externo sefialado mediante DI2
7 - In_formacm_n _de Disparo debido a pérdida de fase o desequilibrio
disparo adicional

1)Para todas las funciones de control salvo los actuadores 1 a 4

2)So6lo para la funcién de control de los actuadores 1 a 4
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4.3 Parametros

Carga de parametros en el UMC22

Para cargar parametros en el UMC22 existen distintas posibilidades en funcién del bus de campo y el
Sistema de control:

» El archivo de configuracion del esclavo (p. ej. archivo GSD para PROFIBUS DP) tiene los parametros.
Los parametros se modifican durante la configuracion del bus de campo y se cargan en el UMC22
durante la conexién (en cuanto a la transferencia en bloque, véase mas abajo).

» La configuracion del esclavo se realiza a través de funciones o herramientas concretas del Sistema de
control, como por ejemplo, el archivo EDS (DeviceNet) o FDT/DTM (PROFIBUS DP/V1; normalmente se
utiliza para transferencia de parametros individuales).

» La parametrizacion se realiza a través el programa de aplicacion "hecho a mano" del Sistema de control
(en cuanto a la transferencia de parametros individuales o en bloque, véase mas abajo)

» El Panel de control permite ajustar la mayoria de parametros (8.1).

» Una funcién especial del Panel de control es que permite leer el conjunto de pardametros completo de un
UMC22 parametrizado y transferirlo a otro UMC22 (8.2.3).

E Observaciones:

Algunos parametros se aplican en estado conectado, otros con el motor desconectado, siempre que no se
active un bit de fallo interno.

4.3.1 Grupos de parametros

Acceso a través del Sistema de control y/o del Panel de control.
Los parametros se organizan en grupos de la siguiente forma:

Grupo de parametros: Funciones de control

»  Funcion de control (7)

Transparente (7.1)

Relé de sobrecarga (7.2)

Arranque directo (7.3)

Arranque con inversion (7.4)

Arranque en estrella-triangulo 1 (7.5)
Arranque en estrella-triangulo 2 (7.6)
Arranque por conmutabilidad de polos 1 (7.7)
Actuador 1 a 4 (7.8)

VVVVVVVV

Grupo de parametros: Funciones de control adjuntas

Funcionamiento local a través de las entradas digitales
Comprobacion

Entradas multifuncién DIO, DI1 y DI2

Salida de fallo

Tiempo de bloqueo inverso

Modo de cambio estrella-triangulo / tiempo de inicio de inspeccion
Tiempo de arranque en estrella-triangulo / limite de tiempo de marcha
Emergencia por PLC

VVVYVYVYYVYYVYY

Grupo de parametros: Ajustes de intensidad
» Intensidad de ajuste 1

» Intensidad de ajuste 2

» Factor de intensidad
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4.3.1 Grupos de parametros (continuacion)

VYVVVYVYYVYY

Grupo de parametros: Proteccion contra sobrecarga

Clase de disparo

Proteccién contra pérdida de fase
Tiempo de refrigeracion
Restauracion automatica de fallos
Tiempo de arranque *

Umbral de blogueo de intensidad *
Umbral de intensidad bajo *
Umbral de intensidad alto *

|
>

Grupo de parametros: Comunicacion

Reaccién en caso de fallo de bus
Comprobar direccion *

>

| 4
| 4
>

Grupo de parametros: Informacion de servicio

Sin parametros, soélo informacion adicional, sélo pueden leerse a través del Sistema de control y
modificarse con el Panel de control.

Autocomprobacién
Horas de funcionamiento
Numero de arranques
Numero de disparos

>

Grupo de pardmetros: Informacion adicional
Solo puede accederse a estos parametros a través del Panel de control.

Direccion

La direccién del bus de campo también puede modificarse con el conjunto de direcciones CAS21-
FBP.0.

Control del panel con contrasefa (8.1.4 y 8.2.2)

La conexién y desconexion del motor prevalece sobre el sistema de control pero requiere
contrasefa.

Contrasefa

Se requiere contrasefia para acceder a los niveles de menu 2 y 3 del Panel de control.

Cambiar contrasefia

Cambio de contrasefa para acceder a los niveles de menu 2 y 3 del Panel de control.

Conexioén de bus

Puede ajustarse a Off (desconectado) cuando el UMC22 se utiliza por separado sin estar conectado
al sistema de control.

Bloqueo de parametros

Bloquea el cambio de los parametros; se utiliza principalmente en motores con atmodsferas
potencialmente explosivas.

Transferencia de parametros

Transferencia (lectura/escritura) del conjunto completo de parametros de un UMC22 a uno o mas
UMC22.

Restaurar valores por defecto

Restaura todos los valores a los ajustes por defecto, salvo los valores de los parametros Direccion,
Horas de funcionamiento, Numero de arranques y Numero de disparos.

* Estos parametros sélo pueden modificarse desde el Sistema de control, no desde el Panel de control.
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4.3.2 Transferencia de parametros individuales
Utilizacién de los numeros de los parametros

N.O Cant Valor por Por
) ’ Nombre de parametro Definicion / Intervalo defecto defecto activacion 1)
par. Byte s o
(versién texto) (digital)
Set current 1 0,24-3.200,00 A, motor
01 4 (intensidad de ajuste 1) incremento: 0,01 A 05A = desconectado
Current factor 2-64000 %, o _ motor
02 2 (factor de intensidad) incremento: 1 % 100 % =1 1002) desconectado
Set current 2 0,24-3.200,00 A, motor
03 4 (intensidad de ajuste 2) incremento: 0,01 A 0.5A 20 desconectado
. Clase 5, Clase 10, Clase 20,
04 |1 (TC"I';"’S‘;'ZS: disparo) Clase 30 Clase 10 1 motor
P (valores 0, 1, 2, 3) desconectado
05 |1 DIO Multi-function input (entrada |, 5 o4g Transparente 000 motor
multifuncion DIO) desconectado
Phase loss protection desactivada (0), activada (1), (2), t
(proteccién contra pérdida de (3), (4), (5), (6), (7) ) motor
06 1 fase) Activada 1 desconectado
Lea las instrucciones de seguridad en el apartado 4.3.4~13!
07 1 DI1 Muilti-function input (entrada | 5 o4g Transparente 000 motor
multifuncién DI1) desconectado
Low current threshold (umbral 5-100 % * intensidad de ajuste, o motor
08 1 ] - : ; Eo 50 % 10
de intensidad bajo) incremento: 5 % desconectado
High current threshold (umbral 100-800 % * intensidad de o motor
09 1 . ) . - T E o 150 % 30
de intensidad alto) ajuste, incremento: 5 % desconectado
10 |2 Cooling ime 30-3.600 s, incremento: 0,1 s 120’5 1200 motor
(tiempo de refrigeracion) desconectado
Automatic fault reset .
11 1 (restauracion automatica de Desactivada (O) ’ Desactivada 0 motor
fallos) Autorestauracion (1) desconectado
Control function Transparente (1), relé de motor
12 1 - sobrecarga (2), arranque directo | Transparente 1
(funcién de control) 3) desconectado 3
Contactos auxiliares (1), .
13 |1 (f:';ffk;gggzién) intensidad del motor (2), ntensidad del | 2 motor
p simulacion (3) desconectado
14 2 Start-up time 0-600 s, incremento: 0,1 s 120 s 1200 motor
(tiempo de arranque) desconectado
Star-delta changeover mode motor
15 1 (modo de cambio estrella- Tiempo (0), intensidad (1) Intensidad 1
triangulo) desconectado
Star-delta starting time (tiempo motor
16 2 de arranque en estrella- - 3600 s, incremento: 0,1 s 60 s 600
triangulo) desconectado
17 |2 Reverse lock-out time (tlempo | o 5 3 500 5, incremento: 0,15 | 2's 20 motor
de bloqueo de inversion) desconectado
Operating hours of motor )
18 2 (horas de funcionamiento del 0 65.535 h 0 0 (solo lectura)
incremento: 1 h
motor)
19 |4 Number of starts 0 - 1000°000, incremento: 1 0 0 (s6lo lectura)
(nimero de arranques)
Bus fault reaction Relés desconectados (0), .
20 1 (reaccion en caso de fallo de retencion del estado de las c}?iif)nectados 0 motor
bus) salidas (1) desconectado
21 1 DI2 Multi-function input (entrada |, 5 ogg Transparente 000 motor
multifuncion DI2) desconectado
1. Siempre que no se produzca un bit de fallo interno.
2): 1 también considerado como el 100% debido a la compatibilidad con archivos de configuracion anteriores (.GSD, .EDS).
3. Salvo el relé de sobrecarga, que requiere un ciclo de alimentacion.
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4.3.2 Transferencia de parametros de forma individual mediante nimeros de parametros
(continuacion)

Por . o
o
N- o Nombre de pardmetro Definicion / Intervalo Valor_ por BRI defecto activacion
par. Byte (versioén texto) e 1)
(digital)
Desactivado (0), activado (1), 002 (2),

29 1 Local control 003 (3), Desactivado 0 motor

(control local) 004 (4), 005 (5), 006 (6) , 007 (7), desconectado

008 (8), 009 (9)

Blocking current threshold o % . .
23 |1 (umbral de blogueo de ﬁléri?;)er/fto_'gtf/”s'dad de ajuste, 800 % 160 motor

intensidad) -9 70 desconectado
24 1 Fau_It output Desactivada (0), activada (1), Desactivada 0 motor

(salida de fallo) parpadeo (3) desconectado
25 1 Num_ber of Trips (numero 0 - 255, incremento: 1 0 0 (solo lectura)

de disparos)
26 1 Address chegk L. Desactivada (0), activada (1) Desactivada 0 conexion

(comprobar direccion)

1): siempre que no se produzca un bit de fallo interno.
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Valor por . L.
[
AS (CElL, Nombre de parametro Definicion / Intervalo defecto qu'defecto BNl
par. Byte (versién texto) (digital) 1)
Emergency by PLC Desactivada (0), . motor
21 1 (emergencia por PLC) activada (1) DEEEEIEE £ 0 desconectado
4.3.3 Transferencia del conjunto de parametros en bloque
N.© N.° Peso s Valor por ol activacion
) y Nombre de pardmetro Definicion / Intervalo defecto
pal. byte byte defecto L 1)
(digital)
0 0 Alta
1| Setcurrent 1 0,24-3.200,00 A, 0.5 A 50 motor
2 (intensidad de ajuste 1) Baja incremento: 0,01 A ’ desconectado
1
3
2 4 Current factor Alto 2-64000 %, 1 100 2) motor
factor de intensidad i incremento: 1% desconectado
5 Bajo
3 6 Alta
7 Set current 2 0,24-3.200,00 A, 05A 50 motor
8 (intensidad de ajuste 2) incremento: 0,01 A ’ desconectado
4 9 Baja
Trip class Clase 5, clase 10, clase 20, motor
10 (clase de disparo) clase 30 (valores 0, 1, 2, 3) Clase 10 1 desconectado
5 DIO Multi-function motor
11 Input 000 a 048 Transparente 000
(entrada multifuncién DIO) desconectado
Phase loss protection
(proteccion contra pérdida motor
12 | defase) desactivada (0), activada (1), Activada 1 desconectado
(2), (3), (4), (5), (6), (7)
6 A Lea las instrucciones de seguridad en el apartado 4.3.4~13!
DI1 Multi-function motor
13 Input 000 a 048 Transparente 000
(entrada multifuncién DI1) desconectado
14 Low current threshold 50-100 % * Intensidad de 50% 10 motor
(umbral de intensidad bajo) ajuste, incremento: 5 % ° desconectado
7
15 High current threshold 100-800 % * Intensidad de 150% 30 motor
(umbral de intensidad alto) ajuste, incremento: 5 % ° desconectado
8 16 Cooling time Alto 30-3.600 s, 120's 1200 motor
17 (tiempo de refrigeracion) Bajo incremento: 0,1 s desconectado
Automatic fault reset Desactivada (0) motor
18 (restauracion automatica de Aut " 1 Desactivada 0 d tad
fallos) utorestauracion (1) esconectado
9 -
Control function Transparente (1), relé de motor
19 - sobrecarga (2), arranque Transparente 1
(funcién de control) directo (3) desconectado 3)
L Contactos auxiliares, intensidad | Intensidad del motor
10 20 Check-back (comprobacién) del motor (2), simulacioén (3) motor 2 desconectado
21 _up ti Alto
Start-up time —1 0-600 s, incremento: 0,1 s 120's 1200 | Motor
22 (tiempo de arranque) Bajo desconectado
11 Star-delta changeover mode motor
23 (modo de cambio estrella- Tiempo (0), intensidad (1) Intensidad 1 d tad
triangulo) esconectado
1): Siempre que no se produzca un bit de fallo interno.
2): 1 también considerado como el 100% debido a la compatibilidad con archivos de configuracion anteriores (.GSD, .EDS).
3): Salvo el relé de sobrecarga, que requiere un ciclo de alimentacion.
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4.3.3 Transferencia del conjunto de pardmetros completo en bloque (continuacién)

A E("t Nombre de parametro e Definicion / Intervalo VEor [per (Fj)gfrecto activacion 1)
pal. y P byte defecto e
@ (digital)
24 | Star-delta starting Time
12 (tiempo de arranque en Alto .1'3'600 S, . 60 s 600 motor
25 - incremento: 0,1 s desconectado
estrella-triangulo)
26 Reverse lock-out time
0,2-3.600
13 (tiempo de bloqueo de Bajo .' ts-, 01 2s 20 motor
27 inversion) incremento: 0,1 s desconectado
28 Reservado Alto - -
14
29 Reservado Bajo - -
30 Reservado - -
15 Emergency by PLC Desactivada (0) . motor
31 (emergencia por PLC) activada (1) DEEEBITERE || desconectado
32 Reservado - - - -
16
33 Reservado - - - -
] 34 Reservado - - - -
7
35 Reservado - - - -
Address check Desactivada (0), . puesta en
36 (comprobar direccion) activada (1) Desactivada | 0 marcha
18 Bus fault reaction Relés desconectados (0), Relés
e e motor
37 (reaccion en caso de fallo retencion del estado de las desconecta- | 0
- desconectado
de bus) salidas (1) dos
DI2 Multi-function Input Transparen- motor
38 (entrada multifuncion DI2) 000a 089 te 000 desconectado
19 Desactivado (0), activado (1),
39 Local control 002 (2), 003 (3), 004 (4), 005 Desactivado | 0 motor
(control local) (5), 006 (6) , 007 (7), 008 (8), desconectado
009 (9)
Blocking current threshold ) o % . .
40 | (umbral de blogueo de 0-800 % * Intensidad de ajuste, | g1 o 160 motor
) - incremento: 5 % desconectado
20 intensidad)
Fault output Desactivada (0), activada (1), . motor
# (salida de fallo) parpadeo (3) Desactivada | 0 desconectado

1): siempre que no se produzca un bit de fallo interno.
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4.3.4 Parametros: Detalles por orden alfabético

Nombre de parametro
Numero de parametro

Observaciones

Valor de parametro

Sistema de

control

(valor
digital si
difiere)

Panel de
control

Descripcion de los valores de los parametros

Address
(direccion)

Accesible solo a través del Panel de control (opcién del menu Addr) o del conjunto de
direcciones CAS21-FBP.
Introduccion de la direccién del esclavo.

Introducir “999” provoca “A---" = direccién incorrecta
* el intervalo depende del tipo de bus de campo

Address check (comprobar
direccion)
26

Accesible s6lo mediante del Sistema de control.
Para mas detalles véase el apartado 3.3.2.

Desactivada _ Comprobar direccion desactivada (por defecto):
(0) La direccion del UMC22 en el bus de campo es correcta.
Activada Comprobar direccién activada:

M

Si el UMC22 y el FieldBusPlug tienen direcciones distintas, el
usuario debe decidir.

Automatic fault reset
(restauracién automatica
de fallos)

11

Accesible solo a través del Sistema de control o del Panel de control (opcion del menu: A.rES)
Solo para la funcion de control Overload relay (relé de sobrecarga) por motivos de seguridad.

Restauracién automatica de fallos (por defecto):
Desactivada Se requiere confirmacion a través del Panel de control o del bus de
AroF e
(0) campo para restaurar el fallo. Para volver a arrancarlo debe finalizar
el tiempo de refrigeracion.
i Restauracion automética de fallos activada:
Restauracion . P
- Restauracion automatica de fallos cuando el estado de fallo ha
automatica Aron . : . . -
1) conclu[do y ha transcurrido el tiempo de refrigeracién. El fallo no se
supervisa.

Blocking current threshold
(umbral de bloqueo de
intensidad)

23

Accesible solo a través del Sistema de control.

Proteccion de bloqueo activada:

0-795 % * Intensidad de ajuste (incremento: 5 %): 795 % =5 % x
159

Serial de fallo cuando el tiempo de arranque ha transcurrido y la

Og?g;/" - intensidad esta por encima del umbral durante > 1 s.

( ) Observaciones:
El bloqueo establece la sefial de fallo interno y el bit del mensaje de
control OVERLOAD (sobrecarga) y muestra el disparo en el Panel
de control. No se puede ajustar el tiempo de desconexion.
Proteccion de bloqueo desactivada (por defecto):

800 % 800 % x Intensidad de ajuste (incremento: 5 %): 800 %

(160) ) =5%x 160

La proteccién de bloqueo esta desactivada.
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Capitulo 4.3.4~2

V6

4.3.4 Parametros: Detalles por orden alfabético (continuacién)

Nombre de parametro
Numero de parametro

Observaciones

Valor de parametro

)

o

o _ —
£Eo 25
OS5 58 o

=0

2 c =220
2 5 W i
N oZoTDT

Panel de
control

Descripcion de los valores de los parametros

Bus connection (conexion
del bus)

Accesible sélo mediante el Panel de control (opcién del menu bu.co).

No es un parametro, solo es valido para el funcionamiento independiente sin bus de campo.
Permite utilizar el UMC22 sin FieldBusPlug, p. ej. como relé de sobrecarga. Ajuste y
restauracion soélo a través del Panel de control.

Funcionamiento independiente:

- bu.Of Funcionamiento independiente sin bus de campo, controlado
a través de las entradas digitales y del Panel de control.
Conectado al bus de campo (por defecto):

- bu.on Puede controlarse a través del bus de campo, de las entradas

digitales o del Panel de control.

Bus fault reaction (reaccion
en caso de fallo de bus)
20

Accesible solo a través del Sistema de control o del Panel de control (opcién del menu bu.Fr)
Siempre que el UMC22 no reciba mensajes validos, ya sea cuando el Sistema de control o el
bus de campo o FieldBusPlug no estan en orden o estan interrumpidos.

Relés Relés desconectados (por defecto):
desconectados b.Off Las salidas de relé del UMC22 se desconectan si se produce
(0) un fallo de bus.
Retencion del Retencién del estg@o de las salidas: _ ]
estado Conforme a la funcion de control, las salidas de.rele del
b.ret UMC22 empleadas para el control del motor retienen su

de las salidas

M

estado si se produce un fallo de bus. Para el modo
Transparente esto significa que los 3 relés se desactivan.

Change password
(cambio de contrasefia)

Accesible s6lo mediante el Panel de control (opcién del menua: PnEu).

0001-
9999

Check-back
(comprobacién)
13

Accesible solo mediante el Sistema de control o el Panel de control (opcion del menu bA.ch)

Contactos
auxiliares

(1

bA.Au

Comprobacion através de los contactos auxiliares:
Comprobacion correcta cuando los contactos auxiliares se
cierran 300 ms después del arranque.

Intensidad del
motor

)

bA.Cu

Comprobacion através de la intensidad del motor (por
defecto):

Comprobacion correcta cuando la intensidad > 40 % de la
intensidad de ajuste esta presente 300 ms después del
arrangue.

Simulacién

@)

bA.Si

Comprobacion simulada:
Se simula una comprobacion (p. ej. para prueba sin motor).

Observaciones:

Sélo se recomienda activar la simulacion a través del Panel
de control, el Sistema de control sélo debe establecer
contactos auxiliares o la intensidad del motor para garantizar
una comprobacion operativa tras el siguiente encendido.

UMC22-FBP-
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V6

Capitulo 4.3.4~3

4.3.4 Parametros: Detalles por orden alfabético (continuacién)

Nombre de parametro/
Numero de parametro

Observaciones

Valor de parametro

)

o

© _ —
£Eo 25
OS5 58 o

=)

2 =220
2 G W i
N oZTDT

Panel de
control

Descripcion de los valores de los parametros

Control function
(funcién de control)
12

Accesible solo a través del Sistema de control o del Panel de control (opcién del menu co.Fu)

Transparente ctrA Funcion de control transparente (por defecto):
(1) ' Acceso directo a las DI/DO a través del bus de campo.
Funcién de control del relé de sobrecarga:
Relé de Similar al relé de sobrecarga.
sobrecarga c.oVL Atencién:
(2) La sefial normal de la salida DOO esta activada y el contactor
conectado arranca el motor.
Acrir_anque . Funcion de control del arranque directo:
irecto c.dir ; . . .
3) Arranque directo de un motor para giro en una direccion
Arranque con Funcion de control del arranque con inversion:
inversion c.reV Arranque con inversion de un motor para giro en dos
(4) direcciones
Arranque en
estrella- c.Sd1 Funcion de control del arranque en estrella-tridngulo 1:
triangulo 1 ' Arranque en estrella-triangulo a través de 2 DO
(5)
Arranque por Funcion de control del arranque por conmutabilidad de
conmutabilidad ¢.Pch polos 1:
de polos 1 ’ Arranque por conmutabilidad de polos para motores bipolares
(6) y Dahlander
Actuador 1 Ac Funcion de control del actuador 1:
(7) cAC Posicion abierta y cerrada a través del interruptor de limite
Actuador 2 Fun_ci_()n de_ control del actuador 2: _ _
c.Ac2 Posicion abierta y cerrada a través del interruptor de limite y
8) de par
Actuador 3 Fun_ci_c:m de_ control glel actu_ador 3: o o
©) c.Ac3 Posicion ablgrta med_lante el mterrupt(_)r de limite, posiciéon
cerrada mediante el interruptor de limite y de par
Actuador 4 Fun.ci.c:m dg control Qel actu.ador 4: N
(10) c.Acd Pos_lc_lon abierta medl_ante el |_nterruptor de I|m|_te y de pair,
posicion cerrada mediante el interruptor de limite
Arranque en
estrella- c.Sd2 Funcion de control del arranque en estrella-triangulo 2:
triangulo 2 ’ Arranque en estrella-triangulo a través de 3 DO

(1

Cooling time
(tiempo de refrigeracion)
10

Accesible sélo mediante el Sistema de control o el Panel de control (opcién del mend ti.co).
El tiempo de refrigeracion simula el enfriamiento del motor cuando éste deja de funcionar tras

un disparo.
Observaciones:

Durante el tiempo de refrigeracion, no se aceptan los comandos RUN (marcha). Se indica

WARNING (aviso).

30-3.600 s
30-3.600 s 0030- Pasos mediante el Sistema de control: 0,1 s: 30 s =0,1 s x 300
(300-36000) 3600 Pasos mediante el Panel de control: 1s:30s=1sx 30
Valor por defecto: 1.200 resp. 0120 (=120 s)
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Capitulo 4.3.4~4 V6

4.3.4 Parametros: Detalles por orden alfabético (continuacion)

Nombre de
parametro/
Numero de
parametro

Observaciones

Valor de parametro

(8]

-D . ., 7

©_ = ©_ Descripcion de los valores de los parametros
£Eo 25| B3

OS50 o [T

s S.0 [

2o 8o T o

0N o oTUoT o o

Accesible solo a través del Sistema de control o del Panel de control (opcién del menu cu.FA).

Observaciones:

El UMC2 mide las intensidades de las lineas en los casquillos de los circuitos 3" 0 el resultado de un
transformador de corriente externo en la intensidad de la linea de alimentacion mas potente.

Si la intensidad de ajuste incluye el factor de intensidad para mostrar, por ejemplo, la intensidad nominal
real del motor, el factor de intensidad debe cambiarse antes o en la intensidad de ajuste (3.2.3 y 3.2.4).

Factor de intensidad 1 - Intervalo de intensidad 0,24-63 A (por defecto):
» Ajuste a través del Sistema de control: 1 0 100
100 001.1 Ambos valores se identifican como factor de intensidad 1 = 100%.
’ Establecer 1 0 100 depende de la version del archivo de configuracion
(.GSD, .EDS...)
» Ajuste a través del Panel de control: 001.0
Current factor Factor de intensidad = 1,73 © Intervalo de intensidad 0,4-109 A:
(factor de (necesario para circuitos 3"?)
intensidad) 173 0017 | ™ Alusteatravés del Sistema de control: 173
02 ) El valor 173 corresponde al factor de intensidad 1,73 = 173%
» Ajuste a través del Panel de control: 001.7
El valor 1,7 se corrige internamente a 1,73 = 173%
Factor de intensidad = 10-640 - Intervalo de intensidad 50-3.200 A:
(para circuitos con transformadores de corriente externos)
1000-64000 010.0- » Ajuste a través del Sistema de control: 1000 - 64000
640.0 El valor 1.000 corresponde al factor de intensidad 10 = 1.000 %
El valor 64.000 corresponde al factor de intensidad 640 = 64.000 %
» Ajuste a través del Panel de control: 010.0 - 640.0
000.2 Factor de intensidad 2-5 - véase el apartado 3.2.5
> 5 | ) » Ajuste a través del S'istema de control: 2 ... 5
0005 El valor muestra cuantas veces se entrelazan los cables.
' » Ajuste a través del Panel de control: 000.2 ... 000.5
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V6 Capitulo 4.3.4~5

4.3.4 Pardmetros: Detalles por orden alfabético (continuacidn)

Observaciones

NG Gl Valor de parametro
parametro/ o
‘ ©
N”"Jem & S _ 5 8 Descripcién de los valores de los parametros
parametro Eo 25 s}
25685 | 2&
0 ST o
$»9285 | £8
Las entradas multifuncién permiten ejecutar funciones adicionales para la inspeccion del motor y el proceso
productivo para el que se emplea. A través de los parametros DI0 Multi-function input, DI1 Multi-function
input y DI2 Multifunction input, las entradas DIO, DI1 y DI2 pueden parametrizarse como entradas
multifuncion con las siguientes funciones:
» Transparente (por defecto): el estado se supervisa solo en el bus de campo
» Senal de fallo siempre / sin retardo o con retardo de 1 a 255 s:
DIO, DI1, DI2

Multif " El tiempo de retardo se inicia tanto si el motor esta en marcha como si no.
ultifunction
input (entradas » Pendiente de seial de fallo / con retardo de 1 a 255 s:

multifuncién El tiempo de retardo se inicia sélo cuando el motor esta en marcha.
DIO, DI1y DI2) » Motor desconectado siempre / sin retardo o con retardo de 1 a 255 s:
05/07/21 El tiempo de retardo se inicia tanto si el motor esta en marcha como si no.

» Pendiente de desconexién del motor / con retardo de 1 a 255 s:
El tiempo de retardo se inicia sélo cuando el motor esta en marcha.

» Restauracion de la senal de fallo interno

v

Preparacion de arranque de emergencia: Restauracion de la memoria térmica y de otros fallos.
» Test > Arranque sin motor (sin comprobacion de intensidad durante la puesta en marcha)
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Capitulo 4.3

4~6

V6

4.3.4 Parametros: Detalles por orden alfabético (continuacion)

Observaciones

Valor de parametro

Nombre de
parametro/ o
’ °
Nun’1ero & ©_ = ) Descripcion de los valores de los parametros
parametro Eo5 2~ S5
SE58F | €L
NS5 © D= IS
w8285 | £ 8
Observaciones:
» Las entradas DIO, DI1 y DI2 pueden parametrizarse a través del bus de campo. Sélo la entrada DI2
puede parametrizarse a través del Panel de control.
» DIO: Comprobacion = Contactos auxiliares prevalece sobre Entrada multifuncion.
» DIO: no puede parametrizarse como Sefial de fallo siempre / sin retardo
(explicacion: debido a la compatibilidad con versiones anteriores)
000 P.000 | Transparente (por defecto)
El estado se supervisa solo en el bus de campo.
(corresponde al parametro anterior Entrada de fallo DI2 = desactivada)
Sefial de fallo siempre / sin retardo o con retardo
DIx = 1:>estado de fallo libre
Dix-> 0: Inicia el tiempo de retardo tanto si el motor esta en marcha como si no.
Cuando el tiempo de retardo ha transcurrido se activa la sefal de fallo
interno y el motor se para.
Los comandos RUN (marcha) sélo se aceptan cuando se restaura el
fallo. La restauracion del fallo sélo es posible si DIx = 1 de nuevo.
Observaciones:
DIo, DI1, DI2 DI0: Por motivos de compatibilidad — sustitucion por versiones nuevas del
MUltlfUﬂCtlon UMC22 en instalaciones existentes - DIO = 1 se ignora y sustituye por
input (entradas DIO = 0.
multifuncién . e . .
En cuanto a posibles problemas de compatibilidad con versiones anteriores del
DIO, DI1y DI2) UMC22 3 3 .31 vé 17
05 /07 / 21 a 3.31 véase 1.7.
(continuacion)
001, P.001, sefial en la entrada DJ [
(circnitn corrada)
010 PO1 O circinin cerradn retardo
- R sefial de fallo interno
018 P.018

restauracion de fallos 1
comando RUN FORWARD 1 1
(avance) '
motor en marcha

Valor de parametro Tiempo de retardo Valor de parametro Tiempo de retardo

001 resp. P.001 Os 014 resp. P.014 16s

010 resp. P.010 1s 015 resp. P.015 32s

011 resp. P.011 2s 016 resp. P.016 64 s

012 resp. P.012 4s 017 resp. P.017 128 s

013 resp. P.013 8s 018 resp. P.018 255s

" Para D12 compatible con el parametro modulador “fallo de entrada”.

UMC22-FBP-
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Controlador de motor universal UMC22-FBP
Version del software 4.0

Capitulo 4.3.4~7

4.3.4 Parametros: Detalles por orden alfabético (continuacion)

Observaciones

Valor de parametro

Nombre de
parametro/ o
Y ©
Nun’1ero & ©_ 5 3 _ | Descripcién de los valores de los parametros
parametro SO . =% — 0
22585 | 2¢
L 5T ox G
"nS82%5 | oo
002, P.002, | Motor desconectado siempre / sin retardo o con retardo
020 P.022 DIx = 1: Se libera el arranque del motor, no se para.
_ _ DIx->0: Inicia el tiempo de retardo tanto si el motor esta en funcionamiento como
028 P 028 si no. Cuando el tiempo de retardo ha transcurrido el motor se para. No se
: activa la sefial de fallo interno.
Los comandos RUN (marcha) sélo se aceptan cuando DIx = 1 de nuevo.
Sefial en la entrada DI
(circuito cerrado) |
retardo
Comando RUN FORWARD - ! [ ] 1
(avance) ; I.
Motor en marcha i |
Valor de parametro Tiempo de retardo Valor de parametro Tiempo de retardo
002 resp. P.002 Os 024 resp. P.024 16s
020 resp. P.020 1s 025 resp. P.025 32s
021 resp. P.021 2s 026 resp. P.026 64 s
022 resp. P.022 4s 027 resp. P.027 128 s
023 resp. P.023 8s 028 resp. P.028 255s
DIO, DI1, DI2 P P
Multifunction 030 P.030 | Pendiente de sefial de fallo / con retardo
input (entradas - - DIx = 1: estado de fallo libre
multifuncion 038 P.038

DIO, DI1y DI2)
(continuacion)
05/07/21

DIx = 0: Inicia el tiempo de retardo sélo si el motor esta en funcionamiento o se
ha arrancado. Cuando el tiempo de retardo ha transcurrido se activa la

sefial de fallo interno y el motor se para.

Los comandos RUN (marcha) sélo se aceptan cuando se restaura el fallo.

La restauracion del fallos sélo es posible si DIx = 1 de nuevo.

Senial en la entrada DI 1 |

(circuito cerrado)

retardo

Sefial de fallo interno *—P—!—
Restauracion de fallos I_I '_I
Comando RUN FORWARD |—|
(avance)
Motor en marcha

Valor de parametro\ Tiempo de retardo Valor de parametro Tiempo de retardo
034 resp. P.034 16s
030 resp. P.030 1s 035 resp. P.035 32s
031 resp. P.031 2s 036 resp. P.036 64 s
032 resp. P.032 4s 037 resp. P.037 128 s
033 resp. P.033 8s 038 resp. P.038 255s
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Capitulo 4.3.4~8 V6

4.3.4 Parametros: detalles por orden alfabético (continuacion)

Observaciones

NGEIra Gl Valor de parametro
pardmetro/ o
' °

N““?em e [ R— 8 _ | Descripcion de los valores de los pardmetros
parametro Eo P2 ) s

2256885 | 2%

L 5T OoE IS

®»S82%55 | a9

040 P.040 Pendiente de desconexion del motor/ con retardo
- - DIx = 1: No se para el arranque del motor.

048 P.048 DIx = 0: Inicia el tiempo de retardo sélo si el motor esta en funcionamiento o
cuando ha arrancado. Si el fallo aun esta presente cuando el tiempo de
retardo ha transcurrido, el motor se para. No se activa la sefal de fallo
interno.

Los comandos RUN (marcha) sélo se aceptan cuando DIx = 1 de
nuevo.
Sefialenlaentrada DI~ ™~ ] iet—— [ |+ = |
(circuito cerrado) retardo retardo
Comandod RUN FORWARD ' M
(avance) H
i
Motor en marcha | | |
Valor de parametro Tiempo de retardo Valor de parametro Tiempo de retardo
DIO, DI1, DI2 042 P 044 6
Multifunction resp. 7. s
input (entradas 040 resp. P.040 1s 045 resp. P.045 32s
multifunciéon 041 resp. P.041 2s 046 resp. P.046 64s
(DIO, Dily D|2)) 042 resp. P.042 4s 047 resp. P.047 128's
continuacion
043 resp. P.043 8s 048 resp. P.048 255s
05/07 /21 P P
007 P.007 | Restauracién de la sefial de fallo interno
La sefal 1 en una de las entradas DIO, DI1 o DI2 restaura la sefal de fallo
interno, siempre que la causa del fallo se repare y el fallo ya no esté presente.

008 P.008 Prueba

Una sefal en una de las entradas DIO, DI1 o DI2 simula la comprobacion "todo
correcto”. El motor puede controlarse independientemente de cualquier
comprobacion (en ocasiones denominada Entrada de prueba, especialmente en
sistemas modulares).
Este ajuste corresponde al parametro Check-back = Simulation (comprobacion =
simulacion). Por motivos de seguridad debe ajustarse solo a través del Panel de
control.
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Controlador de motor universal UMC22-FBP
Version del software 4.0
Capitulo 4.3.4~9

4.3.4 Parametros: detalles por orden alfabético (continuacion)

Observaciones

NG Gl Valor de parametro
parametro/ o
‘ ©
g::g:qftge g - % 8 Descripcién de los valores de los parametros
gS5m8 | EE
%] © D=
n8z85 | £33
009 P.009 | prepara el arranque de emergencia del motor
Se requiere para arrancar el UMC22 tras un disparo aunque el tiempo de
refrigeracion adn esté en marcha.
Transicion DIx 0> 1: restaura la memoria térmica del UMC22, el tiempo de
refrigeracion y otros fallos.
Dix = 1 (constantemente): si esta parametrizado se ignoran las sefales de fallo
de las DI.
Observaciones: Sin influencia / todavia efectivas:
—  sefiales de "motor desconectado” en DIx, si se han
parametrizado.
—  fallo de comprobacion de intensidad o contactos
auxiliares
—  fallo de bus si la reaccion en caso de fallo de bus =
DIO. DI1. DI2 relés desconectados
Multifunction - sefales de limite y par del actuador
input (entradas L .
multifuncién El motor puede arrancarse con una transicion 0> 1 del comando RUN bajo la
DIO, DIy DI2) responsabilidad del operador.
(continuacion) )
05/07 /21 Observaciones:
& La misma funcion también es posible a través del mensaje de comando:
PREPARACION DE ARRANQUE DE EMERGENCIA (3.4.3).
Advertencia:
El primer arranque de emergencia - a través de la entrada digital o el Sistema
de control / bus de campo- activa un indicador interno que no puede restaurarse
(notr: Oxxx-> xxx)
003 - P003 - | reservado
8(1)8 P006,
029 P019,
822 P029,
P039,
P049
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4.3.4 Parametros: Detalles por orden alfabético (continuacién)

Observaciones
NG Gl Valor de parametro
parametro/ o
Nl’m}ero & g _ = 8 Descripcién de los valores de los parametros
parametro £5 _ oo °s
2E885 | ¢
53285 | £38
050 P.050
- - Supervisién de fallo a tierra
089 P.089
080 P.080 Supervisién de fallo a tierra
- - (Disparo + Aviso / Impedir puesta en marcha)
089 P.089
Valor de parametro Tiempo de retardo Valor de parametro Tiempo de retardo
080 o P.080 1s 084 o P.084 16s
081 o P.081 2s 085-089 o 2% s
082 0 P.08 4s P.085-P.089
083 o P.08 8s
060 P.060 Supervision de fallo a tierra
- - (Disparo + Aviso)
069 P.069
Valor de parametro Tiempo de retardo Valor de parametro Tiempo de retardo
DI2 060 o P.060 1s 064 o P.064 16's
Multifunction 061 0 P.061 2s 065-069 0 %5s
input d 062 o P.062 4s P.065-P.069
DI2) s .
21 070 P.070 Superwsmn de fgllo atierra
- - (Disparo / Impedir puesta en marcha)
079 P.079
Valor de parametro Tiempo de retardo Valor de parametro Tiempo de retardo
070 o P.070 1s 074 o P.074 16s
0710 P.071 2s 075-079 o %5s
072 0 P.072 4s P.075-P.079
073 0 P.073 8s
050 P.050 Supervisién de fallo a tierra
- - (Aviso)
059 P.059
Valor de parametro Tiempo de retardo Valor de parametro Tiempo de retardo
050 o P.050 1s 054 o P.054 16s
051 0 P.051 2s 055-059 o 2%5s
052 0 P.052 4s P.055-P.059
053 o P.053 8s
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Capitulo 4.3.4~11

4.3.4 Parametros: Detalles por orden alfabético (continuacién)

Nombre de
parametro/
Numero de
parametro

Observaciones

Valor de parametro

)
= ()
© _ T —
Eo 25| B3
= [
=20 c c
205 S o= T o
nolovOT o o

Descripcién de los valores de los parametros

Emergency by
PLC
(emergencia
por PLC)

27

Accesible sélo mediante

el Sistema de control

Para mas detalles véase el apartado 3.4.3

Arranque de emergencia por PLC bloqueado (por defecto):

Desa(‘g;"ada - EI UMC22 no acepta el comando PREPARE EMERGENCY START (preparacion
de arranque de emergencia) de la estacion de control.
Activada Arranque de emergencia por PLC posible:

(1)

El UMC22 acepta el comando PREPARE EMERGENCY START de la estacion
de control.

Fault output
(salida de fallo)
24

Accesible sélo mediante

el Sistema de control o el Panel de control (opcion del menu F.out).

Desactivada Fo.of Salida de fallo no activada (= por defecto):
(0) ’ Salida DO2 libremente disponible.
Activada Fo.on Salida de fallo activada / luz fija
(1) ’ La salida DO2 se utiliza para indicar fallos.
Parpadeo Fo.bl Salida de fallo activada / parpadeo

@)

La salida DOZ2 se utiliza para indicar fallos.

High current
threshold
(umbral de
intensidad alto)
09

Accesible sélo mediante

el Sistema de control

100-800 %
(20-160)

100-800% * Intensidad de ajuste (paso: 5 %): 100% = 5% x 20

Avisa cuando la intensidad del motor esta por encima del umbral una vez
transcurrido el tiempo de arranque.

Valor por defecto: 30 (= 150 %)

Local control
(control local)
22

Accesible solo a través del Sistema de control o del Panel de control (opcién del mena L.ctr).

El control local es posible de distintas maneras:
— Funcionamiento local a través de las entradas digitales, ajustable a través de Control local

(control local)

— Control directo desde el panel para funcionamiento simplificado con el Panel de control, ajustable a
través del Control local (control local)

— Acceso al panel de control con contrasefia, protegido con contrasefia pero siempre posible (no
contemplado aqui).

Observaciones:

El control directo desde el panel y el control local a través de las entradas digitales sélo estan activos
cuando la estacion de control envia AUTO MODE = 0.

Para més detalles véanse los apartados 3.4 y 8.

->->-continuacion=>->->
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Capitulo 4.3.4~12 V 6

4.3.4 Parametros: detalles por orden alfabético (continuacion)

Observaciones

Nombre de
parametro/
Numero de
parametro

Valor de parametro

Sistema de

control

(valor
digital si
difiere)

Panel de
control

Descripcion de los valores de los parametros

Local control
(control local)
22
(continuacion)

Desactivado

)

Lc.cF

Desactivado: sin funcionamiento local (por defecto)
- Funcionamiento local a través de DI: DI3, DI4 y DI5 no se usan, libres
— Control directo desde el panel: no activado

Activado

(1)

Lc.co

Activado, funcionamiento local sélo a través de DI (1):

- Funcionamiento local a través de las entradas DI: sefial activa en DI3* y DI4
(pulso) y sefial de circuito cerrado en DI5 (pulso)

— Control directo desde el panel: no activado

002
)

L.002

002, funcionamiento local solo a través de DI(2):
— Funcionamiento local a través de DI: sefal activa (pulso) en DI3*, DI4 y DI5
— Control directo desde el panel: no activado

003
©)

L.003

003, funcionamiento local a través de DI (1) y control directo desde el panel:

- Funcionamiento local a través de la entrada DI: sefal activa en DI3* y DI4
(pulso) y sefial de circuito cerrado en DI5 (pulso)

— Control directo desde el panel: activado

004
(4)

L.004

004, funcionamiento local a través de DI (2) y control directo desde el panel:
- Funcionamiento local a través de DI: sefal activa (pulso) en DI3*, DI4 y DI5
— Control directo desde el panel: activado

005
(®)

L.005

005, control directo desde el panel solamente:
- Funcionamiento local a través de DI: DI3, DI4 y DI5 no se usan, libres
—  Control directo desde el Panel de control: activado

* DI3 sdlo se usa para las funciones de control Arranque con inversion, Arranque por conmutabilidad de

polos y Actuadores 1 a 4.

006 006, funcionamiento local a través de DI3 y DI4: sefial 1 con el boton pulsado.
(6) L.006 - DI5: circuito cerrado (pulso)
- Control directo a través del Panel de control
007 007, funcionamiento local a través de DI3 y DI4: sefial 1 con el boton pulsado.
7) L.007 — DI5: verdadera (pulso)
- Control directo a través del Panel de control
008 008, funcionamiento local a través de DI3 y DI4: sefal 1 con el botéon pulsado.
L.008 R
(8) - DI5: circuito cerrado (pulso)
009 009, funcionamiento local a través de DI3 y DI4: sefial 1 con el bot6n pulsado.
L.009 .
9) — DI5: verdadera (pulso)

Low current

Accesible sélo mediante el Sistema de control

threshold

(umbral inten- 5-100 % 5-100 % x Intensidad de ajuste (incremento: 5 %): 5% =5 % x1

sidad bajo) (1-20) - Avisa cuando la intensidad del motor esta por debajo del umbral y el tiempo de
08 arranque ha transcurrido. Valor por defecto: 10 (= 50 %)

Multifunction

input (entrada
multifuncién )
05/07/21

Véanse las entradas multifuncién DIO, DI1 y DI2
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4.3.4 Parametros: detalles por orden alfabético (continuacion)

Observaciones

N de Valor de parametro
parametro/ o
‘) o
N”"ﬂem e S_ 5 8 _ Descripcion de los valores de los parametros
parametro ERCIINCETS s
OS50 = o 5
% S50 c c
2 o 8 o= T O
0N o T OT o o
El Sistema de control sélo puede leer el valor si el bus de campo puede transmitirlo.
NGmber of El cambio del valor sdlo es posible a través del Panel de control (opcidon del menu: noSt).

Starts (numero
de arranques)
19

Observaciones:

Todos los arranques se contabilizan pero los Ultimos 3 digitos no se muestran en
el Panel de control.

El intervalo mostrado 0000 — 1.000 corresponde a 0 — 1.000.000.

0000-

0-1'000'000 1000

Number of El Sistema de control sélo puede leer el valor si el bus de campo puede transmitirlo.

Trips El cambio del valor sdlo es posible a través del Panel de control (opcién del menu: notr).
(ndmero de )

disparos) 0-255 0000- | Observaciones:

25 0255 Todos los disparos se contabilizan y muestran en el Panel de control.
Operating El Sistema de control solo puede leer el valor si el bus de campo puede transmitirlo.

hours of motor | El cambio del valor sélo es posible a través del Panel de control (opcién del menu: oPho).
(horas de 00.00 Observaciones:

funcionamient . "=o | Todas las horas se contabilizan pero el tltimo digito no se muestra en el
o del motor) 0-65'535 65.53 | panel de control.

18

El intervalo mostrado 00.00 — 65.53 corresponde a 0 - 65.535.

Parameter lock

Accesible sélo a través el Panel de control (opcién del menu: PA.Lo).
Bloquea la escritura de parametros a través del Sistema de control / bus de campo y el Panel de control.

Parametro habilitado (por defecto):

(blogueo de - P-EPA | E| bloqueo de parametros no esta activado: escritura de parametros permitida
pardmetros)
) P Loc | Parametro bloqueado:
’ El bloqueo de parametros esta activado: escritura de parametros bloqueada

Accesible solo mediante el Panel de control (opcién del menu: PA.tr).

Toda la informacion de los parametros —salvo la direccion del esclavo, horas de funcionamiento y
Parameter numero de disparos— puede leerse o escribirse en el UMC22 a través del Panel de control.
Transfer

Lectura de parametros:

g[ransferenua ) FAE El Panel de control lee toda la informacion de los parametros del UMC22.
e
parametros) Ajuste de pardmetros:
- PA.SE | El Panel de control sobrescribe toda la informacién de los parametros del
UMC22.
Accesible soélo a través del Panel de control (opcién del menu: PASS).
Se omite —pasando directamente la siguiente opcién del menu- si no se ha modificado anteriormente la
Password contrasefia por defecto.
(contrasefa)
0001-
) 9999
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4.3.4 Parametros: detalles por orden alfabético (continuacion)

Nombre de
parametro/
Numero de
parametro

Observaciones

Valor de parametro
(]
© . .z z
E - B g Descripcidn de los valores de los pardmetros
o o re)
< O — O
22585 | 2%
Lo 0o T 5
n oZ2T T o o

Local control
(control local)
22
(continuacion)

Proteccion contra pérdida de fase / Proteccion contra fallo PTC (3.6)
Accesible solo a través del Sistema de control o del Panel de control (opcion del menu PH.LP).

A

Observaciones de seguridad:

El UMC22 esta disefiado para cargas trifasicas y, por lo tanto, calcula internamente las curvas
de disparo cuando se utilizan con éstas. Por esta razén, la proteccion contra pérdida de fase
esta activada por defecto. Solo se permite desactivar la proteccion contra pérdida de fase para
modos de demostracién y prueba. Durante el funcionamiento normal, la proteccién contra
pérdida de fase debe estar siempre activada porque su desactivacién provoca un disparo con
retardo en caso de pérdida de fase, por lo que no puede garantizarse la proteccion térmica del
motor.

La proteccion contra pérdida de fase/PTC ofrece las siguientes opciones (bits):

0000.0x-- Aviso PTC / disparo PTC
x = 0: aviso PTC / x = 1: Disparo PTC / -: Cualquiera
Aviso PTC:

Se emite un aviso en caso de cambio de la resistencia del sensor PTC de un valor bajo a uno
alto. El aviso desaparece de forma automatica cuando la temperatura baja.

Disparo PTC:

Se genera un aviso y un disparo (paro del motor) si la resistencia del sensor PTC cambia de un
valor bajo a uno alto. El aviso desaparece de forma automatica cuando la temperatura baja y la
resistencia del sensor PTC cambia de un valor alto a uno bajo. El fallo (disparo) desaparece tras
la restauracion del fallo.

0000.0-x- Proteccién PTC
x = 0: inactiva / x = 1: activa / -: Cualquiera

0000.0--x 000.0--x Proteccién contra pérdida de fase
x = 0: inactiva / x = 1: activa / -: Cualquiera
Proteccién contra pérdida de fase activa:
Se produce un fallo si la intensidad actual de una fase (o de dos) es inferior al 50% de la
intensidad actual de las otras fases. Una pérdida de fase también inicia el tiempo de refrigeracion.
Atencién: La proteccion contra pérdida de fase funciona correctamente solo cuando la intensidad
actual de dos fases es el 80% o mas de la intensidad de ajuste.

Desactivado PH.o | Proteccién contra pérdida de fase inactiva /
(0) F proteccién PTC inactiva (0000.0000)
Activado PH.o | Proteccién contra pérdida de fase activa /
(1) n proteccién PTC inactiva (0000.0001) (por defecto)
Desactivado+a PH. 2 Proteccion contra pérdida de fase inactiva /
viso PTC (2) ’ proteccién PTC activa con aviso PTC (0000.0010)
Activado+avi- PH. 3 Proteccién contra pérdida de fase activa /
so PTC (3) ' proteccién PTC activa con aviso PTC (0000.0011)

004 Proteccion contra pérdida de fase inactiva /
4) PH. 4 | proteccién PTC inactiva (0000.0100)
Disparo PTC activado pero no ejecutado porque la proteccion PTC esta inactiva.

005 Proteccion contra pérdida de fase activa /

(5) PH. 5 | proteccién PTC inactiva (0000.0101)
Disparo PTC activado pero no ejecutado porque la proteccion PTC esta inactiva.
Desactivado+d PH. 6 Proteccion contra pérdida de fase inactiva /
isparo PTC (6) ) proteccién PTC activa con aviso PTC (0000.0110)
Activado+dis- PH. 7 Proteccion contra pérdida de fase activa /

paro PTC (7) proteccién PTC activa con aviso PTC (0000.0111)
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4.3.4 Parametros: detalles por orden alfabético (continuacion)

Observaciones

Valor de parametro

Nombre de
pardmetro/ o
Y ©
N“”?em e S _ 5 B _ | Descripcion de los valores de los pardmetros
parametro €0 —~ °3
oS 5w 2 o =
Ed E Q =) c E
(2] T D= [
= O == (@]
noZ2TT o o
Reset to
default Accesible solo a través del Panel de control (opcién del menu: rESE).
(restaurar Restaura todos los parametros a los valores por defecto salvo la Direccion, el Numero de arranques, el
valores por Numero de disparos y las Horas de funcionamiento.
defecto)

Reverse lock-

Accesible solo a través del Sistema de control o del Panel de control (opcién del mend ti.rL).

Sdlo para arrancadores bidireccionales.

El tiempo empieza con el comando OFF (desactivado). Se requiere un comando Off entre el avance y el
retroceso, es decir, los comandos RUN FORWARD y RUN REVERSE.

out time Un comando RUN (marcha) en la direccién contraria s6lo se acepta cuando ha transcurrido el tiempo de
(tiempo de bloqueo de inversion.
bloqueo de
inversién) 0,2-3.600 s
17 0002- — Ajuste a través del Sistema de control: incremento: 0,1s:0,2s=0,1sx 2
2-36000 3600 - Ajuste a través del Panel de control: incremento: 1s:2s=1sx2
Un ajuste "0" en el Panel de control corresponde a 0,2 s.
Valor por defecto: 20 resp. 0120 (=2 s)
Accesible mediante el Panel de control (opcion del ment SELF): Inicio de autocomprobacion con [ENTER]:
El texto “buSY” en el Panel de control indica la marcha correcta de la prueba. La autocomprobacién es
Self-test correcta si no se activa ninguna senal de fallo tras la prueba.
(autocompro-
bacién) Accesible a través del bit de comando del bus “Self Test” (autocomprobacion): Iniciar

autocomprobacion con un flanco 0-1. La autocomprobacién es correcta si no se activa ninguna
sefial de fallo tras la prueba.
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4.3.4 Parametros: detalles por orden alfabético (continuacion)

Nombre de
parametro/
Numero de
parametro

Observaciones

Valor de parametro

Sistema de

control

(valor
digital si
difiere)

Panel de
control

Descripcién de los valores de los parametros

Set current 1
(intensidad de
ajuste 1)

01

Accesible soélo a través del Sistema de control o del Panel de control (opcién del menu Cur1).

Atencion:

Si el parametro Current factor (factor de intensidad) es mayor que el 100% -correspondiente a 1,00-, éste
debe enviarse antes o junto con la intensidad de ajuste modificada.

El UMC22 divide la intensidad de ajuste por el factor de intensidad. Cuando aparece la sefial RUN (marcha)
y el resultado es superior a 63 A, se ignora y se produce una sefal de fallo interno (parametro fuera de

intervalo).
24-6.300 00.24- | 0,24-63 A (paso: 0,01 A): 0,24 A=0,01 Ax 24
63.00 | con el factor de intensidad = 1 (por defecto)
42-109 00.42- | 0,42-109 A (paso: 0,01 A): 0,42 A =0,01 Ax 42
109.0 | con el factor de intensidad = 1,73 (para circuitos 3"?)
5.000-32.000 | 0050- | 1-3.200 A (paso: 0,01 A): 50 A =0,01 A x 500
3200 | con el factor de intensidad > 10 (para circuitos con transformadores de corriente

externos con corrientes secundarias de aprox. 5 A)

Accesible a través del Sistema de control o del Panel de control (opcion del menu Cur2).

Observaciones:

Sdlo para el arranque con conmutabilidad de polos y motores Dahlander de bipolares.

Set current 2 24-6.300 00.24- | 0,24-63 A (incremento: 0,01 A): 0,24 A=0,01 Ax 24
(intensidad de 63.00 | con el factor de intensidad = 1 (por defecto)
313”5“3 2) 42-10.900 | 00.42- | 0,42-109 A (incremento: 0,01 A): 0,42 A = 0,01 A x 42
109.0 | con el factor de intensidad = 1,73 (para circuitos 3"?)
5.000- 0050- | 1-3.200 A (incremento: 0,01 A): 50 A = 0,01 A x 500
320.000 3200 | con el factor de intensidad > 10 (para circuitos con transformadores de corriente
externos con corrientes secundarias de aprox. 5 A)
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4.3.4 Parametros: detalles por orden alfabético (continuacion)

Observaciones

Valor de parametro

Nombre de
parametro/ o
‘ ©
N”"Jem & © _ = 8 Descripcién de los valores de los parametros
parametro Eo 25| Z0o
225885 | 2%
0 © D&
#8285 | &3
Accesible a través del Sistema de control o del Panel de control (opcién del mend Sd.ch (Edi.2)).
Modo de cambio estrella-triangulo para el arranque en estrella-triangulo 1:
Define cuando el UMC22 conmuta entre estrella y triangulo.
Tiempo de inicio de inspeccidn para los actuadores 1 a 4:
Define si el Tiempo de inicio de inspeccién se prolonga o no.
Tiempo Sd.ti Tiempo:
Star-delta (0) .
changeover Para el arranque en estrella-triangulo 1:
mode (Start Cambio de estrella a triangulo cuando el tiempo de arranque en estrella-triangulo
surveying time) ha transcurrido.
(modo de Para los actuadores 1 a 4:
cambio Tiempo de inicio de inspeccion fijo =3 s
estrella-
i Intensidad Sd.cu
E_nan_gu(ljo ) Intensidad (por defecto):
inicio de . )
tiempo de Para el arranque en estrella-triangulo 1:

inspeccién))
15

Cambio de estrella a triangulo cuando la intensidad del motor<0,9 x Intensidad de
ajuste 1

Observaciones:
Se genera un fallo de comprobacion de intensidad si el Tiempo de inicio en
estrella-triangulo transcurre antes de cambiar a triangulo.

Para los actuadores 1 a 4:

Tiempo de inicio de inspeccion ajustable

=3 s + 12,5 % del parametro Limite de tiempo de marcha (Tiempo de arranque
en estrella-triangulo).

Star-delta
starting time
(Run-time limit)
(Tiempo de
arranque en
estrella-
triangulo
[Limite de
tiempo de
marchal)

16

Accesible a través del Sistema de control o del Panel de control (opcién del menu ti.Sd (Edi.1)).

Tiempo de arranque en estrella-tridngulo para el arranque en estrella-tridngulo 1:
Define el tiempo en el que el UMC22 conmuta de estrella a triangulo o el tiempo de inspeccion

Limite de tiempo de marcha para los actuadores 1 a 4:
Define la prolongacion del Tiempo de inicio de inspeccién

1-3.600 s:
1-3.600 s 0001- | Ajuste a través del Sistema de control: incremento: 0,1s:1s=0,1sx10
(10-36000) 3600 | Ajuste a través del Panel de control: incremento: 1s:1s=1sx1

Valor por defecto: 600 resp. 0060 (= 60 s)
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Nombre de
parametro/
Numero de
parametro

Observaciones

Valor de parametro

)

= )
¥_ 5 =
Eo 25| B3
OS50 = [
s oc=20 c c
Lo o= T o
oo o o

Descripcion de los valores de los parametros

Start-up time

Accesible soélo a través del Sistema de control
Elimina las sefales de Bloqueo / Umbral de intensidad alto / Umbral de intensidad bajo hasta que el motor

(tiempo de esté en estado de marcha normal.
arranque)
14 0-600 s _ 0-600 s (incremento: 0,1 s): 600 s = 0,1 s x 6000
(0-6000) Valor por defecto: 1.200 (=120 s)
Accesible a través del Sistema de control o del Panel de control (opcion del menu triP).
Calculo de sobrecarga (memoria térmica)
Trip class .
(cllgse de Clase 5 tr05 Clase de disparo 5
disparo) Clase 10 tr10 | Clase de disparo 10 (por defecto)
04
Clase 20 tr20 Clase de disparo 20
Clase 30 tr30 Clase de disparo 30
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5. Datos técnicos

5.1 Lineas de alimentacién principal

Tensién (sistemas trifasicos)

Max. 690 V CA

Orificios de conduccién de los transformadores de
corriente

Max. 25 mm?
(didametro max. incl. aislamiento 11 mm)

50-850 A

Intervalo de intensidad Solamente UMC22
de ajuste para la

proteccion contra UMC22 con transform_ador
sobrecarga de corriente

(véase el capitulo 6).

Proteccién contra sobrecarga para motores trifasicos

conforme a EN/IEC 60947-4-1

Clases de disparo, seleccionables mediante parametros

5,10, 20, 30
(conforme a EN/IEC 60947-4-1)

Tiempo de disparo para motores en caliente

Tiempo de disparo para motor en frio para para cargas trifasicas simétricas
cargas trifasicas simetricas (intensidad del motor Ic/le = 100 % para larga
duracion antes de una sobrecarga
10000 1000 1 |
5 .
a E
= .
o
; 2
1000 =
o)
g ']
o o
g @
2 pg
g _ o L
@ o
e 2
3 5
c Q
k3 =
= 10 4
10 ]
P
1 1 .
a 1 2 3 4 5 [} T a a 10 a 1 2 | 4 5 L] T a a 10
I I
g, i,
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UMC22-FBP-

5.1 Lineas de alimentacion principal (continuacion)

Tolerancia del tiempo de disparo Solo UMC22

+-10 %

(incl. el intervalo total de
intensidad, temperatura, 0-55° C
y frecuencia 45-65 Hz)

UMC22 con
transformador de
corriente (véase
el capitulo 6)

+-14 %

Proteccién contra pérdida de fase:
deteccion de pérdida de fase (se sefiala el fallo)

Si la intensidad actual de una fase (o dos fases) es
inferior al 50% de la intensidad actual en el resto de
fases.

La proteccion contra pérdida de fases soélo funciona
correctamente cuando la intensidad actual de dos
fases es el 80% o mas de la intensidad nominal.

Tiempo de disparo para  Clase de disparo 5 | aprox. 1,5s
la pérdida de fase
10 | aprox. 3 s
20 | aprox.6s
30 | aprox.9s

Simulacién de
refrigeracion

Tras un disparo la memoria térmica calcula la
reduccion de la temperatura del motor
(independientemente del parametro Cooling time
[tiempo de refrigeracion])

Constante de tiempo de
refrigeracion interna

aprox. 20 min.

Si el UMC22 ya no recibe
alimentacién

El calculo continua durante unos minutos
(normalmente 20 min.)

Tiempo de refrigeracion
(parametro)

Debe ajustarse un valor adecuado (por defecto =
120 s)

El tiempo de refrigeracion
que debe ajustarse
depende de:

— El tamafio del motor: cuanto mayor es el tamafo,
mayor es el tiempo de refrigeracion

— Tras el disparo el motor sigue girando (accionado)
o se para (sin ventilacion el tiempo de
refrigeracion es mas largo)

— Temperatura ambiente: cuanto mayor es la
temperatura, mayor es el tiempo de refrigeracion.
Teniendo en cuenta esto, puede calcularse el
tiempo de refrigeracion necesario. Algunos
ejemplos de constantes de tiempo de refrigeracion
(motor parado) pueden ayudar al calculo (motores
para atmosferas explosivas).

Tamano del motor: 1 kW,

Constante de tiempo de refrigeraciéon: 10 min.

monopolar

Tamano del motor: 5 kW, Constante de tiempo de refrigeracién: 15 min.
monopolar

Tamano del motor: 5 kW, Constante de tiempo de refrigeraciéon: 20 min.
bipolar

Tamaiio del motor: 20 kW, Constante de tiempo de refrigeracién: 30 min.
bipolar

Tamario del motor: 20 kW, Constante de tiempo de refrigeracién: 40 min.
tripolar

Tamanio del motor: 100 kW, | Constante de tiempo de refrigeracion: 70 min.
tripolar

Tras aplicar tres veces la constante de tiempo de refrigeracion, el motor
practicamente alcanza la temperatura ambiente.

70 -
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5.1 Lineas de alimentacion principal (continuacion)

Clase de precision de la intensidad

Solo UMC22-FBP | 3%

supervisada
(intervalo del 50 al 200%)

UMC22-FBP con | 4%
transformador de corriente

Carga por fase

aprox. 30 mQ

Intervalo de frecuencia

45-65 Hz

Convertidores de frecuencia

no se permiten

Proteccién contra cortocircuito

Equipado con SCPD externo
(dispositivo de proteccion contra
cortocircuito), p. ej. MO, MCB, MCCB
o fusible.

Véanse también las tablas de
coordinacion de ABB (en Internet).

Acceso a través de Internet a las tablas de coordinacion

http://www.abbcontrol.fr/coordination_tables/TABLES5.asp

Seccion transversal de las lineas

Conforme a la intensidad nominal del motor
indicada en la Norma EN/IEC 60947-1y,
para situaciones de instalacion especiales,
véase EN/IEC 60204 o VDE 298-4
respectivamente.

5.2 Unidad de control

Tensién de alimentacion

24V CC (+30% ... -20 %)
(19,2 ... 31,2V CC) incl. rizado

Intensidad de alimentacién
(incl. entradas, relés activados)

Max. 160 mA (a 19,2 ... 31,2V CC)

Disipacion total del dispositivo Max. 3,7 W

Proteccion contra inversion de polaridad Si

Numero de entradas digitales | 6 (DIO ... DI5)
salidas derelé | 3 (DOO ... DO2)
entradas PTC | 1 (T1-T2)

interfaces de bus

1 (para la conexién de un FieldBusPlug de
ABB)

Interfases del Panel de

1 (para el montaje del Panel de control

control | ACS100-PAN)
Procesamiento de la sefal interna de la Seleccionable a través de parametros,
funcién de control y otras propiedades véanse los capitulos 7 y 8.
Ajuste de parametros A través del bus de campo y del Panel de
control, véanse los capitulos 7 y 8.
LED de la parte frontal Verde | Dispositivo preparado para el
funcionamiento.
Rojo | Fallo (disparo, fallo del dispositivo, etc.)
Amarillo | Intensidad del motor > % de la intensidad de

ajuste.

Diagndostico

Véase el capitulo 4.2.1
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UMC22-FBP-

5.3 Entradas digitales

Numero de entradas digitales

6 (DIO ... DI5)

Alimentacién para las entradas digitales
(terminal 12)

Interna o externa,
véase el apartado 3.2.1

Intensidad de alimentacién de salida para las entradas

(terminal 12) Max. 200 mA
Tension cuando se emplean contactos estandar Min.18 V
No

Aislamiento

Véase el apartado 3.2.1

Inhibicion de rebote de la seial de entrada

Normalmente 4 ms

Intervalo de sefal O incluyendo el rizado

-31,2.45V

Intervalo de sefal 1 incluyendo el rizado

+13..431,2V

Intensidad de entrada por canal (24 V CC)

Normalmente 6 mA

Resistencia de entradaa 0 V 3,9 kQ

Longitud del cable Sin pantalla | Max. 600 m
Apantallado | Max. 1.000 m

5.4 Salidas digitales

Numero de salidas digitales 3(DOO0 ... DO2)

Tipo de salidas digitales

Contactos de relé

Agrupamiento de contactos

3 contactos con 1 comun

Intervalo de tension de los contactos

12-250 V CA/CC

Alimentacién conmutada mas baja para sefales correctas

TWo1VA

Max. 1,5 A (carga electromagnética)

Maéx. 3 A (carga electromagnética)

Maéx. 0,11 A (carga electromagnética)

Max. 0,22 A (carga electromagnética)

CA-15 240V CA
) B CA -15 120V CA
Capacidad de conmutacion
por contacto de relé CC-13 250V CC
conforme a EN 60947-5-1
CC-13 125V CC
CC-13 24V CC

Max. 1 A (carga electromagnética)

Intensidad total de todos los contactos (terminal 5 o 6)

Max. 4 A (limite térmico)

Proteccién contra cortocircuito

6 AgL/gG

Conmutacion de alimentacién inductiva

Las cargas inductivas requieren medidas
adicionales de inhibicion de chispa. Lo mas
adecuado son diodos para CC y
varistores/elementos RC para tensién de CA.
Algunos contactores de bobinado de CC
tienen rectificadores que eliminan
perfectamente las chispas.

500.000 ciclos de conmutacién

100.000 ciclos de conmutacion

50.000 ciclos de conmutacion

Vida util del contacto del relé mecanico
eléctrico 05A
(250 V CA)
1,5A
Contacto-
res ABB

Véase el apartado 3.2.2

Distancia interna y de fuga de los contactos de relé con
respecto a los circuitos de 24 V

>5,5 mm
(aislamiento de seguridad hasta 250 V CA)
EN 60947-1, nivel de polucion 2

72 -

FieldBusPlug / Emisién: 09.2007



V6

Controlador de motor universal UMC22-FBP

Version del software 4.0
Capitulo 5.4~2, 5.5~1, 5.6~1y 5.7~1

5.4 Salidas digitales (continuacién)

Subida/bajada de alimentacion, comportamiento:

Valido para todas las funciones de control, pero no para
Transparent (transparente) ni Overload relay (relé de
sobrecarga).

Cuando la tensién de alimentacion del UMC22
se desconecta y conecta, el arranque del motor
requiere una nueva transicion 0 —1 de la sefial
RUN (marcha).

5.5 Proteccion del motor con termistor (PTC — binario)

Resistencia hilo roto > 5 kW
Resistencia de respuesta 3,4-3,8 kW
Resistencia de restauracion 1,5-1,8 kW
Resistencia de disparo por cortocircuito ;.;&27 W (incl. los cables de conexion del
Tiempo de respuesta 800 ms
Resistencia al frio max. de la cadena del sensor PTC <1,5 kW
2,5mm? | 2x250 m
Longitud de la linea 1,5 mm? | 2x 150 m
0,5mm? | 2x50 m
Aislamiento No
5.6 Conexion del FieldBusPlug
. Conexién con conector, fijacién con tornillo
Instalacion o
suministrado
Par de apriete del tornillo de fijacién 0,8 Nm + giro de 90 grados
Adecuado para tipos de FieldBusPlug PROFIBUS DP PDP21-FBP, PDP22-FBP, PDQ22-FBP
de ABB para Devicenet DNP21-FBP
MODBUS MRP21-FBP
AS-Interface ASP22-FBP
5.7 Datos mecéanicos y ambientales
Instalacion Sobre guia DIN (EN 50022-35) o con 4
tornillos M4; véase el apartado 5.7
Posicion de instalacion Sin restricciones
Dimensiones (An. x Al x Pr.) 70 x 105 x110 mm (incl. FieldBusPlug y el
Panel de control)
Peso neto 0,39 kg
(transformador de corriente + unidad de
control)
Dimensiones del cable (rigido o fino) Terminales 0,2-2,5mm?/22-14 AWG
Par de apriete 0,4 Nm
Nivel de proteccion IP 20
Intervalo de temperaturas Guardado | -25 ... +70°C
Funcionamiento | 0 ... +55°C
Homologaciones CE, UL, CSA
Homologaciones (pendientes) GL, BV, LRS
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5.8 Dimensiones
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Figura 5-1: Dimensiones del UMC22-FBP
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6. Informacién de pedido

Descripcién

Cédigo de pedido

Controlador de motor universal UMC22-FBP

1SAJ 510 000 R0600

Accesorios (no incluidos en la entrega, deben solicitarse por separado)

Panel de control ACS100-PAN

1SAJ 510.001 R0001

Longitud del cable:
Cable de prolongaciéon ACS100-CAB para Panel 3m

1SAJ 510.002 R0001

de control ACS100-PAN Longitud del cable:0,50 m

1SAJ 510.003 R0001

Conjunto de direcciones CAS21-FBP para PROFIBUS, DeviceNet, etc.

1SAJ 929.003 R0001

Tipos de FieldBusPlug PDP22-FBPS

Longitud del cable: 0,25 m

1SAJ 240 100 R1003

(PROFIBUS-DP)

Longitud del cable: 0,50 m

1SAJ 240 100 R1005

Longitud del cable: m

1SAJ 240 100 R1010

Longitud del cable:2 m

1SAJ 240 100 R1020

Longitud del cable:5 m

1SAJ 240 100 R1050

1SAJ 240.200 R0050

1SAJ 230.000 R1003

1SAJ 230.000 R1005

1SAJ 230.000 R1010

1SAJ 230.000 R1050

1SAJ 250 000 R0003

1SAJ 250 000 R0005

1SAJ 250 000 R0010

1SAJ 250 000 R0050

1SAJ 220.000 R0003

1SAJ 220.000 R0005

1SAJ 220.000 R0O010

PDQ22-FBP 4 x PROFIBUS DP
(PROFIBUS-DP)  FieldBusPlug
DNP21-FBP Longitud del cable: 0,25 m
(DeviceNet) Longitud del cable: 0,50 m
Longitud del cable: 1 m
Longitud del cable: 5 m
MRP21-FBP Longitud del cable: 0,25 m
(MODBUS) Longitud del cable: 0,50 m
Longitud del cable: 1 m
Longitud del cable: 5 m
ASP22-FBP Longitud del cable: 0,25 m
(AS-Interface) Longitud del cable: 0,50 m
Longitud del cable: 1 m
Longitud del cable: 5 m

1SAJ 220.000 R0O050

Adaptador de guia DIN CDA11-FBP para PDQ22-FBP

1SAJ 929.300 R0001

FieldBusPlug/ Emisién: 09.2007

=75 -

UMC22-FBP



Controlador de motor universal UMC22-FBP

Version del software 4.0

Capitulo 6.1~2

V6

UMC22-FBP-

6. Informacion de pedido (continuacion)

Descripcion

Cddigo de pedido

Monitores de fallo a tierra

Tipo

CEM11-FBP.20

Diametro del orificio de paso: 20 mm
Intensidades de fallo a tierra [mA]: 80 1),
300, 550, 750, 1000, 1200, 1500, 1700

1SAJ 929 200 R0020

CEM11-FBP.35

Diametro del orificio de paso: 35 mm
Intensidades de fallo a tierra [mA]: 100 1),
500, 1000, 1400, 2000, 2400, 3000, 3400

1SAJ 929 200 R0035

CEM11-FBP.60

Diametro del orificio de paso: 60 mm
Intensidades de fallo a tierra [mA]: 120 1),
1000, 2000, 2800, 4000, 4800, 6000, 6800

1SAJ 929 200 RO060

Transformadores de corriente externa

Tipo (intervalo de intensidad recomendado)

a KORC 4L185 R/4 (63-185 A) 1SCA 022 193 R7830
b KORC 4L310 R/4 (185-310 A) 1SCA 022 181 R0760
c KORC 5L500 R/4 (310-500 A) 1SCA 022 208 R1010
d KORC 5L850 R/4 (500-850 A) 1SCA 022 208 R1440

Kit de conexidn (barra) para transformadores de corriente

Tipo (para tipo de contactor)

a DT450/A185 (AF145 - AF185) 1SAZ 501 901 R1001
b DT450/A300 (AF260 - AF300) 1SAZ 501.902 R1001
c DT500/AF460L (AF400, AF460) 2) 1SAX 701 902 R1001
d DT800/AF750L (AF580, AF750) 2) 1SAX 801.902 R1001

1) Con los valores mas bajos la error es mayor
2) Kits de conexion para arranque en estrella-triangulo. Para otros tipos consultese el catalogo.
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7. Funciones de control

Disposicion del circuito, descripcion, datos y parametros y diagramas de tiempo
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Figura 7-1: UMC22-FBP: Funcion de control= Arranque directo (ejemplo)
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7.1 Transparente

Un UMC22 parametrizado con Control function = Transparent (funcion de control = transparente; por defecto)
se comporta como un médulo de E/S con comprobacion de sobrecarga integrada. Las salidas DO0 a DO2 y
las entradas DIO a DI5 estan directamente conectadas al bus de campo y son independientes del estado de
sobrecarga.

7.1.1 Diagramas de circuitos
7.1.1.1 Circuito base

Parametros que deben modificarse (4.3.4) (en relacién con los de fabrica)

» Address (direccion) a través del Panel de control o del Conjunto de direcciones
Si se emplea la funcién de proteccion:

» Set current 1 (intensidad de ajuste 1)
» Parametros de proteccién contra sobrecarga (p. €j. 4.3.4~11)

T T2 230V Doo Do Doz 690 /400 WV
o Q o i
Panel de control I
e aIIo ﬁ
=Z.0.0
o3 M [r=2] |5 6 . - e
o 35° DO DO DO DO DO
C c 0 1 2
I [ |
L] ) !
* . &
UMC22 i
e 2
é 0 24|24 ol ]| Dl ol ] Dl §
v L 0 1 2 3 4 5 i
: : &
1|10 1112 13 14 15 16 17 18 o
o
POV 24V  Ent. DI0 Transparente para el bus de campo  DI5
P Alim + alim.
et L | | | | | | v
R R R ()
Figura 7-2: UMC22-FBP: Funccién de control Transparente (circuito basico)
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7.1.2 Descripcion

7.1.2.1 Funciones de control incorporadas

Unicas excepciones posibles:

»  Fault output = On (salida de fallo = activada): La salida DO2 = 1 si se activa la sefial de fallo interno.

Fault output =Off (salida de fallo = desactivada): Por defecto. La salida DO2 se controla directamente a
través del bus de campo.

»  Multi-function input (entrada multifuncién): Algunas funciones estan disponibles.

Observaciones:

Todos los parametros se activan de inmediato, salvo Control function (funcidon de control), que requiere el
encendido del UMC22.

7.1.2.2 Comportamiento en caso de fallo

El bit de fallo interno sélo se activa por fallos durante la medicion (cualquier fallo, p. ej. disparo, pérdida de
fase, etc.) o por una sefial baja en la entrada DI2 si el parametro Fault input = On (entrada de fallo =
activada). En este caso:

la sefial de supervisién FAULT (fallo) se envia al bus de campo,
el LED rojo se enciende,
la sefal FAULT (fallo) parpadea en el Panel de control,

vvyyy

pero las salidas DOO, DO1 y — en funcién de la parametrizacion- DO2 se controlan mediante comandos
del bus de campo como antes.

Si la causa de la sefal de fallo es una sobrecarga del motor, también se inicia el tiempo de refrigeracion.
Cooling time (tiempo de refrigeracion) es un parametro que puede ajustarse.

En el mensaje de diagndstico y en el Panel de control se supervisa la informacién con mas detalle. Todos los
fallos pueden confirmarse a través del bus de campo, el Panel de control o, en caso de estar parametrizadas,
a través de las entradas multifuncion.

7.1.2.3 Direccionamiento (3.3.1)

La direcciéon de esclavo de la combinacién UMC22-FieldBusPlug no es un parametro pero puede ajustarse
con el Panel de control o con el Conjunto de direcciones.
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Capitulo 7.1.3~1 Transparente V6
7.1.3 Interfaz y descripcion general de datos
Entradas / Salidas del hardware
Terminal 13 14 15 16 17 18
Entrada del
dispositivo DIO DI1 DI2 DI3 Dl4 DI5
(al bus)
Terminal 7 8 9
Salida del DO2 2)
dispositivo DOO0 DO1 (salida de
(del bus) fallo)
Mensaje de control digital
N.° de bit 7 6 5 4 3 2 1 0
WARNING FAULT
Bt (aviso) (fallo) - - - B - -
DI5 Dl4 DI3 DI2 DI1 DIO
Byte 1 (entrada (entrada (entrada (entrada (entrada (entrada _ _
UMC) UMC) UMC) UMC) UMC) UMC)
Mensaje de control analégico
Byte 0 y Byte 1: Intensidad del motor en % de intensidad de ajuste
Mensaje de comando, sélo digital
N.° de bit 7 6 5 4 3 2 1 0
PREPARE
A
Byte 0 - ” - L (autocom- - - -
(restauracion (preparacion de .
probacion)
de fallos) arranque de
emergencia)
. DOO0
DO2 1) (salida DO1 ;
Byte 1 . (salida - - - -
UMC) (salida UMC) UMC)
Mensaje de diagnéstico
N.° de bit 7 6 B 4 3 2 1 0
Fallo de Sefial de
Byte de ar“c}gggg‘n fallo en DIO,
fallo 0 - P DI1 0 DI2 - - - -
FO10 2 1) FO11 2)
Fallo (disparo) Fallo de Parametro
Byte de por ) comunica- fuera )
fallo 1 sobrecarga cion de intervalo - -
disparo 2) FO003 2 FO04 2
Umbral de Umbral de Autocom- Autocom- Arranque
Byte de intensidad del | intensidad del probacion en probacion deq
; motor alto motor bajo - marcha - en marcha . .
Aviso 2 1) 1) ! emergencia
buSy 2) buSy 2) preparado
Si el parametro esta fuera de intervalo: nimero del parametro
(controla dos etapas del parametro, p. ej. "02" Factor de intensidad).
Si la autocomprobacion falla: nimero de error de la autocomprobacion (sélo para el servicio)
Byte de En el resto de casos:
aviso 3 Pérdida de Fallo en Fallo a Rotura Tempera-
fase Fallo en DI2 DI1 Fallo en DIO tierra Cortocircuito del cable tura
PTC F019 2 del PTC PTC
disparo 2 F024 2) F023 2 F022 2 F020 FO18 2 FO17

UMC22-FBP-

1 En funcién de la parametrizacion

Para detalles acerca de los datos del bus véase 4.2.2.
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2)Se muestra en el Panel de control
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7.2 Relé de sobrecarga

Un UMC22 parametrizado con Control function = Overload relay (funcion de control = relé de sobrecarga)
ofrece una excelente proteccion del motor. Destinado a reemplazar un relé de sobrecarga estandar, el
funcionamiento independiente puede seleccionarse a través del Panel de control ajustando el parametro Bus
connection = Off (conexién de bus = desconectada).

7.2.1 Diagramas de circuitos
7.2.1.1 Circuito base

Caracteristicas principales

» Contactor del motor en la salida
DOO0

Parametros que deben modificarse (4.3.4)
(en relacidn con los de fabrica)
Control function = Overload relay

» Setcurrent 1 (intensidad de ajuste 1)
» Parametros de proteccion contra sobrecarga
»  Bus connection = Off (desconectado si se emplea sin

bus de campo, seleccionable desde la opcion del Panel
de control: bu.co)

» Address (direccion, sélo cuando se utiliza con bus de
campo) a través del Panel de control o del Conjunto de

direcciones

T

o

Panel de control
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Figura 7-3: UMC22-FBP: Funcién de control Relé de sobrecarga (Circuito basico)
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UMC22-FBP-

7.2.2 Descripcion

Tras ajustar Function control = Overload relay (control de funcion = relé de sobrecarga) y Bus communication
= Off (comunicacion de bus = desconectada) es necesario encenderlo para iniciar el funcionamiento.
Inmediatamente el contactor DOO se cierra y el DO1 se abre.

Si la Bus communication = On, la conexion activa con el Sistema de control es un requisito adicional para
iniciar el funcionamiento.

7.2.2.1 Funciones de control incorporadas

»  Fault output = On (salida de fallo =activada): La salida de fallo esta activada. El contacto de salida DO2
funciona de manera similar a DO1.

Fault output =Off (salida de fallo desactivada): El contacto de salida DO2 puede controlarse a través del
bus de campo.

»  Multi-function input (entrada multifuncion): Algunas funciones estan disponibles.

Observaciones:

Todos los parametros se aplican inmediatamente salvo la funcion de control, que requiere un encendido del
UMC22.

7.2.2.2 Comportamiento en caso de fallo

Cualquier tipo de fallo interno o externo detectado activa el bit de fallo interno. Resultado:
el contacto DOO se abre,

el contacto DO2 (y DO2 si esta parametrizado) se cierra,
la sefal de supervision FAULT (fallo) se envia al bus de campo,

vvyyy

el LED rojo se enciende y
» la sefial FAULT (fallo) parpadea en el Panel de control.

Si la causa de la sefial de fallo es una sobrecarga del motor, también se inicia el tiempo de refrigeracion
Cooling time (tiempo de refrigeracion). Este parametro puede ajustarse; su valor por defecto es 120 s.

Todos los fallos pueden confirmarse a través del bus de campo, el Panel de control o, en caso de estar
parametrizadas, a través de las entradas multifuncion.

Excepciones:

Si el parametro Automatic fault reset = On (restauracion de fallos automatica = activada), el contacto DOO se
cierray el DO1 (junto con el DO2) se abre inmediatamente cuando el tiempo de refrigeracion termina (sélo
disponible con relé de sobrecarga).

7.2.2.3 Direccionamiento (3.3.1)

La direcciéon de esclavo de la combinaciéon UMC22-FieldBusPlug no es un parametro pero puede ajustarse
con el Panel de control o con el Conjunto de direcciones.
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V6 Capitulo 7.2.3~1 Relé de sobrecarga
7.2.3 Interfaz y descripcion general de datos
Entradas / Salidas del hardware
Terminal 13 14 15 16 17 18
Entrada del
dispositivo DIO DI1 DI2 DI3 Dl4 DI5
(al bus)
Terminal 7 8 9
Salida del . disparo D021)
dispositivo d';%%ro invertido (salida de
(del bus) D01 fallo)
Mensaje de control digital
N.° de bit 7 6 5 4 3 2 1 0
WARNING FAULT
EEl (aviso) (fallo) - - - - - -
DI5 Dl4 DI3 DI2 DI1 DIO
Byte 1 (entrada (entrada (entrada (entrada (entrada (entrada - _
UMC) UMC) UMC) UMC) UMC) UMC)
Mensaje de control analégico
Byte 0 y Byte 1: Intensidad del motor en % de intensidad de ajuste
Mensaje de comando, mensaje de diagndstico digital
N.° de bit 7 6 5 4 3 2 1 0
PREPARE
el EMERGENCY | SELF
START TEST
Byte 0 - (restaura- - - - - -
" (preparacion de | (autocom-
cién de .
arranque de probacion)
fallos) :
emergencia)
DO2 1)
Byte1 | (salida UMC) - - - - - -
Mensaje de diagnéstico
N.° de bit 7 6 5 4 2 1 0
azatlcl)lgodrﬁ- Sefal de
Byte de robacion fallo en DIO,
fallo 0 - P DI1 0 DI2 - - - -
F010 2) 1) FO11 2)
Fallo de
Fallo (disparo) Fallo de Parametro compro-
Byte de por ) comunica- fuera de bacién de }
fallo 1 sobrecarga cién intervalo intensidad - -
disparo 2) F003 2) F004 2)
F005 2)
Umbral de Umbral de Tiempo de Autocompr
intensidad del | intensidad del >MPpo 0¢ obacion en | Arranque de
Byte de . refrigeracion -
. motor alto motor bajo - marcha emergencia -
aviso 2 en marcha
1) 1) °C 2) preparado
buSy 2)
Si el parametro esta fuera de intervalo: nimero del parametro (controla dos etapas del parametro, p. ej. "02" Factor de
intensidad). Si la autocomprobacién falla: nimero de error de la autocomprobacién (sélo para el servicio)
En el resto de casos:
Byte de
aviso 3 Rotura
Disparo por Fallo en DI2 Fallo en Fallo en DIO Fallo a Cortocir- Temperatu-
o . . del cable
pérdida DI1 tierra cuito PTC del PTC ra PTC
de fase 2 F024 2) F023 2) F022 2) F020 2) F019 2) F018 2) F017 2)
1) En funcion de la parametrizacién 2) Se muestra en el Panel de control
Para detalles acerca de los datos del bus véase 4.2.2.
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7.2.4.1 Sobrecarga
Restafuracién de Fin del tiempo de
Fallo allos refrigeracion
| i
umc22 interno-'_ FALLO ’
Commandos . + i
(mensaje recibido)y  RESTAURACION DE ! ].1 i
- FALLOS ! J !
Salidas DOO (disparo) —
umc22 _ i i
DO1 (disparo) ! .'I |
i L [
Supervisiones FALLO | V :
(mensaje) i ! i
AVISO I i |
i i
Tiempo de ! 5 A o
Diagnéstico refrigeradén en A ! ‘ E
marcha I f =
Sobrecarga | g
1 ! o
LED{ , ‘ : 8
Fallo (F‘OjO)l I | o

Figura 7-4: UMC22-FBP: Funcién de control Relé de sobrecarga — diagrama de tiempo de sobrecarga
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7.3.1.2 Circuito extendido

Caracteristicas principales

Contactor K1 en DOO

Las entradas son transparentes para el
bus de campo

Comprobacion de intensidad

Entrada de fallo en DI2 (0 V sefial = fallo)

vV VvV VY

Control local a través de las entradas
digitales DI4 y DI5

Parametros que deben modificarse (4.3.4)
(en relacion con los de fabrica)

»  Control function = Direct starter
Set current 1 (intensidad de ajuste 1)

Address (direccién) a través del Panel de control o
del Conjunto de direcciones.

Local operation via Dls (Control local a través de
las entradas digitales) = activada, 002, 003, 004,
008 o 009

Set current 1 (intensidad de ajuste 1)

>
» Parametros de proteccion contra sobrecarga
>
>

vy

Parametros de proteccion contra sobrecarga

»  Address (direccion) a través del Panel de control o
del Conjunto de direcciones.

T T2 230V M Do Doz Go0 /s 400
8] O o (8] 8 o T
F Y r Fy '
S _____\ K1
Panel de control
L
|72 7 8 9
e Bl (D)8} Do Do %
C C 0 1 2
- * @ (s
umc22 %
1| 0 24 |+ | 24 ]| o] ol ]| ] n] g‘g E
W Wi W 0 1 2 3 4 5 &
0 i 8!
1110 11(: |12 13 14 15 16 17 18 §
0w 24V 24V Do i oz ] D4 DS
Alim.  Ent. | |
ext. alim.

Figura 7-5: UMC22-FBP: Funcién de control Arranque directo (circuito base)
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7.3 Arranque directo

Un UMC22 parametrizado con Control function = Direct starter (funcidon de control = arranque directo) ofrece
una proteccion y un control del motor excelentes para el giro en una direccion La conexién con el bus de
campo se realiza con el tipo de FieldBusPlug adecuado.

7.3.1 Diagramas de circuitos
7.3.1.1 Circuito basico

Caracteristicas principales Parametros que deben modificarse (4.3.4)
(en relacidn con los de fabrica)
» Contactor K1 en DOO »  Control function (Funcion de control) = Direct
starter (Arranque directo)
» Comprobacion de intensidad »  Check back (Comprobacion) = Auxiliary contacts
(Contactos auxiliares)
» Las entradas son transparentes para el »  Fault output (Salida de fallo) = on (activada)
bus de campo
»  DI2 Multi-function input (Entrada multifuncion DI2)
=001
T T2 230V M DOA DO2 890/ 400 v
0 8] Q o o O T
I & ~ &
S L __\ K1
Panel de control
Control Pansl
Y
|72 7 8 9
Do Do Do Do Do %
C C 0 1 2
|| G
uMc22 8
|--------------.- [Ts]
: 0 24| |24 ] Di Dl Dl Dl Dl ?ﬁ E
|V ViV 0 1 2 3 4 5 ]
i : 0
i|10 11|12 13 14 15 16 17 18 §
L Ay oA D Dz D3 D4 D15
alim. ent.
ext. alim. | |

-

l

L

Figura 7-5: UMC22-FBP: Funcién de control Arranque directo (circuito basico)
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7.3.2 Descripcion
Con Direct starter (arranque directo) se define la salida DOO para controlar la bobina del contactor del motor.
7.3.2.1 Funciones de control incorporadas (4.3.1)

El ajuste de parametro Attached control functions (funciones de control incorporadas) prepara el arranque
directo para que sea compatible con distintas configuraciones de circuitos, incluido el uso de entradas y
salidas con fines especificos. Ejemplos:

Salida de fallos (4.3.4)

Se activa a través del parametro Fault output = On (salida de fallos = activada):
Si se produce un fallo

- se activa la senal de fallo interno y

- el contacto de salida DO2 se cierra.

Entradas multifuncién DIO, DI1y DI2 (4.3.4)

En funcién del ajuste de los parametros DIO Multi-function input, DI1 Multi-function input y DI2 Multi-function
input (entradas multifuncién DIO, DI1 y DI2, resp.), son posibles las siguientes funciones:

» Transparente (por defecto): el estado se supervisa sélo en el bus de campo

»  Fault signal always / not delayed or delayed (sefial de fallo siempre / sin retardo o con retardo) de 1 a
255 s: El tiempo de retardo se inicia tanto si el motor estd en marcha como si no.

»  Fault signal dependent / delayed (dependiente de sefal de fallo / con retardo) de 1 a 255 s:
El tiempo de retardo se inicia sélo cuando el motor esta en marcha.

»  Motor off always / not delayed or delayed (motor desconectado siempre / sin retardo o con retardo) de 1
a 255 s: El tiempo de retardo se inicia tanto si el motor esta en marcha como si no.

»  Motor off dependent / delayed desconectado (dependiente de desconexién del motor / con retardo) de 1
az255s:
El tiempo de retardo se inicia sélo cuando el motor esta en marcha.

» Reset internal fault signal (restauracion de la sefial de fallo interno)

» Prepare emergency start (preparacion de arranque de emergencia): Restauracion de la memoria térmica
y de otros fallos.

» Test — Arranque sin motor (sin comprobacion de intensidad durante la puesta en marcha)

Observaciones:

» Las entradas DIO, DI1 y DI2 pueden parametrizarse a través del bus de campo. Sélo la entrada DI2
puede parametrizarse a través del Panel de control.

» Sise ajusta Check-back = Auxiliary contacts (comprobacion = contactos auxiliares) y DIO Multi-function
input = not 000 (entrada multifuncién DIO = no 000), se asignan a la entrada DIO dos tareas
contradictorias.

Como resultado, se activa la sefial de fallo interno y se supervisa de diferentes formas, por ejemplo, con
Parameter out of range / FO04 (parametro fuera de intervalo / FO04) (4.2.1). El motor no arranca.

» DIO: no puede parametrizarse como sefial de fallo sin retardo (explicacion: debido a la compatibilidad
con versiones anteriores)

Control local a través de las entradas digitales (4.3.4)

Se activa mediante el parametro Local operation via DIs = On (funcionamiento local mediante entradas
digitales = activado), 002, 003, 004, 008 o 009:

- DI4 para arrancar el motor, sélo es posible a través de la sefal activa

- DI5 para parar el motor, a través del circuito cerrado o la sefal activa segun el ajuste de parametros
Observaciones:

Es posible un control local simplificado a través del Panel de control (control directo desde el panel):
Marcha, paro y restauracion de fallos.

Otras funciones (4.3.1)

El resto de parametros definen el comportamiento de la proteccion y funciones adicionales.
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7.3.2.2 Arranque

Seleccion y activacion de la funcion de control

La funcién de control puede ajustarse mediante el panel LCD o el bus de campo y se aplica si el motor esta
desconectado.

Si se cambia la configuracién en el Sistema de control, debe descargarse en el UMC22 antes de poder
usarse.

Observaciones:

La mayoria de buses maestros descargan / sobrescriben todos los parametros durante el encendido del bus
maestro o el UMC22. Puede parecer que el cambio de parametros a través del Panel de control no resulta
efectivo.

Puesta en marcha el motor

Tras la activacion de la Control function (funcidon de control) seleccionada el motor puede ponerse en marcha
con el comando de bus RUN FORWARD (avance) o mediante el control local.

Arranque de emergencia (3.4.3)

El arranque de emergencia requiere dos operaciones:

Transicidn 0— 1 de la sefial PREPARE — Restauracién de la memoria térmica a "motor
EMERGENCY START (preparacion de enfrio® ) , 5
arranque de emergencia; mensaje de —» - Restauracion del tiempo de refrigeracion

comando o entrada digital DIO, DI1 o DI2 si

. — Reparacion y restauracién de otros fallos.
se han parametrizado)

(Tras la restauracion de fallos, un fallo de comunicacion continuo, en tanto que excepcién Unica, no
bloquea el arranque de emergencia)

Sefal continua > - Eliminacién de cualquier sefal de fallo en las
PREPARE EMERGENCY START entradas DIO, DI1 o DI2 si se han
(preparacion de arranque de emergencia) parametrizado.
Arranque del motor con transicion 0—1 de la sefial RUN a través del mensaje de comando o del

2 control local.
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7.3.2.3 Comprobacion (4.3.4)

Cuando el motor arranca, el estado de comprobacién debe iniciarse a los 300 ms, de lo contrario se detecta
un fallo. Se selecciona con el pardametro Check-back (comprobacion): Motor current (intensidad del motor) o
la sefal Auxiliary contact (contacto auxiliar) pueden emplearse como estados de comprobacion.

Observaciones:

Check-back = Simulation (comprobacion = simulacién): sélo se recomienda su ajuste a través del Panel de
control durante la puesta en servicio.

El Sistema de control sélo puede ajustar Auxiliary contacts (contactos auxiliares) o Motor current (intensidad
del motor) para garantizar que la comprobacion funcione correctamente tras el siguiente encendido.

7.3.2.4 Comportamiento en caso de fallos

Cualquier tipo de fallo interno o externo detectado activa el bit de fallo interno. Resultado:
el contacto DOO de la bobina del contactor se abre,

la sefial de supervisién FAULT (fallo) se envia al bus de campo,

el LED rojo se enciende y

vvyyvyy

la sefal FAULT parpadea en el Panel de control.
» si estad parametrizada, la salida DO2 se activa.

Si la causa de la sefal de fallo es una sobrecarga del motor, también se inicia el tiempo de refrigeracion
Cooling time (tiempo de refrigeracion) es un parametro que puede ajustarse. La ejecucion del tiempo de
refrigeracion se muestra en el Panel de control con “°C”.

Todos los fallos (salvo el fallo de comunicacion) deben confirmarse a través del bus de campo (4.2.1), el
Panel de control (8.1.3) o las entradas multifuncion, si se han ajustado (4.3.4) para permitir el arranque del
motor. De forma adicional, el tiempo de refrigeracion (4.3.4) debe haber transcurrido para permitir el reinicio
del motor con una transicion de 0->1 del comando RUN (marcha) (4.2.1).

En el mensaje de diagnostico (4.2.1) y en el Panel de control (8.2.1) se indica la informacién con mas detalle.
7.3.2.5 Direccionamiento (3.3.1)

La direcciéon de esclavo de la combinacién UMC22-FieldBusPlug no es un parametro pero puede ajustarse
con el Panel de control (8.2.2) o con el Conjunto de direcciones.

FieldBusPlug/ Emisién: 09.2007 -89 - UMC22-FBP



Controlador de motor universal UMC22-FBP
Version del software 4.0
Capitulo 7.3.3~1 Arranque directo

V6

7.3.3 Interfaz y descripcion general de datos
Entradas / Salidas del hardware

Terminal 13 14 15 16 17 18
DIO 1) DI5 1)
Entrada del (entrada DI1 1) DI2 1) Di4 1) (Local:
dispositivo multifuncién o (entrada (entrada DI3 (Local: desacti--
(al bus) comprobacién | multifuncién) multifuncion) activado) vado)
)
Terminal 7 8 ©
Salida del
; o DOO0 DO2 1)
dispositivo DO1 .
(del bus) Avance (salida de fallo)
N.° de bit 7 6 5 4 3 2 1 0
LOCAL
RUN OFF
Byte 0 WARNING FAULT CONTROL ) ) FORWARD (desco- )
(aviso) (fallo) (control
(avance) nectado)
local)
DI5 Dl4 DI3 DI2 DI1 DIO
Byte 1 (entrada (entrada (entrada (entrada (entrada (entrada _ _
UMC) UMC) UMC) UMC) UMC) UMC)
Mensaje de control analégico
Byte 0 y Byte 1: Intensidad del motor en % de intensidad de ajuste
Mensaje de comando, sélo digital
N.° de bit 7 6 5 4 3 2 1 0
FAULT | AUTO | REPARE. | SELF
RESET MODE START TEST RUN OFF
Byte 0 - (restaura- (modo . (auto- FORWARD (desco- R
iy . (prepara-cion de
cion de automa- compro- (avance) nectado)
. arranque de A
fallos) tico) : bacion)
emergencia)
D02 1) DO1
Byte 1 (salida (salida - - - - - _
UMC) UMC)
Mensaje de diagnéstico
N.° de bit 7 6 5 4 3 2 1 0
Fallo de Sefal de
Byte de autocompro- | fallo en DIO,
fallo 0 - bacion DI1 o DI2 - - - - -
FO010 2 1) FO11 2
. Fallo de . Fallo de Fallo de
Fallo (disparo) . Parametro
Motor comunica- comproba- comproba-
Byte de por bl d o) fuera de i6n d i5n del relé
fallo 1 sobrecarga oqueado clon intervalo _glonde . - clon del rele
disparo F002 2 FOO4 intensidad 1) 01
paro2 F003 2 2 F005 2 F008 2
Umbral de Umbral de Tiempo de Autocom- Arranque
Byte de intensidad del | intensidad del i refrigeracion i probacién de emer-
aviso 2 motor alto 1) motor bajo 1) en marcha en marcha gencia -
°C2 buSy 2 preparado
Si el parametro esta fuera de intervalo: niumero del pardmetro (controla dos etapas del parametro, p. ej. "02" Factor
de intensidad). Si la autocomprobacion falla: nimero de error de la autocomprobacién (sélo para el servicio)
Byte de En el resto de casos:
aviso 3 -
Disparo por E Fallo en Fallo a Cortocir- Rotura Tempera-
o allo en DI2 Fallo en DIO - cuito del cable tura
pe][g'sia de F024 2 F0D2|:13 F022 2 e PTCE019 | del PTC PTC
2 2) 2 2) F018 2 FO17 2

1 En funciéon de la parametrizacion
Para obtener detalles acerca de los datos del bus véase 4.2.2.

UMC22-FBP-

2)Se muestra en el Panel de control
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7.3.4 Diagrama de tiempo
7.3.4.1 Sobrecarga

Restau- Fin de
Sobre- racion de tiempo de
fallos : isn March
Marcha carga Marcha refrigeracién Marcha

AVANCE h
Commandos

(mensaje § DESCONECTADO:

Y Y

recibido) : : :

REST. FALLO- i i i

J v J J

umc22 interno{ FALLO i | r [ i i

UMC22 _— i | i i ’
entradas DOO | e ; ;

i6 inten. del motor / i i : ! . ;
Comrpobacion { contacto ALx J_:l : : : : \r
AVANCE : ; : : : i

DESCONECTADO i ! L ! i !
Supervisiones _I—J i |' i i

(mensaje) '4

i

1 1

AVISO E ) i E

] 1 | i ] ]

FALLO i i i i

DI1 _:_I_O—I i i i i

\ ' ! ! ! ! !

DI (st (contacto aux.) i i i i i ;

lagnostico [~ i — IETP € i
(mensaje){ Tiem. ref. en marcha ' — Iref”gera.c'on :I_'

I I I I

L Sobrecargal ' ' '

Motor activado _I_!—l i i i i
LED { (amarillo) . ! ! . . .
I I I

Figura 7-7: UMC22-FBP: Funcién de control Arranque directo- diagrama de tiempo de sobrecarga

BCDC 342 055 FO203
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7.4 Arranque con inversion de giro

El UMC22 parametrizado con Control function = Reversing starter (control de funcién = arranque con
inversion) ofrece una proteccion y un control del motor excelentes para el giro en ambas direcciones

La conexion con el bus de campo se realiza con el correspondiente modelo de FieldBusPlug.

7.4.1 Diagramas de circuitos
7.4.1.1 Circuito basico

Caracteristicas principales

Contactor K1 (avance) en la salida DOO
Comprobacion de intensidad

Contactor K2 (inverso) en la salida DO1

v vyyy

Las entradas son transparentes para el
bus de campo

Pardmetros que deben modificarse (4.3.4)
(en relacién con los de fabrica)

»  Control function = Direct starter

» Set current 1 (intensidad de ajuste 1)

» Parametros de proteccion contra sobrecarga
>

Address (direccion) a través del Panel de control o
del Conjunto de direcciones.

Panel de control

230V

-
»

Loz 690 /400

' 9 F Y

K1 = avance
K2 = retroceso

DO Do
c c
umMczz

o| [24]i[24
v |v]i|v

10 11|12 13 14 15 16 18
Alim.ext. Ent. Do on Dz D3 D4 [

alim.

o—f3[+3]
=)
s
%
2000 342 1@ Fozo7

Figura 7-8: UMC22-FBP: Funcion de control Arranque con inversion (circuito basico)

UMC22-FBP-

92 -

FieldBusPlug / Emisién: 09.2007




Controlador de motor universal UMC22-FBP
Version del software 4.0
V 6 Capitulo 7.4.1~2  Arranque con inversion de giro

7.4.1.2 Circuito ampliado

Caracteristicas principales Parametros que deben modificarse (4.3.4)
(en relacién con los de fabrica)
»  Contactor K1 (avance) en la salida DOO »  Control function = Direct starter
»  Comprobacion del contacto auxiliar en DIO »  Check-back = Auxiliary contact
»  Contactor K2 (inverso) en la salida DO1 »  DI2 Multi-function input =001 (entrada multifuncién DI2)
» Entrada de fallo en DI2 (sefal de 0 V = fallo) »  Fault output = On (salida de fallo = On
» Indicacion de fallo en la salida DO2 »  Funcionamiento local mediante DI = On (activado), 002 ,
003, 004, 008 o 009
»  Control local mediante las entradas digitales » Set current 1 (intensidad de ajuste 1)
DI3, Dl4, DI5
» Parametros de proteccion contra sobrecarga
» Address (direccién) a través del Panel de control o del
Conjunto de direcciones.
T T2 230V M B0 400V
-] =] o] O o] o
& F Y F
1
Fallo ™

K2
oo ': K2
Panel de control l—_Z——I_

ggEl K1 = avance
- k ¥ K2 = retroceso
(@) (=) b= T T2 5 B 7 g8 g
e v 839 DO Do DO DO ¥
c c 1 2 4
L) 6]
uMc22 a
w
PO [24] 024 n]] ] 8] 8] gﬁ g
Hov | [v]i|v 1 3 4 5 i
o] [11]i]12 13 14 15 16 17 18 é

24V oia LDH‘ lDIE‘ Dl 4 Dl

IAllm ext. V L Ent. alim 1 1 Tﬁ Hl l-

T Transparente para Funcionamiento local con
supply lnputs el bus de campo entradas digitales

n Entrada multifuncion como Entrada fallo: 0 = fallo (sefial de circuito cerrado)
2 Fwd, Rev (avance, retroceso): interruptor de contacto momentaneo (activado)
s Desactivado: 0 = prevalece desconectado (sefal de circuito cerrado)

Figura 7-9: UMC22-FBP: Funcién de control Arranque con inversion (circuito extendido)
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7.4.2 Descripcion

Con Reversing starter (arranque con inversion), se definen las salidas DOO (avance) y DO1 (invertida) para
controlar la bobina del contactor del motor.

7.4.2.1 Funciones de control incorporadas (4.3.1)

El conjunto de parametros Attached control functions (funciones de control incorporadas) prepara el Arranque
con inversioén para que sea compatible con distintas configuraciones de circuitos, incluido el uso de entradas
y salidas con fines especificos.

Salida de fallos (4.3.4)

Se activa a través del parametro Fault output = On (salida de fallos = activada): Si se produce un fallo
- el contacto de salida DO2 se cierra 'y
- se activa la sefial de fallo interno.

Entradas multifuncién DIO, DI1y DI2 (4.3.4)

En funcién del ajuste de los parametros DIO Multi-function input, DI1 Multi-function input y DI2 Multi-function
input (entradas multifuncién DIO, DI1 y DI2, resp.), son posibles las siguientes funciones:

» Transparente (por defecto): el estado se supervisa sélo en el bus de campo
»  Fault signal always / not delayed or delayed (sefial de fallo siempre / sin retardo o con retardo) de 1 a

255s:
El tiempo de retardo se inicia tanto si el motor esta en marcha como si no.

»  Fault signal dependent / delayed (pendiente de sefial de fallo / con retardo) de 1 a 255 s:
El tiempo de retardo se inicia solo cuando el motor esta en marcha.

»  Motor off always / not delayed or delayed (motor desconectado siempre / sin retardo o con retardo) de 1
a255s:
El tiempo de retardo se inicia tanto si el motor esta en marcha como si no.

»  Motor off dependent / delayed desconectado (pendiente de desconexion del motor / con retardo) de 1 a
255 s:
El tiempo de retardo se inicia solo cuando el motor esta en marcha.

» Reset internal fault signal (restauracion de la sefial de fallo interno)

»  Prepare emergency start (preparacion de arranque de emergencia): Restauracion de la memoria térmica
y de otros fallos.

» Test — Arranque sin motor (sin comprobacion de intensidad durante la puesta en marcha)
Observaciones:

» Las entradas DIO, DI1 y DI2 pueden parametrizarse a través del bus de campo. Sélo la entrada DI2
puede parametrizarse a través del Panel de control.

» Sise ajusta Check-back = Auxiliary contacts ( comprobacion = contactos auxiliares) y DIO Multi-function
input = not 000 (entrada multifuncién DIO = no 000), se asignan a la entrada DIO dos tareas
contradictorias.

Como resultado, se activa la sefial de fallo interno y se supervisa de diferentes formas como, por
ejemplo, con Parameter out of range / FO04 (parametro fuera de intervalo / F004) (4.2.1). El motor no
arranca.

» DIO: no puede parametrizarse como sefial de fallo sin retardo (explicacién: debido a la compatibilidad
con versiones anteriores)

Control local a través de las entradas digitales (4.3.4)

Se activa mediante el ajuste del parametro Local operation via DIs = On (funcionamiento local mediante

entradas digitales = activado), 002, 003, 004, 008 o 009:

- DI3 y DI4 para arrancar el motor, sélo posible mediante la sefial activa

- DI5 para detener el motor, posible a través del circuito cerrado o la sefal activa en funcién del ajuste de
parametros.

Observaciones:

Es posible un control local simplificado a través del Panel de control (control directo desde el panel):
Marcha, paro y restauracion de fallos.

Otras funciones (4.3.1)

El resto de parametros definen el comportamiento de la proteccion y funciones adicionales.
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7.4.2.2 Arranque

Seleccion y activacion de la funcion de control

La funcién de control puede ajustarse mediante el panel LCD o el bus de campo y se aplica si el motor esta
desconectado.

Si se cambia la configuracién en el Sistema de control, debe descargarse en el UMC22 antes de poder
usarse.

Observaciones:

La mayoria de bus maestros descargan / sobrescriben todos los parametros durante el encendido del bus
maestro o el UMC22. Puede parecer que el cambio de parametros a través del Panel de control no resulta
efectivo.

Puesta en marcha el motor

Tras la activacion de la Control function (funcién de control) seleccionada el motor puede ponerse en marcha
con los comandos de bus RUN FORWARD (avance) o RUN REVERSE (retroceso) o mediante el control
local.

Arranque de emergencia (3.4.3)

El arranque de emergencia requiere dos operaciones:

Transicion 0—1 de la sefial PREPARE — Restauracién de la memoria térmica a "motor
EMERGENCY START (preparacion de enfrio” _ . y
arranque de emergencia; mensaje de —+» — Restauracion del tiempo de refrigeracion

comando o entrada digital DIO, DI1 o DI2 si

’ — Reparacion y restauracion de otros fallos.
se han parametrizado)

(Tras la restauracion de fallos, un fallo de comunicacion continuo — como Unica excepcion- no
bloquea el arranque de emergencia)

Sefal continua 5> - Eliminacién de cualquier sefal de fallo en las
PREPARE EMERGENCY START entradas DIO, DI1 o DI2 si se han
(preparacion de arranque de emergencia) parametrizado.
Arranque del motor con transicion 0—1 de la sefial RUN a través del mensaje de comando o del

2 control local.

7.4.2.2 Cambio de direccion
» Se requiere un comando OFF (desconexién) antes de cambiar a la direccién contraria.
» El comando OFF inicia el tiempo de bloqueo de inversién (ajustable mediante parametros).

» El comando RUN en direccion opuesta —transicion 0> 1- solo se acepta cuando el tiempo de bloqueo
para inversion ha transcurrido.
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7.4.2.4 Comprobacion (4.3.4)

Cuando el motor arranca, el estado de comprobacién debe iniciarse a los 300 ms, de lo contrario se detecta
un fallo.

Se selecciona con el parametro Check-back (comprobacioén): Motor current (intensidad del motor) o la sefial
Auxiliary contact (contacto auxiliar) pueden emplearse como estados de comprobacién.

Observaciones:

Check-back = Simulatio (comprobacion = simulacion): sélo se recomienda su ajuste a través del Panel de
control durante la puesta en servicio.

El Sistema de control sélo puede ajustar Auxiliary contacts (contactos auxiliares) o Motor current (intensidad
del motor) para garantizar que la comprobacion funcione correctamente tras el siguiente encendido.

7.4.2.5 Comportamiento en caso de fallo

Cualquier tipo de fallo interno o externo detectado activa el bit de fallo interno. Resultado:
el contacto DOO o el DO1 de la bobina del contactor se abre,

la senal de supervision FAULT (fallo) se envia al bus de campo,

el LED rojo se enciende y

vvyyy

la sefal FAULT parpadea en el Panel de control.
» si esta parametrizada, la salida DO2 se activa.

Si la causa de la sefial de fallo es una sobrecarga del motor, también se inicia el tiempo de refrigeracion
Cooling time (tiempo de refrigeracion) es un parametro que puede ajustarse. La ejecucion del tiempo de
refrigeracion se muestra en el Panel de control con “°C”.

Todos los fallos (salvo el fallo de comunicacion) deben confirmarse a través del bus de campo (4.2.1), el
Panel de control (8.1.3) o las entradas multifuncion, si se han ajustado (4.3.4) para permitir el arranque del
motor.

De forma adicional, el tiempo de refrigeracion (4.3.4) debe haber transcurrido para permitir el reinicio del
motor con una transicion de 0->1 del comando RUN (marcha) (4.2.1).

En el mensaje de diagndstico (4.2.1) y en el Panel de control (8.2.1) se indica la informacion con mas detalle.
7.4.2.5 Direccionamiento (3.3.1)

La direccion de esclavo de la combinaciéon UMC22-FieldBusPlug no es un parametro pero puede ajustarse
con el Panel de control (8.2.2) o con el Conjunto de direcciones.
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7.4.3 Interfaz y descripcion general de datos

Entradas / Salidas del hardware

Terminal 13 14 15 16 17 18
Entrada del (ealt?aga DI1 1) DI2 1) (II?(I)?(J:;; I:L)|4 1|). DI5 1)
dispositivo f ) (entrada (entrada ) (Local: (Local:
b multifuncion o multifuncién) | multifuncién) inversion avance d ivad
(al bus) comprobacion) activada) activado) esactivado)
Terminal 7 8 9
auposivo | 000 | pot | DORL
(del bus) fallo)
Mensaje de control digital
N.° de bit 7 6 5 4 8 2 1 0
REVERSE
LOCAL LOCK-OUT
RUN RUN
WARNING FAULT CONTROL TIME OFF
i (aviso) (fallo) (control | (tiempo de - ng;"r’]ﬁ‘SD (desconectado) | REVERSE
local) bloqueo de (retroceso)
inversion)
D151y Dl41) DI31) DI21) DI11) DI04
Byte 1 (entrada (entrada (entrada (entrada (entrada (entrada . _
UMC) UMC) UMC) UMC) UMC) UMC)
Mensaje de control analégico
Byte 0 y Byte 1: Intensidad del motor en % de intensidad de ajuste
Mensaje de comando, sélo digital
o
e 6 5 4 3 2 1 0
PREPARE
FAULT auto | EMEReETCY RUN RUN
Byte RESET MODE . SELF TEST OFF
- (preparacion - FORWARD REVERSE
0 (restauracion (modo (autocomprobacion) (desconectado)
o de arranque (avance) (retroceso)
de fallos) automatico) de
emergencia)
DO2 1y
B)1/te (salida - - - - - . .
UMC)
Mensaje de diagnéstico
N.° de bit 7 6 5 4 3 2 1 0
Fallo de Sefial de
Byte de autocompro- | fallo en DIO,
fallo O - bacion DI1 o DI2 - - - - -
F010 2) 1) FO11 2
Fallo de . Fallo Fallode | Fallode
Fallo Motor comunica- Parametro de compro- compro-
Byte de (disparo) por o fuera de comproba- . -,
fallo 1 sobrecarga bloqueado cién intervalo cion de - bacién del bacién del
disparo 2) F002 2 FO04 2 intensidad 1) relé 1 1) relé 01
F003 2) FOO7 2 FO08 2
FO05 2
Umbral de Umbral de : Autocom- Arranque
Byte de intensidad del | intensidad del rt-arflreigr;:a?gc?gn probacion de
i 2 motcﬁ alto moto1r) bajo - en ong:archa - en marcha emiggen- -
i buSy 2) preparado
Si el parametro esta fuera de intervalo: nimero del parametro (controla dos etapas del parametro, p. ej. "02" Factor
de intensidad). Si la autocomprobacion falla: nUmero de error de la autocomprobacién (sélo para el servicio)
Byte de En el resto de casos:
aviso 3 Rotura
Disparo por Fallo en Fallo en Fallo en Fallo a Cortocir- del cable Temperatu-
pérdida de DI2 DI1 DIO tierra cuito PTC del PTC ra PTC
fase 2 F024 2 F023 2 F022 2 F020 2 F019 2 FO18 2 FO17 2

1) En funciéon de la parametrizacion
bus véase 4.2.2..
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7.4.4 Diagramas de tiempo
7.4.4.1 Cambio de direccion

1
DO1 (retroceso) '
1

e fete
Comprobacién { Intensidad motor / _ﬁl_fwl
T cont. aux. i P!

Retroceso
Avance se ignora Retroceso
Desconectada
AVANCE | i i i
comang S aw B s s
omandos ' i ; ;
(mensaje RETROCESO * | [ m
recibido) o '
! !  J v
DESCONECTADO : : :
! : !
Salidas DOO0 (avance) _m : :
UMC22 N i i
i
I

i i i
¢ AVANCE i ' T ! !
| - |

RETROCESO | L ! !

Supervision ) ! — : .

H | | ' | |

(mensaje) 1 pESCONECTAD i . L

! e ! o
L TIEMPO DE : Tiempo de bloqueo de Lyl L
BLOQUEO [T inversion ! Lo
LED{ Motor conectado ' 1 i !
(amarillo) : b : ; i

Figura 7-10: UMC22-FBP: Funcién de control Arranque con inversion — Diagrama de tiempo de cambio de direccion

Observaciones:

» Ladireccién opuesta sdlo es posible tras la desconexion (OFF) y una vez transcurrido el tiempo de
bloqueo de inversion.

» Reinicio en la misma direccion sin tener en cuenta el tiempo de bloqueo de inversion.
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7.4.4.2 Sobrecarga

Restau- Avance Fin de
racion tiempo de
Avance  Sobrecarga g f5)i0s refrigeracion Avance
. AVANCE ’ i i ’ i
v (J i i Y i v
Comandos RETROCESO i i i i i i
(mensaje + i i ' ' ' '
recibido) | DESCONECTADO ! ! ! ! ! !
*  RESTAURACIO : : n : : :
. - - ) - . H
umMC22 mterno{ FALLO _:_‘_‘I_I ( : : :
— 1
Salidas UMC22 DOO0 (avance) | : ! i i
: : : : s
DO1 (retroceso) A |I i i | i | i |
L Intensidad del L ! : : : |
Comprobamon{ motor/ cont. aux. _;j_i_l ' ' ' ' Al
( i i i i i
_ AVANCE ? . 5 ? ? T
I ' I I I I I
RETROCESO — § - § § '
I i ! I | I I I
Supervisiones DESCONECTADO _l—;_l—l | ! | | |
(mensaje) < P L ! !
AVISO L ™ ; |
o '_I!;' 5 | |
FALLO P! i i i
DIO P - E E E i
\ (cont. aux.) i I : | i i i )
Tiempo de i i ; i i i
Diagnostico refrigeracion en ; Tiempo bloqueo de ;
(mensaje) marcha i | inversion i i
Sobrecarga ; ; ; ; &
Motor activado i i i i i i e
(amarillo) I ™1 ! ! : : B
LED ! i i i i L | d
Fallo (red) _:_I_I E E E %
Figura 7-11: UMC22-FBP: Funcioén de control Arranque con inversion (diagrama de tiempo de sobrecarga)

Observaciones:

» Puede reiniciarse solo si el tiempo de refrigeracion ha transcurrido y se confirma el fallo.
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7.5 Arranque en estrella-triangulo 1

El UMC22 con Control function = Star-delta starter 1 (funcion de control = arranque en estrella-triangulo 1)
proporciona una proteccién y un control del motor excelentes para giro en una direccién, incluida la transicion
estrella-triangulo controlada por tiempo o intensidad. La conexion con el bus de campo se realiza con el
correspondiente modelo FieldBusPlug.

7.5.1 Diagramas de circuitos

7.5.1.1 Circuito basico

Caracteristicas principales Pardmetros que deben modificarse (4.3.4)
(en relacion con los los de fabrica)
» Contactor K3 (estrella) en la salida DOO »  Control function = Star-delta starter 1
» Contactor K5 (delta) en la salida DO1 » Set current 1 (intensidad de ajuste 1)
» Contactor K1 (principal) a través de los » Parametros de proteccion contra sobrecarga
contactos auxiliares de K3 y K5
» Comprobacioén de intensidad » Address (direccion) a través del Panel de control o
del Conjunto de direcciones.

T T2 230 W M DO2 680/ 400 W
o

O
at
=
=

-—:}

K5 _
Panel de control o 57——} 1T T _\ e T

- _ES_ _______________ _— -} K2
HE88
Y L |

T T2 5 & 7 g g K3 = estrella
@ Ea' I_I I_l K5 = triangulo

e o _H Do Do ; . 4 aK1 = principal

§u 2424
v vv

- g
w
&
5{\.
2C0E 342 021 F2o7

10 11 12 ‘IS 14 16 16 17 18

: |:|1...f 24"u"; 24V Do DH D2 R D4 Dis
: Alim.  Ent.

ext. alim. | | | | |

EE L e

Figura 7-12: UMC22-FBP: Funcién de control Arrancador en estrella-triangulo 1 (circuito basico)

Observaciones: En este diagrama de circuito se emplea un cableado interno del motor en triangulo. El factor
de intensidad debe ajustarse a 1,73 (3.2.3 y 4.3.4).
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7.5.1.2 Circuito ampliado

Caracteristicas principales

Parametros que deben modificarse (4.3.4)
(en relacién con los de fabrica)

» Contactor K3 (estrella) en la salida DOO » Control function = Star-delta starter 1
» Contactor K5 (delta) en la salida DO1 »  Fault output = On (salida de fallo = activada)
»  Contactor K1 (principal) a través de los »  Check-back = Auxiliary contacts
contactos auxiliares de K3 y K5
» Indicador de fallo en la salida DO2 »  Funcionamiento local mediante DI = On (activada), 002,
003, 004, 008 o 009
» Comprobacioén de los contactos auxiliares » Funcionamiento local mediante DI = On (activada), 002,
(Dlo, DI1) 003, 004, 008 o 009:
»  Control local mediante las entradas digitales » Set current 1 (intensidad de ajuste 1)
DI3, DI4, DI5
» DIO, DI1, DI2 = entradas multifuncion, p. ej. » Parametros de proteccién contra sobrecarga
entradas de fallo o paro si estan
parametrizadas.
» Funcionamiento local mediante las entradas » Address (direccién) a través del Panel de control o del
DI4 y DI5 Conjunto de direcciones.
T T2 230V M G907 400V
[ o0 L]
T Fallo T
S B
E"___________"h___lﬁ k1
Panelde control [ | | o __|l___1__ .Dj_ l{E [N R \I ks T
U gy 1ol AR EN RS oo\ ke
L J I [~ K3 = estrella
LA = |T_1| T2 5 & v K5 = triangulo
208 T8 Do E I Jy K1 =princpa
- c E
um.".*zz §
IZI IIIII 2,-1 24 [w]} ol ol ol Q
EEINER 12 13 14 15 16 17 18 E
rL i i
O 0
Ciz D
\ K3 Ks e
M)—
_ : l||H1 Fod 8 H Off b\
fov o 24V |
i Alim. {Ent. Transparente para el Control local con
bus de campo entradas digitales

ext. ralim.

1) Entrada multifuncién DI2 como entr:
circuito cerrado)

ada de fallo: 0 = fallo (sefial de

2Fwd (avance): interruptor de contacto momentaneo (activado)
3) (Off) Desconectado: 0 = prevalece Off (sefial de circuito cerrado)

Figura 7-13: UMC22-FBP: Funcion de control Arranqu

ue en estrella-triangulo 1 - (circuito extendido)

Observaciones: En este tipo de cableado del motor, la intensidad de ajuste debe ajustarse al 58% de la
intensidad nominal del motor (3.2.3 y 4.3.4).
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7.5.2 Descripcion

Con Star-delta starter 2 (arranque en estrella-triangulo 2), se definen las salidas DOO (estrella) y DO1
(triangulo) se definen para controlar los contactores de las bobinas del del motor. El contactor principal se
controla mediante los contactos auxiliares de los contactores en estrella y triangulo.

Una vez arrancado el motor con RUN FORMWARD (avance), el UMC22 controla automaticamente el
arranque en estrella-triangulo.

7.5.2.1 Funciones de control incorporadas (4.3.1)

El conjunto de parametros Attached control functions (funciones de control incorporadas) prepara el arranque
en estrella-triangulo 1 para que sea compatible con distintas configuraciones de circuitos, incluido el uso de
entradas y salidas con fines especificos.

Ejemplos:

Modo de cambio estrella-triangulo (4.3.4)

»  Star-delta change-over mode = Current (modo de cambio estrella-triangulo = intensidad; por defecto):
El UMC22 cambia de estrella a triangulo cuando la intensidad se reduce por debajo del 90% de la
intensidad de ajuste.

Adicionalmente, el Star-delta starting time (tiempo de arranque en estrella-triangulo) parametrizable (por
defecto 60 s) se inicia. Cuando transcurre el tiempo, el UMC22 debe estar en modo triangulo, de lo
contrario se genera una sefial de fallo de comprobacién de intensidad y el motor se para.

»  Star-delta changeover mode = Tim (modo de cambio estrella-triangulo = tiempo):

El UMC22 cambia tras el tiempo de arranque en estrella-triangulo parametrizable

(por defecto 60s).

El tiempo de transicion de estrella a triangulo se fija en 50 ms después de que la intensidad sea 0 o los
contactos auxiliares se abran.

Salida de fallos (4.3.4)

Se activa a través del parametro Fault output = On (salida de fallos = activada):
Si se produce un fallo
- el contacto de salida DO2 se cierra 'y

se activa la sefial de fallo interno.

Entradas multifuncion DIO, DI1y DI2 (4.3.4)
En funcién del ajuste de los parametros DIO Multi-function input, DI1 Multi-function input'y DI2 Multi-function
input (entradas multifuncién DIO, DI1 y DI2, respectivamente), son posibles las siguientes funciones:

» Transparente (por defecto): el estado se supervisa soélo en el bus de campo

»  Fault signal always / not delayed or delayed (sefial de fallo siempre / sin retardo o con retardo) de 1 a
255 s:
El tiempo de retardo se inicia tanto si el motor esta en marcha como si no.

»  Fault signal dependent / delayed (pendiente de sefial de fallo / con retardo) de 1 a 255 s:
El tiempo de retardo se inicia sélo cuando el motor esta en marcha.

»  Motor off always / not delayed or delayed (motor desconectado siempre / sin retardo o con retardo) de 1
a255s:
El tiempo de retardo se inicia tanto si el motor esta en marcha como si no.

»  Motor off dependent / delayed desconectado (pendiente de desconexion del motor / con retardo) de 1 a
255s:
El tiempo de retardo se inicia sélo cuando el motor esta en marcha.

» Reset internal fault signal (restauracion de la sefial de fallo interno)

» Prepare emergency start (preparacion de arranque de emergencia): Restauracion de la memoria térmica
y de otros fallos.

» Test — Arranque sin motor (sin comprobacion de intensidad durante la puesta en marcha)

Observaciones:

» Las entradas DIO, DI1 y DI2 pueden parametrizarse a través del bus de campo. Sélo la entrada DI2
puede parametrizarse a través del Panel de control

» Sise ajusta Check-back = Auxiliary contacts (comprobacion a Auxiliary contacts (contactos auxiliares) y

la entrada multifuncion DIO a not 000 (no 000), se asignan a la entrada DIO dos tareas contradictorias.
Como resultado, se genera la sefial de fallo interno y se supervisa de forma distinta, por ejemplo, con el
parametro fuera de rango / FO04 (4.2.1). El motor no puede arrancarse.

» DIO: no puede parametrizarse como sefial de fallo sin retardo (explicacion: debido a la compatibilidad
con versiones anteriores)
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Control local a través de las entradas digitales (4.3.4)

Se activa mediante el ajuste del parametro Local operation via DIs (funcionamiento local mediante entradas
digitales) a On (activado), 002, 003, 004, 008 o 009:

- DI4 para arrancar el motor, solo es posible mediante la sefial activa

DI5 para detener el motor, en funcién del ajuste de parametros, es posible a través del circuito cerrado o
la sefial activa

Observaciones:

Es posible un control local simplificado a través del Panel de control (control directo desde el panel):
Marcha, paro y restauracion de fallos.

Otras funciones (4.3.1)

El resto de parametros definen el comportamiento de la proteccion y funciones adicionales.
7.5.2.2 Arranque

Seleccion y activacion de la funcion de control

La funcién de control puede ajustarse mediante el panel LCD o el bus de campo y se aplica si el motor esta
desconectado.

Si se cambia la configuracién en el Sistema de control, debe descargarse en el UMC22 antes de poder
usarse.

Observaciones:

La mayoria de bus maestros descargan / sobrescriben todos los parametros durante el encendido del bus

maestro o el UMC22. Puede parecer que el cambio de parametros a través del Panel de control no resulta
efectivo.

Puesta en marcha el motor

Tras la activacion de la funcion de control seleccionada, el motor puede iniciarse con el comando de bus
RUN FORWARD (avance) o a través de control local.

En funcién del parametro Star-delta changeover mode, el modo cambia de estrella a triangulo:
- Star-delta change-over mode (modo de cambio estrella-triangulo) ajustado en Current (Intensidad, por
defecto): Se requiere el cambio durante el Tiempo de inicio en estrella-triangulo, de lo contrario se
genera un fallo de comprobacion de intensidad.
Star-delta changeover mode (modo de cambio estrella-triangulo) ajustado en Time (tiempo): El cambio

tras Star-delta change-over time (tiempo de cambio estrella-triangulo) es independiente de la intensidad
actual.

Arranque de emergencia (3.4.3)

El arranque de emergencia requiere dos acciones:

i — Restauracion de la memoria térmica para
Transicion de 0—1 de la sefial PREPARACION

\ enfriar el motor
DE ARRANQUE DE EMERGENCIA (mensaje de |y Restauracion del tiempo de refrigeracion
comando o entrada digital DIO, DI1 o DI2 si se
han ajustado) — Reparacion y restauracion de otros fallos.

(Tras la restauracion de fallos, un fallo de comunicacion continuo en tanto que excepcion unica, no
bloquea el arranque de emergencia)

Sefial continua

PREPARE EMERGENCY START (preparacion
de arranque de emergencia)

— Eliminacion de cualquier sefial de fallo en las
entradas DIO, DI1 o DI2 si se han ajustado.

Arranque del motor con transicion de 0 —1 de la sefial RUN (marcha) a través del mensaje de comando
2 o del control local.
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7.5.2.3 Comprobacion (4.3.4)

Cuando se arranca el motor, el estado de comprobacién debe iniciarse a los 300 ms, de lo contrario se
detecta un fallo. Parametro seleccionable mediante parametros; la intensidad o la sefial de contacto auxiliar
pueden emplearse como estados de comprobacion.

Las entradas DIO y DI1 no pueden funcionar como entradas multifuncién cuando se ajusta Check-back
(comprobacion) a Auxiliary Contacts (contactos auxiliares).

Observaciones:

Se recomienda ajustar la comprobacién a Simulation (simulacion) solo a través del Panel de control durante
la puesta en servicio. El Sistema de control sélo debe ajustar los contactos auxiliares o la intensidad del
motor para garantizar que la comprobacién funcione correctamente tras el siguiente encendido.

7.5.2.4 Comportamiento frente a fallos

Cualquier tipo de fallo interno y externo detectado provoca un bit de fallo interno. En los siguientes:
» el contacto DOO (o el DO1) para la espira del contactor se abre,

» la sefal de supervision FAULT (fallo) se envia al bus de campo,

» el LED rojo se enciende y

» la sefial FAULT (fallo) parpadea en el Panel de control.

» sise ajusta, la salida DO2 se activa.

Si la causa de la sefial de fallo es una sobrecarga del motor, el tiempo de refrigeracion se inicia de forma
adicional. El Cooling time (tiempo de refrigeracion) es un parametro que puede ajustarse. El tiempo de
refrigeracion se muestra en el Panel de control con “°C”.

Todos los fallos (salvo el fallo de comunicacién) deben confirmarse a través del bus de campo (4.2.1), del

Panel de control (8.1.3) o de las entradas multifuncion si se han ajustado (4.3.4) para permitir el arranque del
motor.

De forma adicional, el tiempo de refrigeracion (4.3.4) debe haber transcurrido para permitir el reinicio del
motor con una transicion de 0> 1 del comando RUN (marcha) (4.2.1).

En el mensaje de diagndstico (4.2.1) y en el Panel de control (8.2.1) se supervisa la informacién con mas
detalle.

7.5.2.5 Direccionamiento (3.3.1)

La direccién del esclavo de la combinacién UMC22-FieldBusPlug no es un parametro pero puede ajustarse
con el Panel de control (8.2.2) o con el conjunto de direcciones por separado.
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7.5.3 Interfaz y descripcion general de datos
Entradas / Salidas de hardware
Terminal 13 14 15 16 17 18
Entrada del DIO 1) DI2 1) Dl4 1) DI5 1)
dispositivo (contacto DI1 (fallo ext.) DI3 (Local: (Local:
(al bus) aux.) ) avance) desactivado)
Terminal 7 8 9
Salida del DO2 1)
dispositivo Estrella Triangulo (Salida de
(del bus) fallo)
Mensaje de control, digital
N.° de bit 7 6 5 4 3 2 1 0
LOCAL RUN
WARNING FAULT CONTROL OFF
Byte 0 (aviso) (fallo) (control . - FORWARD (desconectado) )
local) (avance)
DI51) Dl4+) DI31) DI21) DI11) DIO1)
Byte 1 (entrada (entrada (entrada (entrada (entrada (entrada . _
UMC) UMC) UMC) UMC) UMC) UMC)
Mensaje de control, analégico
Byte 0 y Byte 1: Intensidad del motor en % de intensidad de ajuste
Mensaje de comando, sélo digital
N.° de
bit 7 5 4 5 2 1 0
PREPARE
FAULT auTo | EMERGENCY RUN
B RESET MODE i SELF TEST OFF
yte 0 - i (preparacion > FORWARD
(restauracion | (modo (autocomprobacion) (desconectado)
- de arranque (avance)
de fallos) automatico) de
emergencia)
DO2 1)
Byte 1 (salida - - - -
UMC)
Mensaje de diagndstico
N.° de bit 7 6 5 4 3 1 0
Fallo de Sefal de
Fallo autocompro- | fallo en DIO,
Byte 0 - bacion DI1 o DI2 - - - -
FO010 2 1)F011 2
Fallo
Fallo (disparo) M Fallo de Parametro de compro- Fallo de Fallo de
otor comuni- bacion compro- compro-
Fallo por o fuera de - -
bloqueado cacion . de bacién de bacion de
Byte 1 sobrecarga intervalo . ' . .
disparo 2) FO02 2 FO04 2 intensidad relé 1 1) relé 0 1)
F003 2) 1) FOO07 2 FO08 2
FO05 2
Umbral de Umbral de ) Autocom- Arranque
. ; . . Tiempo de L
AviEs |ntenf|da?tdel |ntentS|d€E1)d _del B refrigeracion ) gr:ontiztr:::cr)]r; emgreen_
Byte 2 mo 2: alto mo 01") ajo en °r1(”|:archa cig -
2 buSy 2 preparado
Si el parametro esta fuera del intervalo Numero del parametro (controla dos etapas del parametro, p. ej. "02" Factor
de intensidad) si la autocomprobacion falla: Numero de error de la autocomprobacion (sélo para el servicio)
Avie En el resto de casos:
Byte 3 Pérdida de Fallo en Fallo en Fallo en Fallo a Cortogir- Tempe-
) " Rotura del
fase DI2 DI1 DIO tierra cuito ratura
cable PTC
PTC FO19 FO18 2 PTC
disparo 2 F024 2 F023 2 F022 2 F020 2) 2) F017 2
1 En funcion de la parametrizacion 2)Se muestra en el Panel de control
Para detalles acerca de los datos del bus véase 4.2.2.
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7.5.4 Diagramas de tiempo

7.5.4.1 Arranque en estrella-tridngulo 1

Comandos [ AVANCE
(mensaje
recibido) | pESCONECTADO

LS

[ DOO (estrella)

Salidas )
UMC22 y
. DO1 (triangulo)
Comprobacién { Intensidad del
motor/ Cont. aux.
i AVANCE

Senales de | DESCONECTADO
SUpGWISIPﬂ{
(mensaje) | pig (cont. aux.)

\ DI1 (cont. aux.)

LED
{

Motor activado
(amarillo)

MARCHA

DESCONECTADO
|
i
i

1

T

Y

1]
_5 Tiempo arranque f

i estrella-triangulo | > Tiempo de cambio 50 ms
1 i
7 s !
! i
1
! L : I
— ! i i
- i i !
Lo i i L
[ | : [
N o N
i ! P o
i 1 ' | E
! Loy ]
! - Q
| gy I |

Figura 7-14: UMC22-FBP: Funcion de control Arranque en estrella-triangulo 1 (Diagrama de tiempo de arranque en

estrella-triangulo
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Capitulo 7.5.4~2 Arranque en estrella triangulo 1

7.5.4.3 Sobrecarga

Restau- Fin de
racion tiempo de
Sobre- 4g fallos -
MARCHA carga MARCHA L?grl]gera— MARCHA
i i | i | i
AVANCE ; | | : ; ;
f a ! ! ; | ! f |
Comandos Y i i \ 4 i \ 4
(mensaje i i i i i i
DESCONECTADO
recibido) i — . 1 ! !
1 1 1 1 1 1
. RESTAURACION ! .| ! ! ! !
DE FALLOS T v g g g
i . i i i
UMC22 interno . FALLO i | i i
: i | i i i i
Salidas { : ' | '
UMC22 . DOO than DO1) _I:f_l N I 1
- ! ! I ! 1
P Intensidad del !l | i 1 1 i
Comprobamon{ motor/ cont. aux. ! ! ! ! ! e ]
: : v
[ MARCHA ] ] M|
I I I i
1 1 i i
DESCONECTADO ' ! I i
Sefiales de i i P
supervision ¢ AVISO . P
(mensaje) ! i .
H ' 1 1
FALLO ! ! L
1 1 1o
1 1 1 1 ]
DI (cont. aux.) i ! i : : :
Tiempo de refrigera- i P i i i P
. . ..__ |cidbn en marcha ! T * * | by
Diagnéstico | Sob I S | | i i L
(mensaje) obrecarga ! L i i | —
(disparo) | i 1 | | 18
\ Mot tivad I I : | | i I : %
otlor ac |V.a (o] |ﬁ ; : : ; r
(amarillo) ; , i . . 3
LED ! ! ! !
! 1 1 1 1 ! g
Fallo (red) Lt J7 | ' ' ! ]

Figura 7-15: UMC22-FBP: Funcién de control Arranque en estrella-triangulo 1 — Diagrama de tiempo de sobrecarga
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7.6 Arranque en estrella-triangulo 2

El UMC22 con la funcion de control ajustada en Star-delta starter 2 (arranque en estrella-triangulo 1)
proporciona una proteccion y un control del motor excelentes para un sentido de rotacion, incluida la
transicion controlada del tiempo o la intensidad en estrella-triangulo.

La conexion al bus de campo se realiza con un tipo de FieldBusPlug adecuado.

Diferencias con la funciéon de control Arranque en estrella triangulo 1:

» Para el Arranque estrella-triangulo 2 el numero de ciclos de conmutacién es el mismo para los 3 relés.
» La funcién de control Arranque en estrella-triangulo 2 no dispone de una salida de fallo.

7.6.1 Diagramas de circuitos

7.6.1.1 Circuito basico

Caracteristicas principales Parametros que deben modificarse (4.3.4) (en relacién
con los predeterminados)

» Contactor K3 (estrella) en la salida DOO »  Funcion de control ajustada en Star-delta starter 1
(arranque en estrella-triangulo 1)

» Contactor K5 (delta) en la salida DO1 » Set current 1 (intensidad de ajuste 1)

»  Contactor K1 (principal) a través de DO2 » Parametros de proteccion contra sobrecarga

» Comprobacion de intensidad » Address (direccion) a través del Panel de control o
del conjunto de direcciones.

Panel de control

Figura 7-16: UMC22-FBP: Funcion de control Arranque en estrella-trianqulo 2 (circuito basico)
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K5 = triangulo
Do Do Do Do K1 = principal

<<
P
<]
-0
w2
+ 2
=
e
2000 342 023 0207

10 11 13 14 15 16 17 18
POy 24y Ent. Dl Oh D2 Dl D4 Dlz
i Alim lalim.

R L
: !

UMC22-FBP-

Observaciones: En este diagrama de circuito se emplea un cableado interno del motor en triangulo. El factor
de intensidad debe ajustarse a 1,73 (3.2.3 y 4.3.4).
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7.6.1.2 Circuito extendido

Caracteristicas principales Parametros que deben modificarse (4.3.4) (en
relacion con los predeterminados)
» Contactor K3 (estrella) en la salida DOO »  Funcién de control ajustada en Star-delta starter
1 (arranque en estrella-triangulo 1)
» Contactor K5 (delta) en la salida DO1 »  Fault output (salida de fallo) ajustada en On
(activada)
» Contactor K1 (principal) a través de DO2 »  Comprobacion ajustada en Auxiliary contacts
(contactos auxiliares).
» Comprobacion de los contactos auxiliares »  DI2 Multi-function input (entrada multifuncion
(Dlo, DI1) DI2) ajustada en 001
» DIO, DI1, DI2 = Entradas multifuncion, p. ej. »  Funcionamiento local a On (activado), 002, 003,
entradas de fallo o paro si se han 004, 008 o 009:
parametrizado.
» Funcionamiento local mediante las entradas » Set current 1 (intensidad de ajuste 1)
Dl4 y DI5
» Parametros de proteccion contra sobrecarga
»  Address (direccion) a través del Panel de control
o del conjunto de direcciones.

Figura 7-17: UMC22-FBP: Funcion de control Arranque en estrella-triangulo 2 - (circuito extendido)
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Panel de control
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K5 = triangulo
f K1 = principal
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E
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10( (11 12 13 14 15 16 17 18 E
L i l l i
0O o
iz Diz*
K3 |\ Ks
Ilﬁm Fad & F, s F \)_
L R .
© Ent. {Ent. Transparente para el  Local control via
alim. ialim. bus de campo digital inputs
1 Entradas multifuncién DI2 como entrada de fallo: 0 = fallo (sefial de circuito
cerrado)

2)Fwd (avance): Interruptor de contacto (activado)
3 Off (desactivado): 0 = prevalece Off (sefial de circuito cerrado)

Observaciones: En este tipo de cableado del motor, la intensidad de ajuste debe ajustarse al 58% de la
intensidad nominal del motor (3.2.3 y 4.3.4).
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7.6.2 Descripcion

Con el Arranque en estrella-triangulo 2 las salidas DOO (estrella), DO1 (triangulo) y DO2 (principal) se
definen para ejecutar la espira del contacto del motor.

Una vez arrancado el motor con RUN FORWARD (avance), la secuencia en estrella-triangulo se controla
automaticamente con el UMC22.

7.6.2.1 Funciones de control incorporadas (4.3.1)

El ajuste del parametro Attached control functions (funciones de control incorporadas) prepara el Arranque

en estrella-triangulo 1 para que sea compatible con distintas configuraciones del circuito, incluido el uso de

entradas y salidas con fines especificos.

Ejemplos:

Modo de cambio estrella-triangulo (4.3.4)

»  Star-delta change-over mode (modo de cambio estrella-triangulo) ajustado en Current (Intensidad, por
defecto):
El UMC22 cambia de estrella a triangulo cuando la intensidad se reduce por debajo del 90% de la
intensidad de ajuste.
Adicionalmente, el Tiempo de inicio en estrella-triangulo parametrizable (por defecto 60 s) se inicia.
Cuando transcurre este tiempo, el UMC22 debe estar en modo triangulo, de lo contrario se genera una
sefal de fallo de comprobacion de intensidad y el motor se para.

»  Star-delta changeover mode (modo de cambio estrella-triangulo) ajustado en Time (tiempo):
El UMC22 cambia tras el ajuste de Tiempo de inicio en estrella-triangulo (por defecto 60 s).
El tiempo de transicion de estrella a triangulo se fija en 50 ms después de que la intensidad sea 0 o los
contactos auxiliares estén abiertos resp.

Entradas multifuncién DIO, DI1y DI2 (4.3.4)

En funcién del ajuste de los parametros DIO Multi-function input, DI1 Multi-function input y DI2 Multi-function

input (entradas multifuncion DIO, DI1 y DI2, respectivamente), las funciones siguientes estan disponibles:

» Transparent (transpartente, por defecto): el estado se supervisa solo en el bus de campo

»  Fault signal always / not delayed or delayed (sefal de fallo siempre / sin retardo o con retardo) de 1 a
255 s:
El tiempo de retardo se inicia tanto si el motor esta en marcha como si no.

»  Fault signal dependent / delayed (pendiente de sefial de fallo / con retardo) de 1 a 255 s:
El tiempo de retardo se inicia solo cuando el motor esta en marcha.

»  Motor off always / not delayed or delayed (motor desconectado siempre / sin retardo o con retardo) de 1
a255s:
El tiempo de retardo se inicia tanto si el motor esta en marcha como si no.

»  Motor off dependent / delayed desconectado (pendiente de desconexion del motor / con retardo) de 1 a
255 s:
El tiempo de retardo se inicia sélo cuando el motor esta en marcha.

» Reset internal fault signal (restauracion de la sefial de fallo interno)

» Prepare emergency start (preparacion de arranque de emergencia): Restauracion de la memoria térmica
y de otros fallos.

» Test — Arranque sin motor (sin comprobacion de intensidad durante la puesta en marcha)

Observaciones:

» Las entradas DIO, DI1 y DI2 pueden parametrizarse a través del bus de campo. Sélo la entrada DI2
puede parametrizarse a través del Panel de control.
» Sise ajusta la comprobacion a Auxiliary contacts (contactos auxiliares) y la entrada multifuncién DIO a

not 000 (no 000), se asignan a la entrada DIO dos tareas contradictorias.
Como resultado, se genera la sefial de fallo interno y se supervisa de modos distintos, por ejemplo, con
el parametro fuera de rango / F004 (4.2.1). El motor no puede arrancarse.

» DIO: no puede parametrizarse como sefial de fallo sin retardo (explicacién: debido a la compatibilidad
con versiones anteriores).

Control local a través de las entradas digitales (4.3.4)

Se activa mediante el ajuste del parametro Local operation via Dls (funcionamiento local mediante entradas

digitales) a On (activado), 002, 003, 004, 008 o 009:

= DI4 para arrancar el motor, sélo es posible mediante la sefial activa

= DI5 para detener el motor, en funcion del ajuste de parametros, es posible a través del circuito cerrado o
la sefial activa
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Observaciones:

Es posible un control local simplificado a través del Panel de control (control directo desde el panel):
Marcha, paro y restauracion de fallos.

Otras funciones (4.3.1)
El resto de parametros definen el comportamiento de la proteccion y funciones adicionales.
7.6.2.2 Arranque

Seleccion y activacién de la funcion de control

La funcién de control puede ajustarse mediante el panel LCD o el bus de campo y se aplica si el motor esta
desconectado.

Si se cambia la configuracién en el Sistema de control, debe descargarse en el UMC22 antes de poder
usarse.

Observaciones:

La mayoria de bus maestros descargan / sobrescriben todos los parametros durante el encendido del bus
maestro o el UMC22. Puede parecer que el cambio de parametros a través del Panel de control no resulta
efectivo.

Puesta en marcha el motor

Tras la activacion de la funcion de control seleccionada, el motor puede iniciarse con el comando de bus
RUN FORWARD (avance) o a través de control local.

En funcién del parametro Star-delta changeover mode, el modo cambia de estrella a triangulo:

- Star-delta change-over mode (modo de cambio estrella-triangulo) ajustado en Current (Intensidad, por
defecto): Se requiere el cambio durante el Tiempo de inicio en estrella-triangulo, de lo contrario se
genera un fallo de comprobacion de intensidad.

- Star-delta changeover mode (modo de cambio estrella-triangulo) ajustado en Time (tiempo): El cambio
tras Star-delta change-over time (tiempo de cambio estrella-triangulo) es independiente de la intensidad
actual.

Arranque de emergencia (3.4.3)
El arranque de emergencia requiere dos acciones:

Transicion de 0—1 de la sefial - Restauracion de la memoria térmica para

PREPARACION DE ARRANQUE DE enfriar el motor o
EMERGENCIA (mensaje de comando o —» - Restauracion del tiempo de refrigeracion
entrada digital DIO, DI1 o DI2 si se han

ajustado) — Reparacion y restauracion de otros fallos.

(Tras la restauracion de fallos, un fallo de comunicacion continuo — como Unica excepcion- no
bloguea el arranque de emergencia)

Sefal continua — Eliminacion de cualquier sefial de fallo en las
PREPARE EMERGENCY START entradas DIO, DI1 o DI2 si se han ajustado.
(preparacion de arranque de emergencia)

Arranque del motor con transiciéon de 0 1 de la sefial RUN (marcha) a través del mensaje de
comando o del control local.
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7.6.2.3 Comprobacion (4.3.4)

Cuando se arranca el motor, el estado de comprobacién debe iniciarse a los 300 ms, de lo contrario se
detecta un fallo. En tanto que parametro seleccionable mediante parametros; la intensidad o la sefial de
contacto auxiliar pueden emplearse como estados de comprobacion.

Las entradas DIO y DI1 no pueden funcionar como entradas multifuncién cuando se ajusta Check-back
(comprobacion) a Auxiliary Contacts (contactos auxiliares).

Observaciones:
Se recomienda ajustar la comprobacion a Simulation (simulacién) sélo a través del Panel de control durante
la puesta en servicio.

El Sistema de control sélo debe ajustar los contactos auxiliares o la intensidad del motor para garantizar que
la comprobacion funcione correctamente tras el siguiente encendido.

7.6.2.4 Comportamiento frente a fallos

Cualquier tipo de fallo interno y externo detectado provoca un bit de fallo interno. En los siguientes:
el contacto DOO (el DO1 o DO2 resp.) para la espira del contactor se abre,
la sefial de supervisién FAULT (fallo) se envia al bus de campo,

>

>

» el LED rojo se enciende y

» la sefal FAULT (fallo) parpadea en el Panel de control.
>

si se ajusta, la salida DO2 se activa.
Si la causa de la sefal de fallo es una sobrecarga del motor, el tiempo de refrigeracion se inicia de forma
adicional.
El Cooling time (tiempo de refrigeracion) es un parametro que puede ajustarse. El tiempo de refrigeracion se
muestra en el Panel de control con “°C”.
Todos los fallos (salvo el fallo de comunicacion) deben confirmarse a través del bus de campo (4.2.1), del

Panel de control (8.1.3) o de las entradas multifuncion si se han ajustado (4.3.4) para permitir el arranque del
motor.

De forma adicional, el tiempo de refrigeracion (4.3.4) debe haber transcurrido para permitir el reinicio del
motor con una transicion de 0->1 del comando RUN (marcha) (4.2.1).

En el mensaje de diagnostico (4.2.1) y en el Panel de control (8.2.1) se supervisa la informacion con mas
detalle.
7.6.2.5 Direccionamiento (3.3.1)

La direccion del esclavo de la combinacion UMC22-FieldBusPlug no es un parametro pero puede ajustarse
con el Panel de control (8.2.2) o con el conjunto de direcciones por separado.
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7.6.3 Interfaz y descripcion general de datos

Entradas / Salidas de hardware

Terminal 13 14 15 16 17 18
DIO 1 DI1
E.ntrad.a. o (entrada (entrada DI2 1 Dl4 1)_ DI5 1).
dispositivo ltifuncion / L oee (entrada DI3 (Local: (Local:
(al bus) multifuncién multlfunmo_r]/ multifuncion) avance) desactivado)
comprobacion) | comprobacion)
Terminal 7 8 9
Salida del
dispositivo Estrella Triangulo Principal
(del bus)
Mensaje de control, digital
N.° de bit 7 6 5 4 2 1 0
LOCAL RUN
WARNING FAULT CONTROL OFF
Byte 0 (aviso) (fallo) (control ) FORWARD (desconectado) )
local) (avance)
D151y Dl41) DI31) DI21) DI11) DI01)
Byte 1 (entrada (entrada (entrada (entrada (entrada (entrada - -
UMC) UMC) UMC) UMC) UMC) UMC)
Mensaje de control, analégico
Byte 0 y Byte 1: Intensidad del motor en % de intensidad de ajuste
Mensaje de comando, digital
o
N e 6 5 4 3 2 1 0
PREPARE
EMERGENCY
FAULT RESET AUTO MODE START RUN
Byte 0 (Restauracion (modo (preparacion SELF TEST. ; FORWARD OFF
d - (autocomprobacién) (desconectado)
e fallos) automatico) de arranque (avance)
de
emergencia)
Byte 1 - - - - - -
Mensaje de diagndstico
N.° de bit 7 6 5 4 3 2 1 0
Tose | senaice
Fallo probacion fallo en DIO,
Byte O - DI1 o DI2 - - - - -
F010 2 1)FO11 2
Fallo Fallo de Barame Fallo de Fallo de Fallo de
. Motor . arametro compro- compro- compro-
Fallo (disparo) por comunica- fuera de bacién de . -
Byte 1 sobrecarga bloqueado cion intervalo FO04 | intensidad i bacionde | - bacion de
. F002 2 relé 1 1) relé 0 1)
disparo 2) FO0O03 2 2) 1)
FO05 2 FOO7 2 FOO08 2
Umbral de Umbral de ) Autocompr Arranque
Aviso intensidad del | intensidad del r(;rfﬁ;?gc?gn obacion en de
Byte 2 motc:g alto moto1r) bajo - en omarcha - marcha emili’gen- _
Ca buSy 2 preparado
Si el parametro esta fuera del intervalo Numero del parametro (controla dos etapas del parametro, p. ej. "02" Factor
de intensidad) si la autocomprobacion falla: Numero de error de la autocomprobacion (sélo para el servicio)
Avie En el resto de casos:
Byte 3 : N
Pérdidade | FalloenDI2 | Falloen | Falloen DIO th‘e"r‘:aa Cortocir- | Rotura del Tert‘;‘;gra
fase DI1 PTCCUE% 1g | cablePTC PTG
disparo 2 F024 2 F023 2 F022 2 F020 2 2 F018 2 FO17 2

nen funcion de la parametrizacion
Para obtener detalles acerca de los datos del bus véase 4.2.2.
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7.6.4 Diagramas de tiempo

7.6.4.1 Arranque en estrella-triangulo 2
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. estrella-triangulo

| l—

UMC22

+  DO2 (principal)

Comprobacién{ Intensidad del motor

H

Tiempo de cambio 50 ms

i
/ Cont. Aux. % !
i i i Y
[ AVANCE| i | i 5
P ! i P
' 1 1 '
Sefiales de | DESCONECTADO[™]__ | | i
supervision "J. L i i b
(mensaje) ; ' ! oo
DIO (cont. aux.) . | i . i
' | |
..~ DI1 (cont. aux.) i
LED Motor activado i :
{ (amarillo)_l

200G 342023 F0206

Figura 7-18: UMC22-FBP: Funcién de control Arranque en estrella-triangulo 1 (diagrama de tiempo de arranque en

estrella-triangulo
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7.6.4.3 Sobrecarga

DESCO- Sobre- Rest. Fin tiempo
NECTADO  carga  de MARCHA sfigeracion MARCHA
i i fallos i i i
| : ‘il
Comandos AVANCE ﬂ . . v i v
(mensaje Y ‘ j j ! | !
recibido) 4 DESCONECTAD : : : : : :
i i i i i i
. RESTAURACION ! .l ] f 4 ! !
DE FALLOS ! |' ! v | i |
1 1 1 1
UMC22 interno -{_ FALLO i | | | i i i
Salidas DO2y R o i |
Comprobacién{ Intensidad del | i i i i ; —
motor /Cont. aux. I . ' | ' ' '
! L N ! R
H | 1 |
( MARCHA | : i i M|
P P b ! ! b
I i ! H 1 | 1 1 1 i
DESCONECTAD: i ! b ! ' i
l—v—'—. : P i i L
Sefales de o b b i ! i P
supervisiony AVISO P ; m , P
(mensaje) emEl i i -
N H H H . T
FALLO L ] ! : L
o L ! ! : u
1 H 1 1 1 1 II

L DI1 (aux. contact) : : : ' ! '

( Tiempo de : — ; : : N
Diagnéstico , refrigeracion  fi 1 i i | e
(telegrama) en marcha ! P ! ! E .

i Sobrecarga‘] ! | i | ! ! b

(disparo) i i : i i i i :
Motor activado ' 1 : : : N
LED (amarillo) [~ ! ! ; : ! !
Fallo (red) I_I_I ' : :

Figura 7-19: UMC22-FBP: Funcién de control = Arranque en estrella-triangulo 1 (diagrama de tiempo de sobrecarga)
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7.7 Arranque por conmutabilidad de polos 1

El UMC22 parametrizado con la funcién de control Arranque con inversion de polos 1 (arranque con inversion
de polos 1) ofrece una proteccion y un control del motor excelentes para un motor de dos polos o Dahlander
para una direccion de rotacion. El cambio de una velocidad a otra puede realizarse al instante.

La conexion al bus de campo se realiza a través del FieldBusPlug.

7.7.1 Diagramas de circuitos

7.7.1.1 Circuito basico: motor de dos polos

Caracteristicas principales

» Contactor k81 en la salida DOO

Parametros que deben modificarse (4.3.4) (en
relacion con los predeterminados)
Funcién de control ajustada en Pole-changing
starter 1 (arranque con inversion de polos 1)

» Contactor K91 en la salida DO1 » Setcurrent 1y Set current 2 (intensidad de
ajuste 1y 2, resp.)
» Comprobacion de intensidad »  Parametros de proteccion contra sobrecarga
»  Address (direccion) a través del Panel de control
o del conjunto de direcciones.
m T2 230V il Doz &20/400 W
o s} e} o ] o i
& & Iy '
E K81 = veloc. 1
Ko K91 = veloc. 2
Z |_ S I |
I
s |
i N S - — -,
Panel de control I :
! I
' |
! |
L) : I
T2 5 & 7 8 9 | !
I
I
Do Do Do 4 I |
c c ﬁ E 1| |
I |
! |
: |
- &+ - B |
uMGc22 | !
............... N
0| |24]|:]|24 ol ol DI DI DI gl? ! g .
v | v ]i]v 1 2 a 4 5 | 3 !
a H ]
10 11 E 12 13 14 16 G 17 18 |§ :
! I
| |
(s} | | :
POV 24V 24V ol Dl DIz DI3 Di4 D5 \\_K_BIJ K9l
i Alim.  GEnt
N A
) WMk
W1 W2
WA W2
Figura 7-20: UMC22-FBP: Funcién de control Arranque con inversion de polos 1 [motor de dos polos (circuito basico)]
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7.7.1.2 Circuito extendido: motor de dos polos
Caracteristicas principales

Parametros que deben modificarse (4.3.4) (en relacion
con los predeterminados)

» Contactor k81 en la salida DOO »  Funcién de control ajustada en Pole-changing starter
1 (arranque con inversion de polos 1)
» Contactor K91 en la salida DO1 »  Fault output (salida de fallo) ajustada en On
(activada)
» Indicador de fallo en la salida DO2 »  Comprobacion ajustada en Auxiliary contacts
(contactos auxiliares).
» Comprobacion de los contactos auxiliares en »  DI2 Multi-function input (entrada multifuncion DI2)
DIO ajustada en 001
»  Entradas multifuncién DIO, DI1 y DI2 » Local operation via Dls (funcionamiento local a On
Entradas de fallo o paro si se parametrizan (activado), 002, 003, 004, 008 o 009
»  Funcionamiento local mediante las entradas » Setcurrent 1y Set current 2 (intensidad de ajuste 1y
Dl4 y DI5 2, resp.)
» Parametros de proteccion contra sobrecarga
» Address (direccion) a través del Panel de control o
del conjunto de direcciones.
T T2 220V M 630 7400V
o] o] . s [ o
s I 3 F 1
Fallo
1 @‘ K81 = veloc. 1
A
K1 K91 = velac. 2
Z |_ Y I IS \
KE1
Panel de control I—_Z——}'
L]
Y 4

b=,

&
i
Dl §
5 3
: R
« (10 11 12 13 14 18 2
24V Dl l o Diz* DisY _e_l
\_K81 ket |
F|un F|un
Off
811 1?:91 y b U1 Uz
L0V 24V 1 | 1:11 E
Alim. ‘Ent * Transparente para  Control Iocal con
jext. “alim. el bus de campo entradas digitales

Entrada multlfuncmn como Entrada de fallo: 0 = fallo (0 V sefial)
2March A, Marcha B: Interruptor de contactos momentaneos(activado)
3)desactivado: 0 = prevalece desactivado (cerrado-sefal de circuito)

Figura 7-21: UMC22-FBP: Funcién de control Arranque con inversién de polos 1[motor bipolar (circuito extendido)]
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7.7.1.3 Circuito basico: motor Dahlander

Caracteristicas principales Parametros que deben modificarse (4.3.4) (en
relacién con los predeterminados)
» Contactor k81 en la salida DOO »  Funcién de control ajustada en Pole-changing
starter 1 (arranque con inversién de polos 1)
» Contactor K29 en la salida DO1
» Contactor K91a a través de contacto auxiliar »  Setcurrent 1y Set current 2 (intensidad de
del contactor K91b ajuste 1y 2, resp.)
» Comprobacion de intensidad » Parametros de proteccion contra sobrecarga
» Address (direccién) a través del Panel de control
o del conjunto de direcciones.

™ T2 230V M DOz s90/ 400V
o o '5) ? o i
L 1 &

m\ K81 = veloc. 1
Kola K91 = veloc. 2

]

Panel de control Im
[+

o| [2a]i[2s DI DI DI DI
") W i 1) 1 2 3 4

10 11 12 13 14 15 16 17
0V 24V:24V D0 DH D DIa  Dl4
i alim lent
ot [ [
T N B O
W1 Wz
Observacion: la salida DO1 controla el contactor K2b. No debe cambiarse. W W

Figura 7-22: UMC22-FBP: Funcion de control Arranque con inversion de polos 1 [motor Dahlander (circuito basico)]
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7.7.1.4 Circuito extendido: motor Dahlander

Caracteristicas principales Pardmetros que deben modificarse (4.3.4) (en relacion con
los predeterminados)
» Contactor k81 en la salida DOO »  Funcién de control ajustada en Pole-changing starter 1
(arranque con inversién de polos 1)
» Contactor K91b en la salida DO1 »  Fault output (salida de fallo) ajustada en On (activada)
» Contactor K91a a través de contacto auxiliar »  Comprobacion ajustada en Auxiliary contacts (contactos
del contactor K91b auxiliares).
» Indicador de fallo en la salida DO2 »  DI2 Multi-function input (entrada multifuncion DI2)
ajustada en 001
» Comprobacion de los contactos auxiliares en » Local operation via DlIs (funcionamiento local a On
DIO (activado), 002, 003, 004, 008 o 009
» Entradas multifuncién DIO, DI1, DI2, p. €j. »  Set current 1y Set current 2 (intensidad de ajuste 1y 2,
entradas de fallo o paro si se parametrizan. resp.)
» Funcionamiento local mediante las entradas »  Parametros de proteccion contra sobrecarga
Dl4 y DI5
»  Address (direccion) a través del Panel de control o del
conjunto de direcciones.
T T2 230V M G20 £ 400V
. o Q Q o]
& &
Fallo
#l‘n @l K81 = veloc. 1
Ko1al L K91 = veloc. 2
A I
Ko '
Panel de control "l-————-——{ :/ |——— ————r--- | :
1 1
KEA1 1 1
- - — - R  E—— | |
| | |
L | 1 |
I | I
[12] 5 B 7 B a Lo |
| | |
Do Do Do Do (! ! !
¢ c 1 2 Lo :
| | |
| | |
1 | ol
! | | |
I | I
uUmMcz22 3 |
rrazmsmsasomans I | I
N EIHE |::-| DI ol DI 18 !
v Vol ‘u’ 1 2 3 5 1 3 | 1
: i 18 |
|10 11] 112 14 16 18 12l 1
| | |
D DIE‘
Flun Run
K81 K91 x E |-
5 A“m * transparente para Control local con wi we
¢ ext. allm. el bus de campo entradas digitales
Observamon la salida DO1 controla el contactor K91b. No debe cambiarse.
1 Entrada multifuncion como entrada de fallo: 0 = fallo (0 V sefal)
2)Marcha A, marcha B: interruptor de contacto momentaneo (activado)
3 Desactivado: 0 = prevalece desactivado (sefial de circuito cerrado)
Figura 7-23: UMC22-FBP: Funcién control Arranque con inversién de polos 1 [motor Dahlander (circuito ampliado)]
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7.7.2 Descripcion

Con el Arranque por conmutaciéon de polos 1 las salidas DOO y DO1 se definen para ejecutar la espira del
motor como se muestra en los diagramas de circuitos.

Los contactores se bloquean electronicamente para evitar un cortocircuito debido a la no inhibicion de
chispas. El tiempo de cambio minimo se fija en 50 ms.

Para mantener la funcién de desbloqueo para el arranque Dahlander, los contactores KK81 y K91b también
deben controlarse mediante las salidas del UMC22. El contactor K91a lo controla un contacto auxiliar del
contactor K91b.

7.7.2.1 Funciones de control incorporadas (4.3.1)

El ajuste del parametro Attached control functions (funciones de control incorporadas) prepara el UMC22 que
sea compatible con distintas configuraciones del circuito, incluido el uso de entradas y salidas con fines
especificos.

Ejemplos:
Salida de fallo (4.3.4)

Se activa a través del parametro Fault output (salida de fallo) ajustado en On (activado):
Si se produce un fallo

- el contacto de salida DO2 se cierra 'y
- se genera la sefial de fallo interno.
Entradas multifuncién DIO, DI1y DI2 (4.3.4)
En funcién del ajuste de los parametros DIO Multi-function input, DI1 Multi-function input y DI2 Multi-function
input (entradas multifuncién DIO, DI1 y DI2, respectivamente), las funciones siguientes estan disponibles:
» Transparent (transparente, por defecto): el estado se supervisa solo en el bus de campo
»  Fault signal always / not delayed o delayed (sefial de fallo siempre / sin retardo o con retardo) de 1 a 255
CH
El tiempo de retardo se inicia tanto si el motor esta en marcha como si no.

»  Fault signal dependent / delayed (pendiente de sefial de fallo / con retardo) de 1 a 255 s:
El tiempo de retardo se inicia solo cuando el motor esta en marcha.

»  Motor off always / not delayed or delayed (motor desconectado siempre / sin retardo o con retardo) de 1
a255s:
El tiempo de retardo se inicia tanto si el motor esta en marcha como si no.

»  Motor off dependent / delayed desconectado (pendiente de desconexién del motor / con retardo) de 1 a
255 s:
El tiempo de retardo se inicia sélo cuando el motor esta en marcha.

» Reset internal fault signal (restauracion de la sefal de fallo interno)

» Prepare emergency start (preparacion de arranque de emergencia): Restauracion de la memoria térmica
y de otros fallos.

» Test — Arranque sin motor (sin comprobacion de intensidad durante la puesta en marcha)

Observaciones:

» Las entradas DIO, DI1 y DI2 pueden parametrizarse a través del bus de campo. Sélo la entrada DI2
puede parametrizarse a través del Panel de control

» Sise ajusta la comprobacion a Auxiliary contacts (contactos auxiliares) y la entrada multifuncién DIO a

not 000 (no 000), se asignan a la entrada DIO dos tareas contradictorias.
Como resultado, se genera la sefal de fallo interno y se supervisa de modos distintos, por ejemplo, con
el parametro fuera de rango / FO04 (4.2.1). El motor no puede arrancarse.

» DIO: no puede parametrizarse como sefial de fallo sin retardo (explicacién: debido a la compatibilidad
con versiones anteriores)
Control local a través de las entradas digitales (4.3.4)
Se activa mediante el ajuste del parametro Local operation via Dls (funcionamiento local mediante entradas
digitales) a On (activado), 002, 003, 004, 008 o 009:
- DI3 y DI4 para arrancar el motor, sélo posibles mediante la sefal activa

- DI5 para detener los motores, en funcién del ajuste de parametros es posible a través del circuito
cerrado o la sefal activa

Observaciones:
Es posible un control local simplificado a través del Panel de control (control directo desde el panel):
Marcha, paro y restauracion de fallos.

Otras funciones (4.3.1)
El resto de parametros definen el comportamiento de la proteccion y funciones adicionales.
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7.6.2.2 Arranque

Seleccion y activacion de la funcion de control

La funcion de control puede ajustarse mediante el panel LCD o el bus de campo y se aplica si el motor esta
desconectado.

Si se cambia la configuracién en el Sistema de control, debe descargarse en el UMC22 antes de poder
usarse.

Observaciones:

La mayoria de maestros de bus descargan / sobrescriben todos los parametros durante el encendido del bus
maestro o el UMC22. Puede parecer que el cambio de parametros a través del Panel de control no resulta
efectivo.

Puesta en marcha el motor

Tras la activacion de la funciéon de control seleccionada, el motor puede ponerse en marcha con el comando
de bus RUN FORWARD (avance) o RUN REVERSE (marcha en retroceso) (velocidad 2, contactores K2a y
K2b) o a través del control local.

El cambio de velocidad (A_B_A) es posible sin restricciones. Entre las dos velocidades se produce un tiempo
de cambio minimo de aprox. 50 ms después de que la intensidad sea igual a 0 o el contacto auxiliar esté
desconectado.

Arranque de emergencia (3.4.3)

El arranque de emergencia requiere dos acciones:

Transicién de 0 — 1 de la sefial — Restauracion de la memoria térmica para
PREPARACION DE ARRANQUE DE enfriar el motor o

EMERGENCIA (mensaje de comando o —» — Restauracion del tiempo de refrigeracion
:jr:}::;oc)ilgltal DIO, DI1 o DI2 si se han — Reparacion y restauracion de otros fallos.

(Tras la restauracion de fallos, un fallo de comunicacion continuo en tanto que excepcién Unica, no
bloquea el arranque de emergencia)

Senfal continua > - Eliminacién de cualquier sefal de fallo en las
PREPARE EMERGENCY START entradas DIO, DI1 o DI2 si se han ajustado.
(preparacion de arranque de emergencia)

Arranque del motor con transicion de 0>1 de la sefial RUN (marcha) a través del mensaje de
comando o del control local.
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7.7.2.3 Comprobacion (4.3.4)

Cuando se arranca el motor, el estado de comprobacién debe iniciarse a los 300 ms, de lo contrario se
detecta un fallo. Seleccionable mediante parametros; la intensidad o la sefial de contacto auxiliar pueden
emplearse como estados de comprobacion.

La entrada DIO no puede funcionar como entrada multifuncion cuando se ajusta Check-back (comprobacion)
a Auxiliary Contacts (contactos auxiliares).

Observaciones:

Se recomienda ajustar la comprobacion a Simulation (simulacion) sélo a través del Panel de control durante
la puesta en servicio. El Sistema de control sélo debe ajustar los contactos auxiliares o la intensidad del
motor para garantizar que la comprobacion funcione correctamente tras el siguiente encendido.

7.7.2.4 Comportamiento frente a fallos

Cualquier tipo de fallo interno y externo detectado provoca un bit de fallo interno. En los siguientes:
contacto DOO (o DO1 resp.) se abre para la espira del contactor.

la sefial de supervisién FAULT (fallo) se envia al bus de campo,

el LED rojo se enciende y

la sefal FAULT (fallo) parpadea en el Panel de control.

vVvyyvyVvyy

si se ajusta, la salida DO2 se activa.

Si la causa de la sefal de fallo es una sobrecarga del motor, el tiempo de refrigeracion se inicia de forma
adicional.

El Cooling time (tiempo de refrigeracion) es un parametro que puede ajustarse. El tiempo de refrigeracion se
muestra en el Panel de control con “’C”.

Todos los fallos (salvo el fallo de comunicacion) deben confirmarse a través del bus de campo (4.2.1), del
Panel de control (8.1.3) o de las entradas multifuncion si se han ajustado (4.3.4) para permitir el arranque del
motor.

De forma adicional, el tiempo de refrigeracion (4.3.4) debe haber transcurrido para permitir el reinicio del
motor con una transicion de 0->1 del comando RUN (marcha) (4.2.1).

En el mensaje de diagnostico (4.2.1) y en el Panel de control (8.2.1) se supervisa la informacion con mas
detalle.

7.7.2.5 Direccionamiento (3.3.1)

La direccion del esclavo de la combinacion UMC22-FieldBusPlug no es un parametro pero puede ajustarse
con el Panel de control (8.2.2) o con el conjunto de direcciones por separado.
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7.7.3 Interfaz y descripcion general de datos
Entradas / Salidas de hardware
Terminal 13 14 15 16 17 18
dispositivo (contacto DI1 (fallo ext.) (Local: (Local: K81) (Local:
(al bus) aux.) ) K91a) ) desactivado)
Terminal 8 9
Salida del DOO0 DO1 DO2 1
dispositivo (contactor (contactor (Salida de
(del bus) K81) K91b) fallo)
Mensaje de control, digital
N.° de bit 7 6 5 4 3 2 1 0
LOCAL RUN RECERSE
WARNING FAULT CONTROL FORWARD OFF
Byte 0 (aviso) (fallo) (control - - (desconectado) | (etroceso)
local) (avance) (contactor
(contactor K81) K91a)
D151y Dl41) DI31) DI21) DI11) DI01)
Byte 1 (entrada (entrada (entrada (entrada (entrada (entrada - -
UMC) UMC) UMC) UMC) UMC) UMC)
Mensaje de control, analégico
Byte 0 y Byte 1: Intensidad del motor en % de intensidad de ajuste
Mensaje de comando, digital
N.° de
bit 6 5 4 3 2 1 0
PREPARE
FAULT auto | EVERCEREY RUN RUN
RESET MODE . SELF TEST OFF
Byte 0 - (preparacion . FORWARD REVERSE
(restauracion (modo (autocomprobacién) (desconectado)
” de arranque (avance) (retroceso)
de fallo) automatico) de
emergencia)
DO
Byte 1 (salida B - - - B - B
UMC)
Mensaje de diagnéstico
N.° de bit 7 6 5 4 3 2 1 0
Fallo de <
autocom- Sefal de
Fallo probacion fallo en DIO,
Byte O - DI1 o DI2 - - - - -
F010 2 1)FO11 2
. i Fallo de Fallo de
Fallo (disparo) Motor Fallo de Parametro compro- compro-
Fallo por bl d comuni- fuera de bacion d bacion d
Byte 1 sobrecarga oqueado cacion intervalo FOo4 | acion de ) . aclon de
y disparo FO02 2 FO03 in ervaz? intensidad) relé 0 1
paro 2 ? F005 ) F008 2)
~ Umbral de ~ Umbral de Tiempo de Autocom- Arranque
Aviso intensidad del | intensidad del B refrigeracion ) probacién de emer-
Byte 2 motor altor) motor bajo 1) en marcha en marcha gencia -
°C 2 buSy 2 preparado
Si el parametro esta fuera del intervalo Numero de parametro (controla dos etapas del parametro, p. ej. “02” factor
de intensidad) si la comprobacion falla:
Aviss Numero de error de la autocomprobacion (solo para el servicio)
Byte 3 En el resto de casos:
Pérdida de Fallo en Fallo en Fallo en Fallo a Cortocir- Rotura del Tempera-
fase disparo 2 DI2 DI1 DIO tierra cuito PTC cable PTC tura PTC
P F024 2 F023 2 F022 2 F020 2 F019 2 F018 2 FO17 2

1 En funciéon de la parametrizacion
Para obtener detalles acerca de los datos del bus véase 4.2.2.
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7.7.4 Diagramas de tiempo

7.7.4.1 Cambio de velocidad

Marcha K1 Marcha K2
1 I
Comando AVANCE '7 :
(mensaje ' :
recibido) RETROCESO | Y 7
i v
Salidas DOO0 _(contacto o] K1) I,. .
UMC22 DO1 (contacto o EII H
K2a, K2b) ; ;| I\.
- 1 I I
Comprobacién{ Intensidad del ! | iH : N|
motor / cont. aux. x| - .
AVANCE| | ff : Y|
1 U 1 1 i
Supervision T b —
1| [ i
(mensaje) RETROCESO P P i I
_|_|’ i B i
DESCONECTAD ! P i
. [ b T
umez22 |nterno{ Tiempo de cambio| | | = aprox. =51
min. . . 50 ms

LED‘{' Motor activado _I_l i I
(amarillo) ==t '

Figura 7-24: UMC22-FBP: Funcion de control Ar'ranque con inversién de polos 1 — Diagrama de tiempo de
cambio de velocidad
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7.7.4.2 Sobrecarga
Restaura Tiempo de
Sobrecarga  cign de l;efngerac_l(;)n
Inicio fallo Inicio aNSCUMMAo higio
1 i i
AVANCE/ t—l I—
RETROCESO
Comandos
(mensaje , * Y ?
recibido) DESCONEXION
RESTAURACION
DE FALLO
w
Interno UMC22{ FALLO
L
Salidas UMC22 J J
{ DOO0 than DO1

_ Intensidad del
Comprobacu')n{ motor / cont. axu.

f AVANCE/ H' r
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Figura 7-25: UMC22-FBP: Funcién de control Arranque por conmutacion de polos 1 — Diagrama de tiempo de
sobrecarga
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7.8 Actuadores 1, 2,3y 4

El UMC22 parametrizado con la funcién de control ajustada en Actuator 1, 2, 3 or 4 (actuadores 1, 2, 3 0 4)
ofrece una proteccion y un control del motor excelentes para el motor del actuador.

Hay tres entradas preparadas para supervisar el estado del actuador, en funcion de la version del actuador
seleccionada, las otras tres entradas pueden parametrizarse como entradas de fallo o sefales de control
local respectivamente.

La conexion al bus de campo se realiza con un tipo de FieldBusPlug adecuado.

7.8.1 Diagramas de circuitos

7.8.1.1 Circuito basicoCaracteristicas principales Parametros que deben modificarse (4.3.4) (en relacién con
los predeterminados)
» DOO0/DO1 para la apertura / cierre del contactor »  Funcion de control ajustada en Actuator 1, 2, 3 or 4
(actuadores 1, 2, 30 4)
» DIO/DI1 para la apertura / cierre de interruptores » Reverse lock-out time (tiempo de desbloqueo para
de limite inversion)
» DI3 para interruptores de par (circuito cerrado) »  DI2 Multi-function input (entrada multifuncién DI2)
ajustada en 001
» Entrada multifuncion DI2, p. €j. Inp. fallo. Para el »  Run time limit (limite de tiempo de marcha) justado a Star-
modulo del termistor si esta parametrizado delta starting time (tiempo de inicio den estrella-triangulo)
» DI4, DI5 para el Control local si esta » Local operation via Dis (funcionamiento local mediante DI)
parametrizado (el motor esta en funcionamiento ajustado en On, 002, 003 or 004 (activado, 002, 003 004)
mientras la sefial sea 1)
»  Fault output (salida de fallo) ajustada en On (activada)
» Setcurrent 1y Set current 2 (intensidad ajustada 1y 2,
resp.)
» Parametros de proteccion contra sobrecarga
» Address (direccidon) mediante el Panel de control o el
conjunto de direcciones.
T T2 280V M B8O/ 400W
7 9 T
FaIIo'._'_.‘:,
L{_AI'_)TO ________ A Abierto
Panel de control Cerrado I
_______ jCerrado
BEEE 1

Figura 7-26: UMC22-FBP Funcion de control Actuador 2 (circuito basico)
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7.8.2 Descripcion

Las funciones de control de los actuadores 1, 2, 3 y 4 ofrecen distintos usos y reacciones en los interruptores
de limite abiertos y cerrados asi como en los interruptores de par (DIO, DI1 y DI3):

Descripcién general:

Funcion de Abierto <-> Cerrado

control Par abierto Limite abierto Limite cerrado Par cerrado
Actuador 1 - Detenido Detenido -

Actuador 2 Detenido Preparado Preparado Detenido
Actuador 3 _ Detenido Preparado Detenido
Actuador 4 Detenido Preparado Detenido -

DI2, DI4 y DI5 ademas de DO2 pueden parametrizarse para otras funciones, véase a continuacion.
7.8.2.1 Actuador 1:
Posicion Abierto y Cerrado mediante los interruptores de limite

Con interruptores de par
DIO: Motor desc., arranque sélo con la

Int.Fin. direccién cerrada
Carrera v Pai . . ..
2av] [DIo Di DI & Dlj Motor desc., arranque solo con la direccion
12| [3 14 16 abierta
DI3 Fallo: el motor se para
=== ADierto i )
L Observaciones:

P Las sefiales de par no son necesarias

I
I . . s
pero pueden usarse para la inspeccion.

HH

o o s
]
i
ki
1
1
i
]
i

L
j\..Ahierto Celrado‘l“ ==

P Tras la desconexion el motor sigue
funcionando durante algunos
milisegundos debido a su masa en
rotacion. Se requiere el ajuste de los
interruptores de limite de apertura y cierre
para obtener las posiciones finales
correctas.

Jr)

Figura 7-27: UMC22-FBP: Funcién de control Actuador 1
(circuito basico con interruptores de par)

®-
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S
s
2CDC 342 020 FO205

Sin interruptores de par

DIO: Motor desc., arranque solo con la

Int.Fin. direccion cerrada
Carrera L ] .
DI1 Motor desc., arranque sélo con la
DI | Di1 D3 direccion abierta
12 13 14 16
<+ Conexion si los contactos de par no estan

[

disponibles

Abierto Cerrmloj---------------

e >

2CDC 342021 FO205

Figura 7-28: UMC22-FBP: Funcion de control Actuador 1 (circuito basico con interruptores de par)
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7.8.2.2 Actuador 2:
Posicion Abierto y Cerrado mediante los interruptores

de par y limite

Int.Fin.
X Carrera par
24V DIo D1 DI2 &
2| [13 14 16
L
e R T f Abvierto
’i o Forrado . Cerrado 2
: :\] \ i ¢
- 4:- - [~- E
ﬁ y . ﬂ' 3
S AR
\J 2

Figura 7-29: UMC22-FBP: Funcién de control Actuador 2
(circuito basico)

* El arranque solo es posible en la direccion opuesta tras
restaurar el fallo. La sefial de par debe desaparecer

tras 0,5 s; de no ser asi, se vuelve a generar un fallo.

7.8.2.3 Actuador 3:
Posicion ‘Abierto’ mediante el interruptor de limite, posicion

‘Cerrado’ mediante los interruptores de par y limite

Int.Fin.
Carrera ¥ Pan
24v| (DI0 o D3 +—
2] [12 14 16
[ A —— L Abierto
! o Cerrado
i A I ]
.l\'m].iermu:erratlo """"" s ]
| ! j i £
J: & ‘:‘ . ; T _ﬁ E
L \ ¢ " 3
b >
V X/ 8

Figura 7-30: UMC22-FBP: Funcién de control
Actuador 3 (circuito basico)

128 -

DIO: Preparacién para desconexion del
motor con limite abierto

DI1 Preparacién para desconexion del
motor con limite cerrado

DI3

- Motor desc., arranque sélo con la
direccién opuesta

- Fallo si no esta listo*

Observaciones:

» Los interruptores de limite cerrado o
abierto preparan el paro. El par
cerrado o abierto detiene el motor. El
arranque solo es posible en la
direccién opuesta.

P> Las sefales de par individuales en el
telegrama — par abierto o cerrado- se
calculan en funcién de la direccién de
movimiento antes de la detencién.

P> Sitras encenderlo se detecta una
sefial de par y no hay un limite de
apertura o cierre presente ni ninguna
senal de apertura o cierre, se
presupone que el par se produjo
durante el cierre. El arranque solo es
posible tras la confirmacién del fallo y
solo en la posicion opuesta.

DIO: Motor desc., arranque solo con la
direccion cerrada

DI1 Preparacién para desconexion del
limite cerrado

DI3

- Motor desc. si esta preparado para
desconexion con cierre, arranque solo en
posicion abierta

- Fallo si no esta listo*

Observaciones:

» El interruptor de limite abierto prepara
la detencién. El par abierto para el
motor. El arranque solo es posible en
la direccion opuesta.

P> Las sefiales de par en el telegrama —
par abierto o par cerrado
— se calculan en funcion de la
direcciéon de movimiento antes de la
detencion.
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7.8.2.4 Actuador 4:
Posicion ‘Abierto’ mediante los interruptores de par y limite; posicion ‘Cerrado’ s6lo mediante el
interruptor de limite
DI0: Preparacion para desconexion con limite
abierto
Int.Fin. DI1: Motor desc., arranque solo con la
) J Par direccion abierta
DN DI3 — DI3
3 14 16 - Motor desc. si esta preparado para
desconexion abierta, arranque sélo en
T e Abierto direccién abierta

7 Cerrado - Fallo si no esta preparado o durante el cierre
Observaciones:
El interruptor de limite cerrado prepara la
detencion. El par cerrado detiene el motor.
El arranque sélo es posible en la direccion
opuesta.

Carrera

24V
12

~]|ole
=

—
z
=
_-
-]

|_-f’l_|_
(]
2]
-
-
H
&

.......... db=m
1
i

1‘) /\{:
H\,«P UH

2CDC 342 022 FO206

P Las sefales de par individuales en el
telegrama — par abierto o cerrado
Figura 7-31: UMC22-FBP: Funcioén de control ajustada en - se calculan en funcioén de la direccion

Actuador 4 (circuito basico) de movimiento antes de la detencion.

7.8.2.5 Definiciones y supervisiones especificas para las funciones de control Actuadores 1,2,3y 4
» Sefales de entrada: Las entradas ‘Abierto’ y ‘Cerrado’ son sefales activas, la entrada ‘Par’ es una sefal
de bucle cerrado.

» Las dos sefiales de par estan conectadas en serie. La sefial de par discreta se crea en funcion de la
direccién de movimiento anterior.

Observaciones:

Si la entrada DI2 no se requiere como entrada de fallo, puede conectarse a entre los contactos de par para

saber qué sefal de par esta activa.

»  Abrir - Cerrar tiempo de funcionamiento: El limite de tiempo de funcionamiento (= Star-delta starting time
[tiempo de arranque en estrella-triangulo]) debe modificarse y puede ajustarse conforme a los datos del
acutador. El juste del limite de tiempo de funcionamiento a 1 s desactiva la supervision.

» Arranque estando ‘Abierto’ o ‘Cerrado’: El interruptor de limite debe abrirse durante el tiempo de inicio de
inspeccioén de 3 s.

» Sise sobrepasa el tiempo, se produce una sefial de fallo de interruptor de limite abierto 1 a 0 fuera de
los 3 s tras el comando de cierre. El tiempo de inicio de inspeccién puede prolongarse (4.3.4).

» La seial de fallo de par en posicion intermedia genera una seial de fallo interno
El motor se para y puede arrancarse de nuevo
- tras la restauracion del fallo a través el bus de campo u otro medio - Y-
- solo en la direccion opuesta (direccion antes del bloqueo).
Tras el arranque la sefial de par debe desaparecer en 0,5 s. Si no es asi, la sefal de fallo interno se
genera de nuevo.
La restauracion del fallo y el arranque en la direccién opuesta pueden repetirse tantas veces como se
desee.

» Sitras encenderlo la sefial de par (sefal 0) esta presente y no hay ninguna sefial de apertura o cierre, se
presupone que el par se produjo durante el cierre. El motor puede arrancarse:
- tras la restauracion del fallo a través del bus de campo u otro medio - Y-
- s6lo en la direccion abierta
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7.8.2.6 Funciones de control incorporadas (4.3.1)

El ajuste del parametro Attached control functions (funciones de control incorporadas) prepara el UMC22 que
sea compatible con distintas configuraciones del circuito, incluido el uso de entradas y salidas con fines
especificos.

Ejemplos:

Salida de fallo (4.3.4)

Se activa a través del parametro Fault output (salida de fallo) ajustado en On (activado):
Si se produce un fallo

- el contacto de salida DO2 se cierra 'y

- se genera la sefial de fallo interno.

Entradas multifuncién DIO, DI1y DI2 (4.3.4)

En funcién del ajuste de los parametros DIO Multi-function input, DI1 Multi-function input'y DI2 Multi-function
input (entradas multifuncién DIO, DI1 y DI2, respectivamente), las funciones siguientes estan disponibles:

» Transparent (transpartente, por defecto): el estado se supervisa solo en el bus de campo

» Fault signal always / not delayed o delayed (sefial de fallo siempre / sin retardo o con retardo) de 1 a 255
s:
El tiempo de retardo se inicia tanto si el motor esta en marcha como si no.

»  Fault signal dependent / delayed (pendiente de sefial de fallo / con retardo) de 1 a 255 s:
El tiempo de retardo se inicia solo cuando el motor esta en marcha.

»  Motor off always / not delayed or delayed (motor desconectado siempre / sin retardo o con retardo) de 1
a255s:
El tiempo de retardo se inicia tanto si el motor esta en marcha como si no.

»  Motor off dependent / delayed desconectado (pendiente de desconexién del motor / con retardo) de 1 a
255 s:
El tiempo de retardo se inicia sélo cuando el motor esta en marcha.

» Reset internal fault signal (restauracién de la sefal de fallo interno)

» Prepare emergency start (preparacion de arranque de emergencia): Restauracion de la memoria térmica
y de otros fallos.

» Test — Arranque sin motor (sin comprobacion de intensidad durante la puesta en marcha)

Observaciones:

» Laentrada DI2 puede parametrizarse a través del bus de campo o del Panel de control.

» El ajuste de los parametros DIO y DI1 Multi-function input (entrada multifuncién DI2) a not 000 (no 000)
asigna a las entradas DIO y DI1 tareas contradictorias. Como resultado, se genera la sefial de fallo
interno y se supervisa de modos distintos, por ejemplo, con el parametro fuera de rango / F004 (4.2.1).
El motor no puede arrancarse.

Control local a través de las entradas digitales (4.3.4)

Se activa mediante el ajuste del parametro Local operation via DIs (funcionamiento local mediante entradas
digitales) a On (activado), 002, 003 o 004

- D14 para arrancar el motor, solo es posible mediante la seial activa

- DI5 para detener los motores, en funcién del ajuste de parametros es posible a través del circuito cerrado o
la sefial activa

Observaciones:
Es posible un control local simplificado a través del Panel de control (control directo desde el panel):
Marcha, paro y restauracion de fallos.

Otras funciones (4.3.1)
El resto de parametros definen el comportamiento de la proteccion y funciones adicionales.
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7.8.2.7 Arranque
Seleccion y activacién de la funcion de control

La funcién de control puede ajustarse mediante el panel LCD o el bus de campo y se aplica si el motor esta
desconectado.

Si se cambia la configuracién en el Sistema de control, debe descargarse en el UMC22 antes de poder
usarse.

Observaciones:

La mayoria de bus maestros descargan / sobrescriben todos los parametros durante el encendido del bus
maestro o el UMC22. Puede parecer que el cambio de parametros a través del Panel de control no resulta
efectivo.

Puesta en marcha el motor

Tras la activacion de la funcion de control seleccionada, el motor puede ponerse en marcha con el comando
de bus RUN FORWARD (avance) o RUN REVERSE (marcha en retroceso) (velocidad 2, contactores K2a 'y
K2b) o a través del control local.

Arranque de emergencia (3.4.3)
El arranque de emergencia requiere dos acciones:

Transicion de 0 —1 de la sefal - Restauracion de la memoria térmica para
PREPARACION DE ARRANQUE DE enfriar el motor

EMERGENCIA (mensaje de comando o — - Restauracion del tiempo de refrigeracion
entrada digital DIO, DI1 o DI2 si se han

ajustado) - Reparacion y restauracion de otros fallos.
(Tras la restauracion de fallos, un fallo de comunicacion continuo en tanto que excepcién Unica, no
bloquea el arranque de emergencia)

Senfal continua S . ~
PREPARE EMERGENCY START — - Eliminacién de cualquier s_enal de fa_llo en las
(preparacion de arranque de emergencia) entradas DIO, DI1 o DI2 si se han ajustado.

2 Arranque del motor con transiciéon de 0—1 de la sefial RUN (marcha) a través del mensaje de
comando o del control local.

Cambio de direccién
Cambio de una direccion al resto de peticiones:

»  Se requiere un comando OFF (desconexién) antes de cambiar a la direccién contraria.
» El comando OFF inicia el tiempo de desbloqueo para inversiéon (puede ajustarse).

» El comando RUN opuesto —transicion de 0->1- sé6lo se acepta cuando el tiempo de desbloqueo para
inversién ha transcurrido.
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7.8.2.8 Comprobacién (4.3.4)

Cuando se arranca el motor, el estado de comprobacién debe iniciarse a los 300 ms, de lo contrario se
detecta un fallo. Seleccionable mediante parametros; la intensidad o la sefial de contacto auxiliar pueden
emplearse como estados de comprobacion. La entrada DIO no puede funcionar como entrada multifuncion
cuando se ajusta Check-back ‘(comprobacion) en Auxiliary Contacts (contactos auxiliares).

Observaciones:

Se recomienda ajustar la comprobacién a Simulation (simulacién) sélo a través del Panel de control durante
la puesta en servicio. El Sistema de control sélo debe ajustar los contactos auxiliares o la intensidad del
motor para garantizar que la comprobacién funcione correctamente tras el siguiente encendido.

7.8.2.9 Comportamiento frente a fallos

Cualquier tipo de fallo interno y externo detectado provoca un bit de fallo interno. En los siguientes:
» el contacto DOO (o DO1 resp.) para el contactor de la espira se abre.

» la sefal de supervision FAULT (fallo) se envia al bus de campo,
» el LED rojo se enciende y
» la sefial FAULT (fallo) parpadea en el Panel de control.

»  sise ajusta, la salida DO2 se activa.

Si la causa de la sefial de fallo es una sobrecarga del motor, el tiempo de refrigeracion se inicia de forma
adicional. El Cooling time (tiempo de refrigeracion) es un parametro que puede ajustarse. El tiempo de
refrigeracion se muestra en el Panel de control con “°C”.

Todos los fallos (salvo el fallo de comunicacion) deben confirmarse a través del bus de campo (4.2.1), del
Panel de control (8.1.3) o de las entradas multifuncion si se han ajustado (4.3.4) para permitir el arranque del
motor. De forma adicional, el tiempo de refrigeracion (4.3.4) debe haber transcurrido para permitir el reinicio
del motor con una transicion de 0->1 del comando RUN (marcha) (4.2.1).

En el mensaje de diagnostico (4.2.1) y en el Panel de control (8.2.1) se supervisa la informacion con mas
detalle.

Normalmente Check-back (comprobacién) ajustada en Current (por defecto) esta activa, ésta requiere una
intensidad >20% de la intensidad de ajuste 1 como maximo 300 ms tras el arranque; de lo contrario se
genera un fallo interno. El ajuste de Check-back (comprobacion) a auxiliary contacts (contactos auxiliares)
desactiva la inspeccion.

7.8.2.10 Direccionamiento (3.3.1)

La direccion del esclavo de la combinacion UMC22-FieldBusPlug no es un parametro pero puede ajustarse
con el Panel de control (8.2.2) o con el conjunto de direcciones por separado.
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7.8.3 Interfaz y descripcion general de datos
Entradas / Salidas de hardware
Terminal 13 14 15 16 17 18
Entrada del DIO DI1 DI2 1) DI3 DIO DI5 1)
dispositivo (Comprobacion (Comprobacion (Entrada (Comprobacion (Comprobacion (Local:
(al bus) OLS) CLS) multifuncién) OTS /CTS) OLS) cerrada)
Terminal 7 8 9
Salida de DOO0 DO1 .
dispositivo (contactor (contactor Doﬁ; lza(”Soa)Ilda
(del bus) ABRIR) CERRAR)
N.°cde 7 6 5 4 3 2 1 0
bit
Byte 0 LOCAL REVERSE RUN OFF RUN
WARNING FAULT LOCK-OUT TIME FORWARD REVERSE
. CONTROL - - (desconecta-
(aviso) (fallo) (tiempo de bloqueo (avance)/ (retroceso)/
(control local) do)
de inversion) apertura cierre
Byte 1 DI5 1) DI4 1) DI3 DI2 1) DI DIO
(entrada (entrada (entrada (entrada (entrada UMC) (entrada - -
UMC) UMC) UMC) UMC) UMC)
Mensaje de control, analégico
Byte 0 y Byte 1: Intensidad del motor en % de intensidad de ajuste
Mensaje de comando, digital
N.°c de
bit 7 6 5 4 3 2 1 0
FAULT PREPARE
AUTO RUN RUN
Byte RESET MODE EMERGENCY SELF TEST FORWARD OFF REVERSE
0 - (restaura- (modo START (autocompro- (avance)/ (desconecta- (retroceso) /
ciéon de e (preparacion de bacién) do) -
automa-tico) Apertura Cierre
fallo) arranque emerg.)
D02 1)
BYe | (salida : : ; ; ; ;
UMC)
Mensaje de diagndstico
o
N de 7 6 5 4 3 2 1 0
nCoLSn13os 0TS 10
Mismo Fallo de Sefial de OLS 0 sin CLS 1 0sin OLS10noen3 3) tras pero no
Fallo tiempo OLS autocom- fallo en DIO, comando de comando de s 3) tras el comando OoLS
Byte 0 | y CLS F009 probacion | DI1 o DI2 1) cierre F012 apertura FO13 comando de de (posicion
2) F010 2) FO11 2) 2) 2) cierre F014 2) intermedia)
apertura FO16 2
FO14 2) )
CTS10
Fallo de Parametro Fallo de . CLSf 01 pero no
Fallo por Motor . . OLS 0 1 sin sin
Fallo comunica- fuera de comprobacién CLS
B sobre-carga | bloqueado 9 . . . comando de comando .y
yte 1 (disparo) 2) F002 2) cion FO03 intervalo de intensidad apertura F013 2) de cierre (posicion
P 2) FO04 2) 1) FOO5 2) P Fot3g) | intermedia)
F008 2)
Umbral de Umbral de Tiempo de L Arranque )

. . ) . . ) - Autocomprobacio Tiempo de
Aviso inten-sidad intensidad ) refrige-racion ) n en marcha de emerg- marcha
Byte 2 del motor del motor en marcha °C buSy 2) encia excedido 4)

alto 1) bajo 1) 2) Y preparado
Si el parametro esta fuera del intervalo Numero del parametro (controla dos etapas del parametro, p. ej. "02" Factor de
intensidad)
AvfieE Si se produce un fallo en la autocomprobacién: Numero del error de autocomprobacién (solo para servicio)
B En el resto de casos:
ytes Disparo por Rotura del Tempera-
Sparop Fallo en DI2 Fallo en DI1 Falloen DIO | Fallo a tierra Corto circuito P
pérdida de F024 2) F023 2) F022 2) F020 2) PTC Fo192) | ¢ablePTC | tura PTC
fase 2 F018 2 F017 2)

1) En funcién de la parametrizacion
4) Tiempo de marcha: tiempo de marcha max. abierto cerrado. Utilice el parametro Star-delta starting time (tiempo de arranque en
Para obtener detalles acerca de los datos del bus véase 4.2.2.

estrella-triangulo)
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8. Panel de control: descripcion general y menu

:

2

o

A
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8

o

Figura 8-1: ACS100-PAN Panel de control para UMC22-FBP
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8.1 Descripcion general: Panel de control ACS100-PAN

8.1.1 Niveles de menu

El Panel de control ACS100-PAN ofrece la seleccion de un conjunto de funciones limitadas en 3 niveles.

- 0.5.0.8

FALLT g
OUTPUTFARSETMERF WD FEY |

© O 2

(N

Supervision p. €.
direccion del
esclavo, intensidad
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B NN
A =
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,’r | direccion
M .
Mostrar int.
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Mensajes de
fallo
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ajuste 2

—‘—] Mostrar int. de
Curc ajuste 1
T‘?}Verswn

(=)

Mostrar horas

de funcionam.

Mostrar num.
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Mostrar nam.
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8.1.2 Botones del Panel de control

™y Observaciones:
Los parametros modificados se muestran al

instante pero se ejecutan tras el encendido

Loc e EEEE mAWs del UMC22 o tras la desconexion del motor
REM 3 i3 i1 i) kHz% (35.2y4.34).
FALLT “Cprm

QUTPUT PAR SET MENU FWD REV

© 09

P
: ' - =
(o) (%) (eren) | 2
a
o
]
N J &
-’};—NTE,.-;-“,_.,_ Ir al nivel del menu superior o cambiar/guardar valor
—
PAR or LOC— Panel de control en el nivel de menu Edit 1 o Edit 2 (edicion 1y 2, resp.)
SET—— Edit 1 o Edit 2: listos para cambiar el valor
(=
§ N Ir al nivel de menu inferior (incondicional/ sin guardar el valor)
Ny ——— Observacion: Vuelve al elemento de menu “Show address” (mostrar direccion)
] Ry tras 5 min. si no se pulsa ningun botén.
od
3~
& () [~ Ir a la opcién del menu anterior o siguiente, conmutar
9 N N

Procedimiento para ajustar los valores de parametros alfanuméricos

(p. €j. Direccién del parametro, contrasefa, etc.)

>

>
>
>

v

UMC22-FBP-

Seleccion de parametros que desea se ajustar o modificar con [CURSOR)].
Confirmar seleccion con [ENTER].

Se muestra el valor actual ajustado.

La primera posicion parpadea. Cambiar con el [CURSOR] y confirmar con [ENTER].
» La siguiente posicion parpadea.

La segunda posicién parpadea. Cambiar con el [CURSOR] y confirmar con [ENTER].
» La siguiente posicion parpadea.

La tercera posicion parpadea. Cambiar con el [CURSOR] y confirmar con [ENTER].
» La siguiente posicion parpadea.

La cuarta posiciéon parpadea. Cambiar con el [CURSOR] y confirmar con [ENTER] para guardar el valor.
Retroceder con [MENU] en cualquier momento sin guardar los cambios.
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8.1.3 Control directo desde el panel

8.1.3.1 Indicacién de intensidad en % o absoluta

El control directo desde el panel mediante el Panel de control ACS100-PAN ofrece un control del motor
considerablemente simplificado durante el funcionamiento de una instalacion.

uMC22

Encendido del

Montaje del Panel de
control

[

Supuesto: Parametro Control local = 003, 004 0 005 Y
La estacion de control envia el comando

AUTOMODE = 0 (modo automatico)
-0-

Conexion con la estacién de control interrumptida

Ir a otros elementos de menu p. ej.
Intensidad de ajuste.

Vuelve a mostrar la intensidad en %
tras 5 min. si no se pulsa ningun
boton.

v v

e I |
L=

L

)
25 o

PWD REV

© 0 O

@ V&

.. FWD: avance o
REV: retroceso

Parpadea _L_| Fat

)

/" Confirmar y
retroceder con

Cuando se
corrige el fallo

LOC -

©Q

O V@

e
L

Marcha, Paro, Ejemplo de fallo
Paro retroceso .
(conmutar) (conmutar)
LOG
\\ // [ | FI L
Conmutar FAULT ‘
. . PWD
Intensidad en % 4_|_,.Inten3|dad absoluta i
A Tiempo de
LOC e LoG ™ refrigeracion
I a5 il . en marcha
Marcha — CUTPUT FWD CUTPUT FWD
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8.1.3.2 Niveles de menu para el control directo desde el panel

El Panel de control ACS100-PAN dispone de una seleccién de un conjunto de funciones limitadas en 3

niveles.

_______ “Cpm
TR P SET NEHUFWO FEY

2C0GC 342033 FOROT7

2
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Q@ O (
: N N
. . Edit 1: empleado = [ )
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durane el IIK-M;NU I Camblar~
funcionamiento J P n £y contrasefa
~ L o - N
| Supervision p. ej. (A N f .\'/%\': ()
I Direccion del = L ]/ll Sy T Ll
/ esclavo, intensidad CamliEesrE - ¢ , uncion de
|ENTER
o 0000 N e o,F | control
- s
\ (@& (&) C o A fensidad
- Control del pniy Proteccis 0
roteccién contra
I panel con | RS
3 Control contrasefia P HL P pérdida de fase
7 “directo del Y e
:\H_$/}. banol N | Direccién L,c £ | Control local
. | Mostrar conot(r)e:)sena = 71 Intensidad de Comprobacion
A0 1 2| direccion es LU T ajuste 2 bRch
= (por defecto) | ' Entrada
TEMENRELE T Intensidad de multifuncién
| w ~ | % intensidad de Locg d. 2P
ajuste ajuste 1 “ DI2
Mensai Clase de ;
FROL | Mensajes falllo = disparo Fouk) Salida de fallo
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|digitales Autocompro- odo de cambio
d . do L= EL "] pacion 5 0,= b Estrella=triangulo
Mostrar vel. de Tiempo de Restauracion
T | ajuste1 = desbloqueo de A~ £ 5 automatica de
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8.1.4 Comparacion de la contrasefia del panel de control y del control directo desde el panel

Descripcion:

El Panel de control del UMC22 ofrece dos formas distintas de conexion y desconexion del motor.
Las caracteristicas y restricciones de ambas formas se basan en requisitos de seguridad.
Definiciones relativas a:

» introduccion de una opcion del menu

» conexion y desconexion del motor y

» acceso a otros elementos de menu, etc.

Comparacion:

Acceso al panel de control con
contrasenfa:

Control directo desde el panel

Entrar en el Con el encendido del UMC22 o durante el | »  ajustar el parametro Local control = 003,
menu montaje del Panel de control en el UMC22 004, 005, 006 o 007 (4.3.4) o ir al nivel
aparece la opcion del menu Address de menu Edit 2 (protegido con
(direccioén) (Axxx). contrasefa) y ajustar la opcion del menu
Local control a LO03, L004, LO05, LO06 o
» cursor hasta "Edit1", [ENTER], L007 (8.2.3)
> introducir contrasefia si se ha definido | B comando AUTO MODE ajustado en 0
antes, \ ) ) . . enviado por el Sistema de control.
> cursor haCI_a abajo hasta "Local", El Panel de control cambia inmediatamente al
[ENTER], listo para conectar y control directo desde el panel. Similar
desconectar el motor con los dos
botones del lado izquierdo
Motor Siempre es posible conectar y Conexién del motor so6lo cuando la estacion
conectado desconectar el motor en cualquier de control lo permite. La desconexion
momento, independientemente de los siempre es posible.
parametros ajustados y del mensaje de
comando del maestro.
Seguridad Debe definirse e introducirse la Solo con el comando AUTO MODE ajustado
contrasefa. en 0 desde la estacién de control.
Salir de Antes de extraer el Panel de control debe El Panel de control se mantiene en este
"Local..." salirse de este mend, de lo contrario el menu hasta que AUTO MODE se ajuste a 10
Sistema de control no puede encender el cuando se produzca un fallo.
motor.
Paso ala Siempre posible Siempre posible
supervisién
Paso a Directamente, pero se vuelve la opcion del | Sélo con contrasefa.
Edit1/2 menu ‘Address’ si no se pulsa ningun
boton durante 5 min.
Principales Durante la puesta en servicio, para Durante el funcionamiento normal cuando se

aplicaciones

personal preparado.

requiere un control simplificado.

Informacion
adicional

Indicacion de intensidad absoluta o en
porcentaje de la Intensidad de ajuste,
cambio con el cursor arriba o abajo.

Indicacion de intensidad absoluta o en
porcentaje de la Intensidad de ajuste, cambio
con el cursor arriba o abajo.

FieldBusPlug/ Emisién: 09.2007

-139-

UMC22-FBP




Controlador de motor universal UMC22-FBP
Version del software 4.0
Capitulo 8.2.1~1

V6

8.2. Niveles de menu
8.2.1 Supervision

N.° | N.° Nombre de la Visualizacién: | Por Intervalo | Descripcién / comentario activacion
par. | menu | opcién del 7 segmentos defecto
menu
- 1.1 Show address A012 segun el | Direccion actual del esclavo B
gﬂgitcrgn) Aeee £po 9 | |nvalida /sin direccién
(4.3.4)
- 1.2 Actual current Curr La intensidad mas alta de una de -
(Intensidad las 3 fases
actual)
- 1.21 show C113 0-800 Intensidad actual en % de -
(mostrar) % intensidad de ajuste
% se muestra a la derecha de la
XX XX A pantalla, resolucion en el bus 1/32 =
XXX A 3,125% Con el cursor puede
A cambiarse a (y volver):
oo Intensidad actual absoluta
A se muestra en el lado derecho de
la pantalla, la posicién de la coma
decimal se establece
automaticamente
1.3 Fault messages | FAul Un FALLO en el lado izquierdo de la
(mensajes de pantalla parpadea.
1.3.x fallo) (4.3.4) Fallo detectado
1.3.1.1 | first fault El menu va directamente a la opcion
1.3y Acknowledge Acno del menu Fallo.
1.3.1.1 | next fault El primero de los fallos detectados
Acknowledge ... se muestra con [ENTER].
(confirmar primer | Acno Confirmacién de este fallo con
fallo, confirmar [ENTER].
siguiente fallo, El siguiente fallo se muestra
confirmar...) F--- inmediatamente.
Confirmar este fallo con [ENTER].
No hay ningun fallo detectado
1.3.1 Overload fault triP FAul La sobrecarga o la pérdida de fase
(fallo de han provocado un disparo. Se ha
sobrecarga) iniciado el tiempo de refrigeracion.
Mientras el tiempo de refrigeracion
se ejecuta, "°C" parpadea en la
pantalla. La confirmacion es posible
cuando el tiempo de refrigeracion
ha transcurrido.
El reinicio del motor requiere:
- Confirmacion y
-transicion de 0 - 1 del comando
RUN FORWARD (avance) o RUN
REVERSE (retroceso)
Observaciones:
El bloqueo también provoca un fallo
por sobrecarga. En este caso el
tiempo de refrigeracion no se inicia.
1.3.2 Motor blocked F002 La intensidad del motor sobrepasa
(motor el umbral de bloqueo de intensidad.
bloqueado) Supuesto:
El parametro Blocking current
threshold (umbral de bloqueo de
intensidad) esta activado.
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N.°
par.

N.°
menu

Nombre de la
opcion del
menu

Visualizacion:
7 segmentos

Por
defecto

Intervalo

Descripcién / comentario

activacion

1.3.3

Comunication
fault

(fallo de
comunicacion)

F003

El UMC22 no recibe mensajes
validos: el Sistema de control, el
bus de campo o el FieldBusPlug
estan fuera de orden o
interrumpidos o el FieldBusPlug y
la direccion del esclavo UMC22
son distintos.

Cuando la comunicacion vuelve a
ser correcta tras un fallo, el motor
puede ponerse en marcha de
inmediato sin confirmacion de fallo
(3.3.1).

Observaciones:

Una vez confirmado el fallo de
comunicacion, el menu vuelve a
"Show address" (mostrar
direccion) o al "Direct panel
control" (control directo desde el
panel) resp., aunque aun exista el
fallo de comunicacion.
Procedimiento:

Fallo [ENTER] FOOx [ENTER]
Acno

[ENTER] F - - - [MENU] Fallo
[MENU]

1.34

F004

El parametro recibido sobrepasa el
limite superior o inferior.

135

F005

Sin intensidad en el motor durante
300 ms tras la conexion o la
intensidad del motor ya esta
circulando a 300 ms tras la
desconexion. Supuesto:
Check-back (comprobacion) de
ajuste a Motor current (intensidad
del motor)

1.3.6

FO06

Solo el actuador

Aparece la sefal de limite abierto
sin comando de apertura

1.3.7

Relay 1
checkback
fault

(relé 1
comprobacion
de fallo)

CLS 0 —1 sin
actuador de
cierre / apertura

FO07

Sin sefal 1 del contacto auxiliar en
la entrada DI1 300 ms tras la
conmutacion del contactor o la
sefal 1 en la entrada DI1 incluso
si el contactor no esta conectado.

Supuesto:

Comprobacion ajustada en
Auxiliary contacts (contactos
auxiliares).

Sélo el actuador

Aparece la sefial de limite cerrado
sin comando de cierre
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N.© | N. Nombre de la Visualizacién: | Por Intervalo | Descripcién / comentario activacion
par. | menu | opcién del menu 7 segmentos defecto
- 1.3.8 Relay 0 checkback | FO08 Sin sefal 1 del contacto auxiliaren | -
fault la entrada DI0 300 ms tras la
(relé 1 conmutacioén del contactor o la
comprobacion de sefal 1 en la entrada DIO incluso
fallo) si el contactor no esta conectado.
Supuesto:
Comprobacioén ajustada en
Auxiliary contacts (contactos
auxiliares).
CTS 1 —0 pero no Salo el actuador
CLS posicion La sefial de par cerrado aparece
intermedia (sin sefial de limite cerrado) en
(Actuador) posicion intermedia)

139 | AlavezOLSy FO09 Sélo el actuador

CLS (Actuador) La sefial de limite cerrado y la de
limite abierto estan presentes a la
vez.

1.3.10 | Self test failed FO010 Fallo de autocomprobacion, p. ej.
(fallo de CRC comprobacién incorrecta o
autocomprobacién) se inici6 durante el funcionamiento

del motor.
Observaciones:
Este fallo no puede confirmarse.

1.3.11 | Fault signal on FO11 Como minimo una entrada
DIO, DI1 o DI2 multifuncion tiene una sefal de
(Sefal de fallo en fallo (0- senal) p. ej. de un modulo
DIO, DI1 o DI2) del termistor.

Supuesto:

Como minimo una entrada
multifuncion esta ajustada en 0071
(sefal de fallo siempre/sin retardo)
(principio de circuito cerrado)

1.3.12 | OLS 1 —0 sin F012 Sélo el actuador
comando de cierre Desaparece la sefial de limite
(Actuador) abierto sin comando de cierre

1.3.13 | CLS 1 -0 sin FO13 Solo el actuador
comando de Desaparece la sefial de limite
apertura cerrado sin comando de apertura
(Actuador)

1.3.14 | OLS 1 -0 no FO14 Solo el actuador
dentro de los 3 s La sefal de limite abierto no
posteriores al desaparece dentro de los 3
comando de cierre segundos posteriores al comando
(Actuador) de cierre (7.8).

1.3.15 | OLS 1 -0 no FO15 Sélo el actuador
dentro de los 3 s La sefial de limite cerrado no
posteriores al desaparece dentro de los 3
comando de segundos posteriores al comando
apertura de apertura (7.8).

(Actuador)

1.3.16 | OTS 1 —»0 perono | FO16 Solo el actuador
OLS posicién La sefial de par abierto aparece en
intermedia posicion intermedia (sin sefial de
(Actuador) limite abierto).
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N.© | N. Nombre de la Visualizacién: | Por Intervalo | Descripcién / comentario activacion
par. | mend | opcién del menu 7 segmentos defecto
- 1.3.17 | Temperatura PTC FO17 Temperatura del motor -
demasiado alta
1.3.18 | PTC wire break F018 Una de las lineas de
(rotura del cable alimentacion del PTC se ha
PTC) roto.
1.3.19 | PTC short-circuit F019
(cortocircuito PTC)
1.3.20 | Fallo atierra F020
1.3.21 | Address fault F021 La comprobacion de direccion
(fallo de direccion) supervisa:: las direcciones del
FieldBusPlug y el UMC22 que
son distintas
1.3.22 | Fallo en DIO F022 Fallo externo sefialado
mediante DIO
1.3.23 | Fault on DI1 F023 Fallo externo sefalado
(fallo en DI1) mediante DI1
1.3.24 | Fault on DI2 F024 Fallo externo sefialado
(fallo en DI2) mediante DI2
- 14 Digital input, digital -
output (Entrada
digital, salida
digital)
14.0 DIO Ejemplo: sefal 0 en la entrada
digital 0
DI1...DI5...D00...DO1
14.8 DO2 Ejemplo: sefial 1 en la salida
digital 2
149 Status DI, DO Lado izquierdo de la pantalla:
(estado DI, DO) "d" para las E/S digitales Lineas
superiores verticales de los 2
lados derechos Senal de estado
de las 3 salidas digitales, de
DOO (derecho) a DO2
(izquierdo). Linea visible = 1.
Lineas inferiores verticales de
los 3 lados derechos: Sefal de
estado de las 6 entradas
digitales, de DOO (derecho) a
DI5 (izquierdo). Linea visible =
1. Lineas horizontales: Deben
ayudar a encontrar el nUmero
E/S Ejemplo mostrado a la
izquierda:
DO-Nr. : 0,1,2
DO-Status: 1 0 1
DO-Status: 111010
DO-Nr. : 0,1,2,3,4,5
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N.© N.° Nombre de la Visualizacién: | Por Intervalo | Descripcion / comentario activacion

par. | mena | opcion del 7 segmentos defecto
menu

01 1.51 Show set Cur1) 0,24-3.200 | EI UMC22 mide las intensidades -
current 1 A de las lineas en los casquillos. 3
(mostrar hilos y/o el uso de un
intensidad de transformador de corriente
ajuste 1)(4.3.4) externo dan como resultado una

linea de alimentacién mas
potente. Para mostrar, p. €j., la
intensidad nominal real del motor,
el factor de intensidad puede
modificarse, véase la opcion del
menu Current factor (factor de
intensidad) en el el nivel Edit 2
(edicion 2). En funcion del factor
de intensidad, el numero de
etapas antes de la coma decimal
se ajusta al intervalo deseado.
1.5.2 10.00 100,0 0,24-63,00 | - Intervalo mostrado con el factor
1000 A 0,42- de intensidad = 1,0 (por defecto)
109,0 A - Intervalo mostrado con el factor
50- 3.200 de intensidad = 1,7 (para circuitos
A 31/2)
- Intervalo mostrado con el factor
de intensidad > 10 (para el
transformador de corriente
externo, intensidad secundaria 5
A)

03 1.6 Show set Cur2 Intensidad de ajuste del bobinado | -
current 2 2 de motores de 2 velocidades.
(mostrar
intensidad de
ajuste 2) (4.3.4)

1.6.1 mostrar 01,00 ver/mostrar Intensidad de ajuste 1

- 1.7 Version U 3.3 Version del firmware del UMC22 -
(versién)

18 1.8. Operating hours | oPho Todas las horas se contabilizan -
(horas de pero la unidad no se muestra en
funcionamiento) el Panel de control (incrementos
(4.3.4) de 10). Los valores mostrados

00.00-65.53 corresponden a
00'000-65'530.
1.8.1 00,00 0 0-65'535

19 1.9 Number of noST Todos los arranques se -
starts contabilizan pero las 3 posiciones
(namero de inferiores no se muestran en el
arranques) Panel de control. El intervalo
(4.3.4) mostrado 0000 —-1000

corresponde a 0 —-1.000.000.
1.9.1 mostrar 0000 0 0-
1'000'000
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N.© | N.° Nombre elem. Pantalla: Por Intervalo | Descripcion/Observacion activacion
par. | menu | menu 7-segm. defecto
25 Number of trips | notr Todos los disparos se contabilizan y -
(nimero de muestran como 0000-0255
disparos) (4.3.4) (E: 0xxX_ XXX).
mostrar 000 0 0-255
- Edit 1 Ed1,1 Acceder al control local, para la -
(edicion 1) proteccion del motor y tiempos con
[ENTER].
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8.2.2. Ediciéon 1
N.e | N.© Nombre elem. Pantalla: Por Intervalo | Descripcion/Observacion activacion
par. | menu | menu 7-segm. defecto
2.1 Password PASS Ir a la opcién del menu Password panel | al instante
(contrasefia) control (acceso al panel de control con
contrasefa si la contrasefia (por
defecto 0000) no se ha modificado. De
lo contrario introducir contrasefia
211 enter password * | 0000 0001- - Para retrodecer en cualquier momento
R 9999 sin guardar pulsar [MENU].
(introducir - La primera posicién parpadea,
contrasena) cambiar con [Cursor], pulsar
[ENTERY], ....., el cuarto digito parpadea,
cambiar con [Cursor], cuando la
posicion 4 sea (4!) guardar con
[ENTER].
2.2 "Password LocL El control local siempre es posible, -
panel control” independientemente del estado del
(acceso al comando AUTO MODE (modo
panel de automatico).
control con Si el control local se activa, los
contrasefia): comandos RUN (marcha) del Sistema
de control se ignoran. El acceso y la
salida del control local no influyen en el
estado de las salidas del UMC22
Antes de extraer el Panel de control
debe abandonarse este menu, de lo
contrario el Sistema de control no
puede conmutarse en el motor.
2.21 switch motor on o La desconexioén siempre es posible y se
and off (conexion -\}_',—'{,- controla con el Sistema de control, el
y desconexion - Panel de control y, si se ha
del motor) parametrizado, mediante la entrada
digital DIO. Activar/desactivar las
) salidas de relé, la activacion incluye
ey L
L o procedimiento de arranque y
change direction — comprobacion
(cambio de ob S
direccion) servamongs. . .
Arranque con inversion de giro: Puede
seleccionarse la direcciéon opuesta si:
- el motor esta parado Y
- ha transcurrido el tiempo de bloqueo
de inversion.
Arranque por conmutabilidad de polos:
Se ejecuta la conmutacién de velocidad
al instante (tiempo de cambio min. 50
ms).
Pantalla:
Velocidad 1=FWD (avance)
Velocidad 2=REV (retrocedo).
UMC22-FBP- 146 - FieldBusPlug / Emision: 09.2007




V6

Controlador de motor universal UMC22-FBP
Version del software 4.0
Capitulo 8.2.2~2

N.© N.© Nombre elem. Pantalla: Por Interval Descripcién/Observacion activacién
par. | mend | menu 7-segm. defecto | o
- 2.3 Address Addr -
(direccion)
2.3.1 mostrar/cambiar | A023 A--- A000 en - direccion introducida: aqui 23.
funcién - sin direccion (introducir 999 provoca
del tipo la advertencia "sin direccion")
de bus
01 2.4 Set current 1 Cur1 El UMC22 mide las intensidades de las | Motor
(intensidad de lineas en los casquillos. Los circuitos desconec-
ajuste 1) (4.3.4) 3" y/o el uso de un transformador de | tado
corriente externo dan como resultado
una linea de alta tensién. Para mostrar,
p. €j., la intensidad nominal real del
motor, puede modificarse el factor de
intensidad, véase la opcion del menu
Current factor (factor de intensidad) en
el nivel Edit 2 (edicion 2). En funcion
del factor de intensidad, el numero de
etapas antes de la coma decimal se
ajusta al intervalo deseado (para
obtener informacién mas detallada,
véase la opcién del menu Current
factor [factor de intensidad] y los
apartados 3.2.3 y 3.2.4). con [Enter]:
2.4.1 show /change 10,00 0,5A 0,24- - Intervalo mostrado con el factor de
(mostrar / 100,0 63,00 A intensidad = 1,00 (por defecto) 2
cambiar) 1000 0,42- etapas antes de la coma decimal
109,0 A - Intervalo mostrado con el factor de
1- intensidad = 1,7 (corregido
3.200 A | internamente a 1,73; empleado para
circuitos 3", hasta 109,0 A sin
transformadores de corriente externos)
3 etapas antes de la coma decimal
- Intervalo mostrado con el factor de
intensidad 10-640 (empleado para
transformadores de corriente externos,
con intensidad secundaria =5 A) 4
etapas antes de la coma decimal
03 2.5 Set current 2 Cur2 S6lo para arranque con conmutabilidad | Motor
(intensidad de de polos y motores Dahlander de dos desconec-
ajuste 2) (4.3.4) polos. tado
Intensidad de ajuste del bobinado 2 de
motores de 2 velocidades.
251 show /change 01,00 0,5A 0,24 - véase Set current 1 (intensidad de
(mostrar / 63A0 ajuste 1)
cambiar) mas
04 2.6 Trip class triP Calculo de sobrecarga (memoria Motor
(clase de térmica) desconec-
disparo) (4.3.4) tado
2.6.1 Clase 5 tr5
2.6.2 Clase 10 tr 10 10
2.6.3 Clase 20 tr 20
2.6.4 Clase 30 tr 30
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N.° | N.° Nombre elem. Pantalla | Por Intervalo | Descripcion/Observacion activacion

par. | mend | mend : defecto

7-segm.

- 2.7 Self Test SELF Prueba interna del hardware y -
(autocomprobacion) software.

(4.3.4)

2.7.1 Acno Inicio con [ENTER]

272 buSY Indica la marcha correcta de la
prueba. La prueba es correcta si no
se activa ninguna sefal de fallo
tras ésta.

17 2.8 Reverse lock-out Sélo para arrancadores Motor
time bidireccionales. El tiempo empieza | desconec-
(tiempo de bloqueo con el comando OFF tado
deinversién) (4.3.4) (desactivado). Se requiere un

comando Off (desconexion) entre
avance y retroceso, es decir, los
comandos RUN FORWARD y RUN
REVERSE. Un comando RUN
(marcha) en la direccion contraria
so6lo se acepta cuando ha
transcurrido el tiempo de bloqueo
de inversion. (El ajuste en 0
provoca 0,2).

2.8.1 show /change Mostrar y cambiar el tiempo de

(mostrar/cambiar) bloqueo de inversion en

incrementos de 1 s.

16 2.9 Star-delta starting ti,5d S6lo para el arranque en estrella- | Motor
time triangulo. Se inicia con el desconec-
(tiempo de arranque comando RUN (marcha). tado
en estrella-tridngulo)

Run-time limit Solo para los actuadores 1 a 4.

(limite de tiempo de Este tiempo se emplea para la

marcha) (4.3.4) inspeccioén del tiempo de marcha
desde la posicion cerrado a abierto
y vieceversa (véase el parametro
Start surveying time / Star-delta
changeover mode).[modo de
tiempo de inspeccion /cambio en
estrella triangulo].

2.9.1 show /change 0060 0-3.600 s | Mostrar y cambiar el tiempo en

(mostrar/cambiar) incrementos de 1 s.

10 2.10 Cooling time ti,co El tiempo de refrigeracion simula el | Motor

(refrigeracion) (4.3.4) enfriamiento del motor cuando éste | desconec-
deja de funcionar tras un disparo. tado
Observaciones:
Durante el tiempo de refrigeracion,
no se aceptan los comandos RUN
(marcha). Se indica WARNING
(aviso).

2.10.1 | show /change 0120 120 s 30 - Mostrar y cambiar el tiempo de

(mostrar/cambiar) 3.600 s refrigeracion en incrementos de 1s.

18 2.1 Operating hours oPho Todas las horas se contabilizan Motor
(horas de pero la unidad no se muestra en el | desconec-
funcionamiento) Panel de control (incrementos de tado
(4.3.4) 10 horas). Los valores mostrados

00.00 - 65.53 corresponden en
realidad a 00‘000 hasta 65°530.
2.11.1 | show /change 0000 0 0-
(mostrar/cambiar) 65535
UMC22-FBP- 148 - FieldBusPlug / Emision: 09.2007




Controlador de motor universal UMC22-FBP
Version del software 4.0

V 6 Capitulo 8.2.2~4
N.2 | N.° Nombre elem. Pantalla: Por Intervalo | Descripcién/Observacion activacion
par. | mend | mend 7-segm. defecto
19 212 Number of noSt Todos los arranques se contabilizan Motor
starts pero las 3 posiciones inferiores no se | desconectado
(ntmero de muestran en el Panel de control. El
arranques) intervalo mostrado 0000 — 1000
(4.3.4) corresponde a 0 hasta 1°000°‘000.
2.12.1 | show /change 0000 0 0-
(mostrar/cambiar) 1'000'000
25 213 Number of trips noSt Todos los disparos se contabilizan y Motor
(nimero de muestran como 0000-0255. desconectado
disparos) (4.3.4)
2.13.1 | show /change 0000 0 0-255
(mostrar/cambiar)
- 2.14a | Edit2 Edi,2 Acceder al nivel de funcionamiento -
3.1 (edicién 2) Edit 2
(edicion 2).
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8.2.3. Edicién 2

N.© N.© Nombre elem. Pantalla: Por Intervalo | Descripcién/Observacion activacion
par. | mend | menud 7-segm. defecto
- 3.1 Change password PnEu -
(cambiar
contrasefa) (4.3.4)
3.11 show /change 1234 000 0001- Mostrar y cambiar contrasefia.
(mostrar/cambiar) 9999 Introducir 0000 restaura la
contrasefa.
12 3.2 Control function co,Fu Motor
(funcién de desconectado
control) (4.3.4) 1)
3.2.1 Transparent ctra Trans.
(transparente)
3.2.2 Overload relé (relé c.oUL
de sobrecarga)
3.2.3 Direct starter c,dir
(arranque directo)
3.24 Reversing starter c,rEU
(arranque con
inversion de giro)
3.2.5 Star-delta starter c,5d1
(arranque en
estrella-triangulo 1)
3.2.6 Pole-changing c,Pch
starter 1 (arranque
por conmutabilidad
de polos 1)
3.2.7 | Actuator 1 (actuador | c,Ac1 Tipo de arranque del actuador 1
1) con comprobacién
3.2.8 | Actuator 2 (actuador | c,Ac2 Tipo de arranque del actuador 2
2) con comprobacién
3.2.9 | Actuator 3 (actuador | c,Ac3 Tipo de arranque del actuador 3
3) con comprobacion
3.2.10 | Actuator 4 (actuador | c,Ac4 Tipo de arranque del actuador 4
4) con comprobacion
3.2.11 | Star-delta starter c,5d2 Arranque en estrella-triangulo

(arranque en
estrella-triangulo 2)

mediante 3 DO

1 salvo el relé de sobrecarga, que requiere un ciclo de alimentacion
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N.©
par.

N.°
menu

Nombre elem.
menu

Pantalla:
7-segm.

Por
defecto

Intervalo

Descripcion/Observacion

activacion

02

3.3

Current factor
(factor de
intensidad)
(4.3.4)

Cu,FR

El UMC22-FBP mide las
intensidades de las lineas en los
casquillos. En los circuitos 3"?y/o el
uso de un transformador de corriente
externo dan como resultado una
linea de alta tension. Para mostrar,
p. €j. la intensidad nominal real del
motor, debe modificarse primero el
factor de intensidad o, también la
intensidad de ajuste.

En funcién del factor de intensidad,
el nimero de posiciones antes de la
coma decimal se ajusta al intervalo
deseado (para obtener informacion
mas detallada, véase la opcion del
menu factor de intensidad y los
apartados 3.2.3 y 3.2.4). con [Enter]:

3.3.1

show /change
(mostrar/cambiar)

001,0
001,7
640,0

1.0

1.01.7
10-640

- Intervalo de intensidad: 0,24-63,00
A (por defecto) 2 antes de la coma
decimal

- Intervalo de intensidad: 0,42-109,0
A (1,7 se corrige internamente a
1,73, empleado en circuitos 3",
hasta 109,0 A sin transformador
externo) 3 posiciones antes de la
coma decimal

- Intervalo de intensidad: 10-3.200 A
(en el supuesto de que se emplee un
transformador externo con
intensidad secundaria de 5 A). 3
posiciones antes de la coma
decimal.

Motor
desconectado

002 | 005

Cable, de 2 a 5 lazos (bucles)
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N.° | N.° Nombre elem. | Pantalla: Por Intervalo Descripcion/Observacion activacion
par. | menu | menu 7-segm. defecto
06 3.4 Phase loss PH,LP Lea las instrucciones de motor
protection seguridad en el supapartado desconectado
(proteccién 4.3.4~13! Atencion:
contra perdida e .
de fase) (4.3.4) La pro?ecmon .contra pérdida de
fase solo funciona correctamente
cuando la intensidad actual de
dos fases es el 80 % o mas de la
intensidad nominal.
3.4.1 Off PH,of Proteccién contra pérdida de fase
(desactivado) inactiva / proteccion PTC inactiva
(por defecto)
3.4.2 On PH,on Activado Proteccién contra pérdida de fase
(activado) activa / proteccion PTC inactiva
(por defecto)
3.4.3 | Off + PTC PH,02 Proteccion contra pérdida de fase
Warn inactiva / proteccion PTC activa
(desactivado + con aviso PTC
aviso PTC)
344 | On+PTC PH,03 Proteccion contra pérdida de fase
Warn activa / proteccion PTC activa con
(activado + aviso PTC
aviso PTC)
345 | 004 PH,04 Proteccion contra pérdida de fase
inactiva / proteccion PTC inactiva
(por defecto)
3.4.6 | 005 PH,05 Proteccioén contra pérdida de fase
activa / proteccion PTC inactiva
3.4.7 | Off + PTC PH,06 Proteccién contra pérdida de fase
Warn inactiva / proteccion PTC activa
(desactivado + con disparo PTC
disparo PTC)
3.4.8 Off + PTC PH,07 Proteccioén contra pérdida de fase
Warn activa / proteccion PTC activa con
(desactivado + disparo PTC
disparo PTC)
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N.© | N. Nombre elem. Pantalla: Por Intervalo | Descripcién/Observacion activacion
par. | menu | menu 7-segm. defecto
22 3.5 Local control Le,tr Este parametro prepara: - El motor
(control local) funcionamiento local mediante desconectado
434 entradas digitales Y/O
g

- el Control directo desde el panel

mediante el Panel de control (8.1.2).

Observaciones:

- la entrada Off (desconexion) DI5

puede prepararse como sefal de

circuito cerrado o como sefial

verdadera.

- Control local (control directo desde

el panel y/o funcionamiento local

mediante entradas digitales) activo

~ El Sistema de control envia el

comando AUTO MODE = 0 (modo

automatico = 0) O

~ Se interrumpe la comunicacion con

el Sistema de control.

3.5.1 No local control Lc,of Sin No hay control local de ningun tipo
(sin control local) control

local

3.5.2 Local operation Lc,on DI3: Invertida (verdadera, pulso)
only via DI3, DI4, DI4: Avance (verdadera, pulso)
([:Ligo)namiento DI5: Off (desactivada) (circuito
local s6lo a través cerrado, pulso). Sin Control directo
de las entradas desde el panel mediante el Panel de
DI3, DI4, DI5 (1) control

3.5.3 | Local operation L0,002 DI3: Invertida (verdadera, pulso)
only via DI3, DI4, DI4: Avance (verdadera, pulso)
([:Liéizo)namiento DI5: Off (desactivada) (verdadera,
local s6lo a través pulso). Sin Control directo desde el
de las entradas panel mediante el Panel de control
DI3, DI4, DI5 (1)

3.5.4 | Local operation L0,003 DI3: Invertida (verdadera, pulso)
only via DI3, DI4, DI4: Avance (verdadera, pulso)
(Ef)llJic(::o)namiento DI5: Off (desactivado) (circuito
local a través de cerrado, PUISO)
las entradas DI3, Control directo a través del Panel de
DI4, DI5 (1) control
Control directo a
través del Panel
de control

3.5.5 | Local operation L0,004 DI3: Invertida (verdadera, pulso)
only via DI3, DI4, DI4: Avance (verdadera, pulso)
(Ef)lljic(:izcznamiento DI5: Off (desactivada) (verdadera,
local a través de pulso) )
las entradas DI3, Control local directo del panel a
DI4, DI5 (1) traves del Panel de control
Control directo a
través del Panel
de control

356 Direct panel L0,005 Unicamente Control directo desde el
control only panel a través del Panel de control
(Unicamente
Control directo
desde el panel)
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N.° N.C Nombre elem. Pantalla: Por Intervalo | Descripcién/Observacion activacion
par. menu | menu 7-segm. defecto
22 357 | L . . . . motor
5. ocal operation L,006 Funcionamiento local a través del
(Cont) via digital inputs las entradas DI3 y DI4: motor desconectado
and direct conectado mientras se pulse el
control via botén. DI5: circuito cerrado
Control Panel (pulso)
g%gf':%%?;fgo Control directo a través del Panel
de control
entradas
digitales y
control directo a
través del Panel
de control)
3.5.8 | Local operation L,007 Funcionamiento local a través del
via digital inputs las entradas DI3 y DI4: motor
and direct conectado mientras se pulse el
control via botén. DI5: verdadera (pulso)
gl?:(t::glr]:r?w?:rlwto Control directo a través del Panel
; de control
local mediante
entradas
digitales y
control directo a
través del Panel
de control)
3.5.9 | Local operation L,008 Funcionamiento local a través del
only via DI3, DI4, las entradas DI3 y DI4: motor
DI5 (1) conectado mientras se pulse el
(funcionamiento botén. DI5: circuito cerrado
local a través de (pulso)
las entradas DI3,
Dl4, DI5
3.5.9 | Local operation L0,009 Funcionamiento local a través del
only via DI3, Dl4, las entradas DI3 y DI4: motor
DI5 (1) conectado mientras se pulse el
(funcionamiento botén
:Zgaelr?trt:j\;stC:g, DI5: verdadera (pulso)
Dl4, DI5
13 36. | Check-back bA,ch motor
(comprobacién) desconectado
(4.34)
3.6.0 | Contactos bA,Au Comprobacion correcta cuando
auxiliares los contactos auxiliares se cierran
300 ms después del arranque.
3.6.1 Motor current bA,Cu intensidad Comprobacion correcta cuando la
(intensidad del intensidad > 40 % de la
motor) intensidad de ajuste esta
presente 300 ms después del
arranque.
3.6.1 Simulation bA,Si Comprobacion simulada (p. €j. (p.
(simulacion) ej. se emplea para el
funcionamiento sin motor)
Observaciones:
Normalmente el Sistema de
control la sobreescribe durante el
encencido (4.3)
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N.© | N. Nombre elem. Pantalla: Por Intervalo | Descripcién/Observacion activacion
par. | mend | menu 7-segm. defecto
3.7. DI2 Multi- di,2P 01...49 La entrada multifuncién DI2 ofrece motor
function input posibilidades adicionales para la desconectado
(entrada inspeccién del motor y el proceso
multifuncién productivo para el que se emplea.
DI2) (4.3.4) Observaciones:
La entrada multifuncién DI2 sustituye,
manteniendo la compatibilidad, al
parametro anterior Fault input
(entrada de fallo) (DI2).
Las mismas funciones estan
disponibles para las entradas DIO y
DI1, pero s6lo pueden parametrizarse
a través del bus maestro o el bus de
campo.
3.7.00 | Transparent P,000 P.000 El estado se supervisa solo en el bus
(transparente) de campo.
(corresponde al anterior parametro
Entrada de fallo DI2 = desactivada)
3.7.01 | Fault signal P,001 Si la entrada DO2 = 0 se activa la
always / sefial de fallo interno al instante. En
undelayed los siguientes:
(sefial de fallo » Salidas de relé abiertas, el motor
siempre con se para
re:argo /sin » el fallo se monitorea en el bus de
retardo) campo
» Si el parametro Fault output = On
(salida de fallo = activa), la salida
DO2 se ajusta a 1.
El fallo puede confirmarse
unicamente cuando la entrada
obtiene una sefial alta. Una vez se
confirma correctamente, el motor
puede reiniciarse. (corresponde al
anterior parametro Entrada de fallo
DI2 = activada)
3.7.02 | Motor off always | P,002 Si una de las entradas DIO, DI1 o DI2
/ undelayed =0, el motor se para al instante. No
(motor se activa la sefal de fallo interno.
desconectado
siempre / sin
retardo)
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N.° N.°
par. menu

Nombre elem.
menu

Pantalla:
7-segm.

Por
defecto

Intervalo

Descripcién/Observacion

activacion

21 3.7.03 ...

(cont.) | 3.7.06

Reserved
(reservado)

P,003

P,006

Reservado

3.7.07

Fault reset
(restauracion
de fallos)

P007

1 sefal en la entrada DI2 restaura
la sefal de fallo interno, siempre
que la causa del fallo se arregle y el
motivo del fallo ya no esté presente.

3.7.08

Test
(prueba)

P008

1 sefal en la entrada DI2 simula la
comprobacion "todo correcto”. El
motor puede controlarse
independientemente de cualquier
comprobacién (en ocasiones
denominada Entrada de prueba,
especialmente en sistemas
modulares).

Este ajuste corresponde al
parametro Check-back = Simulation
(comprobacion = simulacion). Por
motivos de seguridad debe
ajustarse solo mediante el Panel de
control.

3.7.09

Prepare
emergency
start
(preparacion
de arranque de
emergencia)

P,009

Necesaria cuando el UMC22 se ha
disparado y el tiempo de
refrigeracion aun esta en marcha.

DIx = transiciéon 0—1: restaura la
memoria térmica del UMC22, el
tiempo de refrigeracion y otros
fallos.

DIx = 1 (constantemente):

si esta parametrizado se ignoran las
sefiales de fallo de las DI.

Observaciones:
Sin influencia / todavia efectivas:

- sefiales de "motor desconectado”
en las entradas digitales, si se han
parametrizado.

- fallo de comprobacién de
intensidad o contactos auxiliares

- fallo de bus si la reaccién frente a
fallo de bus = relés desconectados

- sefales de limite y par del
actuador

El motor puede arrancarse con una
transicion 0>1 del comando RUN
bajo la responsabilidad del
operador.

Advertencia:

El primer arranque de emergencia —
mediante la entrada digital o a
través del Sistema de control /bus
de campo

- activa un indicador interno que no
puede restaurarse
(notr: 0xxx-> Xxx)

Motor
desconec-
tado
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N.© N.° Nombre elem. | Pantalla: Por Intervalo | Descripcion/Observacion activacion
par. menu | menu 7-segm. defecto
21 3.7.19 | Fault signal DI2 = 1: estado sin fallos Motor
(cont.) | - always / ("liberado") DI2 = 0: se activa una desconectado
3.7.18 | delayed (sefal sefal de fallo interno después del
de fallo tiempo de retardo independiente
siempre con de que el motor esté en estado de
retardo / con marcha/desconectado. Después
retardo) del tiempo de retardo, se activa la
sefal de fallo interno y el motor se
para. Puede reiniciarse
Unicamente después de la
confirmacion del fallo
Observaciones:
Las sefiales se monitorean en el
bus de campo sin retardo.
N.° Pantalla Tiempo N.° Pantalla | Tiempo de
menu de menu retardo
retardo
3.7.10 P,010 1s 3.7.15 P,015 32s
3.7.11 P,011 2s 3.7.16 P,016 64 s
3.7.12 P,012 4s 3.7.17 P,017 128 s
3.7.13 P,013 8s 3.7.18 P,018 255s
3.7.14 P,014 16's
3.7.19 | Reserved P,019 Reservado
(reservado)
3.7.20 | Motor off DI2 = 1: motor: se libera el
- always / arranque, no se para
3.7.28 | delayed (motor DI2 = 0: el tiempo se inicia
siempre independientemente de que el
desconectado motor esté en estado de marcho o
/ con retardo) desconectado. Después del
retardo de tiempo, el motor no se
libera o se para respectivamente.
N.°menu | Pantalla Tiempo N.° Pantalla | Tiempo
de menu de
retardo retardo
3.7.20 P,020 1s 3.7.24 32s
3.7.21 2s 3.7.25 64 s
3.7.22 4s 3.7.26 128 s
3.7.22 8s 3.7.27 255s
3.7.23 16s 3.7.28
3.7.29 | Reserved P,029 Reservado
(reservado)
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N.° N.° Nombre Pantalla: Por Intervalo | Descripcion/Observacion activacion
par. menua | elem. 7-segm. defecto
menu
21 3.7.30 | Fault signal DI2 = 1: estado sin fallos Zﬂe"stggnecta o
(cont.) | - dependent / — 0 . -
3.7.50 | 3.7.38 | delayed DI2 . 0: no se.actlva la sefal de
) fallo interno mientras no se
3759 arranque el motor, el tiempo de
o retardo se inicia antes con el
arranque del motor, la sefial de
fallo interno para el motor
Puede reiniciarse unicamente
después de la confirmacion del
fallo

N.° Pantalla Tiempo N.° Pantalla | Tiempo de

menu de menu retardo
retardo

3.7.30 P,030 1s 3.7.35 P,015 32s

3.7.31 2s 3.7.36 P,016 64 s

3.7.32 4s 3.7.37 P,017 128 s

3.7.33 8s 3.7.38 P,018 255s

3.7.34 16's

3.7.39 | Reserved P,039 Reservado
(reservado)
3.7.40 | Motor off DI2 = 1: el motor no se para
. dependent / DI2 = 0: no se bloquea el arranque
3.7.48 | delayed f
- del motor, el tiempo de retardo se
(pendiente de .
desconexion inicia antes con el arranque del
motor, después del tiempo de
del motor /
retardo el motor se para.
retardo)

N.°men( | Pantalla Tiempo N.° Pantalla | Tiempo
de menu de
retardo retardo

3.7.40 P,040 1s 3.7.44 32s

3.7.41 2s 3.7.45 64 s

3.7.42 4s 3.7.46 128 s

3.7.42 8s 3.7.47 255s

3.7.43 16's 3.7.48

3.7.49 | Reserved P,049 Reservado
(reservado)

N.°men( | Pantalla Tiempo N.° Pantalla | Tiempo
de menu de
retardo retardo

3.7.50 P,050 1s 3.7.54 P,054 16 s

3.7.51 P,051 2s 3.7.55- P,055- 25s

3.7.52 P,052 4s 59 P,059

3.7.53 P,053 8s
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N.© N.° Nombre elem. | Pantalla: | Por Intervalo | Descripcién/Observacion activacion
par. menu | menu 7-segm. defecto
21 3.7.60 | Earth fault motor
(cont.) | - monitoring trip desconectado
3.7.69 | and warning N.© Pantalla Tiempo | N.° Pantalla | Tiempo
(disparo de menu de men de retardo
supervision de retardo
fallo a tierra 'y
aviso) 3.7.6 P,060 1s 3.7.64 P,064 16's
3.7.61 P,061 2s 3.7.65- | P,065- 25s
3.7.69 P,069
3.7.62 P,062 4s
3.7.63 P,063 8s
3.7.70 | Earth fault
- monitoring
3.7.79 | warning with | No Pantalla Tiempo | N.° Pantalla | Tiempo
start-up inhibit | meng de men( de
(awsg de retardo retardo
monitorizacién
de fallo a tierra 3.7.70 P,070 1s 3.7.74 P,074 16's
con
impedimento 3771 P,070 2 S 3775' P,075' 25 S
para |a puesta 3779 P,079
en marcha) 3.7.72 P,070 4s
3.7.73 P,070 8s
3.7.80 | Earth fault monitoring trip
- and warning with start-up
3.7.89 | inhibit (disparo y aviso de
monitorizacion de fallo a
tierra con impedimento
para la puesta en marcha)
N.° Pantalla Tiempo N.° Pantalla | Tiempo
menu de menu de
retardo retardo
3.7.80 P,080 1s 3.7.84 P,084 16's
3.7.81 P,081 2s 3.7.85- | P,085- 25s
3.7.82 P,082 4s 3.7.59 P.059
3.7.83 P,083 8s
24 3.8 Fault output F,out La salida D02 del UMC22 puede | motor
(salida de utilizarse para la indicacion de desconectado
fallos) (4.3.4) fallos.
off Fo,of off La salida de fallo no esta
(desactivada) activada. DO2 en disposicion
libre.
on Fo,on La salida de fallo esta activa.
(activada) DO2 usada para la indicacion de
fallo (luz permanente)
flashing Fo,bL La salida de fallo esta activada.
(parpadeo) La salida DO2 se utilizada para
la indicacién de fallos
(parpadea)
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N.© N.° Nombre elem. Pantalla: | Por defecto Intervalo | Descripcién/Observacion activacion

par. menu | menu 7-segm.

15 3.9 Star-delta Sd, ch S6lo para el arranque en estrella- | motor
changeover triangulo. desconec-
mode (modo de tado
cambio estrella-
triangulo)

Start surveying So6lo para los actuadores 1 a 4.

time(tiempo de

inicio de

inspeccién)

(4.3.4)

3.9.1 Time (tiempo) Sd, ti Para el arranque en estrella-
triangulo:
Cambio de estrella a triangulo
cuando el tiempo de arranque en
estrella-triangulo ha finalizado.
Para los actuadores 1 a 4:
Tiempo de inicio de inspeccion fijo =
3s.
3.9.2 Current Sd,cu Intensidad Para el arranque en estrella-

(intensidad) triangulo:
Cambio de estrella a triangulo
cuando la intensidad del motor< 0,9
X intensidad de ajuste.
Observaciones:
Se genera un fallo de comprobacion
de intensidad si el Tiempo de inicio
en estrella-triangulo transcurre antes
de cambiar a triangulo.
Para los actuadores 1 a 4:
Tiempo de inicio de inspeccion
ajustable
=3 s+ 12,5 % del parametro limite
de tiempo de marcha (tiempo de
arranque en estrella-triangulo).

11 3.10 Automatic fault | ArES Sélo para la funcion de control Rel¢ | motor
reset de sobrecarga por motivos de desconec-
(resturacion seguridad. tado
automatica de
fallos) (4.3.4)

3.10.0 | Off (desactivada) | AroF desactivada La restauracion automatica de fallos
estd inactiva. Se necesita la
confirmacion mediante el Panel de
control o el bus de campo para
restaurar el fallo. Para encenderlo
de nuevo debe transcurrir el tiempo
de refrigeracion.

3.10.1 | On Aron La restauracion automatica de fallos

(activada) esta activa. Restauracion
automatica de fallos cuando el
estado de fallo ha concluido y ha
transcurrido el tiempo de
refrigeracion. El fallo no se
monitorea. - continuacion 2>
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N.© | N. Nombre elem. Pantalla: Por defecto Intervalo | Descripcion/Observacion activacion
par. | menu | menu 7-segm.
- 3.11 Bus bu,co No es un parametro, sélo es Transicion
connection valido para el funcionamiento de .
(conexién de independiente sin bus de campo. | encendido
bus) (4.3.4) Permite utilizar el UMC22 sin
FieldBusPlug, p. ej. como relé de
sobrecarga.
3.11.0 | Stand alone bu,oF Funcionamiento independiente sin | 1ransicion
(independiente) bus de campo, controlado de .
mediante entradas digitales y el encendido
Panel de control.
3.11.1 | Connected to bu,on Activada Funcionamiento con bus de
the fieldbus campo
(conexioén a bus
de campo)
- 3.12 Bus fault bu,Fr En todos los casos en los que el Motor
reaction UMC22 no recibe mensajes desconec-
(reaccion validos, ya sea cuando el Sistema | tado
frente a fallo de control o el bus de campo o
de bus) (4.3.4) FieldBusPlug no estan en orden o
estan interrumpidos.
3.12.1 | Relays off (relés | b,oFF Relays off Las salidas de relé del UMC22 se
deconectados) (relés desconectan si se produce un
deconectados) fallo de bus.
3.12.2 | Relays retain b,rEt Las salidas de relé del UMC22
status conservan su estado si se
(conservar produce un fallo de bus.
estado de las
salidas de relé)
- 3.13 Parameter lock | PA,Lo Bloquea la escritura de al instante
(blogueo de parametros a través del Sistema
parametros) de control / bus de campo y el
(4.3.4) Panel de control.
- 3.13.1 | Parameter PE,nA Off Escritura de parametros habilitada
enabled (desactivado)
(parametro
habilitado)
- 3.13.2 | Parameter P,Loc Escritura de parametros
locked bloqueada
(parametro
bloqueado)
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N.© N.© Nombre elem. Pantalla: Por Intervalo | Descripcidon/Observacion activacion
par. | menu | menu 7-segm. defecto

3.14 Parameter PA,tr Toda la informacién de los Transicion
transfer parametros —salvo la direccion del de
(transferencia esclavo, horas de funcionamiento y encendido
de parametros) numero de disparos— puede leerse o
(4.3.4) escribirse en el UMC22.

3.14.1 Read PA,rE El Panel de control lee toda la
parameters informacion de los parametros de un
(lectura de UMC22.
parametros)

3.14.2 | Set parameters PA,SE El Panel de control sobrescribe toda
(ajuste de la informacion de los parametros del
parametros) UMC22.

3.15 Reset to Default rESE Transicion
(restaurar de
valores por encendido
defecto) (4.3.4)

3.15.1 | Execute (ejecutar) | rESE Restablece todos los valores de los

parametros a los valores por defecto
salvo la direccién, el niumero de
arranques, numero de disparos y
horas de funcionamiento.
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