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Informacién de seguridad

Informacion de seguridad

Informacién importante

Tenga en cuenta

Lea atentamente estas instrucciones y observe el equipo para familiarizarse con
el dispositivo antes de instalarlo, utilizarlo, revisarlo o realizar su mantenimiento.
Los mensajes especiales que se ofrecen a continuacion pueden aparecer a lo
largo de la documentacion o en el equipo para advertir de peligros potenciales, o
para ofrecer informacién que aclara o simplifica los distintos procedimientos.

La inclusion de este icono en una etiqueta “Peligro” o “Advertencia” indica que existe
un riesgo de descarga eléctrica, que puede provocar lesiones si no se siguen las
instrucciones.

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

A PELIGRO

PELIGRO indica una situacién de peligro que, si no se evita, provocara lesiones graves o
incluso la muerte.

A ADVERTENCIA

ADVERTENCIA indica una situacion de peligro que, si no se evita, podria provocar lesiones
graves o incluso la muerte.

A ATENCION

ATENCION indica una situacién peligrosa que, si no se evita, podria provocar lesiones leves
o0 moderadas.

AVISO

AVISO indica una situacion potencialmente peligrosa que, si no se evita, puede provocar
dafnos en el equipo.

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

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

ANTES DE EMPEZAR

No utilice este producto en maquinaria sin proteccién de punto de funcionamiento.
La ausencia de proteccion de punto de funcionamiento en una maquina puede
provocar lesiones graves al operador de dicha maquina.
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Informacién de seguridad

A ADVERTENCIA

LA MAQUINARIA SIN PROTECCION PUEDE PROVOCAR LESIONES
GRAVES

* No utilice este software ni los equipos de automatizacioén relacionados en
equipos de embalaje que no dispongan de proteccion de punto de
funcionamiento.

* Nointroduzca las manos u otras partes del cuerpo dentro de la maquinaria
mientras esta en funcionamiento.

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

Este equipo de automatizacion y el software relacionado se utilizan para controlar
diversos procesos industriales. El tipo o modelo del equipo de automatizacion
adecuado para cada uso varia en funcion de factores tales como las funciones de
control necesarias, el grado de proteccion requerido, los métodos de produccion,
la existencia de condiciones poco habituales, las normativas gubernamentales,
etc. En algunos usos, puede ser necesario mas de un procesador, como en el
caso de que se requiera la redundancia de las copias de seguridad.

Solamente el usuario sabe cuales son las condiciones y los factores presentes
durante la configuracion, el funcionamiento y el mantenimiento de la maquina; por
lo tanto, solamente el usuario puede decidir el equipo de automatizacion, asi
como las medidas de seguridad y los enclavamientos relacionados, que se
pueden utilizar. Al seleccionar los equipos de automatizacion y control y el
software relacionado para un uso determinado, el usuario debera consultar los
estandares y las normativas locales y nacionales aplicables. La publicacion
Accident Prevention Manual (que goza de un gran reconocimiento en los Estados
Unidos de América) también proporciona mucha informacién de utilidad.

En algunos usos, como en el caso de la maquinaria de embalaje, debe
proporcionarse proteccion adicional al operador, como la proteccion de punto de
funcionamiento. Ello es necesario si existe la posibilidad de que las manos y otras
partes del cuerpo del operador puedan introducirse en el area del punto de
atrapamiento, lo que puede provocar lesiones graves. Los productos de software
no pueden proteger al operador frente a posibles lesiones. Por este motivo, el
software no se puede sustituir por la proteccién de punto de funcionamiento ni
puede realizar la funcion de ésta.

Asegurese de que las medidas de seguridad y los enclavamientos relacionados
con la proteccion de punto de funcionamiento se hayan instalado y estén
operativos antes de que los equipos entren en funcionamiento. Todos los
enclavamientos y las medidas de seguridad relacionados con la proteccion de
punto de funcionamiento deben estar coordinados con la programacion del
software y de los equipos de automatizacion relacionados.

NOTA: La coordinacion de las medidas de seguridad y los enclavamientos
para el punto de funcionamiento esta fuera del ambito de este DFB (bloque
funcional definido).

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

J,i.,\ y los compuestos de plomo, que el estado de California reconoce como causantes de
cancer y anomalias congénitas u otros dafios reproductivos. Para obtener mas informacion
al respecto, visite www.P65\Warnings.ca.gov.

INICIARY PROBAR

Antes de utilizar los equipos eléctricos de control y automatizacién para su
funcionamiento normal tras la instalacion, es necesario que personal cualificado
lleve a cabo una prueba de inicio del sistema para verificar que los equipos
funcionan correctamente. Es importante que se realicen los preparativos para
esta comprobacion y que se asigne tiempo suficiente para efectuar una prueba
completa y correcta.

10
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Informacién de seguridad

AATENCION

PELIGRO DURANTE EL FUNCIONAMIENTO DEL EQUIPO

Compruebe que se hayan seguido todos los procedimientos de instalacion y
configuracion.

Antes de realizar las pruebas de funcionamiento, retire de todos los
dispositivos todos los bloques u otros medios de sujeciéon temporales
utilizados para el transporte.

Quite del equipo las herramientas, los medidores y el material de desecho
que pueda haber.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones o dafos

en el equipo.

Realice todas las pruebas de inicio recomendadas en la documentacion del
equipo. Guarde la documentacion del equipo para consultarla en el futuro.

Las pruebas del software deben realizarse tanto en un entorno simulado
como en un entorno real.

Verifique que no haya cortocircuitos ni conexiones a masa en todo el sistema,
excepto las conexiones a masa instaladas de acuerdo con las normativas locales
(por ejemplo, de acuerdo con el National Electrical Code en los Estados Unidos).
Si es necesario probar si hay alta tension potencial, siga las recomendaciones
incluidas en la documentacion del equipo para evitar danos accidentales en éste.

Antes de dar tension al equipo:

Quite del equipo las herramientas, los medidores y el material de desecho
que pueda haber.

Cierre la puerta de la carcasa del equipo.
Retire las conexiones a masa de las lineas de alimentacion de entrada.
Lleve a cabo todas las pruebas de inicio recomendadas por el fabricante.

FUNCIONAMIENTO Y AJUSTES

Las precauciones siguientes proceden de NEMA Standards Publication ICS 7.1-
1995 (prevalece la version en inglés):

Aunque se ha extremado la precaucion en el disefo y la fabricacion del
equipo o en la seleccion y las especificaciones de los componentes, existen
riesgos que pueden aparecer si el equipo se utiliza de forma inadecuada.

En algunas ocasiones puede desajustarse el equipo, lo que provocaria un
funcionamiento incorrecto o poco seguro. Utilice siempre las instrucciones
del fabricante como guia para realizar los ajustes en el funcionamiento. El
personal que tiene acceso a estos ajustes debe estar familiarizado con las
instrucciones del fabricante del equipo y con la maquinaria utilizada para los
equipos eléctricos.

El operador sélo debe tener acceso a los ajustes en el funcionamiento que
realmente necesita. El acceso a los demas controles debe restringirse para
evitar cambios no autorizados en las caracteristicas de funcionamiento.

1672614ES-02
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Acerca de este libro

Acerca de este libro

Objeto

En esta ayuda en linea se describe el software TeSys T DTM para el sistema de
gestion de motores TeSys T.

La finalidad de esta ayuda en linea es:

» describir las funciones de medicién, supervisién, proteccion y control del
sistema de gestion de motores TeSys T.

» describir el editor de l6gica personalizada integrado en el software TeSys T
DTM que permite la personalizacion de las funciones de control del sistema
de gestion de motores TeSys T.

» proporcionar toda la informacién necesaria para implementar y respaldar una
solucion que se adapte a los requisitos de la aplicacion.

En la ayuda en linea se describen las 4 partes principales de una implementacion
satisfactoria del sistema:

+ instalacién de la biblioteca de TeSys DTM

* introduccién y configuracion de los parametros

» supervision del estado del dispositivo

* mantenimiento y actualizacién de la biblioteca de TeSys T DTM
La ayuda en linea esta pensada para los usuarios de TeSys T DTM:

» ingenieros de disefio

+ integradores de sistemas

» operadores de sistemas

* ingenieros de mantenimiento

Campo de aplicacion

Este documento se ha actualizado con la publicacién de la biblioteca de SoMove
Lite V1.9.2.0 y TeSys DTM 2.7.6.0.

La disponibilidad de algunas funciones depende de la version del controlador LTM
R.

Las caracteristicas que se describen en esta ayuda en linea deben ser las
mismas que las que aparecen en linea. En consonancia con nuestra politica de
mejora constante, es posible que revisemos el contenido mas adelante para
aumentar la claridad y la precision. En caso de observar diferencias entre la
ayuda en linea y la informacion en linea, utilice la informacion en linea como
referencia.

Documentos relacionados

Titulo de la documentacion Numero de referencia

Controlador de gestién de motores TeSyse T 1639501
LTM R Modbus - Manual del usuario

Controlador de gestién de motores TeSyse T 1639502
LTM R Profibus DP - Manual del usuario

Controlador de gestion de motores TeSyse T 1639503
LTM R CANopen - Manual del usuario

Controlador de gestién de motores TeSyse T 1639504
LTM R DeviceNet - Manual del usuario

Controlador de gestién de motores TeSyse T 1639505
LTM R Ethernet - Manual del usuario
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Acerca de este libro

Titulo de la documentacion

Numero de referencia

controlador de gestion de motores TeSyse T
LTM R - Manual del usuario

Unidad de operador de control TeSyse T LTM 1639581
CU - Manual del usuario
Editor de I6gica personalizada TeSys T DTM del | 1639507

Puede descargar estas publicaciones técnicas y otra informacion técnica de
nuestro sitio web www.se.com/ww/en/download/ .
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Presentacion de la TeSys T DTM

Introduccion

Descripcién general

En esta seccidn se describen los requisitos previos para utilizar el sistema de
gestion de motores TeSys T con SoMove y el TeSys T DTM.

Presentacidén del sistema de gestidon de motores TeSys T

Descripcion general del producto

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

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

La gran precision de los sensores y la total proteccion electronica del motor
garantizan la mejor utilizaciéon del motor. Las completas funciones de supervisién
permiten analizar las condiciones de funcionamiento del motor y responder de
forma mas rapida para ayudar a prevenir la parada del sistema.

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

Ejemplos de segmentos de maquinaria admitidos

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

14
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Segmento de maquinaria

Ejemplos

Segmentos de magquinaria especial y de proceso Tratamiento de agua y aguas residuales

» tratamiento de agua (sopladores y agitadores)
Metal, minerales y mineria

*« cemento
e vidrio
* acero

* extraccion de minerales
Aceite y gas
* procesamiento de aceite y gas
o petroquimica
o refinerias, plataformas marinas
Microelectrénica

Farmacéutica

Industria quimica
* cosméticos
» detergentes
» fertilizantes
e pintura
Industria del transporte
* lineas de transporte
* aeropuertos
Otras industrias
* tuneladoras
* gruas

Segmentos de maquinaria compleja

Comprende las maquinas de alto nivel de automatizacion o coordinacion
utilizadas en:

* sistemas de bombeo
* transformacioén de papel
¢ lineas de impresion

* HVAC (climatizacion, ventilacion y calefaccion)

Industrias

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

1672614ES-02

15



Presentacion de la TeSys T DTM

Industria Sectores Aplicacién
Edificios edificios de oficinas Control y gestién de las instalaciones de edificios:
centros comerciales » sistemas HVAC criticos
naves industriales * agua
barcos * aire
hospitales * gas
centros culturales * electricidad
aeropuertos * vapor
Industria Metal, minerales y mineria: cemento, vidrio, « control y supervision de motores-bomba
acero, extraccion de minerales «  control de la ventilacion
microelectronica « control de la traccién y los movimientos de carga
petroquimica » visualizacion de estado y comunicacion con maquinas
etanol * proceso y comunicacion de los datos capturados
Quimica: industria de pasta y papel » gestion remota de los datos en uno o varios sitios a
farmacéutica través de Internet
alimentos y bebidas
Energia e tratamiento y transporte del agua » control y supervisién de motores-bomba
infraestructura

Infraestructura de transporte de personas y
mercancias: aeropuertos, tuneles de
carretera, metros y tranvias

generacion y transporte de energia

control de la ventilacion
control remoto de turbinas edlicas

gestion remota de los datos en uno o varios sitios a
través de Internet

Sistema de gestion de motores TeSys T

Los componentes de hardware del sistema son el controlador LTM R, el moédulo
de expansioén LTM E y la unidad de operador de control LTM CU.

El sistema se puede configurar y controlar:

* mediante un dispositivo HMI (Interfaz hombre maquina): Magelise XBT o

TeSyse T LTM CU

» mediante un PC con un contenedor FDT o SoMove con el software TeSys T

DTM

* mediante un PLC conectado al sistema a través de la red de comunicacion

* mediante el servidor web Ethernet del controlador LTM R Ethernet

Otros componentes como los transformadores de corriente de carga externos del
motor y los transformadores de corriente de tierra afiladen una mayor proteccion

al sistema.

Controlador LTM R

El controlador LTM R, basado en microprocesador, es el componente principal del
sistema que gestiona las funciones de control, proteccion y supervision de los
motores de induccidon de CA monofasicos y trifasicos.

El controlador LTM R esta disefiado para trabajar a través de los siguientes

protocolos de bus de campo:

* Modbus (cédigo de referencia = M)

» Profibus DP (cdédigo de referencia = P)

» CANopen (cédigo de referencia = C)

» DeviceNet (cédigo de referencia = D)

» Ethernet (codigo de referencia = E)

En la tabla siguiente se describen los 6 modelos de controlador LTM R utilizando
uno de los protocolos de comunicacién anteriores. Para obtener el numero de
referencia completo, sustituya ¢ por el cédigo de referencia del protocolo

correspondiente.

16
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Controlador LTM R Descripcion funcional Numero de referencia

» deteccion de corriente 0,4...100 A LTMRO08+BD (24 V CC, 0,4..8 AFLC)

*  entradas de corriente LTMR27-BD (24 V CC, 1,35...27 AFLC)

* 6 entradas ldgicas TON

« 4 salidas de relé: 3 SPST, 1 DPST LTMR100-BD (24 V CC, 5...100 AFLC)

e conexiones para un sensor de corriente de tierra LTMRO8+FM (100...240 VV CA, 0,4..8 A

e conexion para un sensor de temperatura del motor FLC)

+ conexion parared LTMR27+<FM (100...240 V CA, 1,35...27

-« conexion para dispositivo HMI 0 médulo de expansion AFLC)

. func_iones de proteccion, medicién y supervision de la LTMR100+FM (100...240 V CA, 5...100 A
corriente FLC)

» funciones de control del motor

* indicador de corriente

* Indicadores LED de disparo y alarma

* indicadores de comunicacion de red y alarma
» indicador LED de comunicacion HMI

»  funcion de comprobacién y reinicio

Médulo de expansiéon LTM E

Existen dos modelos del médulo de expansiéon LTM E que proporcionan
funcionalidad de supervision de tension y 4 entradas légicas adicionales. Los
moédulos de expansion LTM E estan alimentados por el controlador LTM R a
través de un cable conector.

Moédulo de expansion Descripcién funcional Numero de referencia
LTME
» deteccién de tension 110...690 V CA LTI\_/IEV4OBD (entradas
» 3 entradas de tensién I6gicas de 24 V CC)

* 4 entradas légicas TON adicionales LTMEV40FM (entradas
«  funciones adicionales de proteccion, medicion y supervision de la tension | 69icas de 100 2240 V CA)
* indicador LED de corriente
* indicadores LED de estado de entrada l6gica
Otros componentes necesarios para un moédulo de expansion opcional:

+ cable de conexién del controlador LTM R al médulo de expansion LTM E

Dispositivo HMI: Magelis XBTN410

El sistema utiliza el dispositivo HMI XBTN410 de Magelis econ una pantalla de
cristal liquido.

Magelise XBTN410 Descripcion funcional Numero de referencia

» configuracion del sistema mediante entradas de menus XBTN410 (HMI)

* parametros de la pantalla, alarmas y disparos XBTZ938 (cable)

Otros componentes necesarios para un dispositivo HMI opcional:
- una fuente de alimentacion independiente XBTL1000 (software)
« cable de comunicaciéon del LTM R/LTM E a HMI

» software de programacién XBTL1000 de Magelis
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Dispositivo HMI: LTM CU Unidad de operador de control

El sistema utiliza el dispositivo HMI de unidad de operador de control TeSyse T
LTM CU con una pantalla de cristal liquido y botones de navegacién contextual. El
LTM CU recibe la alimentacion internamente del controlador LTM R. Para obtener
mas informacion, consulte el Manual del usuario de la unidad de operador de
control TeSys T LTM CU.

LTM CU Unidad de operador de | Descripcion funcional Numero de referencia
control

« configuracion del sistema mediante entradas de menus LTM CU

» parametros de la pantalla, alarmas y disparos LTMOCU-0
«  control del motor
. . i . (cable de comunicacion de
Otros componentes necesarios para un dispositivo HMI opcional: HMI)

* cable de comunicaciéon del LTM R/LTM E a HMI

LTMOKCU

juego para LTM CU portatil

SoMove con el software TeSys T DTM

El software SoMove es una aplicacion de Microsofte Windowse que emplea la
tecnologia abierta FDT/DTM.

SoMove contiene muchos DTMs. Existe un DTM especifico para el sistema de
gestion de motores TeSys T.

SoMove con TeSys T Descripcién funcional Numero de referencia
DTM
+ configuracion del sistema mediante entradas de menus SoMove con TeSys T DTM
. * parametros de la pantalla, alarmas y disparos TCSMCNAM3MOO02P
SoMove ™ +  control del motor

* personalizacion de los modos de funcionamiento (juego de cables)

Otros componentes necesarios para el contenedor SoMove FDT:
« unPC
» una fuente de alimentacién independiente
* LTMR/LTME/LTM CU a cables de comunicacion del PC

Transformadores de corriente de carga

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

Schneider Electric Primario Secundario Diametro interno Numero de referencia
Transformadores de A
corriente de carga mm in.
100 1 35 1,38 LT6CT1001
200 1 35 1,38 LT6CT2001
400 1 35 1,38 LT6CT4001
" - 800 1 35 1,38 LT6CT8001

NOTA: también estan disponibles los siguientes transformadores de corriente de carga: Schneider
Electric LUTC0301, LUTC0501, LUTC1001, LUTC2001, LUTC4001 y LUTC8001.
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El juego de conexiones incluye barras de bus y lenguetas que adaptan el paso
por las ventanas de cableado y proporcionan terminaciones de linea y de carga
para el circuito de alimentacion.

Juego de conexiones Square D Descripcion Numero de referencia

Juego de conexiones Square D MLPL9999

Transformadores de corriente de tierra

Los transformadores de corriente de tierra externos miden las condiciones de
disparo de corriente de tierra.

Transformadores de corriente de Tipo Corriente Diametro interno Relacién de Ndmero de
tierra Schneider Electric Vigirex maxima m . transformacion referencia
TA30 65 A 30 1,18 1000:1 50437
r""f'— rk.—____,_\ PA50 85A 50 1,97 50438
r!l - - !-";; IA80 160 A 80 3,15 50439
= MA120 250 A 120 4,72 50440
SA200 400 A 200 7,87 50441
PA300 630 A 300 11,81 50442
POA 85A 46 1,81 50485
GOA 250 A 110 4,33 50486
Definiciones

FDT (Herramienta de dispositivos de campo)

Tecnologia FDT:

* Normaliza la interfaz de comunicacién y configuracion entre todos los
dispositivos de campo y sistemas host.

» Proporciona un entorno comun para acceder a las funciones de los
dispositivos.

Para obtener mas informacién sobre la tecnologia FDT, consulte el siguiente sitio
web: http://www.fdtgroup.org/index.php

Contenedor FDT

El contenedor FDT es un software que utiliza la tecnologia FDT. Se utiliza para:
» instalar una biblioteca DTM para afiadir nuevos dispositivos

* modificar una biblioteca DTM ya instalada para actualizar los dispositivos
existentes.
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DTM (Gestor de tipos de dispositivos)

EIDTM es un médulo de software que se instala en el FDT container de un
dispositivo especifico. Ofrece una estructura unificada para:

* acceder a los parametros de los dispositivos
» configurar y operar los dispositivos
» diagnosticar problemas

EIDTM de TeSys T o TeSys U puede encontrarse en modalidad ampliada o
basica, en funcion del FDT container que se utilice:

* La modalidad ampliada solo esta disponible con SoMove, y ofrece acceso a
todas las funciones del DTM.

+ La modalidad basica esta disponible con otros FDT containers compatibles, y
ofrece acceso a determinadas funciones del DTM.

Biblioteca DTM

Una biblioteca DTM es un conjunto de DTMs que funcionan con un contenedor
FDT.

La biblioteca TeSys DTM incluye:
+ TeSys TDTM
+ TeSysUDTM

Archivo de proyecto de SoMove

Un archivo de proyecto de SoMove es un archivo de configuracién para un
dispositivo predeterminado, que se puede crear sin conexidn y guardar para
usarlo mas tarde.

Un archivo de proyecto contiene la informacion siguiente:
» tipo de dispositivo
» caracteristicas seleccionadas, como la version de firmware
+ configuracion de todos los parametros
NOTA:
» El archivo de proyecto no contiene el programa personalizado.
» Este archivo se guarda con la extensién *.psx.

Para obtener mas informacién sobre como crear un proyecto, consulte la ayuda
en linea de SoMove Lite.

Instalacion de SoMove y TeSys DTM Library

Descripcion general

La instalacién de SoMove incluye algunos DTM, como la biblioteca TeSys DTM.

La biblioteca TeSys DTM incluye:
+ TeSys TDTM
+ TeSysUDTM

Estos DTM se instalan automaticamente durante el proceso de instalacién de
SoMove.
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Descarga de SoMove

Para descargar SoMove del sitio web de Schneider Electric (www.se.com),
introduzca SoMove Lite en el campo Search (Buscar).

Instalacion SoMove

Paso Accion
1 Descomprima el archivo descargado: el archivo SoMove se descomprime en una carpeta denominada SoMove_Lite -
V.X.X.X.X (donde X.X.X.X es el nUmero de version). Abra esta carpeta y haga doble clic en setup.exe.
2 En el cuadro de didlogo Choose Setup Language (Elegir idioma de configuracién), seleccione el idioma de instalacion.
3 Haga clic en OK.
4 En el cuadro de dialogo Welcome to the Installation Wizard for SoMove Lite (Bienvenido al asistente de instalacién
de SoMove Lite), haga clic en el boton Siguiente.
5 Si aparece un cuadro de dialogo Install Shield Wizard (Asistente de instalacion) y le indica que debe instalar el
controlador Modbus, haga clic en el botén Instalar.
Resultado: El controlador del dispositivo Modbus se instala automaticamente.
6 En el cuadro de didlogo Readme and Release Notes (Léame y Notas de la version), haga clic en el botén Siguiente.
7 En el cuadro de didlogo Readme (Léame), haga clic en el botdn Siguiente.
8 En el cuadro de dialogo Acuerdo de licencia:
+ Lea atentamente el contrato de licencia.
» Seleccione Acepto los términos en la opcion del acuerdo de licencia.
* Haga clic en el botdn Siguiente.
9 En el cuadro de dialogo Informacion del cliente:
* Introduzca la siguiente informacion en los campos correspondientes
o Nombre
o Apellidos
o Nombre de la empresa
»  Seleccione una opcion de instalacion:
o Incluso la opcién Cualquiera que use este equipo si todos los usuarios de este ordenador utilizan SoMove
Lite, o
> la opcién Solo para mi si solo usted utiliza SoMove Lite.
* Haga clic en el botén Siguiente.
10 En el cuadro de dialogo Carpeta de destino:
» Sifuera necesario, haga clic en el boton Cambiar para modificar la carpeta de destino de SoMove Lite.
* Haga clic en el botén Siguiente.
11 En el cuadro de dialogo Accesos directos:
+ Sidesea crear un acceso directo en el escritorio y/o en la barra de inicio rapido, seleccione las opciones
correspondientes:
* Haga clic en el botén Siguiente.
12 En el cuadro de dialogo Ready to Install the Program (Listo para instalar el programa), haga clic en el boton Instalar.
Resultado: Los componentes de SoMove Lite se instalan automaticamente:
+ Labiblioteca DTM de comunicaciones Modbus que contiene el protocolo de comunicacién
+ Las bibliotecas DTM que contienen catalogos de varios controladores
* El propio SoMove Lite
13 En el cuadro de dialogo Installation Wizard Completed (Asistente de instalacién completado), haga clic en el botén

Finalizar.

Resultado: SoMove Lite se instala en su ordenador.

1672614ES-02
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Instalacién de la actualizacién de la biblioteca DTM de TeSys

Descripcion general

La biblioteca TeSys DTM incluye:
+ TeSys TDTM
+ TeSysUDTM

Estos DTM se instalan automaticamente durante el proceso de instalacion de
SoMove.

Descarga de TeSysDTMLibrary

Para descargar TeSysDTMLibrary del sitio web de Schneider Electric (www.se.
com), introduzca TeSysDTMLibrary en el campo Search (Buscar).

Instalacion de la actualizacién de la biblioteca DTM de TeSys

Paso Accion
1 Descomprima el archivo descargado. Abra esta carpeta y haga doble clic en setup.exe. El archivo TeSysDTMLibrary
se descomprime en una carpeta denominada TeSysDTMLibrary - VX.X.X.X (donde X.X.X.X es el numero de version).
2 En el cuadro de didlogo Choose Setup Language (Elegir idioma de configuracion), seleccione el idioma de instalacion.
3 Haga clic en OK.
4 En el cuadro de didlogo Welcome to the Installation Wizard for TeSysDTMLibrary (Bienvenido al asistente de

instalacion de TeSysDTMLibrary), haga clic en el botén Siguiente.

5 En el cuadro de didlogo Readme and Release Notes (Léame y Notas de la version), haga clic en el botdn Siguiente.

6 En el cuadro de dialogo Acuerdo de licencia:

» Lea atentamente el contrato de licencia.

» Seleccione Acepto los términos en la opcion del acuerdo de licencia.
* Haga clic en el botén Siguiente.

7 En el cuadro de dialogo Informacién del cliente:
» Introduzca la siguiente informacion en los campos correspondientes
o Nombre
o Apellidos

o Nombre de la empresa
»  Seleccione una opcion de instalacion:

o Laopcion Cualquiera que use este equipo si todos los usuarios de este ordenador utilizan la biblioteca DTM
de TeSys, o

o laopcion Solo para mi si solo usted utiliza la biblioteca DTM de TeSys.
* Haga clic en el botén Siguiente.

8 En el cuadro de didlogo Carpeta de destino:

» Sifuera necesario, haga clic en el boton Cambiar para modificar la carpeta de destino de la biblioteca DTM de
TeSys.

» Haga clic en el botdn Siguiente.

9 En el cuadro de dialogo Tipo de instalacion:
» Seleccione el tipo de instalacién: se recomienda elegir la opcion Tipico.
» Haga clic en el botén Siguiente.

10 En el cuadro de dialogo Ready to Install the Program (Listo para instalar el programa), haga clic en el boton Instalar.

Resultado: Los componentes de biblioteca TeSys DTM se instalan automaticamente.

11 En el cuadro de didlogo Installation Wizard Completed (Asistente de instalacién completado), haga clic en el botén
Finalizar.

Resultado: La biblioteca TeSys DTM se instala en su ordenador.
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Interfaz de usuario

Descripcién general

En esta seccion se describen los distintos menus y pestafas disponibles en
SoMove con el software TeSys T DTM.

Descripcién general

Descripcién general

TeSys T DTM puede estar en modo ampliado o en modo basico en funcién del
FDT container utilizado:

» La modalidad ampliada solo esta disponible con SoMove, y ofrece acceso a
todas las funciones del DTM.

+ La modalidad basica esté disponible con otros FDT containers compatibles, y
ofrece acceso a determinadas funciones del DTM.

Presentacion del modo ampliado
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El espacio de trabajo se divide en las zonas siguientes:

1 barra de menus, pagina 25

2 barra de herramientas, pagina 25

3 area de datos de sincronizacion, pagina 31

4 barra de estado, pagina 31

5 zona de pestarias (el contenido depende de la pestafia seleccionada)
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Presentacion del modo basico
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El espacio de trabajo se divide en las zonas siguientes:

1 zona de pestafias (el contenido depende de la pestafia seleccionada)

2 area de datos de sincronizacion, pagina 31

Zona de pestanas

En la tabla siguiente se muestra la zona de pestafas disponible para los modos
basico y ampliado.

Nombre de la pestaia Descripcion Modo basico Modo ampliado
Mi dispositivo muestra la pestafa, pagina 33 de médulos y caracteristicas XX XX
del dispositivo
operate muestra la pestaia, pagina 35 de datos de funcionamiento XX XX
lista de parametros muestra los parametros y el estado del controlador LTM R X XX
disparo XX XX
vigilancia - XX
diagnéstico - XX
légica personalizada permite crear o modificar un programa de texto estructurado, | — XX
pagina 245
Diagrama FB permite crear o modificar un programa, pagina 299 FBD - XX
simulador légico permite simular y depurar un programa de logica - XX
personalizada antes de transferirlo al controlador LTM R,
pagina 310
— No disponible

X Disponible con restricciones

XX Disponible sin restricciones
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Barra de menus y barra de herramientas

Barra de menus

Estas funciones se encuentran disponibles con la modalidad ampliada al utilizar
SoMove. A continuacién aparece representada la barra de menus, que se
encuentra en la parte superior del espacio de trabajo:

Aqui unicamente se describen las funciones especificas del controlador LTM R:

+ Menu Dispositivo que contiene las funciones especificas de TeSys T DTM
segun el modo de conexion.

* Menu Archivo, en el que la funcidn Recuperacién de la configuracién de
SoMove esta adaptada al DTM de TeSys T.

Los otros menus tienen un caracter genérico y se describen en la ayuda en linea
de SoMove Lite.

Barra de herramientas

La barra de herramientas, que se encuentra en la parte superior del espacio de
trabajo, justo debajo de la barra de mendus, es especifica del DTM:

Los botones de la barra de herramientas permiten que el usuario tenga acceso
directo a las principales funciones sin utilizar la barra de menus.

El botén Actualizar de la barra de herramientas EE se utiliza para actualizar
todos los parametros del controlador LTM R conectado.

Menu Dispositivo en el modo desconectado

Submenu Funciéon Descripcion
Maintenance , pagina | Firmware update Actualiza el firmware del controlador LTM R
318
légica personalizada | Nuevo programa personalizado Crea un nuevo programa de texto estructurado vacio
, pagina 245
Abrir programa personalizado Abre el directorio de configuracién para seleccionar un programa de
texto estructurado existente
Guardar programa personalizado Guarda las modificaciones realizadas al programa de texto
estructurado
Guardar programa personalizado Guarda las modificaciones realizadas al programa de texto
como estructurado en el directorio elegido
Cerrar programa personalizado Cierra el programa de texto estructurado actualmente abierto
Compilar programa personalizado Compila el programa de texto estructurado actualmente abierto
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Submenu Funcién Descripcion
Diagrama FB , Nuevo diagrama FB Crea un nuevo programa FBD vacio
pagina 285

Abrir diagrama FB

Abre el directorio de configuracién para seleccionar un programa FBD
existente

Guardar diagrama FB

Guarda las modificaciones realizadas al programa FBD

Guardar diagrama FB como

Guarda las modificaciones realizadas al programa FBD en el
directorio elegido

Compilar diagrama FB en programa
ST

Transforma el programa FBD actualmente abierto en un archivo de
texto estructurado

Editor FBD

Permite a los usuarios manipular los bloques FBD (Copiar, Cortar,
Pegar, Eliminar, Seleccionar todo y Deseleccionar)

Ver\Mostrar cuadricula

Muestra las lineas de la cuadricula

Ver\Ocultar cuadricula

Oculta las lineas de la cuadricula

Ver\Ventana Propiedades

Muestra las propiedades del objeto seleccionado

Ver\Caja de herramientas

Muestra las diferentes categorias de bloques

Ver\Alejar

Muestra mas informacion del programa

Ver\Acercar

Muestra el programa de forma mas detallada

Ver\Ampliar hasta

Muestra una vista personalizada del programa (amplia hasta el 50%,
75%, 100%, 150%, 200% o 400%)

Herramientas\Volver a numerar
vinculos

Clasifica los numeros de los vinculos en orden ascendente

Herramientas\Mostrar todos los
vinculos

Muestra qué bloques estan conectados

Herramientas\Ocultar todos los
vinculos

Ofrece una mejor vista general de todos los blogues

Herramientas\Volver a numerar los
bloqueos de funciones

Clasifica los numeros de los bloques en orden ascendente

Menu Dispositivo en el modo conectado

Submenu

Funcién

Descripcion

Transferencia de
archivos , pagina 213

comando de copia de seguridad

Funcion especifica del controlador Ethernet LTM R que copia el
archivo de parametros de funcionamiento del controlador en el
servidor

restaurar comando

Funcion especifica del controlador Ethernet LTM R que copia el
archivo de parametros de funcionamiento del servidor en el
controlador

Comando , pagina 27

funcionamiento 1

Activa la funcién asociada a la salida O.1

funcionamiento 2

Activa la funcion asociada a la salida 0.2

parada

Desactiva las salidas

loc/rem

Alterna entre el modo de control local y remoto

entrar modo config

Permite la modificacién de los principales parametros en el modo
conectado

salir modo config

Sale del estado anterior.

Restablecimiento ,
pagina 175

Restablecimiento de disparo

Restaura los disparos detectados

contrasefa , pagina
29

crear contrasena

Crea una nueva contrasefa

modificar contraseina

Modifica la contraseina

eliminar contrasena

Elimina la contrasefna

Mantenimiento

Establecer fecha y hora dispositivo

Sincroniza la fecha y la hora del controlador LTM R con la fecha y la
hora del PC

Prueba , pagina 321

Simula un disparo térmico
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Submenu

Funcién

Descripcion

légica personalizada
, pagina 245

Nuevo programa personalizado

Crea un nuevo programa de texto estructurado vacio

Abrir programa personalizado

Abre el directorio de configuracion para seleccionar un programa de
texto estructurado existente

Guardar programa personalizado

Guarda las modificaciones realizadas al programa de texto
estructurado

Guardar programa personalizado
como

Guarda las modificaciones realizadas al programa de texto
estructurado en el directorio elegido

Cerrar programa personalizado

Cierra el programa de texto estructurado actualmente abierto

Compilar programa personalizado

Compila el programa de texto estructurado actualmente abierto

Programa personalizado de
dispositivo a PC

Transfiere un programa de texto estructurado del controlador LTM R
conectado al editor de logica personalizada

Programa personalizado de PC a
dispositivo

Transfiere un programa de texto estructurado del editor de légica
personalizada al controlador LTM R conectado

Diagrama FB , pagina
285

Consulte la descripcién del submenu Diagrama FB en el modo
desconectado

borrar , pagina 187

borrar todo

Borra todos los parametros (historial, estadisticas, red, etc.) excepto
los parametros Numero de arranques LO1 y LO2 del motor y
Controlador de la temperatura interna max.

borrar configuraciéon de LTMR

Restaura los valores de proteccion del controlador LTM R a sus
ajustes de fabrica

borrar configuracion de red

Restaura los valores del puerto de red a sus ajustes de fabrica
(direccion, etc.)

borrar estadisticas

Borra las estadisticas excepto los parametros Numero de arranques
LO1 y LO2 del motor y Controlador de la temperatura interna max.

borrar nivel de capa térmica

Borra la informacion térmica para sobrepasar un disparo térmico para
reinicio de emergencia, pagina 82

Recuperacién de la configuracion

La funcién Recuperacion de la configuracion permite cargar un archivo de
proyecto de PowerSuite 2 mediante TeSys T DTM en SoMove.

Paso Accion
1 Haga clic en Archivo > Abrir.
2 En la lista de seleccion del tipo de archivo, seleccione Archivos de configuracion de
PS2.
3 Abra el archivo de proyecto .impr de PowerSuite 2 que desea recuperar.

NOTA: La informacion faltante en el archivo de proyecto de PowerSuite 2 se
puede completar durante el proceso de recuperacion si no se pueden
recuperar algunos parametros del archivo de proyecto de PowerSuite 2.

Para obtener mas informacion sobre esta funcion, consulte la ayuda en linea de

SoMove Lite.

Submenu de comandos

Descripcién general

Esta funcion esta disponible con el modo ampliado al utilizar SoMove. Las
funciones del submenu de comandos permiten:

» controlar las salidas logicas del controlador LTM R

» seleccionar el modo local o el modo remoto

+ entrar en el modo de configuracion

1672614ES-02
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Funciones de control de salidas

Las funciones de control funcionamiento 1, funcionamiento 2 y parada se
utilizan para controlar las salidas O.1 y O.2 del controlador LTM R.

El resultado de estas funciones depende de los siguientes parametros:

el modo de funcionamiento del motor

el estado del dispositivo
el modo de control
el ajuste del canal

En la tabla siguiente se enumeran las funciones para cada modo de
funcionamiento:, pagina 152

Modo de Asignacion funcionamiento 1 funcionamiento 2 parada
funcionamiento
Sobrecarga 2 hilos (mantenido) Sin accion Sin accién Sin accién

3 hilos (impulso)

Independiente

2 hilos (mantenido)

Controlar motor (O.1)

Controlar 0.2

Parar motor (abrir O.1) y abrir
0.2 mientras se pulsa

3 hilos (impulso)

Arrancar motor (cerrar

Cerrar 0.2

Parar motor (abrir O.1) y abrir

0.1) 0.2
2 sentidos de 2 hilos (mantenido) Marcha hacia delante Marcha hacia atras Parar mientras se pulsa
mareha 3 hilos (impulso) Arrancar motor hacia Arrancar motor hacia Parar motor
delante atras
Dos pasos 2 hilos (mantenido) Controlar motor Sin accién Parar mientras se pulsa
3 hilos (impulso) Arrancar motor Sin accién Parar motor

Dos velocidades

2 hilos (mantenido)

Control de baja velocidad

Control de alta
velocidad

Parar mientras se pulsa

3 hilos (impulso)

Arranque de baja
velocidad

Arranque de alta
velocidad

Parar motor

Funcion de control local y remoto

La funcién de control loc/rem se utiliza para alternar entre los modos de control
local y remoto.

Esta funcion no depende del modo de funcionamiento.

Modo de configuracién

En el modo desconectado, es posible modificar los principales parametros en
cualquier momento.

En el modo conectado, el comando entrar en modo de configuracion permite
entrar en el modo de configuracion para:

» configurar los principales parametros del controlador LTM R,
» cargar archivos de légica personalizada.
El comando salir del modo de configuracién sale del modo de configuracion.

NOTA: Si se configura un parametro incorrecto, el dispositivo ignora el
comando salir del modo de configuracion y permanece en el modo de
configuracion. Se establece el bit de disparo de configuracion de LTM R,
pagina 68.
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A ADVERTENCIA

FUNCIONAMIENTO IMPREVISTO DEL EQUIPO
» Al activar el modo de configuracion, se fuerza la parada del motor.

» Antes de realizar ninguna operacion, tenga en cuenta el efecto que esto
puede tener en todos los equipos conectados.

* Nunca dé por sentado el estado en el que se encuentra el motor antes de
ejecutar un cambio de estado.

» Confirme siempre el estado del motor antes de llevar a cabo cualquier
accion.

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

Gestion de contrasenas

Descripcién general

Esta funcion se encuentra disponible con el modo ampliado al utilizar SoMove en
el modo conectado. Permite la creacién de una contrasefia para evitar la
modificacion de los parametros de LTM R por parte de usuarios no autorizados. Al
establecer una contrasefia, los usuarios no autorizados podran ver la informacion
mostrada, pero no podran editar los valores de los parametros.

La contrasefa debe ser un entero de 0001 a 9999.

Ademas, la contrasefia debe ejecutar la funcion SoMove Almacenar en
dispositivo.

Creacion de una contrasena

Paso Accion
1 Haga clic en Dispositivo > contraseiia > crear contrasefa.
Se abre el cuadro de didlogo crear contrasefia.
2 En el campo introducir nueva contrasefa, introduzca una nueva contrasefa.
3 En el campo confirmar nueva contraseiia, vuelva a introducir la nueva contrasefia.
4 Haga clic en Aceptar para activar la contrasefia y cerrar el cuadro de dialogo.

Modificacion de una contrasena

Paso Accion
1 Haga clic en Dispositivo > contrasefia > modificar contrasefia.
Se abre el cuadro de dialogo modificar contrasena.
2 En el campo antigua contrasena, introduzca la contrasefia actual.
3 En el campo introducir nueva contrasena, introduzca una nueva contrasefa.
4 En el campo confirmar nueva contraseiia, vuelva a introducir la nueva contrasefia.
5 Haga clic en Aceptar para activar la nueva contrasefia y cerrar el cuadro de diadlogo.

1672614ES-02
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Eliminacion de una contrasena

Paso Accion

1 Haga clic en Dispositivo > contrasefia > eliminar contrasefia.

Se abre el cuadro de dialogo eliminar contrasefa.

2 En el campo antigua contraseia, introduzca la contrasefia actual.

3 Haga clic en Aceptar para eliminar la contrasefia y cerrar el cuadro de dialogo.

Gestidon de la versién del dispositivo

Descripcién general

Esta funcién se encuentra disponible con el modo basico o con el modo ampliado
al utilizar SoMove.

Se crea un proyecto para una version de firmware especifica del controlador LTM
Ry el médulo de expansion LTM E.

Los proyectos se pueden almacenar en un dispositivo TeSys T solo cuando la
version de firmware es la misma que la version de firmware definida en el
proyecto.

Si este no es el caso, se debera modificar la versién de firmware del proyecto y se
debera convertir el contenido del proyecto para que coincida con la version de
firmware del dispositivo TeSys T.

Ventana Edit Topology (Editar topologia)

Este proceso describe como se puede modificar el firmware del dispositivo en el

proyecto:
Paso Accién
1 Seleccione la ficha Mi dispositivo.
2 Haga clic en el boton Modificar.
3 Cambie la version de firmware del proyecto para que coincida con la version de
firmware del controlador LTM R o del médulo de expansion LTM E.
4 Haga clic en el boton Convertir.

NOTA: Si las versiones de firmware no coinciden con el comando Almacenar
en el dispositivo, la ventana Editar topologia se abrira con la version de
firmware seleccionada del dispositivo conectado.

Ventana Conversién de la configuracion

Tras convertir los dispositivos de firmware y el contenido del proyecto, la ventana
Conversion de la configuracion proporciona los parametros actualizados en la
aplicacion.
Tras convertir el proyecto pueden darse 3 efectos posibles en los parametros:

» Se ha eliminado un parametro.

* Se ha afadido un parametro, se selecciona automaticamente el ajuste de
fabrica del parametro.

» Se ha modificado un parametro a los ajustes de fabrica. Esto ocurre cuando
el parametro supera el valor minimo o maximo.
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NOTA: Compruebe siempre los parametros modificados durante la
conversion para que se ajusten a sus necesidades de aplicacion.

Si se modifica un parametro y no se encuentra disponible en el modo basico,
es necesario utilizar el modo ampliado con SoMove para modificarlo.

Barra de estado y barra de datos de sincronizacion

Objetivo

+ La barra de datos de sincronizacion, situada encima del espacio de trabajo,
muestra el estado de sincronizacion de los datos entre el controlador LTM R y
el PC.

+ La barra de estado, situada en la parte inferior del espacio de trabajo,
muestra el estado actual del controlador LTM R, asi como informacién
relacionada con SoMove. Si desea obtener mas informacién sobre el icono
de la barra de estado de SoMove, consulte la ayuda en linea de SoMove Lite.

Descripcién del modo ampliado

1 Estado del controlador LTM R
2 Estado del proyecto
3 Estado de la conexidn

4 Barra de datos de sincronizacion
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Descripcion de la modalidad basica

2RR R

1 Estado de la conexion

2 Barra de datos de sincronizacion

Estado del controlador LTM R

Estado del proyecto

Esta barra se encuentra disponible con la modalidad basica o ampliada al utilizar
SoMove.

TeSys T DTM muestra el estado del controlador LTM R. El estado esta disponible
unicamente en la modalidad conectada.

El estado del controlador LTM R puede ser uno de los siguientes:

in config.: El controlador LTM R esta en el modo de configuracion, pagina
28.

trip: el controlador LTM R se encuentra en estado disparado.

trip: el controlador LTM R detecta un disparo. Encontrara mas informacién
sobre el disparo en la ficha, pagina 42 trip.

running: el controlador LTM R detecta que el motor esta en marcha.
starting: el motor controlado por el controlador LTM R esta arrancando.

alarm: el controlador LTM R detecta una alarma. Encontrara mas informacion
sobre la alarma en la ficha, pagina 42 trip.

ready: el controlador LTM R no detecta ningun disparo.
Not ready: El controlador LTM R esta en un estado intermedio temporal.

Esta barra solamente se encuentra disponible con la modalidad ampliada al
utilizar SoMove.

El estado del proyecto de SoMove puede ser:

Project Loaded: se muestra un proyecto en el espacio de trabajo.
No Project Open: el espacio de trabajo del proyecto esta vacio.
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Para obtener mas informacion, consulte la seccion relativa al funcionamiento en
modalidad desconectada de la ayuda en linea de SoMove Lite.

Estado de la conexiéon

Esta barra se encuentra disponible con la modalidad basica o ampliada al utilizar

SoMove.
El estado de la conexién indica el modo de conexion entre el controlador LTM Ry
el PC:
Modalidad desconectada Modalidad alterada Modalidad conectada
Icono
Descripcion El controlador LTM R no esta La conexién entre el controlador LTM El controlador LTM R esta conectado
conectado al PC. Ry el PC sufre perturbaciones o se al PC.
ha perdido.
Area de datos de sincronizacion
Esta barra se encuentra disponible con la modalidad basica o ampliada al utilizar
SoMove.
Cuando el controlador LTM R se encuentra en el modo conectado, los datos
mostrados se sincronizan automaticamente.
El area de sincronizacién de datos indica el estado de sincronizacion de los
parametros entre el controlador LTM Ry el PC:
Modalidad desconectada Modalidad conectada
Icono
Descripcion El controlador LTM R no esta sincronizado con el PC: El controlador LTM R esta sincronizado con el PC:

+ Las cabeceras de las listas de parametros y el area * Las cabeceras de las listas de parametros y el area
de datos de sincronizacion se muestran en azul. de datos de sincronizacion se muestran en naranja.

* Los parametros no se leen en tiempo real desde el * Los parametros mostrados se leen en tiempo real
controlador LTM R. desde el controlador LTM R.

* Se pueden modificar todos los ajustes como en la * Algunos de los ajustes principales solo se pueden
modalidad de configuracion. modificar en el modo de configuracion, pagina 28.

* Los parametros modificados se escriben localmente * Los parametros modificados se escriben en tiempo
en el proyecto de SoMove en el PC. El proyecto real en el controlador LTM R sin necesidad de
debe guardarse para almacenar estas confirmacion.
modificaciones.

Pestana mi dispositivo
Descripciéon general

Esta pestafa se encuentra disponible con el modo basico o con el modo ampliado

al utilizar SoMove.

La ficha my Device muestra las caracteristicas y los médulos principales del

controlador LTM R seleccionado.
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Descripcidn

Informacion mostrada

En esta figura se presenta la informacion acerca del sistema de gestién de
motores TeSys T.

La ficha my Device muestra la siguiente informacién acerca del sistema de
gestion de motores de TeSys T:

caracteristicas:

o

o

o

o

o

corriente nominal en amperios

tension de control: fuente de alimentacion del controlador LTM R en
voltios

protocolo del puerto de red
medicién de la presencia de tensién
numero de entradas/salidas l6gicas del médulo de expansion

estructura del sistema de gestion de motores TeSys T:

o

o

o

numero de referencia de cada moédulo
version de firmware de cada maédulo

Botdn Modificar que convierte el firmware del proyecto actual para que
coincida con el firmware del producto conectado, pagina 30

software:

o

version de TeSys T DTM

elementos visuales:

o

Una imagen representa el controlador LTM R correspondiente al tipo
seleccionado.
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Pestana operate

Descripcién general

Esta pestafia se encuentra disponible con el modo basico o con el modo ampliado
al utilizar SoMove.

La ficha operate se utiliza para definir y visualizar datos de funcionamiento del
controlador LTM R.

Descripcién

El espacio de trabajo esté dividido en 3 zonas:

« Vigilancia: permite enumerar los parametros que se deben observar en la
pestafia operate

+ Terminales de entrada/salida: permite simular la actividad de una entrada/
salida

* Ajustes: permite cambiar los parametros en linea

1 Area de vigilancia
2 Area de terminales de entrada/salida

3 Area de ajustes

Parametros de vigilancia

Agregue un parametro en el area de Vigilancia:

Paso Accioén
1
Haga clic en el boton .
2 Seleccione el parametro que desee afiadir en Vigilancia.
3 Haga clic en el boton AGREGAR.
El parametro se visualizara en el area de Vigilancia.

Para eliminar un pardmetro del area de Vigilancia, haga clic en el botén u que
se encuentra delante del parametro que desea eliminar.
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Estado de los terminales de entrada/salida

En la tabla siguiente se muestra el estado de la entrada/salida del controlador

LTMR.

Estado de entrada/salida

Cuadro de estado de color

Texto descriptivo

activo

Verde

activo

Inactiva

Gris

Inactivo

Parametros de ajuste

Agregue un parametro en el area de Ajustes:

Paso Accién

1
Haga clic en el boton .

2 Seleccione el parametro que desee afadir en el area de Ajustes.

3 Haga clic en el botén AGREGAR.

El parametro se visualizara en el area de Ajustes.

Para eliminar un parametro del area de Ajustes, haga clic en el botdn u que se
encuentra delante del parametro que desea eliminar.

Zona de pestanas

Descripcién general

Las pestafias siguientes muestran informacién de la misma manera.

Nombre de la pestaia

Descripcion

Modo basico

Modo ampliado

lista de parametros

disparo

vigilancia

diagnéstico

muestra los parametros y el estado del controlador LTM R

X XX
XX XX
- XX
- XX

Este tema presenta las distintas partes de la pantalla y su funcion.

— No disponible

X Disponible con restricciones

XX Disponible sin restricciones
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Descripcion

Esta figura presenta la informacién comun de estas pestanas:

Vista en arbol

1 Vista en arbol con elementos y subelementos utilizada para acceder a las
distintas tablas de parametros.

2 Area de visualizacién con la tabla de parametros.
3 Funcién de busqueda.

4 Barra de herramientas del area de visualizacion.

La vista en arbol se compone de elementos con o sin subelementos. Seleccione
un elemento o un subelemento en el arbol para actualizar el area de visualizacion
de la derecha. La tabla visualizada incluye los parametros correspondientes
agrupados en familias y subfamilias.

Barra de herramientas del area de visualizacion

La vista del area de visualizacion se puede modificar mediante los siguientes
botones disponibles en la esquina superior derecha del area de visualizacion:

Boton Funcion Descripcién
Vista en Los parametros se enumeran por familia y subfamilia en una tabla.
cuadricula
Vista en Los parametros se presentan con diagramas (cuadros, dibujos, etc.) para explicar los ajustes de los
esquema parametros de manera sencilla. Actualmente, TeSys TDTM no ofrece esta vista.

Expandir todo

Expande todas las familias y subfamilias para mostrar todos los parametros.

Contraer todo

Contrae todas las familias y subfamilias en el area de visualizacién.
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Area de visualizacién en la vista en cuadricula

1 Cabecera de la columna.
2 Familia de parametros.
3 Subfamilia de parametros.

4 Parametros:

* Hay una linea por parametro con algunas de sus propiedades mostradas en

las diferentes celdas de la linea.

» El contenido de las celdas blancas se puede modificar; las celdas grises son

de solo lectura.

5 Icono de contraer/expandir: para contraer o expandir una familia o subfamilia de
parametros, haga clic en la flecha de la linea coloreada correspondiente.

Ordenacion de parametros

Para ordenar los parametros de acuerdo con los valores de una columna:

Paso | Accion Resultado Ejemplo de cabecera
1 Haga clic por primera * Los parametros se clasifican en orden ascendente segun los valores
vez en la cabecera. de la columna (alfabéticamente o numéricamente) en sus
respectivas subfamilias y familias.
* La cabecera aparece con una flecha que apunta hacia arriba.
2 Haga clic por segunda * Los parametros se clasifican en orden descendente segun los
vez en la cabecera. valores de la columna (alfabéticamente o numéricamente) en sus
respectivas subfamilias y familias.
» La cabecera aparece con una flecha que apunta hacia abajo.
3 Haga clic por tercera * Los parametros se muestran en el orden inicial.
vez en la cabecera. * La cabecera aparece segun la representacion inicial.

Modificacion del orden de las columnas

Para modificar el orden de las columnas en la visualizacion:
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Paso | Accion
1 Haga clic en la cabecera de la columna.
2 Arrastre la columna hasta la ubicacién correcta.

Funcion de busqueda

Para encontrar un texto especifico en una tabla visualizada:

Paso | Accién
1 En el primer campo de la barra de busqueda situada en la parte superior del area de visualizacion, introduzca los caracteres que
desea buscar (parte de la palabra, cédigo, unidad, etc.).
2 En la lista, seleccione la columna en la que desea buscar.
Si selecciona la opcién Todo, la busqueda se realizara en todas las columnas de la tabla.
3 Haga clic en Search (Buscar):

« El primer texto coincidente que se encuentra aparece resaltado.
« Para buscar otras instancias, vuelva a hacer clic en el botén Search (Buscar).
« Sino se encuentra texto coincidente, el color de los caracteres del campo de busqueda se vuelve rojo.

Pestana lista de parametros

Descripcién general

Esta pestafa se encuentra disponible con el modo basico aunque con
restricciones o con el modo ampliado al utilizar SoMove.

La ficha parameter list se utiliza para definir y visualizar los parametros de
configuracion del controlador LTM R.

Solo se pueden modificar los valores de los parametros que se encuentran en los
campos de entrada blancos.

Descripcion

Para obtener una descripciéon general de la pestafia, consulte la descripcién de la
zona de pestanas, pagina 36.
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1 Columna de valores de los parametros.

2 Columna de modificacion: si el valor correspondiente es distinto al ajuste de fabrica, aparecera un lapiz.

3 Columna de ajustes de fabrica de los parametros modificables.

4 Columna de valor minimo de los parametros numéricos.

5 Columna de valor maximo de los parametros numéricos.

6 Columna de direccion: muestra el registro de parametros y el nimero de bits, cuando corresponde.

Configuraciéon de valores numéricos

Hay dos maneras de configurar un parametro con un valor numérico:
* introduccion directa del valor numérico
» seleccioén del valor mediante los botones de numeros

Para ajustar un valor numérico mediante la introduccion directa:

Paso Accion
1 Seleccione un elemento de la vista en arbol.
2 Escriba el valor del parametro en el campo de entrada blanco.
3 Pulse ENTRAR para validar la introduccion del valor nuevo del parametro:

+ Siel valor se encuentra entre los valores minimo y maximo y es coherente con el intervalo de resolucién, el valor
del parametro se ajustara en el nuevo valor.

« Siel valor se encuentra entre los valores minimo y maximo, pero no es coherente con el intervalo de resolucién, el
valor del parametro se redondeara de manera ascendente hasta un valor autorizado.

« Siel valor no se encuentra entre los valores minimo y maximo:

o Siel valor solicitado se encuentra por debajo del valor minimo, el valor del parametro se ajusta en el valor
minimo.

o Siel valor solicitado se encuentra por encima del valor maximo, el valor del parametro se ajusta en el valor
maximo.

Para ajustar un valor numérico con los botones de numeros:
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Paso Accion
1 Seleccione un elemento de la vista en arbol.
2 Haga clic en el campo de entrada blanco del parametro para ajustarlo con los botones de nimeros que aparecen a la

derecha del campo de entrada.

3 Aumente o disminuya el valor con los botones de nimeros. No puede aumentar el valor por encima del valor maximo
autorizado ni disminuirlo por debajo del valor minimo autorizado.

Edicion de una cadena

Para configurar el parametro de una cadena:

Paso Accién
1 Seleccione un elemento de la vista en arbol.
2 Escriba la cadena en el campo de entrada blanco.
3 Pulse ENTRAR para validar.

Seleccion de valores en una lista

Para seleccionar un valor en una lista:

Paso Accion
1 Seleccione un elemento de la vista en arbol.
2 Haga clic en el campo de entrada blanco del parametro para ajustarlo con el boton de la flecha abajo que aparece a la
derecha del campo de entrada.
3 Haga clic en el boton de la flecha para abrir la lista de seleccién desplegable.
4 Seleccione un valor.
5 Pulse ENTRAR para validar la seleccion.

Ajuste de las direcciones del mapa de usuario (solamente para el modo
ampliado)

Para configurar direcciones de mapa de usuario:

Paso Accién

1 Seleccione mapa de usuario en la vista de arbol:
» Las direcciones se clasifican de 0 a 98, correspondientes a los registros 800-898.
* Las direcciones se dividen en 4 grupos.

2 Introduzca un valor de direccion en la tabla:
» Ladireccion introducida debe tener formato decimal.
» Introduzca la direccion 0 para eliminar la direccién del mapa de usuario.

3 Pulse ENTRAR para validar la nueva direccion:
» Sise acepta la direccion, esta se afiadira al mapa de usuario.

* Sino se acepta la direccién, se mantendra en el mapa de usuario la direccién aceptada anteriormente.

NOTA: Para obtener mas informacién acerca de la variable de mapa de
usuario, consulte la seccién correspondiente.

Ajuste del modo de canal del proceso

Para el controlador Ethernet LTM R, puede seleccionar el perfil:
+ E_TeSysT Fast Access
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Pestana disparo

Descripcion general

Descripcidn

* EIOS TeSysT

Cada perfil contiene una lista limitada de registros cuyos valores se devuelven
directamente en la tabla de variables del controlador del escaner de E/S:

» registros para E_TeSysT Fast AccessRegistros de perfil de acceso rapido de
E_TeSys T, pagina 200

» registros para EIOS_TeSysTRegistros de perfil EIOS_TeSys T, pagina 200

Ajuste el parametro ID DE UNIDAD en 1 en la configuracion del escaneado de E/
S del controlador.

Esta pestana se encuentra disponible con el modo basico o con el modo ampliado
al utilizar SoMove.

La ficha trip muestras los disparos o alarmas detectados en relacién con el
controlador, pagina 57 LTM R conectado.

Los datos de esta pestafia solo son significativos en el modo conectado.

Para obtener una descripcién general de la pestafia, consulte la descripcion de la
zona de pestanas, pagina 36.

Esta pestafia muestra:
» el estado de los disparos y alarmas detectados en el controlador LTM R:
o los estados de disparos y alarmas
o los contadores de disparos y alarmas, pagina 69
* un historial de disparos detectados, pagina 72

Elemento de estado en la vista en arbol

La tabla del area de visualizacion muestra disparos y las alarmas que puede
detectar el controlador LTM R. En el modo conectado, muestra en tiempo real el
estado de los disparos y alarmas detectados por el controlador LTM R conectado.

Las distintas columnas proporcionan la siguiente informacion:

Columna Informacion
description Nombre del disparo o la alarma.
trip Estado de disparo detectado:

: una luz roja indica que no se ha resuelto la causa del disparo.

Cuando la deteccién de disparos esta desactivada, no aparece
ninguna luz en la celda correspondiente.

: una luz atenuada indica que no hay disparos.

trip count Numero de disparos detectados desde la ultima accion de Borrar todo o
Borrar historicos.
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Columna Informacion
alarm Estado de alarma detectado:
. : una luz naranja indica que no se ha resuelto la causa de la
alarma.

: una luz atenuada indica que no hay alarmas.

« Cuando la deteccion de alarmas esta desactivada, no aparece
ninguna luz en la celda correspondiente.

alarm count Numero de alarmas detectadas desde la Ultima accién de Borrar todo o
Borrar historicos.

Elemento del historial de disparos en la vista en arbol

El controlador LTM R almacena el historial de los 5 ultimos disparos detectados.
Cada registro contiene los datos de supervision del momento en que se produjo el
disparo, esto ayuda a investigar la causa del disparo. Disparo N-O contiene el
registro de disparos mas reciente y disparo N-4 el registro de disparos mas
antiguo conservado.

Para cada disparo, se muestra la informacién siguiente:
» el cédigo del disparo y su descripcion
« fechay hora de la deteccién de disparos
« el valor de los ajustes importantes del momento en que se produjo el disparo

» el valor de las medidas registradas del momento en que se detecto el
disparo, pagina 72

Pestana vigilancia

Descripcién general

Descripcion

Esta pestafa se encuentra disponible con el modo ampliado al utilizar SoMove.

La ficha vigilancia se utiliza para supervisar en tiempo real el estado y las
mediciones del controlador LTM R conectado.

Los datos de esta pestafia solo son significativos en el modo conectado.

Para obtener una descripcion general de la pestafia, consulte la descripcion de la
zona de pestafas, pagina 36.

La tabla siguiente enumera los elementos disponibles de la vista en arbol en la
pestana vigilancia, asi como sus funciones:
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Elemento de la vista en Descripcion
arbol
estado del dispositivo Muestra informacion general acerca del estado del controlador LTM R.

Este estado esta representado por:
* valores
+ textos
* luces de colores:

° : una luz roja indica un problema grave del sistema.
° : una luz naranja indica un problema leve del sistema.
° : una luz verde indica un funcionamiento normal.
° : una luz gris indica un estado inactivo.
E/S Muestra el estado de las entradas/salidas del controlador LTM R.

El estado de cada entrada y cada salida esta representado por una luz de color:

. 1 una luz verde indica que las entradas/salidas l6gicas estan encendidas.
. = : una luz gris indica que las entradas/salidas l6gicas estan apagadas.
mapa de usuario Muestra los valores de las direcciones de mapa de usuario del controlador LTM R:

+  Unicamente se muestran las direcciones validas (direcciones que no sean 0).
» Elvalor mostrado es el contenido del registro relacionado solamente en formato decimal.
En los 2 casos siguientes se necesita una interpretacién especifica:
o si el registro es un conjunto de 16 bits (el valor de todos los bits se fusiona)
o si el registro forma parte de un registro doble (LSW o MSW, dependiendo del formato endian)

medicion Muestra los valores de medicién del controlador LTM R agrupados por tipo (capacidad térmica, corriente,
tensién o potencia).

supervision personalizada | Permite que el usuario seleccione medidas de la lista en arbol y las muestra en una representacion de
widgets.

En el modo conectado, los valores se actualizan automaticamente en tiempo real.

Supervision personalizada

Permite seleccionar un nimero de parametros en la vista en arbol para visualizar
el valor correspondiente con widgets en el area de visualizacion.
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Para seleccionar un parametro mostrado por widgets en el area de visualizacion
de custom monitoring, siga el procedimiento que se indica a continuacion:

Paso | Accion

1 Seleccione el parametro que desee visualizar en la vista en arbol de la izquierda. Puede seleccionar varios parametros y
organizarlos simultaneamente en el area de visualizacion.

2 Haga clic en el area de visualizacion de la derecha; el valor del parametro seleccionado se mostrara con un widget en el lugar
donde se hizo clic. Los valores se actualizan automaticamente en tiempo real.

3 Modifique el tipo de widget en la lista de seleccion.

Tipos de widgets

Segun el parametro seleccionado, pueden visualizarse 3 tipos de widgets:

Tipo Indicador angular Indicador lineal Pantalla digital

Widget
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Pestana diagnoéstico

Descripcion general

Descripcidn

Esta pestafia se encuentra disponible con el modo ampliado al utilizar SoMove.
La ficha diagnostic muestra las estadisticas del controlador LTM R conectado.

Los datos de esta pestafia solo son significativos en el modo conectado.

Si desea obtener una descripcién general de esta ficha, consulte la descripcion de
la zona de fichas, pagina 36.

En esta tabla se incluyen los elementos de vista de arbol disponibles en la ficha
diagnédstico y sus funciones:

Elemento de vista de arbol

Descripcion

Eth

Supervisa las estadisticas de Ethernet del controlador LTM R EthernetAsignacion de IP y LED STS/NS,
pagina 212.

estadisticas

Muestra:
* el historial del controlador LTM R, pagina 57
* el historial del motor, pagina 73
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Funciones de medicién y supervision

Descripcidén general

Medicion

El controlador LTM R proporciona funciones de deteccién, medicién y supervision
en apoyo a las funciones de proteccién de disparos de corriente, temperatura y
disparo a tierra. Cuando se conecta a un modulo de expansion LTM E, el
controlador LTM R proporciona ademas funciones de medicién de tensién y
potencia.

Descripcion general

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

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

Corrientes de linea

Descripcion

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

La funcién de corrientes de linea devuelve el valor eficaz en amperios de las
corrientes de fase de las 3 entradas de CT:

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

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

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

Caracteristicas de las corrientes de linea

La funcion de corrientes de linea presenta las siguientes caracteristicas:

Caracteristica Valor

Unidad A

Precision +/-1% para modelos de 8 Ay 27 A
+/-2% para modelos de 100 A

Resolucion 0,01A

Intervalo de actualizacion 100 ms
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Relacion de corriente de linea

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

Formulas de la relacion de corriente de linea

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

Medicién calculada Formula
Relacién de corriente de linea 100 xLn/FLC
Donde:

» FLC = parametro FLC1 o FLC2, el que esté activo en ese momento
* Ln=valor de corriente L1, L2 0 L3 en amperios

Caracteristicas de la relacion de corriente de linea

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

Caracteristica Valor

Unidad % de FLC

Precision Consulte Caracteristicas de las corrientes de linea, pagina 47
Resolucién 1% FLC

Intervalo de actualizacion 100 ms

Corriente de tierra

Descripcidn

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

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

» La corriente de tierra externa (lIti) la mide el sensor de corriente de tierra
externa conectado a los terminales Z1 y Z2.

Parametros configurables

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

Parametro Intervalo de ajuste Configuracion predeterminada
Modo de corriente de tierra * Interno Interno
+ Externa
% corriente de tierra * Ninguno Ninguno
100:1
200:1,5
1000:1
« 2000:1
+ Ofrarelacién
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Parametro Intervalo de ajuste Configuracion predeterminada
CT de tierra-primario « De1a65.535 1
CT de tierra-secundario « De1a65.535 1

Formula de la corriente de tierra externa

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

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

Caracteristicas de la corriente de tierra

La funcion de corriente de tierra presenta las siguientes caracteristicas:

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

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

% corriente de tierra

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

Formulas de relacion de corriente de tierra

El valor de corriente de tierra se compara con FLCmin.

Medicién calculada Formula

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

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

Caracteristica Valor

Unidad De 0 2 2.000 % de FLCmin

Precision Consulte las caracteristicas de corriente de tierra anteriores
Resolucion 0,1 % FLCmin

Intervalo de actualizacion 100 ms

Corriente media

Descripcién

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

La funcién de corriente media devuelve el valor eficaz de la corriente media.
Formulas de la corriente media

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

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

Caracteristicas de la corriente media

La funcién de corriente media presenta las siguientes caracteristicas:

Caracteristica Valor

Unidad A

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

Resolucion 0,01 A

Intervalo de actualizacion 100 ms

Corriente media-relacion

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

Formulas de la relacion de corriente media

El valor de corriente media de la fase se compara con el parametro FLC, donde
FLC es FLC1 o FLC2, el que esté activo en ese momento.
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Medicién calculada Formula
Corriente media-relacion 100 x imed / FLC
Donde:

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

Caracteristicas de la relacion de corriente media

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

Caracteristica Valor

Unidad % de FLC

Precision Consulte las caracteristicas de corriente media anteriores
Resolucion 1% FLC

Intervalo de actualizacién 100 ms

Desequilibrio de corriente en fase

Descripcién
La funcion de desequilibrio de corriente en fase mide el porcentaje maximo de
desviacioén entre la corriente media y las corrientes de fase individuales.
Férmulas
La medida del desequilibrio de corrientes de fase se basa en la relacion de
desequilibrio calculada a partir de las siguientes formulas:
Medicién calculada Formula
Relacion de desequilibrio de corriente en la fase 1 (en %) li1=(]L1-1Imed | x 100) / Imed
Relacién de desequilibrio de corriente en la fase 2 (en %) li2 = (] L2 - Imed | x 100) / Imed
Relacién de desequilibrio de corriente en la fase 3 (en %) li3=(L3-1Imed|x100)/Imed
Relacion de desequilibrio de corriente para tres fases (en %) Ides = Max(li1, 1i2, 1i3)
Caracteristicas
La funcion de desequilibrio de corriente de linea presenta las siguientes
caracteristicas:
Caracteristica Valor
Unidad %
Precision *  +/-1,5% para modelos de 8 Ay 27 A
*  +/-3% para modelos de 100 A
Resolucion 1%
Intervalo de actualizacion 100 ms
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Nivel de capacidad térmica

Descripcidn

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

Esta funcion también estima y muestra:

+ el tiempo que queda antes de que se desencadene un disparo por
sobrecarga térmica (consulte Tiempo hasta el disparo, pagina 67), y

+ el tiempo restante hasta que la condicién de disparo desaparezca una vez
que se ha desencadenado un disparo por sobrecarga térmica (consulte
Minimo-tiempo de espera, pagina 76).

Caracteristicas de la corriente de disparo

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

+ tiempo definido
» térmica inversa (ajuste de fabrica)

Modelos de nivel de capacidad térmica

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

Caracteristicas del nivel de capacidad térmica

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

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

Sensor de temperatura del motor

Descripcidn

La funcién de sensor de temperatura del motor muestra:

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

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

Consulte la documentacion del producto para comprobar el sensor de
temperatura exacto que se utiliza. Es posible utilizar 4 tipos de sensores de
temperatura:

* PTC binario
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+ PT100
« PTC analdgico
* NTC analégico

Caracteristicas
La funcion de sensor de temperatura del motor presenta las siguientes
caracteristicas:
Caracteristica Sensor de temperatura PT100 Otros sensores de temperatura
Unidad °C o °F, en funcién del valor del parametro Q
Visualizacion en HMI - sensor de temperatura en
grados CF
Precisiéon +-2% +—-2%
Resolucion 1°Co1°F 0,1Q
Intervalo de actualizacion | 500 ms 500 ms

Frecuencia

Descripcién

Caracteristicas

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

Si no hay ningun médulo de expansion LTM E, el valor de frecuencia sera de 0.

La funcidn de frecuencia presenta las siguientes caracteristicas:

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

Tensiones linea a

Descripcion

linea

La funcion de tensiones linea a linea proporciona el valor eficaz de la tension fase
afase (V1aV2,V2aV3yV3aVi1):

« Tension L1-L2: tensién de fase 1 a fase 2
« Tension L2-L3: tension de fase 2 a fase 3
» Tension L3-L1: tensién de fase 3 a fase 1

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

La tension de una fase se mide a partir de L1 y L3.
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Caracteristicas
La funcion de tensiones linea a linea presenta las siguientes caracteristicas:
Caracteristica Valor
Unidad V CA
Precision +-1%
Resolucion 1VCA
Intervalo de actualizacion 100 ms

Desequilibrio de tensién de red

Descripcidn

La funcién de desequilibrio de tensién de red muestra el porcentaje maximo de
desviacioén entre la tensién media y las tensiones de red individuales.

Formulas

La medida calculada de desequilibrio de tension de red se basa en las siguientes

féormulas:

Medicién calculada

Férmula

Relacién de desequilibrio de tension en la fase 1 en %

Vi1 =100 x| V1-Vmed |/Vmed

Relacién de desequilibrio de tension en la fase 2 en %

Vi2=100x|V2-Vmed |/ Vmed

Relacion de desequilibrio de tension en la fase 3 en %

Vi3 =100 x| V3-Vmed |/Vmed

Relacién de desequilibrio de tension en las tres fases en %

Vdes = Max (Vi1, Vi2, Vi3)

Donde:
* V1 =tension L1-L2 (tension de fase 1 a fase 2)
* V2 =tension L2-L3 (tension de fase 2 a fase 3)
* V3 =tensién L3-L1 (tension de fase 3 a fase 1)

*  Vmed = tension media

Caracteristicas

La funcién de desequilibrio de tensidn de red presenta las siguientes

caracteristicas:

Caracteristica Valor
Unidad %
Precision +/-1,5%
Resolucion 1%
Intervalo de actualizacion 100 ms

Tension media

Descripcidén
El controlador LTM R calcula la tensién media y provee el valor en voltios. La
funcion de tensién media devuelve el valor eficaz de la tension media.
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Formulas

El controlador LTM R calcula la tensién media mediante el uso de las tensiones
linea a linea medidas. Los valores medidos se suman internamente con la
siguiente férmula:

Medicién calculada

Foérmula

Tension media, motor trifasico

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

Tension media, motor monofasico

Vmed = tensién L3-L1

Caracteristicas

La funcion de tension media presenta las siguientes caracteristicas:

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

Factor de potencia

Descripcién

Formula

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

El parametro Factor de potencia, llamado también coseno de pi (o cos ¢),
representa el valor absoluto de la relacién de la potencia activa con la potencia
aparente.

El siguiente diagrama muestra un ejemplo de la curva sinusoidal del valor eficaz
promedio de corriente ligeramente retrasada con respecto a la curva sinusoidal
del valor eficaz promedio de tension, y la diferencia de dngulo de fase entre las 2
curvas:
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Una vez medido el angulo de fase (¢), el factor de potencia se puede calcular
como el coseno del angulo de fase (¢); la relacion de la cara a (potencia activa)
sobre la hipotenusa h (potencia aparente):

+1

Caracteristicas
La funcién de potencia activa presenta las siguientes caracteristicas:
Caracteristica Valor
Precision +/-10 % para cos ¢ = 0,6
Resolucion 0,01
Intervalo de actualizacién 30 ms (tipico)(™
(1) El intervalo de actualizacion depende de la frecuencia.

Potencia activa y potencia reactiva

Descripcidn
El calculo de la potencia activa y la potencia reactiva se basa en:
» el valor eficaz promedio de la tensién de fase de L1, L2, L3
» el valor eficaz promedio de la corriente de fase de L1, L2, L3
» el factor de potencia
* el numero de fases
Férmulas
La potencia activa, también conocida como potencia real, mide el valor eficaz
promedio de potencia. Se deriva de las férmulas siguientes:
Medicién calculada Férmula

Potencia activa de motor trifasico V3 x Imed x Vmed x cos¢

Potencia activa de motor monofasico Imed x Vmed x cos¢

Donde:
* Imed = valor eficaz promedio de corriente
* Vmed = valor eficaz promedio de tension
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La medicion de la potencia reactiva se deriva de las formulas siguientes:

Medicién calculada

Formula

Potencia reactiva de motor trifasico

V3 x Imed x Vmed x sen¢

Potencia reactiva de motor monofasico

Imed x Vmed x sen¢

Donde:

* Imed = valor eficaz promedio de corriente

* Vmed = valor eficaz promedio de tension

Caracteristicas

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

Caracteristica Potencia activa Potencia reactiva

Unidad kW kVAR

Precision +/-15 % +/-15%

Resolucion 0,1 kW 0,1 kVAR

Intervalo de actualizacion 100 ms 100 ms

Consumo de potencia activa y consumo de potencia reactiva

Descripcién

Caracteristicas

Las funciones de consumo de potencia activa y reactiva muestran el total
acumulado de la potencia eléctrica activa y reactiva proporcionada, y consumida

o utilizada por la carga.

Las funciones de consumo de potencia reactiva y potencia activa tienen las

caracteristicas siguientes:

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

Precision +/-15 % +-15%

Resolucion 0,1 kWh 0,1 kVARh

Intervalo de actualizacién 100 ms 100 ms

Disparos de supervision de sistema y dispositivo

Descripcién general

El controlador LTM R y el médulo de expansiéon LTM E detectan disparos que
afectan a la capacidad del controlador LTM R de funcionar correctamente
(comprobacién interna del controlador y comprobacion de disparos de
comunicacion, cableado y configuracion).

Se puede acceder a los registros de disparos de supervision de sistemas y

dispositivos a través de:
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* un PC con SoMove con el software TeSys T DTM
* undispositivo HMI
* un PLC através de un puerto de red

Disparo interno del controlador

Descripcidon

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

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

Disparos internos graves

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

» disparo de desbordamiento de pila

+ disparo de escasez de pila

+ tiempo sobrepasado de vigilancia (watchdog)

+ disparo de suman de comprobacion del firmware
* Fallode CPU

+ disparo de temperatura interna (a 100 °C / 212 °F)
* Disparo de prueba RAM

Disparos internos leves

Los disparos internos leves indican que los datos suministrados al LTM R no son
fiables por lo que podria ponerse en peligro la proteccion. Durante un disparo
leve, el controlador LTM R sigue intentando supervisar el estado y la
comunicacion, pero no acepta comandos de arranque. Durante una condicion de
disparo leve, el controlador LTM R sigue intentando detectar y notificar disparos
graves, pero no otros disparos leves. Algunos disparos leves son:

+ error interno detectado de comunicacién de red

» Fallode EEPROM

» Error detectado de A/D fuera de servicio

* botdn de restablecimiento bloqueado

+ disparo de temperatura interna (a 85 °C / 185 °F)

» disparo de configuracion no valida (configuracion conflictiva)

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

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

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

Diagrama de bloques

Alarma y disparo de temperatura interna del controlador:

T>80°C — Alarma de temperatura interna del controlador
T - T>85°C — Disparo leve de temperatura interna del controlador
- T>100 °C ————— Disparo grave de temperatura interna del controlador
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T Temperatura

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

T > 85 °C (185 °F) Umbral de disparo leve fijo
T>100 °C (212 °F) Umbral de disparo grave fijo

Temperatura maxima interna del controlador

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

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

Diagnéstico de errores de comandos de control detectados

Descripcidn

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

Existen 4 funciones de diagndstico de comandos de control:
» Comprobacion de comando de arranque
» Verificacién del funcionamiento del motor
» Comprobacion del comando de paro
» Verificaciéon de parada

Configuracién de parametros

Las 4 funciones de diagnéstico se activan y desactivan como un grupo. Los
parametros configurables son:

Parametros Intervalo de ajuste Configuracién predeterminada
Activacion de disparo de diagnéstico Si/No Si
Activacion de alarma de diagnostico Si/No Si

Comprobacion de comando de arranque

La comprobacién de comando de arranque comienza después de un comando de
arranque, y hace que el controlador LTM R supervise el circuito principal para
verificar que hay corriente.

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

» El estado de comprobacion del comando de arranque finaliza si el motor esta
en estado de marcha y el controlador LTM R detecta una corriente igual o
superior al 10% de FLCmin.
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Verificacion del funcionamiento del motor

La verificacion del funcionamiento del motor hace que el controlador LTM R
supervise continuamente el circuito principal para verificar que hay corriente.

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

« La verificacion del funcionamiento del motor finaliza cuando se ejecuta un
comando de parada.

Comprobacion del comando de paro

La comprobaciéon de comando de paro empieza después de un comando de paro,
y hace que el controlador LTM R supervise el circuito principal para verificar que
hay corriente.

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

» Lacomprobacién del comando de paro finaliza si el controlador LTM R
detecta corriente igual o inferior al 5% de FLCmin.

Verificacion de parada

La verificacion de parada hace que el controlador LTM R supervise
continuamente el circuito principal para verificar que no hay corriente.

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

» El estado de verificacion de parada finaliza cuando se ejecuta un comando
de marcha.
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Secuencia de tiempo

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

Start Command j

L

Start Command Check —; -
7

Stop Command

Stop Command Check

Main Circuit Current

1 Funcionamiento normal
2 Condicion de disparo o alarma
3 El controlador LTM R supervisa el circuito principal para detectar corriente

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

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

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

Start Command —H
Run Check Back%%
Stop Command %J
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Stop Check Back / =
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Main Circuit Current

N

®
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1 Funcionamiento normal
2 Condicion de disparo o alarma

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

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

5 El controlador LTM R informa de un disparo y/o alarma de verificacion del
funcionamiento del motor si no se detecta corriente durante mas de 0,5 segundos
sin un comando de parada.

6 El controlador LTM R informa de un disparo y/o alarma de verificacién de
parada si se detecta corriente durante mas de 0,5 segundos sin un comando de
arranque.

7 No hay corriente durante menos de 0,5 segundos

8 Hay corriente durante menos de 0,5 segundos

Disparos de cableado

Descripcién

El controlador LTM R comprueba las conexiones de cableado externo y notifica
un disparo cuando detecta cableado externo incorrecto o contradictorio. El
controlador LTM R puede detectar 4 disparos de cableado:

» Disparo de CT invertido
» Disparo por configuracién de fase

» Disparos de cableado del sensor de temperatura del motor (cortocircuito o
circuito abierto)

Activacion de la deteccion de disparos

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

Inversion de CT Activacion de disparo de cableado « Si Si

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

Disparo de CT invertido

Cuando se utilizan CT de carga externos individuales, todos se deben instalar en
la misma direccion. El controlador LTM R comprueba el cableado de CT e informa
de un disparo si detecta que uno de los transformadores de corriente se ha
cableado al revés en comparacion con los otros.

Esta funcion se puede activar o desactivar.

Disparo por configuracion de fase

El controlador LTM R comprueba las 3 fases del motor para confirmar que la
corriente esta en nivel y, luego, comprueba el parametro Motor-fases. El
controlador LTM R informa de un disparo si detecta corriente en la fase 2 y el
controlador LTM R se ha configurado para un funcionamiento monofasico.

Esta funcion esta activada cuando el controlador LTM R se ha configurado para
un funcionamiento monofasico. No tiene parametros configurables.

Disparos de sensor de temperatura del motor

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

El controlador LTM R indica un disparo cuando la resistencia calculada en los
terminales T1y T2:

» desciende por debajo del umbral fijo de deteccién de cortocircuito, o
» excede el umbral fijo de deteccion de circuito abierto

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

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

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

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

La funcién de sensor de temperatura del motor presenta las siguientes
caracteristicas:
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Caracteristica Valor
Unidad Q
Intervalo de funcionamiento normal 15...6500 W

Precision A15Q:+/-10 %
A 6500 Q: +/-5%

Resolucion 0,1Q

Intervalo de actualizacién 100 ms

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

Funcion de deteccion

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

Umbral 15Q +—-10 %
Deteccion de cortocircuito

Reconexion 20Q +/-10 %

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

Reconexion 6000 Q +-5%

Suma de comprobacion de configuracion

Descripcién

El controlador LTM R calcula una suma de comprobacién de parametros a partir
de todos los registros de configuracion. Se avisa del cédigo de disparo (64)

EEPROM.

Pérdida de comunicacion

Descripcion

El controlador LTM R supervisa la comunicacion a través de:

* el puerto de red

* el puerto HMI

Configuracion de los parametros del puerto de red

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

En LTM R, version...

La pérdida de comunicacion...

+  LTMReCe
+ LTMReD-
+ LTMRe+P+

se detecta como parte de la gestion del protocolo, sin parametros ajustables
especificos.

+ LTMRe*M-

se detecta si no se producen intercambios de comunicacion durante un periodo de
tiempo igual, o mayor que, el tiempo sobrepasado de pérdida de comunicacién del
puerto de red.

+ LTMReE-

Se detecta si no se producen intercambios de comunicacion con la IP primaria durante
un periodo de tiempo igual, 0 mayor que, el tiempo sobrepasado de pérdida de
comunicacion del puerto de red.

La comunicacién del puerto de red presenta los siguientes parametros
configurables:
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Parametro Intervalo de ajuste Configuracion predeterminada
Activacion de disparo de puerto de red Activado/Desactivado Activado

Activacion de alarma de puerto de red Activado/Desactivado Activado

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

comunicacion del puerto de red (Modbus,

EtherNet/IP y Modbus/TCP only)

En incrementos de 0,01 s

Puerto de red-ajuste de recuperacion(®) .

En espera 0.1, 0.2 desactivadas
* Marcha

* 0.1,0.2 desactivadas
+ 0.1,0.2 activadas

* 0.1 desactivada

* 0.2 desactivada

Direccion IP primaria (EtherNet/IP y Modbus/

TCP only)

De 0.0.0.0 a 255.255.255.255 0.0.0.0

(1) EI modo de funcionamiento afecta a los parametros configurables de recuperacion del puerto de red.

Configuracion de los parametros del puerto HMI

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

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

Parametro Intervalo de ajuste Configuracion predeterminada
Activacion de disparo de puerto HMI Activado/Desactivado Activado
Activacion de alarma de puerto HMI Activado/Desactivado Activado

HMI-ajuste de recuperacién de puerto(?) .

En espera 0.1, 0.2 desactivadas
* Marcha

* 0.1, 0.2 desactivadas
+ 0.1,0.2 activadas

* 0.1 desactivada

* 0.2 desactivada

(1) El modo de funcionamiento afecta a los parametros configurables de recuperacién del puerto HMI.

Condicidén de recuperacion

Cuando se pierde la comunicacion entre el controlador LTM Ry la red o el HMI, el
controlador LTM R se encuentra en una condicién de recuperacion. Cuando se
recupera la comunicacion, el controlador LTM R ya no aplica la condicion de
recuperacion.

El comportamiento de las salidas légicas O.1 y O.2 cuando el controlador LTM R
esta en la condicién de recuperacion viene determinado por:

» El modo de funcionamiento (consulte Modos de funcionamiento, pagina 152).

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

La seleccién del ajuste de recuperacion puede incluir:

Ajuste de recuperacion de puerto

Descripcion

En espera (0.1, 0.2)

Indica al controlador LTM R que mantenga el estado de las salidas légicas O.1y O.2 a partir del
momento de la pérdida de comunicacion.

Marcha

Indica al controlador LTM R que ejecute un comando de marcha para una secuencia de control
de 2 tiempos en la pérdida de comunicacion.
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Ajuste de recuperacion de puerto

Descripcion

0.1, 0.2 desactivadas

Indica al controlador LTM R que desactive las salidas légicas O.1y O.2 tras una pérdida de
comunicacion.

0.1, 0.2 activadas

Indica al controlador LTM R que active las salidas légicas 0.1y O.2 tras una pérdida de
comunicacion.

0.1 activada Indica al controlador LTM R que active solo la salida l6gica O.1 tras una pérdida de
comunicacion.
0.2 activada Indica al controlador LTM R que active solo la salida légica O.2 tras una pérdida de

comunicacion.

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

Ajuste de recuperacion

Modo de funcionamiento

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

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

Marcha No No No Si No No

0.1, 0.2 desactivadas Si Si Si Si Si Si

0.1, 0.2 activadas Si Si No No No Si

0.1 activada Si Si Si No Si Si

0.2 activada Si Si Si No Si Si

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

Tiempo hasta el disparo

Descripcién

Caracteristicas

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

Tiempo hasta el disparo.

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

Si el motor cuenta con un ventilador auxiliar y se ha fijado el parametro Motor-
refrigeracion por ventilador auxiliar, el periodo de refrigeracion es 4 veces mas

corto.

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

Caracteristica Valor
Unidad s
Precision +/-10 %
Resolucion 1s
Intervalo de actualizacion 100 ms
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Disparo de configuracién de LTM R

Descripcidn

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

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

Disparo y alarma de configuracién de LTM E

Descripcion

El controlador LTM R comprueba la presencia del moédulo de expansiéon LTM E.
Su ausencia genera un disparo de supervision del dispositivo y del sistema.

Disparo de configuracién de LTM E

Disparo de configuracién de LTM E

» Sise encuentran activados los disparos de proteccion fundamentados en el
LTM E pero no se encuentra presente un modulo de expansion LTM E, se
producira un disparo de configuracién de LTM E.

* No tiene ningun ajuste de retardo.

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

Alarma de configuracion de LTM E

Disparo externo

Descripcién

Alarma de configuracién de LTM E:

+ Sise encuentran activadas las alarmas de proteccion fundamentadas en el
LTM E pero no se encuentra presente un modulo de expansion LTM E, se
producira una alarma de configuracién de LTM E.

+ Laalarma desaparecera cuando no esté activada alarma de proteccién que
requiera un LTM E, o cuando se haya apagado y encendido el LTM R
mientras esté presente un LTM E adecuado.

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

Se activa un disparo externo si se configura un bit en el registro de comando de
l6gica personalizada 1 (consulte la tabla siguiente). Este disparo externo coloca el
controlador en un estado de disparo en funcién de diversos parametros del
sistema.

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

Parametro Descripcion

Comando de disparo externo de logica El valor se escribe

personalizada

Disparo de sistema externo Lee el parametro de comando de disparo externo de légica personalizada
Cédigo de disparo El numero es 16: disparo externo asignado por programa personalizado con el

editor de logica personalizada

Contadores de disparos y alarmas

Descripcion general

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

Se puede acceder a los contadores de disparos y alarmas a través de:
* un PC con SoMove con el software TeSys T DTM
* un dispositivo HMI
* un PLC através de un puerto de red

Introduccion a los contadores de disparos y alarmas

Deteccion de alarmas

Si una funcion de deteccién de alarmas esta activada, el controlador LTM R
detecta inmediatamente una alarma cuando el valor supervisado asciende por
encima o desciende por debajo de un umbral establecido.

Deteccion de disparos

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

» La funcion de deteccién de disparos debe estar activada.

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

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

Contadores

Cuando se produce un disparo, el controlador LTM R incrementa, como minimo, 2
contadores:

* uno para la funcién de deteccion de disparos especificos, y
» otro para todos los disparos.

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

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

Poner a cero contadores

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

Contador de todos los disparos

Descripcidn

El parametro Contador de disparos contiene el nimero de disparos que se han
producido desde la ultima vez que se ejecut6 el comando Borrar todas las
estadisticas.

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

Contador de todas las alarmas

Descripcion

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

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

Contador de restablecimiento automatico

Descripcidén

El parametro Numero de rearmes automaticos contiene el nimero de veces que
el controlador LTM R ha intentado sin éxito el rearme automatico de un disparo.
Este parametro se utiliza para los 3 grupos de disparos con rearme automatico.

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

Para obtener informacién acerca de la gestiéon de disparos, consulte Gestion de
disparos y comandos de borrado, pagina 175.

Contadores de disparos y alarmas de proteccion

Numero de disparos de proteccién

Los contadores de disparos de proteccidn son los siguientes:
* Numero de disparos por desequilibrio de corriente en fase
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Numero de disparos por pérdida de corriente en fase
Numero de disparos por inversion de corriente en fase
Numero de disparos de corriente de tierra

Numero de disparos por bloqueo

Numero de disparos por arranque prolongado

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

Numero de disparos por potencia excesiva

Numero de disparos por sobretension

Numero de disparos de sobrecarga térmica

Numero de disparos por factor de potencia insuficiente
Numero de disparos por infracorriente

Numero de disparos por potencia insuficiente

Numero de disparos por infratension

Numero de disparos por desequilibrio de tensién en fase
Numero de disparos por pérdida de tensién en fase
Numero de disparos por inversion de tension en fase

Numero de alarmas de proteccion

Contador de errores de comandos de control detectados

Descripcién

El parametro Numero de alarmas de sobrecarga térmica contiene el numero total

de alarmas para la funcién de proteccion contra la sobrecarga térmica.

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

Un disparo de diagnéstico se produce cuando el controlador LTM R detecta

cualquiera de los siguientes errores de comandos de control:

Para obtener informacién acerca de estas funciones de comandos de control,
consulte Diagndstico de errores de comandos de control detectados, pagina 60.

Errores detectados de comprobacién del comando de arranque
Errores detectados de comprobaciéon del comando de paro

Errores detectados de verificacion de parada

Errores detectados de verificacion del funcionamiento del motor

Contador de disparos de cableado

Descripcién

El parametro Numero de disparos de cableado contiene el nimero total de los

siguientes disparos de cableado que se han producido desde la ultima vez que se
ejecuté el comando Borrar estadisticas:
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Disparo de cableado, que se puede desencadenar por:

o Disparo de CT invertido

o Disparo por configuracion de fase

o Disparo cableado de sensor de temperatura del motor
Disparo por inversién de tension en fase

Disparo por inversién de fase de corriente

El controlador LTM R incrementa el valor del parametro Nimero de disparos de
cableado en 1 cada vez que se produce alguno de los 3 disparos mencionados
anteriormente. Para obtener informacion acerca de los errores de conexion y los
disparos relacionados, consulte Disparos de cableado, pagina 63.

Contadores de pérdida de comunicacion

Descripcidén

Disparos detectados para las siguientes funciones de comunicacion:

Contador

Contiene

Numero de disparos del puerto HMI

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

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

este al controlador LTM R.

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

de red

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

Numero de disparos de puerto de red

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

Contadores de disparos internos

Descripcién

Disparos detectados para los siguientes disparos internos:

Contador

Contiene

Numero de disparos internos del
controlador

El numero de disparos internos graves y leves.

Para obtener informacién acerca de los disparos internos, consulte Disparo interno del
controlador, pagina 58.

Numero de disparos internos del puerto

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

Historial de disparos

Historial de disparos

El controlador LTM R almacena un historial de los datos del controlador LTM R
registrados al producirse los ultimos 5 disparos detectados. Disparo n-0 contiene
el registro de disparos mas reciente y disparo n-4 el registro de disparos mas
antiguo conservado.

Cada registro de disparo incluye:

Cddigo de disparo
Fechay hora
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* Valor de los parametros

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

o Nivel de capacidad térmica

o Corriente media-relaciéon

o Corriente L1, L2, L3-relacion

o % corriente de tierra

o Corriente a plena carga max.

o Desequilibrio de corriente en fase

o Desequilibrio de tensiones de fase

o Factor de potencia

o Frecuencia

o Motor-sensor temp.

o Tension media

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

o Potencia activa

Historial del motor

Descripcion general

El controlador LTM R realiza un seguimiento y guarda las estadisticas de
funcionamiento del motor.

El acceso a los histéricos del motor se puede realizar mediante:
* un PC con SoMove con el software TeSys T DTM
* un dispositivo HMI
* un PLC através de un puerto de red

Contadores de arranque del motor

Descripcién

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

* Numero de arranques del motor

* Motor-namero de arranques L01 (arranques de la salida légica O.1)

* Motor-nimero de arranques L02 (arranques de la salida légica O.2)
Borrar histéricos-comando pone a 0 el parametro Motor-niumero de arranques.

NOTA: Los parametros Motor-nimero de arranques L01 y Motor-niumero de
arranques L02 no se pueden restablecer a cero, dado que los dos juntos
indican el uso de las salidas de relé a lo largo del tiempo.
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Contador de arranques del motor por hora

Descripcidn

Caracteristicas

El controlador LTM R realiza un seguimiento el numero de arranques del motor
durante la hora anterior y registra la cifra en el parametro Numero de arranques
por hora del motor.

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

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

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

Caracteristica

Valor

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

Contador de descargas

Descripcién

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

Para obtener informacién acerca de la funcién de proteccién contra descargas,
consulte Descarga, pagina 127.

Contadores de rearranque automatico

Descripcidn

Existen 3 tipos de contadores:
* Numero de rearranques automaticos inmediatos
* Numero de rearranques automaticos con retardo
» Numero de rearranques automaticos manuales

Para obtener informacién acerca de la funcién de rearranque automatico,
consulte Rearranque automatico, pagina 129.

Motor-corriente del ultimo arranque

Descripcién

El controlador LTM R mide el nivel de corriente maximo alcanzado durante el
ultimo arranque del motor y notifica el valor en el parametro Relacién de corriente
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Caracteristicas

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

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

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

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

Caracteristica Valor

Unidad % de FLC

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

Resolucion 1% FLC

Intervalo de actualizacion 100 ms

Motor-duracién del ultimo arranque

Descripcion

Caracteristicas

El controlador LTM R realiza un seguimiento de la duracion del ultimo arranque de
motor y notifica el valor en el parametro Duracion corriente del ultimo arranque del
motor para el analisis del sistema con fines de mantenimiento.

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

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

La funcion de duracién del dltimo arranque presenta las siguientes
caracteristicas:

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

Tiempo de funcionamiento

Descripcién

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

Descripcion general
El controlador LTM R supervisa el estado de funcionamiento del motor y el tiempo
minimo de espera antes del rearranque del mismo.

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

Estado del motor

Descripcién

El controlador LTM R supervisa el estado del motor e informa de los siguientes
estados ajustando los correspondientes parametros booleanos:

Estado del motor Parametro
Marcha Motor-en marcha
Listo Sistema-listo
Arranque Motor-en arranque

Minimo-tiempo de espera

Descripcién
El controlador LTM R realiza un seguimiento del tiempo restante para reiniciar el
motor de acuerdo con uno de los siguientes eventos:
* rearme automatico, pagina 180
* sobrecarga térmica, pagina 82
* bloqueo de ciclo rapido, pagina 97
* descarga, pagina 127
* rearranque automatico, pagina 129
+ tiempo de transicion

Si hay mas de un temporizador activo, el parametro muestra el temporizador
maximo, que es el tiempo de espera minimo a la respuesta al disparo o al
restablecimiento de la funcién de control.

NOTA: Incluso con el LTM R apagado, se hace un seguimiento del tiempo
durante al menos 30 min.

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

Descripcion general

En este capitulo se describen las funciones de proteccion del motor que
proporciona el controlador LTM R.

Introduccion a las funciones de proteccién del motor

Descripcion general

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

Definiciones

Funciones y datos definidos

El controlador LTM R supervisa los parametros de corriente, corriente de retorno
por tierra y sensor de temperatura del motor. Cuando el controlador LTM R esta
conectado a un médulo de expansion, también supervisa los parametros de
tension y de potencia. El controlador LTM R utiliza estos parametros en las
funciones de proteccion para detectar condiciones de disparo y alarma. La
respuesta del controlador LTM R a dichas condiciones es fija en el caso de los
modos de funcionamiento predefinidos. La salida l6gica O.4 se activa en caso de
disparo, y la salida légica O.3 se activa cuando hay una alarma. Si desea obtener
mas informacién acerca de los modos de funcionamiento predefinidos, consulte
Modos de funcionamiento, pagina 152.

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

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

Funciones y datos personalizados

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

Con el editor de l6gica personalizada, puede crear un modo de funcionamiento
personalizado de las siguientes maneras:

* Modificando las respuestas del controlador LTM R a los disparos o alarmas
de proteccion.

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

Alarmas

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

La respuesta del controlador LTM R a un disparo comprende lo siguiente:
+ Contactos de la salida O.4:
o el contacto 95-96 esta abierto
o el contacto 97-98 esta cerrado
» Los bits del estado de disparo se establecen en un parametro de disparo.

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

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

El controlador LTM R realiza un recuento y registra el nimero de disparos en
cada funcién de proteccion.

Una vez que se ha producido el disparo, no basta simplemente con resolver la
condicidn subyacente para que el disparo desaparezca. Para borrar el disparo, es
necesario reiniciar el controlador LTM R. Consulte Gestion de disparos -
Introduccion, pagina 176.

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

La respuesta del controlador LTM R a una alarma comprende lo siguiente:
+ Lasalida O.3 esta cerrada.
» Los bits del estado de alarma se establecen en un parametro de alarma.

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

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

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

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

Funcionamiento

Ajustes

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

I'> sl Inst Alarma
Temporizador
I > 1s2 Inst T 0 —————— Disparo
e |

I Medida del parametro supervisado

Is1 Ajuste de umbral de alarma

Is2 Ajuste de umbral de disparo

T Ajuste de timeout de disparo

Inst Ajuste de alarma/disparo instantaneos

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

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

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

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

Caracteristica de curva de disparo (TCC): El controlador LTM R incluye una
caracteristica de disparo definitivo para todas las funciones de proteccion,
excepto para la funcién de proteccion de térmica inversa de sobrecarga
térmica, que presenta una caracteristica de curva de disparo inverso y otra
de disparo definitivo, como se describe a continuacion:

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

‘ t
No operation Delayed operation
__________ I y
\ Delay
/ |
. >
Is
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Histéresis

TCC inversa: la duracion del retardo varia en proporcioén inversa al valor de la
cantidad (aqui, capacidad térmica) medida. Conforme la cantidad medida se
incrementa, también aumenta la posibilidad de dafios, lo que hace, por tanto, que
la duracién del retardo disminuya, como se describe en el siguiente diagrama.

‘t

No operation

Delayed operation

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

+ Seresta del valor de umbral en caso de limites de umbral superiores.
» Se afade al valor de umbral en caso de limites de umbral inferiores.

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

=}
Y-

d Porcentaje de histéresis

Funciones de proteccion térmica del motor

Descripcién general

En esta seccion se describen las funciones de proteccion de térmica del motor del
controlador LTM R.
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Sobrecarga térmica

Descripcion general

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

» Térmica inversa, pagina 82 (ajuste de fabrica)
» Tiempo definido, pagina 86

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

Configuracién de parametros

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

Parametros Intervalo de ajuste Configuracion predeterminada
Modo » Capacidad térmica inversa Capacidad térmica inversa
« Tiempo definido
Activacion de disparo Activado/Desactivado Activado
Activacion de alarma Activado/Desactivado Activado
Motor-refrigeracion por ventilador auxiliar Activado/Desactivado Deshabilitado

Sobrecarga térmica - Capacidad térmica inversa

Descripcién

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

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

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

AATENCION

RIESGO DE SOBRECALENTAMIENTO DEL MOTOR

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

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

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

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

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

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

restablecimiento para rearranque de emergencia

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

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

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

A ADVERTENCIA

PERDIDA DE PROTECCION DEL MOTOR

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

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

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

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

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

AADVERTENCIA

FUNCIONAMIENTO IMPREVISTO DEL EQUIPO

Un comando de rearme puede rearrancar el motor si el controlador LTM R se
utiliza en un circuito de control de 2 hilos.

El funcionamiento del equipo debe guardar conformidad con los cédigos y
normativas de seguridad nacionales y locales.

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

Funcionamiento

La funcion de proteccion térmica inversa de sobrecarga térmica se basa en el
modelo térmico del motor que combina 2 imagenes térmicas:

* unaimagen de cobre que representa el estado térmico de los devanados
estatorico y rotorico, y

« unaimagen de hierro que representa el estado térmico del bastidor del motor.
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Si se utiliza la corriente medida y el valor de la clase de disparo del motor de
entrada, al calcular la capacidad térmica utilizada por el motor, el controlador LTM
R solo tiene en cuenta el estado térmico mas alto, hierro o cobre, como se
describe a continuacion:

Bcu

ofe

9,

Calefaccion Refrigeracion

Hierro

jCobre

|
| |
Disparo t

0 Valor térmico

ofe

Umbral de disparo de hierro

Ocu Umbral de disparo de cobre

t Tiempo

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

0

Os

|
En arranque/ I
en marcha I
|
|

|

Estado de disparo |
- refrigeracion | en marcha

|

I

En arranque/ Estado de disparo

- refrigeracion

Disparo

Disparo t

Caracteristicas funcionales

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

1 clase de disparo del motor:

o Motor-clase de disparo

4 umbrales configurables:

o Relacién de corriente a plena carga del motor (FLC1)

o Relacioén de corriente a plena carga de alta velocidad del motor (FLC2)
o Umbral de alarma por sobrecarga térmica

o Umbral de restablecimiento tras disparo por sobrecarga térmica
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* 1 temporizador:

o Timeout de restablecimiento tras disparo

+ 2 salidas de funcioén:
o Alarma de sobrecarga térmica
o Disparo por sobrecarga térmica
* 2 contadores:

o Numero de disparos de sobrecarga térmica
o Numero de alarmas de sobrecarga térmica

« 1 parametro para un ventilador auxiliar de refrigeracién del motor externo:
o Motor-refrigeracion por ventilador auxiliar

* 1 medida de la capacidad térmica utilizada:

o Nivel de capacidad térmica

NOTA: En el caso de los controladores LTM R configurados para el modo de

funcionamiento predefinido de 2 velocidades, se utilizan 2 disparos: FLC1y

FLC2.

Diagrama de bloques

12 Imax

Omax

Motor-refrigeracion
por ventilador auxiliar

Omax>06s1

Clase de disparo del motor (TC)

Omax > 100 %

Imax Corriente maxima

Omax Nivel de capacidad térmica

0s1 Umbral de alarma por sobrecarga térmica

Configuracion de parametros

Alarma por sobrecarga térmica
(tiempo de inversion)

— = Disparo por sobrecarga térmica
(tiempo de inversion)

Las funciones de térmica inversa de sobrecarga térmica presentan los siguientes

parametros configurables:

Parametros

Intervalo de ajuste

Configuracion predeterminada

FLC1, FLC2

+ De0,42a8,0Aenincrementos de 0,08 A para LTMRO08
+ De1,35a27,0 Aenincrementos de 0,27 A para LTMR27
+ De5a100 A enincrementos de 1 A para LTMR100

* 0,4 AparaLTMRO8
1,35 AparaLTMR27
*+ 5AparalLTMR100

Umbral de alarma

De 10 a 100 % de capacidad térmica

85% de capacidad térmica

Motor-clase de disparo

5...30 en incrementos de 5

5

Timeout de restablecimiento
tras disparo

De 50 2 999 en incrementos de 1 s

120s

Umbral de restablecimiento
tras disparo

De 35 a 95 % de capacidad térmica

75% de capacidad térmica
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Las funciones de térmica inversa de sobrecarga térmica presentan los siguientes
parametros no configurables:

Parametro

Ajuste fijo

Umbral de disparo por sobrecarga térmica 100 % de capacidad térmica

Caracteristicas técnicas

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

Caracteristicas

Valor

Histéresis

—5 % del umbral de alarma por sobrecarga térmica

Precision del tiempo de disparo

+/-0,1s

Sobrecarga térmica - Tiempo definido

Descripcidn

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

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

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

El disparo de tiempo definido de sobrecarga térmica incluye un retardo de tiempo
de magnitud constante, seguido de un comando de arranque, antes de que se
active la proteccién y una duracién del tiempo sobrepasado de disparo, como se
describe a continuacion:

t

Disparo - sin funcionamiento

T2 |— — — — — — — — t

Retardo

-7 -—=—==—=—=—=—=— = - =

Is Umbral de disparo y alarma (OC1 o0 OC2)
T1 Comando de arranque
T2 Retardo de tiempo transcurrido

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

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

La funcién de proteccion de tiempo definido se desactiva después de un arranque
debido a un retardo definido en el parametro Timeout de disparo por arranque
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prolongado. El controlador LTM R, cuando se configura para el modo de
funcionamiento predefinido de sobrecarga, emplea el cambio de estado del nivel
de corriente de desactivado a activado para comenzar el estado de arranque.

Este retardo permite que el motor, al arrancar, reciba la corriente que necesita

para superar la inercia causada por el estado de reposo.

NOTA: La configuracion de esta funcion de proteccion requiere la

configuracién de la funcién de proteccion contra arranque prolongado, junto

con el parametro Timeout de disparo por arranque prolongado.

Caracteristicas funcionales

La funcion de tiempo definido de sobrecarga térmica incluye las siguientes

caracteristicas:

» 2 umbrales configurables; uno (OC1) se utiliza para motores de una
velocidad, y los dos son necesarios para motores de 2 velocidades:

o OC1 (Motor-relacion de corriente a plena carga) o

o OC2 (Motor-relacion de corriente a plena carga y alta velocidad)

* 1 temporizador:

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

» 2 salidas de funcioén:
o Alarma de sobrecarga térmica
o Disparo por sobrecarga térmica

e 2 contadores:

o Numero de disparos de sobrecarga térmica

o Numero de alarmas de sobrecarga térmica

Diagrama de bloques

Alarma y disparo por sobrecarga térmica:

= »| Imax

» Alarma por sobrecarga

térmica (tiempo definido)

11 Corriente fase 1
12 Corriente fase 2

13 Corriente fase 3

Disparo por sobrecarga
— térmica (tiempo definido)

Imax > Is
Estado — &
En marcha Y
Imax _ -
Imax > Is
AND

Is Umbral de disparo y alarma (OC1 o0 OC2)

T Timeout de disparo

Configuracién de parametros

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

Intervalo de ajuste Configuracion
predeterminada

Umbral de disparo:

*  Motor-relaciéon de corriente a plena carga (OC1)

-0-

* Motor-relacion de corriente a plena carga y alta velocidad

(0C2)

Del 5 al 100 % de FLCmax, en incrementos del 1 | 5 % de FLCmax
%.

Nota: OC1y OC2 se pueden ajustar
directamente (en amperios) en el menu
Configuracién de un HMI, o en la
seccionParametros del software TeSys T DTM.

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

S o tiempo de sobrecorriente)

Umbral de alarma por sobrecarga térmica Del 20 al 800 % de OC en incrementos del 1 % 80 % de OC

Timeout de disparo por arranque prolongado(!) (hora D) 1...200 s enincrementos de 1's 10s

(1) La funcién de tiempo definido de sobrecarga térmica requiere el uso simultaneo de la funcién de protecciéon del motor contra arranque
prolongado, funciones que emplean el parametro Arranque prolongado-tiempo sobrepasado de disparo.

Caracteristicas técnicas

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

Caracteristicas

Valor

Histéresis

-5 % de los umbrales de alarma y disparo

Precision del tiempo de disparo

+/-0,1s

Ejemplo

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

Estado En marcha

Estado Arranque Estado de disparo

[0 o B T I T B

(tiempo de
espera
por disparo)

Hora D (tiempo de espera por
disparo por arranque prolongado)

OC Umbral de disparo (OC1 0 OC2)

Sensor de temperatura del motor

Descripcidén general

El controlador LTM R dispone de 2 terminales, T1y T2, que se pueden conectar a
un elemento sensor de temperatura del motor para proporcionar proteccion contra
los devanados del motor. Para ello, el sensor de temperatura detecta las
condiciones de alta temperatura que podrian conducir a daifos o degradaciones.

Estas protecciones se activan cuando el parametro Motor-tipo de sensor de
temperatura esta establecido en uno de los siguientes valores:
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* PTC binario, pagina 89
+ PT100, pagina 91
+ PTC analdgico, pagina 93
* NTC analdgico, pagina 95
Estos elementos de proteccion del motor sélo se pueden activar de uno en uno.

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

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

Configuracion de parametros

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

Parametros Intervalo de ajuste Configuracioén predeterminada
Tipo de sensor Ninguno Ninguno
PTC binario
PT100
PTC analégico
NTC analdgico
Activacion de disparo Activado/Desactivado Deshabilitado
Activacion de alarma Activado/Desactivado Deshabilitado

Sensor de temperatura del motor - PTC binario

Descripcién

La funcion de sensor de temperatura del motor PTC binario se activa cuando el
parametro Tipo de sensor de temperatura del motor se establece en PTC binario
y el controlador LTM R esté conectado a un termistor de coeficiente de
temperatura positivo binario integrado en el motor.

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

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

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

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

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

La funcién esta disponible para todos los estados de funcionamiento.
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Caracteristicas funcionales

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

+ 2 salidas de funcion:
o Alarma de sensor de temperatura del motor
o Disparo de sensor de temperatura del motor
» 1 contador:

o Numero de disparos de sensor de temperatura del motor

Diagrama de bloques

Disparo/alarma de sensor de temperatura del motor:

6 —— 6>2900 Q —— Disparo/alarma de sensor de temperatura
del motor (PTC binario)

0 Resistencia del elemento sensor de temperatura

Configuracidén de parametros

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

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

Caracteristicas técnicas

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

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

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

Estado de

S Estado En marcha disparo y alarma!  Estado En marcha (reanudar)

29000F — — — - ———— — - — — — —

+

1575QF — — — — — — — — — — — — — —

Restaurar

2900 Q Umbral de disparo
1575 Q Umbral de reconexién de disparo

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

Motor-sensor de temperatura - PT100

Descripcién

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

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

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

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

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

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

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

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

La funcioén esta disponible para todos los estados de funcionamiento.
NOTA:
La temperatura se obtiene de la siguiente ecuaciéon: T =2,6042 * R - 260,42,

en la que R = resistencia (Q).

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

La funcién de sensor de temperatura del motor PT100 presenta las siguientes

caracteristicas:
* 2 umbrales configurables:

o Grado de umbral de alarma del sensor de temperatura del motor

o Grado de umbral de disparo del sensor de temperatura del motor

» 2 salidas de funcion:

o Alarma de sensor de temperatura del motor

o Disparo de sensor de temperatura del motor

* 1 contador:

o Numero de disparos de sensor de temperatura del motor

» 1 configuracion de visualizacion:

o Motor-visualizacion grados CF de sensor de temperatura

Diagrama de bloques

Alarma de sensor de temperatura del motor:

g —» 0 > 0s1 — Alarma de sensor de temperatura del motor (PT 100)

Disparo de sensor de temperatura del motor:

g — 6>8s2 —— Disparo de sensor de temperatura del motor (PT 100)

0 Temperatura medida por el sensor PT100

0s1 Umbral de alarma de sensor de temperatura del motor

0s2 Umbral de disparo de sensor de temperatura del motor

Configuracion de parametros

La funcién de sensor de temperatura del motor PT100 presenta los siguientes

parametros configurables:

Parametros

Intervalo de ajuste

Configuracion
predeterminada

temperatura del motor

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

°F (1)

Caracteristicas técnicas

La funcién de sensor de temperatura del motor PT100 presenta las siguientes

caracteristicas:

Caracteristica

Valor

Histéresis -5 % del umbral de alarma y del umbral de disparo
Tiempo de deteccion 0,5..06s
Precision del tiempo de disparo +/-0,1s
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Ejemplo

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

S Estado En marcha I Estado de disparo I Estado En marcha (reanudar)

s2 f - - - —————— == - - -

6s3 F - —— - — === — — — — — — e Nl

Restaurar

0s2 Umbral de disparo

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

Sensor de temperatura del motor - PTC analoégico

Descripcién

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

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

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

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

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

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

La funcién esta disponible para todos los estados de funcionamiento.

Caracteristicas funcionales

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

* 2 umbrales configurables:
o Umbral de alarma de sensor de temperatura del motor
o Umbral de disparo de sensor de temperatura del motor
+ 2 salidas de funcion:
o Alarma de sensor de temperatura del motor
o Disparo de sensor de temperatura del motor
* 1 contador:
o Numero de disparos de sensor de temperatura del motor
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Diagrama de bloques

Alarma de sensor de temperatura del motor:

g — 6>6s1 —— Alarma de sensor de temperatura del motor (PTC anal6gico)

Disparo de sensor de temperatura del motor:

g —— 6 >8s2 —— Disparo de sensor de temperatura del motor (PTC analégico)

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

0s2 Umbral de disparo de sensor de temperatura del motor

Configuracién de parametros

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

Parametros Intervalo de ajuste Configuracion
predeterminada

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

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

Caracteristicas técnicas

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

Caracteristica Valor

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

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

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

e Estado En marcha

s2-F—-————————-—=-——- - = - -

s3|-F—-————— = === - = - -

Restaurar

0s2 Umbral de disparo

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

Sensor de temperatura del motor - NTC analégico

Descripcién

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

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

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

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

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

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

La funcion esta disponible para todos los estados de funcionamiento.

Caracteristicas funcionales

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

* 2 umbrales configurables:
o Umbral de alarma
o Umbral de disparo
+ 2 salidas de funcion:
o Alarma de sensor de temperatura del motor
o Disparo de sensor de temperatura del motor

1672614ES-02

95



Funciones de proteccion del motor

* 1 contador:
o Numero de disparos de sensor de temperatura del motor

Diagrama de bloques

Alarma de sensor de temperatura del motor:

g ——— 6> 0s1 —— Alarma de sensor de temperatura del motor (NTC analégico)

Disparo de sensor de temperatura del motor:

6 ——— 6> 6s2 —————— Disparo de sensor de temperatura del motor (NTC anal6gico)

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

0s2 Umbral de disparo de sensor de temperatura del motor

Configuracion de parametros

La funcién de sensor de temperatura del motor NTC analégico presenta los
siguientes parametros configurables:

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

Caracteristicas técnicas

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

Caracteristicas Valor

Histéresis 5 % del umbral de alarma y del umbral de disparo
Tiempo de deteccion 0,5..06s

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

El siguiente diagrama describe un disparo del NTC analdgico del sensor de
temperatura del motor con restablecimiento automatico:

e Estado En marcha I Estado de disparo | Estado En marcha (reanudar)
1

0s3

0s2

Restaurar

0r2 Umbral de disparo

0s3 Umbral de reconexion de disparo (105 % del umbral de disparo)

Ciclo rapido-bloqueo

Descripcion

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

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

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

» Elbit de Ciclo rapido-bloqueo permanece activado.

+ El controlador LTM R omite el comando de marcha. Ayuda a prevenir que el
motor rearranque.

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

« EILED de alarma del controlador LTM R parpadea en rojo 5 veces por
segundo, lo que indica que el controlador LTM R ha desactivado las salidas
del motor y ayuda a prevenir, por lo tanto, una condicién no deseada
derivada del arranque del motor.

» El controlador LTM R supervisa el tiempo de esperay, si hay mas de 1
temporizador activo, el LTM R informa del tiempo minimo de espera antes de
que transcurra el temporizador mas largo.

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

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

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

Esta funcién no tiene alarmas ni disparos.

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

Caracteristicas funcionales

La funcién Ciclo rapido-bloqueo incluye los siguientes parametros:
+ 1 temporizador:
o Ciclo rapido-tiempo sobrepasado de bloqueo
+ 1 bit de estado:
o Ciclo rapido-bloqueo
Ademas, la funcion Ciclo rapido-bloqueo:
+ Desactiva las salidas del motor.

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

Configuracién de parametros

La funcién Ciclo rapido-bloqueo presenta los siguientes parametros:

Parametros Intervalo de ajuste Configuracién predeterminada

Timeout para el bloqueo de ciclo rapido 0...9999 s enincrementos de 1s Os

Caracteristicas técnicas

La funcién Ciclo rapido-bloqueo presenta las siguientes caracteristicas:

Caracteristicas Valor
Precision del tiempo de disparo +-0,1s0+/-5%
Ejemplo
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Funciones de proteccién de corriente del motor

Descripcién general

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

del controlador LTM R.

Desequilibrio de corriente en fase

Descripcién

La funcion Desequilibrio de fases de corriente indica:

» Una alarma cuando la corriente de una fase difiere de la corriente media en
mas de un porcentaje definido en las 3 fases.

* Undisparo cuando la corriente de una fase difiere de la corriente media en
las 3 fases en mas de un porcentaje establecido de forma independiente
durante un periodo de tiempo definido.

AATENCION

RIESGO DE SOBRECALENTAMIENTO DEL MOTOR

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

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

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

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones o dafios

en el equipo.

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

Esta funcion presenta 2 temporizadores de disparo ajustables:

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

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

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

La funcién identifica la fase que provoca un desequilibrio de corriente. Si la
desviacion maxima de la corriente media en las 3 fases es la misma en dos fases,
la funcion identifica ambas fases.

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

La funcién soélo se aplica a los motores trifasicos.
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Caracteristicas funcionales

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

* 2umbrales:
o Umbral de alarma
o Umbral de disparo
» 2 temporizadores de disparo:
o Timeout de disparo en arranque
o Timeout de disparo en marcha
» 2 salidas de funcion:
o Alarma por desequilibrio de corriente en fase
o Disparo por desequilibrio de corriente en fase
* 1 contador:
o Numero de disparos por desequilibrio de corriente en fase

+ 3indicadores que identifican la fase o fases con el desequilibrio de corriente
superior:

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

Diagrama de bloques

Alarma y disparo por desequilibrio de corriente en fase:

12— limb limb >Isl ———— Alarma por desequilibrio de fase de corriente

Estado Arranque —| 0,7s 0L, 1 0 Disparq por

Y " desequilibrio

limb > Is2 de fase

de corriente

AND (arranque
de motor)
Disparo por

—» desequilibrio

Estado En marcha —{ de fase_

de corriente

AND (arranque

de motor)

T2 0

I1 Corriente fase 1

12 Corriente fase 2

I3 Corriente fase 3

limb Relacion de desequilibrio de corriente para 3 fases
Is1 Umbral de alarma

Is2 Umbral de disparo

T1 Timeout de disparo en arranque

T2 Timeout de disparo en marcha
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Configuracion de parametros

La funcion de desequilibrio de corrientes de fase incluye los siguientes

parametros:

Parametros Intervalo de ajuste Configuracion
predeterminada

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

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

Caracteristicas técnicas

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

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

Ejemplo

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

Al

0,7 s Inicio de timeout por disparo Timeout por disparo en marcha

Estado Arranque Estado En marcha

Al Diferencia de porcentaje entre la corriente en cualquier fase y la corriente
media en las 3 fases

Is2 Umbral de disparo
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Pérdida de fase corriente

Descripcidn

La funcién de pérdida de corriente en fase indica:

Una alarma cuando la corriente de una fase difiere de la corriente media en
mas de un 80 % en las 3 fases.

Un disparo cuando la corriente de una fase difiere de la corriente media en
mas del 80 % en las 3 fases durante un periodo de tiempo definido.

NOTA: Utilice esta funcion para detectar y protegerse contra los
desequilibrios de corrientes de fase grandes (mas del 80 % de la corriente
media en las 3 fases). En el caso de desequilibrios de corriente mas
pequefios, utilice la funcion de proteccién del motor contra desequilibrios de
corrientes de fase.

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

La funcion identifica la fase que experimenta una pérdida de corriente. Si la
desviaciéon maxima de la corriente media en las 3 fases es la misma en dos fases,
la funcién identifica ambas fases.

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

La funcion sélo se aplica a los motores trifasicos.

Caracteristicas funcionales

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

1 umbral de disparo y alarma fijo igual al 80 % de la corriente media trifasica.
1 temporizador de disparo:

o Corriente-tiempo sobrepasado de pérdida de fase

2 salidas de funcién:

o Alarma de pérdida de la fase de intensidad

o Disparo por pérdida de fase de corriente

1 contador:

o Numero de disparos por pérdida de corriente en fase

3 indicadores que identifican la fase o fases que experimentan la pérdida de
corriente:

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

Disparo y alarma de pérdida de fase de corriente:
Estado Arranque 07s 0|,
P
Estado En marcha
1 —|| | @ OR T 0 :
I1-1lavg Ix 100/ lavg > 80 % Y |, Disparo
de pérdida
de fase
de corriente
12—={[12 - lavg |x 100/ lavg > 80 % ' 21
Alarma
AND o
13——=1[13 - lavg |x 100/ lavg > 80 % de pérdida
de fase
OR de corriente
Almax Pérdida de fase de corriente Ln

1 Corriente fase 1

12 Corriente fase 2

I3 Corriente fase 3

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

T Timeout de disparo

Configuracion de parametros

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

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

Tiempo de espera 0,1...30 s enincrementos de 0,1 s 3s

Activacion de alarma Activado/Desactivado Activado

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

Caracteristicas técnicas

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

Caracteristicas Valor
Histéresis 75 % de la corriente media en las 3 fases
Precision del tiempo de disparo +/-0,1s0+/-5%
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Ejemplo
El siguiente diagrama muestra un disparo de pérdida de fase de corriente de un
motor en estado de marcha.

A%l

0,7s Timeout de disparo Timeout de disparo

80%— — — - f— — — — \— - - L — — - - — - —

1
|
|
|
1
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|

Estado Arranque Estado En marcha

A%l Diferencia de porcentaje entre la corriente en cualquier fase y la corriente
media en las 3 fases

Inversion de fases corriente

Descripcién

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

NOTA: Cuando el controlador LTM R esta conectado a un modulo de
expansion, la proteccidn contra inversiéon de fases se basa en la secuencia de
fases de tensién antes de que el motor arranque, y en la secuencia de
corrientes de fase una vez que arranca.

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

Esta funcion se puede activar o desactivar.

Caracteristicas funcionales

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

Configuracién de parametros

La funcién de inversion de corrientes de fase presenta los siguientes parametros
configurables:

Parametros Intervalo de ajuste Configuracién predeterminada
Activacion de disparo Activado/Desactivado Deshabilitado
Secuencia de fases « A-B-C A-B-C

« AC-B
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Caracteristicas técnicas

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

Caracteristica

Valor

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

Precisién del tiempo de disparo

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

Arranque prolongado

Descripcion

Ciclo de arranque

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

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

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

Esta funcién no tiene alarmas.

El controlador LTM R utiliza los parametros configurables de la funcién de
proteccion contra arranque prolongado, umbral de disparo por arranque
prolongado y timeout para disparo por arranque prolongado al definir y detectar el
ciclo de arranque del motor. Consulte Ciclo de arranque, pagina 150.

Caracteristicas funcionales

La funcion de arranque prolongado incluye las siguientes caracteristicas:
* 1 umbral:
o Umbral de disparo
» 1 temporizador de disparo:
o Timeout de disparo
» 1 salidas de funcién:
o Disparo por arranque prolongado
* 1 contador:
o Ndmero de disparos por arranque prolongado
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Diagrama de bloques

Disparo por arranque prolongado:

Imed

Estado

—

Arranque
AND

I1 Corriente fase 1

12 Corriente fase 2

I3 Corriente fase 3

Is2 Umbral de disparo

T Timeout de disparo

Configuracién de parametros

— Disparo por arranque
prolongado

La funcién de arranque prolongado presenta los siguientes parametros:

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

Timeout de disparo 1...200 s enincrementos de 1 s 10s

Umbral de disparo Del 100 al 800 % de FLC 100 % de FLC

Caracteristicas técnicas

La funcién de arranque prolongado presenta las siguientes caracteristicas:

Caracteristica

Valor

Histéresis

-5 % del umbral de disparo

Precisién del tiempo de disparo

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

Ejemplo

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

I1s2

10% FLCmin

Tiempo de espera
1 de disparo por arranque
| prolongado

Estado de disparo

Is2 Umbral de disparo por arranque prolongado
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Bloqueo

Descripcién
La funcion de agarrotamiento detecta un rotor bloqueado durante el estado de

marcha e indica:

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

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

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

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

Caracteristicas funcionales

La funcion de agarrotamiento incluye las siguientes caracteristicas:
e 2umbrales:
o Umbral de alarma
o Umbral de disparo
» 1 temporizador de disparo:
o Timeout de disparo
* 2 salidas de funcion:
o Alarma de bloqueo
o Disparo por bloqueo
+ 1 contador:
o Numero de disparos por bloqueo

Diagrama de bloques

Alarma y disparo por bloqueo:

Estado —

En marcha ] Alarma por atasco
11— 4
[ Imax > Is1

12— Imax AND

. o
Y — Disparo por atasco

Estado —
En marcha AND

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

T Timeout de disparo
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Configuracién de parametros

La funcién de agarrotamiento presenta los siguientes parametros:

Parametros Intervalo de ajuste Configuracion
predeterminada

Activacion de disparo Activado/Desactivado Activado

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

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

Activacion de alarma Activado/Desactivado Deshabilitado

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

Caracteristicas técnicas

La funcién de agarrotamiento presenta las siguientes caracteristicas:

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

Ejemplo

El siguiente diagrama muestra un disparo por bloqueo.

Estado Arranque Estado En marcha ' Estado de disparo

2-5f--------—---N------/-—-—-—--H- -~~~ -~ -~

| Timeoutde |
| disparo por |
| _ bloqueo

Is2 Umbral de disparo por bloqueo

Infracorriente

Descripcién

La funcién de infracorriente indica:

» Una alarma cuando la corriente media en las 3 fases desciende por debajo
de un umbral establecido, una vez que el motor ha alcanzado el estado de
marcha.

» Un disparo cuando la corriente media en las 3 fases desciende y permanece
por debajo de un umbral establecido de forma independiente durante un
periodo de tiempo definido, una vez que el motor ha alcanzado el estado de
marcha.

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

108 1672614ES-02



Funciones de proteccion del motor

Caracteristicas funcionales

La funcion de infracorriente incluye las siguientes caracteristicas:

Diagrama de bloques

2 umbrales:

o

o

Umbral de alarma
Umbral de disparo

1 temporizador de disparo:

o

Timeout de disparo

2 salidas de funcion:

o

o

Alarma de subcorriente
Disparo por subcorriente

1 contador:

o

Numero de disparos por infracorriente

Alarmay disparo por infracorriente:

12— Imed

lavg Corriente media

Estado En marcha ——|

lavg < Is1

lavg < Is2

</

AND

Estado En marcha —{

Is1 Umbral de alarma

Is2 Umbral de disparo

T Temporizador de disparo

AND

Configuracion de parametros

Alarma por infracorriente

Y — — Disparo por infracorriente

La funcién de infracorriente presenta los siguientes parametros:

Parametros

Intervalo de ajuste

Configuracion predeterminada

Activacion de disparo

Activado/Desactivado

Deshabilitado

Timeout de disparo

1...200 s enincrementos de 1s

1s

Umbral de disparo

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

50 % de FLC

Activacion de alarma

Activado/Desactivado

Deshabilitado

Umbral de alarma

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

50 % de FLC

Caracteristicas técnicas

La funcidn de infracorriente presenta las siguientes caracteristicas:
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Caracteristicas Valor
Histéresis —5 % del umbral de disparo o el umbral de alarma
Precision del tiempo de disparo +/-0,1s0+/-5%

Ejemplo

El siguiente diagrama muestra un disparo de infracorriente.

Estado Arranque Estado En marcha : Estado de disparo

!
|

|

1

| Timeout de

| disparo por

| infracorriente
e B E—
|

I1s2 |—

Is2 Umbral de disparo por infracorriente

Sobrecorriente

Descripcién

La funcién de sobrecorriente indica:

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

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

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

Caracteristicas funcionales

La funcién de sobrecorriente incluye las siguientes caracteristicas:
* 2umbrales:
o Umbral de alarma
o Umbral de disparo
» 1 temporizador de disparo:
o Timeout de disparo
+ 2 salidas de funcion:
o Alarma de sobrecorriente
o Disparo por sobrecorriente
* 1 contador:
o Numero de disparos por sobrecorriente
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Diagrama de bloques

Alarma y disparo por sobrecorriente:

Estado En marcha ——

Imax > Is1

NG

12 —={ Imax

AND

Imax > Is2

Estado En marcha ——|

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

T Timeout de disparo

AND

Configuracion de parametros

Alarma por sobrecorriente

Y — [ Disparo por sobrecorriente

La funcion de sobrecorriente presenta los siguientes parametros:

Parametros

Intervalo de ajuste

Configuracion predeterminada

Activacion de disparo

Activado/Desactivado

Deshabilitado

Timeout de disparo

1...250 s enincrementos de 1's

10s

Umbral de disparo

Del 30 al 800 % de FLC en incrementos del 1
%

200 % de FLC

Activacion de alarma

Activado/Desactivado

Deshabilitado

Umbral de alarma

Del 30 al 800 % de FLC en incrementos del 1
%

200 % de FLC

Caracteristicas técnicas

La funcion de sobrecorriente presenta las siguientes caracteristicas:

Caracteristicas

Valor

Histéresis

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

Precision del tiempo de disparo

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

El siguiente diagrama muestra un disparo por sobrecorriente.

Alarma y disparo por sobrecorriente:

Estado En marcha H\
Y > Alarma por sobrecorriente
11— .
Imax > Is1

12— Imax AND

. T
Y — Disparo por sobrecorriente

Estado En marcha —|
AND

Is2 Umbral de disparo por sobrecorriente

Corriente de tierra

Descripcion general

El controlador LTM R se puede configurar para detectar la corriente de conexién a
tierra:

» De forma interna, sumando las sefiales de corriente trifasica del secundario
de los transformadores de corriente interna, pagina 112.

» de forma externa, midiendo la corriente proporcionada por el secundario de
un sensor de corriente de tierra externa, pagina 115.

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

Configuracién de parametros

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

externa:
Parametros Intervalo de ajuste Configuracion predeterminada
Modo de corriente de tierra ¢ Interno Interno

« Externa

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

Corriente de tierra interna

Descripcién

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

DETECCION INADECUADA DE DISPAROS

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

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

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

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

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

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

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

Esta funcion presenta un solo temporizador de disparo.

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

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

Caracteristicas funcionales

La funcion de corriente de tierra interna incluye las siguientes caracteristicas:
* 1 medida de la corriente de tierra en amperios:
o Corriente de tierra
* 1 medida de la corriente de tierra como un % de FLCmin:
> % corriente de tierra
* 2umbrales:
o Umbral de alarma
o Umbral de disparo
* 1 temporizador de disparo:
o Timeout de disparo
+ 2 salidas de funcion:
o Alarma de corriente de tierra interna
o Disparo de corriente de tierra interna
* 1 contador:
> Numero de disparos de corriente de tierra
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Diagrama de bloques

Alarma y disparo de corriente de tierra interna:

— Alarma de corriente de tierra interna

11— ol Iy > 1381
12— X 2
3 - 1Y > 1582

I1 Corriente fase 1

12 Corriente fase 2

I3 Corriente fase 3

IZ Corriente sumada
IZs1 Umbral de alarma
1Xs2 Umbral de disparo

T Timeout de disparo

Configuracién de parametros

™ . " Disparo de tierra interna

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

Parametros

Intervalo de ajuste

Configuracion
predeterminada

Timeout de disparo de corriente de tierra interna

0,5...25 s en incrementos de 0,1 s

1s

Umbral de disparo de corriente de tierra interna

Del 50 al 500 % de FLCmin en
incrementos del 1 %

50 % de FLCmin

Umbral de alarma de corriente de tierra interna

Del 50 al 500 % de FLCmin en
incrementos del 1 %

50 % de FLCmin

Caracteristicas técnicas

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

Caracteristicas

Valor

Histéresis

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

Precision del tiempo de disparo

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

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

D3

Estado Arranque | Estado En marcha ' Estado de disparo

R R et S et S it

Timeout de disparo

1Xs2 Umbral de disparo de corriente de tierra interna

Corriente de tierra externa

Descripcién

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

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

AAPELIGRO

DETECCION INADECUADA DE DISPAROS

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

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

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

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

El controlador LTM R dispone de 2 terminales, Z1y Z2, que se pueden conectar a
un sensor de corriente de tierra externa. La funcion de corriente de tierra externa
mide la corriente de tierra proporcionada por el secundario del transformador de
corriente externa e indica:

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

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

Esta funcion presenta un solo temporizador de disparo.

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

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

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

Diagrama de bloques

1 medida de la corriente de tierra en amperios:
o Corriente de tierra

2 umbrales:

o Umbral de alarma

o Umbral de disparo

1 temporizador de disparo:

o Timeout de disparo

2 salidas de funcion:

o Alarma de corriente de tierra externa

o Disparo de corriente de tierra externa

1 contador:

o Numero de disparos de corriente de tierra

Alarmay disparo de corriente de tierra externa:

lgr ——e

Igr > Igr s1 — Alarma de corriente de tierra externa
Igr > Igr s2 T 0 = Disparo de corriente de tierra externa
—

Igr Corriente de tierra desde el CT de tierra

Igr s1 Umbral de alarma

Igr s2 Umbral de disparo

T Timeout de disparo

Configuracién de parametros

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

Parametros Intervalo de ajuste Configuracion
predeterminada

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

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

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

Caracteristicas técnicas

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

Caracteristicas

Valor

Histéresis

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

Precision del tiempo de disparo

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

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

lgr,

Estado Arranque Estado En marcha : Estado de disparo

grs2-~—-f-------x- -~ -~ -~ -\ -"-")-—-"-"----—-—-——-"F-—-——-——-——— -

Timeout de disparo

Igr s2 Umbral de disparo de corriente de tierra externa

Funciones de proteccion de la tensiéon del motor

Descripcién general

En esta seccion se describen las funciones de proteccion de la tension del motor
que ofrece el controlador LTM R.

Desequilibrio de tensiones de fase

Descripcién

La funcién de desequilibrio de tensioén en fase indica:

+ Una alarma cuando la tensién de una fase compuesta difiere de la tension
media en mas de un porcentaje definido en las 3 fases.

* Undisparo cuando la tensién de una fase compuesta difiere de la tensién
media en mas de un porcentaje establecido de forma independiente durante
un periodo de tiempo definido en las 3 fases.

NOTA: Una fase compuesta es la medida combinada de 2 fases: L1 + L2, L2
+L30L3+L1.

Esta funcion:

« Se activa cuando el controlador LTM R esta conectado a un médulo de
expansion

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

» Esta disponible cuando el motor esta en los estados listo, arranque o marcha.
» Solo se aplica a los motores trifasicos.
Esta funcion presenta 2 temporizadores de disparo ajustables:

* uno se aplica a los desequilibrios de tension que tienen lugar mientras el
motor se encuentra en estado de arranque, y

» el otro se aplica a los desequilibrios de tensiéon que se producen mientras el
motor esta en estado de marcha, o cuando vence la duracion del tiempo de
arranque prolongado

Ambos temporizadores se inician si el desequilibrio se detecta en estado de
arranque.
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NOTA: Utilice esta funcion para detectar y protegerse contra los
desequilibrios de tensiones de fase mas pequefios. En el caso de
desequilibrios mayores, mas del 40 % de la tension media en las 3 fases,
utilice la funcién de proteccion del motor de pérdida de fase de tension.

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

Caracteristicas funcionales

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

* 2umbrales:
o Umbral de alarma
o Umbral de disparo
» 2temporizadores de disparo:
o Timeout de disparo en arranque
o Timeout de disparo en marcha
» 2 salidas de funcion:
o Alarma por desequilibrio de tensién en fase
o Disparo por desequilibrio de tension en fase
» 1 contador:
o Numero de disparos por desequilibrio de tensién en fase
+ 3indicadores que identifican la fase con el desequilibrio de tension mayor:
o L1-L2 desequilibrio mas alto
o L2-L3 desequilibrio mas alto
o L3-L1 desequilibrio mas alto
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Diagrama de bloques

Alarma por desequilibrio de fase de tension:
Estado Arranque —»

Estado En marcha —=
OR
Vi— | v1 - vavg | x 100 / Vavg > Vs1 Y Alarma por
desequilibrio
de fase de tension
V2—=! | v2 - vavg | x 100 / Vavg > Vs1 21
AND
V3—= | v3 - vavg | x 100 / Vavg > Vs1
OR
AVmax Desequilibrio de tension Ln
Disparo por desequilibrio de fase de tension:
Estado Disparo por
Arranque
Vi—= | v1 - Vavg | x 100 / Vavg > Vs2 qu v T 0 desequilbrio
de fase de tension
(arranque de motor)
V2—=| | v2 - vavg | x 100 / Vavg > Vs2 AND
T 0 Disparo por
Estado .l Y = desequilibrio
V38— | v3 - Vavg | x 100 / Vavg > Vs2 En marcha — de fase de tension
OR (motor en marcha)
AND

AVmax — Desequilibrio de tension Ln

V1 Tension L1-L2

V2 Tension L2-L3

V3 Tension L3-L1

Ln Numero o numeros de linea con la desviacion mas grande con respecto a Vmed
Vs1 Umbral de alarma

Vs2 Umbral de disparo

Vavg Tension media trifasica

T1 Timeout de disparo en arranque

T2 Timeout de disparo en marcha

Configuracion de parametros

La funcion de desequilibrio de tensiones de fase incluye los siguientes

parametros:
Parametros Intervalo de ajuste Configuracion predeterminada
Activacion de disparo Activado/Desactivado Deshabilitado
Timeout de disparo en arranque 0,2...20 s enincrementos de 0,1 s 0,7s
Timeout de disparo en marcha 0,2...20 s enincrementos de 0,1 s 2s
Umbral de disparo Del 3 al 15 % del desequilibrio calculado en 10 %
incrementos del 1 %

1672614ES-02

119



Funciones de proteccion del motor

Parametros Intervalo de ajuste Configuracion predeterminada
Activacion de alarma Activado/Desactivado Deshabilitado
Umbral de alarma Del 3 al 15 % del desequilibrio calculado en 10 %

incrementos del 1 %

Caracteristicas técnicas

La funcion de desequilibrio de tensiones de fase incluye los siguientes

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

Ejemplo
El siguiente diagrama muestra un desequilibrio de tensiones de fase:
VoA | | | !
I
I I I
I I I :
| I I :
V 2 _________ I_ ______________ I __________
s [ [
I I I
| . | )
| Inicio de | | Timeout
| timeout | \/\ | Ppordisparo
| Ppor disparo | | en marcha
|<—|—>|
I I I
I I I
I I I t
Estado Arranque Estado En marcha

V%A Diferencia de porcentaje entre la tensién en cualquier fase y la tension
media trifasica

Vs2 Umbral de disparo

Pérdida de tension en fase

Descripcién

La funcién de pérdida de tensién en fase esta basada en la funcién de
desequilibrio de tension en fase e indica lo siguiente:

» Una alarma cuando la tensién de una fase difiere de la tensién media en mas
de un 38 % en las 3 fases.

* Un disparo cuando la tensién de una fase difiere de la tensién media en mas
del 38 % en las 3 fases durante un periodo de tiempo definido.

Esta funcion:

» Se activa cuando el controlador LTM R esta conectado a un modulo de
expansion

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

» Estéa disponible cuando el motor esté en los estados listo, arranque o marcha
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» Sdlo se aplica a los motores trifasicos
Esta funcion presenta un solo temporizador de disparo ajustable.

NOTA: Utilice esta funcion para detectar y protegerse contra los
desequilibrios de tensiones de fase grandes (mas del 40 % de la tensién
media en las 3 fases). En el caso de desequilibrios de tensién mas pequefios,
utilice la funcién de proteccion del motor contra desequilibrio de tensiones de
fase.

La funcion identifica la fase que experimenta una pérdida de tension. Si la
desviacion maxima de la tensidon media en las 3 fases es la misma en 2 fases, la
funcion identifica ambas fases.

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

Caracteristicas funcionales

La funcion de pérdida de tensién de fase incluye las siguientes caracteristicas:
* Unumbral de disparo y alarma fijo igual al 38 % de la tensién media trifasica.
* Un Unico temporizador de disparo ajustable:
o Tiempo sobrepasado de fallo de pérdida de tension en fase
+ 2 salidas de funcion:
o Alarma de pérdida de tension en fase
o Disparo de pérdida de tension en fase
+ 1 contador:
o Numero de disparos por pérdida de tension en fase
« Jindicadores que identifican la fase que experimenta la pérdida de tension:
o Pérdida de tension L1-L2
o Pérdida de tension L2-L3
o Pérdida de tensién L3-L1

Diagrama de bloques

Disparo y alarma de pérdida de fase de tension:

Estado de preparado —»

Vi— | v1-vavgl > 0,38 x Vavg v T 0 . Disparo de pérdida de
fase de tension

v2—-| |v2-vavgl > 0,38 x Vavg
AND Alarma de pérdida de
V3—= |y3. Vavg [ > 0,38 x Vavg - fase de tension
OR
AVmax Pérdida de fase de tensiéon Ln

V1 Tension L1-L2

V2 Tension L2-L3

V3 Tension L3-L1

Ln NUumero o nimeros de linea tensién de red con la desviacion mas grande con respecto a Vmed
Vavg Tension media trifasica

T Timeout de disparo
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Configuracién de parametros

La funcién de pérdida de tensién en fase presenta los siguientes parametros
configurables:

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

Timeout de disparo 0,1...30 s en incrementos de 0,1 s 3s

Activacion de alarma Activado/Desactivado Activado

Caracteristicas técnicas

La funcién de pérdida de tensién en fase presenta las siguientes caracteristicas:

Caracteristicas Valor
Histéresis 45 % de la tension media en las 3 fases
Precision del tiempo de disparo +/-0,1s0+~-5%

Ejemplo

El siguiente diagrama muestra un disparo de pérdida de tension en fase de un
motor en estado de marcha:

A%V

0% — - —f——-— - --+

Timeout de disparo

Timeout de disparo

AV% Diferencia de porcentaje entre la tension en cualquier fase y la tension
media en las 3 fases

Tension-inversion de fase

Descripcidn

La funcién de inversion de tension en fase envia un disparo cuando detecta que
las fases de tension de un motor trifasico estan fuera de secuencia, lo que
generalmente indica un disparo de cableado. Utilice el parametro Motor-
secuencia de fases para configurar la direccion, ABC o ACB, de giro del motor.

Esta funcion:

» esta disponible cuando el controlador LTM R esta conectado a un médulo de
expansion.

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

» Esta disponible cuando el motor esta en los estados listo, arranque o marcha.
» Soélo se aplica a los motores trifasicos.
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* No tiene alarmas ni temporizadores.
Esta funcion se puede activar o desactivar.

Caracteristicas funcionales

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

Configuracion de parametros

La funcion de inversion de tensién de fase presenta los siguientes parametros
configurables:

Parametros Intervalo de ajuste Configuracion predeterminada
Activacion de disparo Activado/Desactivado Deshabilitado
Motor-secuencia de fases « AB-C A-B-C

« AC-B

Caracteristicas técnicas

La funcion de inversion de tensién de fase presenta las siguientes caracteristicas:

Caracteristicas Valor
Tiempo de disparo en0,2s
Precisién del tiempo de disparo +/-0,1s
Infratension
Descripcién

La funcién de infratensién indica:

* Una alarma cuando la tensién en una fase desciende por debajo de un
umbral definido.

* Un disparo cuando la tensién en una fase desciende por debajo de un umbral
definido por separado y permanece asi durante un periodo de tiempo
establecido.

Esta funcion presenta un solo temporizador de disparo. Los umbrales de disparo
y alarma se definen como un porcentaje del parametro de la tensién nominal del
Motor (Vnom).

La funcién de infratension sélo se encuentra disponible en los estados de
arranque y marcha, cuando el controlador LTM R esta conectado a un médulo de
expansion.

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

Caracteristicas funcionales

La funcion de infratension incluye las siguientes caracteristicas:
* 2umbrales:
o Umbral de alarma
o Umbral de disparo
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+ 1 temporizador de disparo:
o Timeout de disparo
» 2 salidas de funcion:
o Alarma de infratension
o Disparo de infratension
* 1 contador:
o Numero de disparos por infratensién

Diagrama de bloques

Alarma y disparo por subtension:

Estado de preparado —
Estado En marcha —»
Y Alarma por subtension
OR
Vi g Vmax > Vs1
V22— Iméx AND
V3 Vmax > Vs2
Y T oL . Disparo de subtension
Estado de preparado —
Estado En marcha —»

AND
OR

V1 Tension L1-L2
V2 Tension L2-L3
V3 Tension L3-L1
Vs1 Umbral de alarma
Vs2 Umbral de disparo

T Timeout de disparo

Configuracién de parametros

La funcién de infratensién presenta los siguientes parametros:

Parametros Intervalo de ajuste Configuracion
predeterminada

Activacion de disparo Activado/Desactivado Deshabilitado

Timeout de disparo 0,2...25 s en incrementos de 0,1 s 3s

Umbral de disparo Del 70 al 99 % de Motor-tensién nominal en incrementos del 1 % 85 %

Activacion de alarma Activado/Desactivado Deshabilitado

Umbral de alarma Del 70 al 99 % de Motor-tension nominal en incrementos del 1 % 85 %

Caracteristicas técnicas

La funcién de infratension presenta las siguientes caracteristicas:
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Caracteristicas

Valor

Histéresis

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

Precision del tiempo de disparo

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

Ejemplo
El siguiente diagrama muestra un disparo de infratension.
V 1
| ;
! . I
! I I
! I I
| | Timeout |
| | dedisparo |
I T
| | |
| | |
VSZ I~ T 777777777777777777777 |7 - - - - = r 7777777
| |
| |
| | |
| | |
| | |
. . . ¢
Vs2 Umbral de disparo de infratension
Sobretension
Descripcién

La funcion de sobretensién indica:
* Una alarma cuando la tensién en una fase supera un umbral definido.

» Un disparo cuando la tensién en una fase supera continuamente un umbral
establecido por separado durante un periodo de tiempo definido.

Esta funcion presenta un solo temporizador de disparo. Los umbrales de disparo
y alarma se definen como un porcentaje del parametro de la tensién nominal del
Motor (Vnom).

La funcion de sobretensién se encuentra disponible en los estados de arranque y
marcha, cuando el controlador LTM R esta conectado a un médulo de expansion.

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

Caracteristicas funcionales

La funcion de sobretensién incluye las siguientes caracteristicas:

2 umbrales:

o

o

Umbral de alarma
Umbral de disparo

1 temporizador de disparo:

o

Timeout de disparo

2 salidas de funcion:

o

o

Alarma por sobretension
Disparo por sobretension
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* 1 contador:
o Numero de disparos por sobretensién

Diagrama de bloques

Alarma y disparo por sobretension:

Estado de preparado —

Estado En marcha —»

<

Alarma
OR por sobretensién
1
vi Vmax > Vs1
V2——= Imax AND
> _
v Vmax > Vs2
Y T oL . Disparo

por sobretensién

Estado de preparado —

Estado En marcha —
AND

OR

V1 Tension L1-L2
V2 Tension L2-L3
V3 Tension L3-L1
Vs1 Umbral de alarma
Vs2 Umbral de disparo

T Timeout de disparo

Configuracién de parametros

La funcién de sobretension presenta los siguientes parametros:

Parametros Intervalo de ajuste Configuracion
predeterminada

Activacion de disparo Activado/Desactivado Deshabilitado

Timeout de disparo 0,2...25 s en incrementos de 0,1 s 3s

Umbral de disparo Del 101 al 115 % de Motor-tension nominal en incrementos del 1 % 110 %

Activacion de alarma Activado/Desactivado Deshabilitado

Umbral de alarma Del 101 al 115 % de Motor-tension nominal en incrementos del 1 % 110 %

Caracteristicas técnicas

La funcion de sobretension presenta las siguientes caracteristicas:

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

El siguiente diagrama muestra un disparo por sobretension.

\

Vs2 |-

Timeout
de disparo

m

Vs2 Umbral de disparo por sobretensién

Gestion de caidas de tension

Descripcidén general

Cuando se detecta una caida de tension, el controlador LTM R puede utilizar dos
funciones diferentes para descargar y reconectar la carga de forma automatica:

* Deslastrado, pagina 127
* Rearranque automatico, pagina 129
La seleccion se realiza a través del parametro Modo caida de tension:

Si Modo caida de tension es... Entonces...

0 No ocurre nada

1 Se activa la funcién de descarga

2 Se activa la funcién de rearranque automatico

Las funciones de descarga y rearranque automatico son excluyentes entre si.

Descarga

Descripcion

El controlador LTM R proporciona la funcién de descarga, que puede utilizarse
para desactivar las cargas no criticas en caso de que el nivel de tensién se
reduzca de manera considerable. Por ejemplo, utilice la descarga cuando la
alimentacion se transfiera desde una fuente de alimentacion principal a un
sistema generador de reserva, donde el sistema generador de reserva sélo puede
suministrar alimentacién a un niumero limitado de cargas criticas.

El controlador LTM R solo supervisa la descarga cuando se selecciona Descarga.

Cuando la funcién de descarga estéa activada, el controlador LTM R supervisa la
tension de fase media y lleva a cabo las siguientes acciones:

* Informa de una condicién de descarga y para el motor cuando la tension
desciende por debajo de un umbral de caida de tensién configurable y
permanece asi lo que dura un temporizador de descarga.

+ Elimina la condicién de descarga cuando la tension se eleva por encima de
un umbral de rearranque por caida de tension configurable y permanece asi
lo que dura un temporizador de rearme de descarga configurable.
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Cuando el controlador LTM R elimina la condicion de descarga:

En configuraciones de 2 hilos (mantenido), emite un comando de marcha
para rearrancar el motor.

En configuraciones de 3 hilos (impulso), no rearranca automaticamente el
motor.

En el modo de funcionamiento de sobrecarga, las condiciones de descarga no
afectan a los estados de funcionamiento O.1y O.2.

En el modo de funcionamiento independiente, las condiciones de descarga no
afectan al estado O.2.

Si su aplicacién incluye otro dispositivo que proporciona descarga externa, la
funcion de descarga del controlador LTM R no se debe activar.

Todos los temporizadores y umbrales de caida de tension se pueden ajustar
cuando el controlador LTM R se encuentra en su estado de funcionamiento
normal. Si un temporizador de descarga esta contando en el momento de su
ajuste, la nueva duracién no se hara efectiva hasta que finalice el temporizador.

Esta funcion soélo esta disponible cuando la aplicacién incluye un médulo de
expansion LTM E.

Caracteristicas funcionales

La funcién de descarga incluye las siguientes caracteristicas:

2 umbrales:

o

o

Umbral de caida de tensién

Umbral de reinicio por caida de tension

2 retardos:

o

o

Descarga-tiempo sobrepasado

Tiempo sobrepasado de rearranque por caida de tension

1 indicador de estado

o

Descarga

1 contador:

o

Descarga-numero

Ademas, la funcién de descarga:

Desactiva las salidas logicas O.1y O.2.

Hace que el LED de alarma parpadee 5 veces por segundo.

Configuracién de parametros

La funcion de descarga presenta los siguientes parametros:

Parametros Intervalo de ajuste Configuracion predeterminada
Modo de caidas de tensién 0 = Ninguno 0 = Ninguno
1 = Descarga
2 = Rearranque automatico
Timeout de descarga 1...9999 s en incrementos de 1 s 10s
Umbral de caida de tensién Del 50 al 115 % de Motor-tensién nominal 70 %
Timeout de reinicio por caida de tensién 1...9999 s en incrementos de 1's 2s
Umbral de reinicio por caida de tension Del 65 al 115 % de Motor-tensién nominal 90 %
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Caracteristicas técnicas

La funcion de descarga presenta las caracteristicas siguientes:

Caracteristicas Valor

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

Secuencia de tiempo

El siguiente diagrama es un ejemplo de la secuencia de tiempo de la funcién de descarga para una configuracion
de 2 hilos con restablecimiento automatico:

Vavg A

Voltage dip
restart threshold
Voltage dip
threshold 3
' t
. Lol
¥ .
Load shedding |—| '
timeout :
Voltage dip : v—[
restart timeout . | | -
Load sheddi v v
oad shedkding :
bit g :
Motor On ' '7
|
- ————— P -t | -

1 Motor en marcha
2 Descarga; motor parado

3 Descarga eliminada; rearranque automatico del motor (funcionamiento de 2 hilos)

Rearranque automatico

Descripcién

El controlador LTM R ofrece rearranque automatico.

Si se encuentra activada la funcién de rearranque automatico, el controlador LTM
R supervisa la tensién de fase instantanea y detecta la aparicion de caidas de
tension. Esta funcién de deteccion de caida de tensidon comparte algunos
parametros con la funcién de descarga.

La funcion gestiona 3 secuencias de rearranque distintas de acuerdo con la
duracion de la caida de tension:

* Rearranque inmediato: el motor rearranca de forma automatica.

» Rearranque con retardo: el motor rearranca de forma automatica una vez
sobrepasado un tiempo determinado.
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* Rearranque manual: el motor rearranca de forma manual. Para ello es
necesario ejecutar un comando de marcha.

Todos los temporizadores de rearranque automatico se pueden ajustar cuando el
controlador LTM R se encuentra en su estado de funcionamiento normal. Si en el
momento del ajuste de un temporizador de rearranque automatico éste se
encuentra contando, la nueva duracion no se hara efectiva hasta que finalice el
temporizador.

Esta funcion soélo esta disponible cuando la aplicaciéon incluye un médulo de
expansion LTM E.

Caracteristicas funcionales

La funcion de rearranque automatico incluye las siguientes caracteristicas:

» 3 retardos:

o

o

o

Tiempo sobrepasado de rearranque automatico inmediato
Tiempo sobrepasado de rearranque automatico con retardo
Tiempo sobrepasado de rearranque por caida de tension

* 5indicadores de estado:

<]

o

o

o

o

Deteccion de caida de tension: LTM R esta en estado de caida.

Se ha producido una caida de tension: se ha detectado una caida en los
ultimos 4,5 segundos.

Condicién de rearranque automatico inmediato
Condicién de rearranque automatico con retardo
Condicién de rearranque automatico manual

« 3 contadores:

o

o

o

Numero de rearranques automaticos inmediatos
Numero de rearranques automaticos con retardo
Numero de rearranques automaticos manuales

Configuracién de parametros

La funcién de rearranque automatico presenta los siguientes parametros:

Parametros

Intervalo de ajuste Configuracion
predeterminada

Modo de caidas de tension

0 = Ninguno 0 = Ninguno
1 = Descarga

2 = Rearranque automatico

Umbral de caida de tensién Del 50 al 115 % de Motor-tensién nominal 65 %
Umbral de reinicio por caida de tension Del 65 al 115 % de Motor-tensién nominal 90 %
Timeout de rearranque automatico inmediato 0...0,4 senincrementos de 0. 1s 0,2s
Timeout de rearranque automatico con retardo * De 0a 300 s: ajuste de tiempo 4s

sobrepasado en incrementos de 1 s
* 301 s: tiempo sobrepasado infinito

Timeout de reinicio por caida de tensién

0...9999 s en incrementos de 1 s 2s

Caracteristicas técnicas

La funcién de rearranque automatico presenta las siguientes caracteristicas:
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Caracteristicas

Valor

Precisién de la temporizacion

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

Comportamiento del rearranque automatico

El comportamiento del rearranque automatico depende de la duracién de la caida
de tension, que es el tiempo transcurrido desde la pérdida de tension hasta su
restablecimiento.

Existen 2 ajustes posibles, que son los siguientes:
* Tiempo sobrepasado de rearranque inmediato

+ Tiempo sobrepasado de rearranque con retardo (el retardo lo define el
parametro Retardo para rearranque)

En el diagrama siguiente se muestran las fases del rearranque automatico:

Immediate Restart Delayed Restart Manual Restart

. Auto restartimmediate |
¢+ timeout

-~

Auto restart delayed timeout

- f -

Si la duracion de la caida de tension es inferior al tiempo sobrepasado de
rearranque inmediato y si la caida de tension es la segunda que ocurre en un
lapso de 1 segundo, sera necesario efectuar un rearranque con retardo del motor.

Si se encuentra activo un rearranque con retardo (se esta contando el retardo):

* Eltemporizador se detendra durante la caida de tensién cuando esta se
produzca.

+ Se cancelara el reinicio con retardo si se ejecuta un comando de arranque o
parada.
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Secuencia de tiempo: rearranque inmediato

En el siguiente diagrama se ilustra un ejemplo de la secuencia de tiempo cuando se produce un rearranque
inmediato:

. . 1
Voltage Dip Detection 0 |

. 1 —
Voltage Dip Occurred a :

) 1 r ‘
Immediate Restart 0

Delayed Restart 0

Manual Restart

Auto Restart Immediate 1 ' ‘
Timeout 0 J

Auto Restart Delayed 1 '
Timeout DJ

Qutput

1 | j
Motor Current 0
B s

010 O

¥

1 Motor en marcha
2 Deteccion de caida de tensién, paro del motor

3 Restablecimiento de la tensidn, rearranque automatico del motor
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Secuencia de tiempo: rearranque con retardo

En el siguiente diagrama se ilustra un ejemplo de la secuencia de tiempo cuando se produce un rearranque con

retardo:

Voltage Dip Detection

Voltage Dip Occurred

Immediate Restart

Delayed Restart

Manual Restart

Auto Restart Immediate
Timeout

Auto  Restart Delayed
Timeout

Voltage Dip Restart Timeout

Output

Motor Current

1 Motor en marcha

2 Deteccion de caida de tension, paro del motor

3 Restablecimiento de la tensién, rearranque automatico del motor

Y

A

Y
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Secuencia de tiempo: rearranque manual

En el siguiente diagrama se ilustra un ejemplo de la secuencia de tiempo cuando se produce un rearranque
manual:

Voltage Dip Detection 0 |
) 1 .
Voltage Dip Occurred 0 |
. 1 -
Immediate Restart 0
1 '
Delayed Restart 0 .
Manual Restart (1] |
Auto Restart Immediate 1 ;
Timeout 0
Auto Restart Delayed 1 :
Timeout 0
Run Command g}
1 ! ) A
Output 0 !
{' ¥
Motor Current ; |
e M o o

O, @ )

1 Motor en marcha
2 Deteccidn de caida de tension, paro del motor

3 Restablecimiento de la tensién, rearranque automatico del motor

Funciones de proteccién de alimentaciéon del motor

Descripcién general

En esta seccion se describen las funciones de proteccion de alimentacion del
motor que ofrece el controlador LTM R.

Potencia insuficiente

Descripcién

La funcién de potencia insuficiente indica:

* Una alarma si el valor de potencia activa desciende por debajo de un umbral
definido.

» Un disparo cuando el valor de potencia activa desciende por debajo de un
umbral definido por separado y permanece asi durante un periodo de tiempo
establecido.
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Esta funcion presenta un solo temporizador de disparo. Los umbrales disparo y
alarma se definen como un porcentaje del parametro potencia nominal del Motor
(Pnom).

La funcién de potencia insuficiente sélo se encuentra disponible en estado de
marcha, cuando el controlador LTM R esta conectado a un médulo de expansion.

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

Caracteristicas funcionales

La funcidn de potencia insuficiente incluye las siguientes caracteristicas:
* 2umbrales:
o Umbral de alarma por potencia insuficiente
o Umbral de disparo por potencia insuficiente
* 1 temporizador de disparo:
o Timeout de disparo por potencia insuficiente
+ 2 salidas de funcion:
o Alarma por potencia insuficiente
o Disparo por potencia insuficiente
+ 1 contador:
o Numero de disparos por potencia insuficiente

Diagrama de bloques

Alarma y disparo por infrapotencia:
Estado En marcha —
Y > Alarma por infrapotencia
Vavg —= P < Psl j
Imed —{ P AND
P < Ps2
Factor —» T 0 : - -
. — Disparo por infrapotencia
potencia Y parop P
Estado En marcha ——

AND

Vavg Valor eficaz promedio de tension
lavg Valor eficaz promedio de corriente
P Potencia

Ps1 Umbral de alarma

Ps2 Umbral de disparo

T Timeout de disparo

Configuracion de parametros

La funcion de potencia insuficiente presenta los siguientes parametros:
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Parametros Intervalo de ajuste Configuracion
predeterminada

Activacion de disparo Activado/Desactivado Deshabilitado
Timeout de disparo 1...100 s en incrementos de 1 s 60 s
Umbral de disparo Bel 20 al 800 % de Motor-potencia nominal en incrementos del 1 20 %

o
Activacion de alarma Activado/Desactivado Deshabilitado
Umbral de alarma 5el 20 al 800 % de Motor-potencia nominal en incrementos del 1 30 %

o

Caracteristicas técnicas

La funcion de potencia insuficiente presenta las siguientes caracteristicas:

Caracteristicas

Valor

Histéresis —5 % del umbral de disparo o el umbral de alarma
Precision +/- 5%
Ejemplo

El siguiente diagrama muestra un disparo por potencia insuficiente.

P

de disparo

'
I
|
I
I

Timeout 1
I
|
I
I

Ps2

Ps2 Umbral de disparo por potencia insuficiente

Potencia excesiva

Descripcién

La funcién de potencia excesiva indica:
* Una alarma si el valor de potencia activa supera un umbral definido.

» Un disparo cuando el valor de potencia activa supera un umbral definido por
separado y permanece asi durante un periodo de tiempo establecido.

Esta funcién presenta un solo temporizador de disparo. Los umbrales disparo y
alarma se definen como un porcentaje del parametro potencia nominal del Motor
(Pnom).

La funcién de potencia excesiva sélo se encuentra disponible en estado de
marcha, cuando el controlador LTM R esta conectado a un médulo de expansion.

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

La funcion de potencia excesiva incluye las siguientes caracteristicas:
* 2 umbrales:
o Umbral de alarma por potencia excesiva
o Umbral de disparo por potencia excesiva
» 1 temporizador de disparo:
o Timeout de disparo por potencia excesiva
+ 2 salidas de funcion:
o Alarma por potencia excesiva
o Disparo por potencia excesiva
« 1 contador:
o Numero de disparos por potencia excesiva

Diagrama de bloques

Alarma y disparo por sobrepotencia:

Estado En marcha ——

Vavg —

Imed — P

Factor —

AYJ > Alarma

potencia

P> Psl por sobrepotencia
AND
P > Ps2 T 0
Y — [ Disparo
por sobrepotencia

Estado En marcha ——
AND

Vavg Valor eficaz promedio de tensién

lavg Valor eficaz promedio de corriente

P Potencia

Ps1 Umbral de alarma

Ps2 Umbral de disparo

T Timeout de disparo

Configuracion de parametros

La funcion de potencia excesiva presenta los siguientes parametros:

Parametros Intervalo de ajuste Configuracion
predeterminada

Activacion de disparo Activado/Desactivado Deshabilitado
Timeout de disparo 1...100 s en incrementos de 1 s 60s
Umbral de disparo 5e| 20 al 800 % de Motor-potencia nominal en incrementos del 1 150 %

o
Activacion de alarma Activado/Desactivado Deshabilitado
Umbral de alarma Bel 20 al 800 % de Motor-potencia nominal en incrementos del 1 150 %

o
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Caracteristicas técnicas

La funcién de potencia excesiva presenta las siguientes caracteristicas:

Caracteristicas Valor
Histéresis —5 % del umbral de disparo o el umbral de alarma
Precision +/-5%

Ejemplo

El siguiente diagrama muestra un disparo por potencia excesiva.

P

Ps2f- 4+ - - - - - - - - - e - - - - - - — -

Timeout
de disparo

Ps2 Umbral de disparo por potencia excesiva

Factor de potencia insuficiente

Descripcidn
La funcién de proteccion de factor de potencia insuficiente supervisa el valor del

factor de potencia e indica:

» Una alarma si el valor del factor de potencia desciende por debajo de un
umbral definido.

» Un disparo cuando el valor del factor de potencia desciende por debajo de un
umbral definido por separado y permanece asi durante un periodo de tiempo
establecido.

Esta funcion presenta un solo temporizador de disparo.

La funcién de proteccion de factor de potencia insuficiente sélo se encuentra
disponible en estado de marcha, cuando el controlador LTM R esta conectado a
un modulo de expansion.

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

Caracteristicas funcionales

La funcién de factor de potencia insuficiente incluye las siguientes caracteristicas:
* 2umbrales:
o Umbral de alarma por factor de potencia insuficiente
o Umbral de disparo por factor de potencia insuficiente
» 1 temporizador de disparo:
o Timeout de disparo por factor de potencia insuficiente
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+ 2 salidas de funcion:
o Alarma por factor de potencia insuficiente
o Disparo por factor de potencia insuficiente
« 1 contador:
o Numero de disparos por factor de potencia insuficiente

Diagrama de bloques

Alarma por factor de subpotencia:

Estado En marcha ——|

Factor
potencia —|C0S¢p < COSps1

AND

Disparo por factor de subpotencia:

D * Alarma por factor de subpotencia

Factor
otencia —C0Sg < COSgs2 T 0
P Y — Disparo por factor de subpotencia

Estado En marcha ——|
AND

cos¢s1 Umbral de alarma por factor de potencia insuficiente
cosds2 Umbral de disparo por factor de potencia insuficiente

T Timeout de disparo por factor de potencia insuficiente

Configuracion de parametros

La funcion de factor de potencia insuficiente incluye los siguientes parametros:

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

Timeout de disparo 1...25 s enincrementos de 0,1 s 10s

Umbral de disparo 0...1 x factor de potencia en incrementos de 0,01 | 0,60

Activacion de alarma Activado/Desactivado Deshabilitado

Umbral de alarma 0...1 x factor de potencia en incrementos de 0,01 | 0,60

Caracteristicas técnicas

La funcion de factor de potencia insuficiente presenta las siguientes

caracteristicas:

Caracteristicas Valor

Histéresis —5 % del umbral de disparo o el umbral de alarma
Precision +/-3° 0 +/- 10 % (para cos ¢ = 0,6)

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

El siguiente diagrama muestra un disparo por factor de potencia insuficiente.

C0S¢

Timeout
de disparo

1
[
|
[
|
|
|
I \!

COSps2|— + — - —— = — = - — = — = — = — = — = — = —\-—— — — — F-——= ===
| |
[
|
|
|
|
[

cosds2 Umbral de disparo por factor de potencia insuficiente

Factor de potencia excesivo

Descripcién
La funcién de proteccion de factor de potencia excesiva supervisa el valor del
factor de potencia e indica:
* Una alarma si el valor del factor de potencia supera un umbral definido.

* Undisparo cuando el valor del factor de potencia supera un umbral definido
por separado y permanece asi durante un periodo de tiempo establecido.

Esta funcion presenta un solo temporizador de disparo.

La funcién de proteccion de factor de potencia excesivo so6lo se encuentra
disponible en estado de marcha, cuando el controlador LTM R esta conectado a
un modulo de expansion.

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

Caracteristicas funcionales

La funcién de factor de potencia excesivo incluye las siguientes caracteristicas:
* 2umbrales:
o Umbral de alarma por factor de potencia excesiva
o Umbral de disparo por factor de potencia excesiva
* 1 temporizador de disparo:
o Timeout de disparo por factor de potencia excesiva
» 2 salidas de funcion:
o Alarma por factor de potencia excesiva
o Disparo por factor de potencia excesiva
» 1 contador:
o Numero de disparos por factor de potencia excesiva
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Diagrama de bloques

Alarma por factor de potencia excesiva:

Estado En marcha ——

Egg‘;;ia —C0S@ > COS@s1

AND

Disparo por factor de potencia excesiva:

Alarma por factor de potencia excesiva

Factor  ____./c0sg > COS@s2 T 0
potencia Y — Disparo por factor de potencia excesiva

Estado En marcha ——
AND

cosds1 Umbral de alarma por factor de potencia excesiva

cosds2 Umbral de disparo por factor de potencia excesiva

T Timeout de disparo por factor de potencia excesiva

Configuracion de parametros

La funcion de factor de potencia excesivo incluye los siguientes parametros:

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

Timeout de disparo 1...25 s enincrementos de 0,1 s 10s

Umbral de disparo 0...1 x factor de potencia en incrementos de 0,01 0,90

Activacion de alarma

Activado/Desactivado

Deshabilitado

Umbral de alarma

0...1 x factor de potencia en incrementos de 0,01

0,90

Caracteristicas técnicas

La funcion de factor de potencia excesivo presenta las siguientes caracteristicas:

Caracteristicas

Valor

Histéresis

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

Precision

+/—3° 0 +/— 10 % (para cos ¢ = 0,6)

Precision del tiempo de disparo

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

El siguiente diagrama muestra un disparo de factor de potencia excesiva.

C0So

|

I

|

I

|

I

! I

COSps2 |-+ — = = = = — = — — — — — — =~~~ — === =-=

I

|

I

|

1 1
1 1
Timeout |
| dedisparo |
1 1
1 1
1 1

cosds2 Umbral de disparo por factor de potencia excesiva
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Funciones de control del motor

Descripcidén general

En los temas de este capitulo se describen los estados de funcionamiento del
controlador LTM R que determinan los modos de funcionamiento y el modo de
restablecimiento tras disparo (manual, a distancia, automatico).

En este capitulo también se presenta el modo de funcionamiento personalizado,
que se puede emplear para personalizar un programa de control predefinido.

Canales de control y estados de funcionamiento

Descripcion general

En esta seccion se describen:
+ como configurar el control de las salidas del controlador LTM R, y
* los estados de funcionamiento del controlador LTM R, como por ejemplo:

o coémo pasa el controlador LTM R entre los estados de funcionamiento
durante el arranque, y

o las funciones de proteccion del motor que ofrece el controlador LTM R en
cada estado de funcionamiento

A ADVERTENCIA

FUNCIONAMIENTO IMPREVISTO DEL EQUIPO

La aplicacion de este producto requiere experiencia en el disefio y la
programacion de sistemas de control. Sélo las personas que tengan
experiencia estan autorizadas a programar, instalar, modificar y aplicar este
producto. Siga todos los cédigos y normativas de seguridad locales y
nacionales.

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

Canales de control

Descripcion general

El controlador LTM R se puede configurar para 1 de 3 canales de control:

* Bornero de conexion: dispositivos de entrada conectados a las conexiones
de entrada de la cara frontal del controlador LTM R.

* HMI: un dispositivo HMI conectado al puerto HMI del controlador LTM R.
* Red: unared PLC conectada al puerto de red del controlador.

Seleccion del canal de control

Puede escoger facilmente entre 2 canales de control, asignando un canal como
origen de control local y el segundo canal como origen de control remoto.

Las asignaciones de canales posibles son:
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Canal de control Local Remoto

Bornero de conexion (ajuste de Si Sélo con un LTM CU presente
fabrica)

HMI Si Saélo con un LTM CU presente
Red No Si

En control local, la seleccion del canal de control (Bornero de conexién o HMI) se
determina configurando el control de ajuste de canal local en el registro de
configuracion de control.

En el control a distancia, la seleccion del canal de control es siempre Red,
excepto si hay un LTM CU presente. En este caso, la seleccion del canal de
control se determina configurando el ajuste del canal de control a distancia en el
registro de configuracién de control.

Si hay un LTM CU presente, la entrada légica 1.6 y el boton a distancia/local del
LTM CU se utilizan conjuntamente para seleccionar entre el origen de control a
distancia y local:

Entrada légica 1.6 Estado a distancia/local del LTM CU Origen de control activo
Inactivo - Local
activo Local Local
A distancia (o no presente) Remoto
NOTA:

* El canal de control de red siempre se considera como un control de 2
hilos, independientemente del modo de funcionamiento seleccionado.

*  En modo de 3 hilos, los comandos de paro se pueden desactivar en el
registro de configuracién de control.

* En modo de 2 hilos, los comandos de paro proporcionados por el canal
no controlador se deberan ignorar siempre.

* Los comandos de marcha de un canal que no sea el canal de control
seleccionado se deberan ignorar.

Si se desea un modo de funcionamiento predefinido, sélo se puede activar un
origen de control para dirigir las salidas. Puede utilizar el editor de logica
personalizada para afiadir uno o varios origenes de control adicionales.

Bornero de conexion

En el control de bornero de conexién, el controlador LTM R transmite comandos a
sus salidas en funcion del estado de sus entradas. Este es el ajuste de fabrica del
canal de control predeterminado cuando la entrada l6gica 1.6 esta inactiva.

Las siguientes condiciones se aplican al canal de control de bornero de conexion:

» Cualquier entrada de terminal asignada a los comandos de arranque y paro
controla las salidas de acuerdo con el modo de funcionamiento del motor.

* Los comandos de arranque de red y HMI se ignoran.

Al utilizar la LTM CU, el parametro Detencién de la desactivacion del bornero de
conexion se establece en el registro de ajuste de control.

HMI

En el control HMI, el controlador LTM R transmite comandos a sus salidas como
respuesta a los comandos de arranque y paro recibidos de un dispositivo HMI
conectado al puerto de HMI.

Las siguientes condiciones se aplican al canal de control HMI:
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Red

» Cualquier comando de arranque o paro de HMI controla las salidas de
acuerdo con el modo de funcionamiento del motor.

* Los comandos de arranque de red y de bornero de conexion se ignoran.

Al utilizar la LTM CU, el parametro Detencion de la desactivacion de HMI se
establece en el registro de ajuste de control.

En el control de red, un PLC remoto envia comandos al controlador LTM R a
través del puerto de comunicacién de red.

Las siguientes condiciones se aplican al canal de control de red:

» Cualquier comando de arranque o paro de red controla las salidas de
acuerdo con el modo de funcionamiento del motor.

» Launidad HMI puede leer (pero no escribir) los parametros del controlador
LTMR.

Modo de transferencia de control

Seleccione el parametro Modo de transferencia de control para activar la
transferencia sin disrupcion al cambiar el canal de control; desactivelo para
permitir transferencias con disrupcion.. El ajuste de configuracién de este
parametro determina el comportamiento de las salidas légicas 0.1y 0.2, de la
manera siguiente:

Configuracion del modo de
transferencia de control

Comportamiento del controlador LTM R cuando cambia el canal de control

Con sacudidas

Las salidas logicas O.1y O.2 se abren (si estan cerradas) o permanecen abiertas (si ya estan
abiertas) hasta que se produce la siguiente sefial valida. El motor se para.

Nota: En el modo de funcionamiento predefinido de sobrecarga, el usuario define las salidas
légicas O.1y O.2y, por lo tanto, no se veran afectadas por una transferencia con sacudidas.

Sin sacudidas

Las salidas légicas O.1y O.2 no se ven afectadas y permanecen en su posicion original hasta
que se produce la siguiente sefial valida. El motor no se detiene.

Al arrancar el motor en modo de control a distancia con el PLC, el controlador
LTM R cambia al modo de control local (1.6=1 a 1.6=0) y el estado del motor
cambia en funcidn del modo de transferencia de control, de la siguiente manera:

Si la configuracion del controlador LTM R es: Entonces el modo de control cambia de control a distancia a

control local y el motor:

3 hilos sin sacudidas

Sigue funcionando

2 hilos sin sacudidas

Sigue funcionando si las entradas légicas 1.1 o |.2 estan activadas

3 hilos con sacudidas

Se para

2 hilos con sacudidas

Cuando el controlador LTM R cambia de control local a control a distancia (1.6=0 a
1.6=1), el estado del motor en modo de control local, tanto si esta en marcha como
parado, se mantiene sin cambios. El modo de transferencia de control
seleccionado no afecta al estado del motor, ya que el controlador LTM R solo
tiene en cuenta el ultimo comando de control (salida I6gica O.1 u O.2) enviado por
el PLC.
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AATENCION

ERROR DE PARADAY RIESGO DE FUNCIONAMIENTO NO DESEADO

El funcionamiento del controlador LTM R no se puede detener desde los
terminales cuando el canal de control cambia a Bornero de conexion si el
controlador LTM R esta en las siguientes situaciones:

» funciona en modo de sobrecarga,

+ esta configurado sin sacudidas,

» se utiliza a través de una red que usa el canal de control de red,
» funciona en estado de marchay

+ estd configurado para el control de 3 hilos (impulso).

Consulte las instrucciones a continuacion.

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

Cada vez que se cambia el canal de control a Bornero de conexion, no se puede
detener el funcionamiento del controlador LTM R desde los terminales porque no
se ha asignado ninguna entrada de terminal a un comando de paro.

Si no se desea este comportamiento, el canal de control se debe cambiar a Red o
a HMI local para ordenar una parada. Para implementar este cambio, lleve a cabo
uno de los siguientes pasos preventivos:

» Elresponsable de la puesta en servicio debe configurar el controlador LTM R
para la transferencia del canal de control con sacudidas o para el control de 2
hilos.

» Elinstalador debe proporcionar al controlador LTM R los medios para
interrumpir la llegada de corriente a la bobina del contactor, por ejemplo, una
estacion de pulsador conectada en serie con las salidas del controlador LTM
R.

+ Elingeniero de control debe asignar una entrada de terminal para desactivar
la orden de marcha mediante las asignaciones del modo de configuracion
personalizado.

Transiciones de recuperacién

El controlador LTM R entra en estado de recuperacion cuando se pierde la
comunicacioén con el origen de control, y sale de él cuando se restablece la
comunicacion. La transicion al estado de recuperacioén y fuera de él tiene lugar de
la manera siguiente:

Transicion

Transferencia del origen de control

Entrada al estado de
recuperacion

Sin sacudidas, cuando el bit de control de transicién directa esta activado

Salida del estado de
recuperacion

Viene determinada por los ajustes del modo de transferencia de control (con o sin sacudidas) y el
control de transicion directa (activado o desactivado)

Para obtener informacién sobre cédmo configurar los parametros de recuperacion
de las comunicaciones, consulte el apartado Pérdida de comunicacion, pagina 66.

Al utilizar la LTM CU, los parametros Modo de transferencia de control y Control
de transicion directa se establecen en el registro de ajuste de control.
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Estados de funcionamiento

Introduccion
El controlador LTM R responde a los estados del motor y proporciona las
funciones de control, supervision y proteccion adecuadas para cada uno de ellos.
Un motor puede tener muchos estados de funcionamiento. Algunos son
permanentes, otros transitorios.
Los estados de funcionamiento principales de un motor son:
Estado de Descripcion
funcionamiento
Listo » El motor esta parado.
* El controlador LTM R:
o no detecta disparos
o no realiza descargas
o no realiza la cuenta atras del temporizador del ciclo rapido
o esta listo para arrancar
No listo *  El motor esta parado.
* Elcontrolador LTM R:
o detecta un disparo
o realiza la descarga
o realiza la cuenta atras del temporizador del ciclo rapido
Arranque * Elmotor arranca.
» El controlador LTM R:
o detecta que la corriente ha alcanzado el umbral de corriente en nivel
o detecta que la corriente no ha cruzado ni ha vuelto a cruzar el umbral de disparo por arranque
prolongado
o sigue la cuenta atras del temporizador de disparo de arranque prolongado.
Marcha + Elmotor esta en marcha.
« Elcontrolador LTM R detecta que la corriente ha cruzado y ha vuelto a cruzar el umbral de disparo por
arranque prolongado antes de que el controlador LTM R haya realizado por completo la cuenta atras
del temporizador de disparo por arranque prolongado.
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Grafica de estados de funcionamiento

A continuacion se describen los estados de funcionamiento del firmware del controlador LTM R conforme el
motor pasa del estado desactivado al estado de marcha. El controlador LTM R comprueba la corriente en cada
uno de los estados de funcionamiento. Desde cualquier estado de funcionamiento, el controlador LTM R puede
pasar a una condicion de disparo interno.

Config. del sistema
(estado inicial)

¢ Requiere
config.?

¢ Config.
completada?

¢ Requiere
config.?

¢Sin disparo,

sin descarga,

agotado el tiempo

de ciclo rapidg
?

No esta listo Listo
¢ Disparo o
descarga?
Si
lavg > 5 % FLC ——=_lavg > 20 % FLC

Iniciar

¢Inicio
completado?

Ejecutar

Supervision de proteccion a través de los estados de funcionamiento

A continuacion se describen los estados de funcionamiento del motor y las
protecciones de disparo y alarma que proporciona el controlador LTM R mientras
el motor esta en cada uno de ellos (se indica con una X). Desde cualquier estado
de funcionamiento, puede pasar a una condicién de disparo interno.
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Categoria de proteccion

Disparo/alarma supervisados

Estados de funcionamiento

Config. Listo
sistema

No listo

Arran-
que

Mar-
cha

Diagnostico

Comprobacion del comando de
marcha

— X —

Comprobacion del comando de
paro

Verificacion del funcionamiento
del motor

Verificacion de parada

Disparos de cableado /
configuracion

Conexion del PTC

Inversion de CT

X | X | X

Pérdida de tension en fase

Configuracion de fase

Disparos internos

Leves

Graves

Motor-sensor de temperatura

PTC binario

PT100

PTC analégico

NTC analdgico

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

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

Sobrecarga térmica

Definida

Térmica inversa

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

Corriente

Arranque prolongado

Bloqueo

x

Desequilibrio de corriente en
fase

x

Pérdida de fase corriente

Sobrecorriente

Infracorriente

Disparo por corriente a tierra
(interno)

X | X | X | X

Disparo por corriente a tierra
(externo)

Tension

Nivel de sobretension

Nivel de infratensién

Desequilibrio de tensiones de
fase

Potencia / factor de potencia

Nivel de factor de potencia
excesivo

Nivel de factor de potencia
insuficiente

Nivel de potencia excesiva

Nivel de potencia insuficiente

X Supervisado

— No supervisado
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Ciclo de arranque

Descripcidn

El ciclo de arranque es el periodo de tiempo permitido para que el motor alcance
su nivel de FLC normal. El controlador LTM R mide el ciclo de arranque en
segundos, a partir del momento en el que detecta la corriente en nivel, definida
como la corriente de fase maxima igual al 20 % de FLC.

Durante el ciclo de arranque, el controlador LTM R compara:

» La corriente detectada con el pardmetro configurable Umbral de disparo por
arranque prolongado.

» Eltiempo del ciclo de arranque transcurrido con el parametro configurable
Timeout de disparo por arranque prolongado.

Existen 3 situaciones de arranque prolongado, basadas cada una de ellas en el
numero de veces (0, 1 0 2) que la corriente de fase maxima cruza el valor de
Umbral de disparo por arranque prolongado. A continuacion se describen estas
situaciones.

Para obtener informacién acerca de los histéricos que conserva el controlador
LTM R en los que se describen los arranques del motor, consulte Contadores de
arranque del motor, pagina 73. Para obtener informacién acerca de la funcion de
proteccion contra arranque prolongado, consulte Arranque prolongado, pagina
105.

Estados de funcionamiento del ciclo de arranque

Durante el ciclo de arranque, el controlador LTM R pasa por los siguientes
estados de funcionamiento del motor:

Paso Suceso Estado de
funcionamiento

1 El controlador LTM R recibe una sefial de entrada de comando de arranque. Listo

2 El controlador LTM R confirma que se dan todas las condiciones previas al arranque (p. Listo

€j., no hay disparos, descargas ni temporizador de ciclo rapido).

3 El controlador LTM R cierra los contactos de salida adecuados designados como Listo
terminales 13-14 0 23-24 y, por lo tanto, cierra el circuito de control de los contactores de
arranque del motor.

4 El controlador LTM R detecta que la corriente de fase maxima supera el umbral de Arranque
Corriente en nivel.

5 El controlador LTM R detecta que la corriente se eleva por encima y desciende por Marcha
debajo del valor de Umbral de disparo por arranque prolongado antes de que expire el
temporizador de Timeout de disparo por arranque prolongado.

Umbral cruzado 2 veces

En esta situacion, el ciclo de arranque se ejecuta correctamente:

* La corriente se eleva por encima, y luego desciende por debajo, del umbral
de disparo.

* El controlador LTM R informa del tiempo real del ciclo de arranque, es decir,
del tiempo transcurrido desde la deteccidon de la corriente en nivel hasta que
la corriente de fase maxima desciende por debajo del umbral de disparo.
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Ciclo de arranque con el umbral cruzado 2 veces, un solo paso:

20%FLC |- — — — — — Hora de inicio

por arranque prolongado

|
1
|
I
| Timeout de disparo
|
1
T
)
1

Estado Estado Arranque Estado En marcha

de preparado

Is Umbral de disparo por arranque prolongado

Ciclo de arranque con el umbral cruzado 2 veces, 2 tiempos:

Temporizador de transicion ajustable

)

Primer paso Segundo paso

Isd —j— -/ — — — — — - — — — — — - - N — - -
\ |
| T
- I !
20%FLC | L Hora de inicio | Timeout de disparo |
A | por arranque prolongado |
1/ | I
I 1 . t
I I
Estado de . Estado Arranque \ Estado En marcha
preparado

Umbral cruzado 1 vez

En esta situacion, el ciclo de arranque no se produce.

* La corriente se eleva por encima, pero no desciende por debajo, del valor de
Umbral de disparo por arranque prolongado.

» Sila proteccioén contra arranque prolongado esta activada, el controlador
LTM R indica un disparo cuando se alcanza el valor de timeout de disparo por
arranque prolongado.

« Sila proteccioén contra arranque prolongado esta desactivada, el controlador
LTM R no indica un disparo y el ciclo de marcha comienza una vez que ha
vencido el valor de timeout de disparo por arranque prolongado.

» Otras funciones de proteccién del motor comienzan sus periodos de duracién
respectivos una vez transcurrido el valor de timeout de disparo por arranque
prolongado.

» El controlador LTM R informa de un tiempo de ciclo de arranque de 9999, que
indica que la corriente ha superado y permanece por encima del umbral de
disparo.

» El controlador LTM R informa de la corriente maxima detectada durante el
ciclo de arranque.
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Ciclo de arranque con el umbral cruzado 1 vez:

20% FLC

Umbral cruzado 0 veces

En esta situacion, el ciclo de arranque no se produce.

Hora de inicio

Timeout de disparo
por arranque prolongado

t

|
Estado |
de preparado

Estado Arranque

Estado de disparo

» La corriente nunca se eleva por encima del umbral de disparo.

» Sila proteccion contra arranque prolongado esta activada, el controlador
LTM R indica un disparo cuando se alcanza el valor de timeout de disparo por
arranque prolongado.

» Sila proteccion contra arranque prolongado esta desactivada, el controlador
LTM R no indica un disparo y el ciclo de marcha comienza una vez que ha
vencido el valor de timeout de disparo por arranque prolongado.

» Otfras funciones de proteccién del motor comienzan sus periodos de duracién
respectivos una vez transcurrido el valor de timeout de disparo por arranque
prolongado.

» El controlador LTM R informa del tiempo del ciclo de arranque y de la
corriente maxima detectada durante el ciclo de arranque como 0000, lo que
indica que la corriente nunca ha alcanzado el umbral de disparo.

Ciclo de arranque con el umbral cruzado 0 veces:

20 % FLC

Hora de inicio

Timeout de disparo
por arranque prolongado

t

Estado
de preparado

Estado Arranque

Is Umbral de disparo por arranque prolongado

Modos de funcionamiento

Descripcién general

Estado de disparo

El controlador LTM R se puede configurar en 1 de 10 modos de funcionamiento
predefinidos. La seleccion del modo de funcionamiento personalizado le permite
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seleccionar uno de los 10 modos de funcionamiento predefinidos y personalizarlo
para su aplicacion especifica.

La seleccion de un modo de funcionamiento predefinido determina el
comportamiento de todas las entradas y salidas del controlador LTM R.

Cada selecciéon de un modo de funcionamiento predefinido incluye una seleccién
del cableado de control:

2 hilos (mantenido) o
3 hilos (impulso)

Principios de control

Descripcidén general

El controlador LTM R realiza funciones de supervision y control de motores
eléctricos monofasicos y trifasicos.

Estas funciones estan predefinidas y se instalan en las aplicaciones de uso
mas frecuente. Estan listas para su uso y se implementan con un sencillo
ajuste de los parametros una vez que ha tenido lugar la puesta en marcha del
controlador LTM R.

Las funciones predefinidas de supervision y control se pueden adaptar a las
necesidades particulares mediante el editor de l6gica personalizada del
software TeSys T DTM para:

o personalizar el uso de los resultados de las funciones de proteccién
o cambiar el funcionamiento de las funciones de supervision y control
o maodificar la l6gica de E/S predefinida del controlador LTM R

Principio de funcionamiento

El procesamiento de las funciones de supervision y control consta de 3 partes:

Captura de los datos de entrada:

o el resultado del procesamiento de la funcion de proteccion

o datos de la légica externa de las entradas légicas

o comandos de telecomunicacién (TCC) recibidos del origen de control
Procesamiento de la I6gica mediante la funcién de supervision o de control.
Utilizacién de los resultados del procesamiento:

o activacién de las salidas l6gicas

o visualizacién de los mensajes predefinidos

o activacién de los LED

o sefales de telecomunicacion (TCS) enviadas a través de un vinculo de
comunicacion.
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A continuacion se muestra el proceso de la funcién de supervision y control:

Entradas y salidas légicas

El controlador LTM R proporciona 6 entradas logicas y 4 salidas logicas. Cuando
se afiade un médulo de expansion LTM E, se agregan otras 4 entradas légicas.

Al seleccionar un modo de funcionamiento predefinido se asignan
automaticamente las entradas l6gicas a funciones y se define la relacion entre
entradas y salidas l6gicas. Con el editor de l6gica personalizada, es posible
cambiar estas asignaciones.

Modos de funcionamiento predefinidos

Descripcion general

El controlador LTM R se puede configurar en 1 de los 10 modos de
funcionamiento predefinidos. Cada modo de funcionamiento esta disefiado para
satisfacer los requisitos de una configuracion de aplicacion comun.

Al seleccionar un modo de funcionamiento, se especifica:

» el tipo de modo de funcionamiento, que determina la relacién entre las
entradas y las salidas ldgicas, y

+ el tipo de circuito de control, que determina el comportamiento de las
entradas légicas, segun el disefio del cableado de control

Tipos de modos de funcionamiento

Existen 10 tipos de modos de funcionamiento:

Tipo de modo de Uso mas adecuado para:
funcionamiento

Sobrecarga, pagina 158 Todas las aplicaciones del controlador de motores en las que el usuario define la asignacion de:
* Lasentradas logicas I.1,1.2,1.3 e 1.4

+ Las salidas l6gicas 0.1y O.2

* Los comandos de parada, Aux1y Aux2 del teclado de HMI.

La E/S se puede definir mediante un programa de control gestionado por el controlador de red primario
en control a distancia, a través de una herramienta HMI o por medio de una légica personalizada.

Independiente, pagina 160 Aplicaciones de arranque del motor a plena tension en la linea con un sentido de marcha
2 sentidos de marcha, pagina Aplicaciones de arranque del motor a plena tension en la linea con 2 sentidos de marcha
162
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Tipo de modo de
funcionamiento

Uso mas adecuado para:

Dos tiempos, pagina 166

Aplicaciones de arranque del motor de tensién reducida:
« Estrella-triangulo
» Resistencia principal de transicion abierta
»  Autotransformador de transicién abierta

Dos velocidades, pagina 171

Aplicaciones de motor de dos velocidades:
« Dahlander (polo consecuente)
* Inversor de polaridad

Comportamiento de las entradas légicas

Cuando se selecciona un modo de funcionamiento, también se especifica que las
entradas légicas se cableen para el control de 2 hilos (mantenido) o de 3 hilos
(impulso). La seleccion determina los comandos de arranque y paro validos de los
diversos origenes de control, y define el comportamiento del comando de entrada
que sigue al regreso de la alimentacion después de un apagoén:

Tipo de circuito de control

Comportamiento de las entradas logicas 1.1 e 1.2

2 hilos (mantenido)

El controlador LTM R, tras detectar el flanco ascendente en la entrada asignada para arrancar el
motor, emite un comando de marcha. El comando de marcha sélo permanece activo mientras la
entrada esta activa. La sefial no se guarda.

3 hilos (impulso)

El controlador LTM R:

» Tras detectar el flanco ascendente en la entrada asignada para arrancar el motor, guarda el
comando de marcha y

* Tras un comando de paro, desactiva el comando de marcha para desactivar el relé de salida
cableado en serie con la bobina del contactor que enciende o apaga el motor

« Después de una parada, debe detectar un flanco ascendente en la entrada para guardar el
comando de marcha.

Las asignaciones de logica de control de las entradas logicas 1.1, 1.2, 1.3 e 1.4 se
describen en cada uno de los modos de funcionamiento predefinidos del motor.

NOTA: En el canal de control de red, los comandos de red se comportan
como comandos de control de 2 hilos, con independencia del tipo de circuito
de control del modo de funcionamiento seleccionado. Para obtener
informacion acerca de los canales de control, consulte Canales de control,
pagina 143.

En cada modo de funcionamiento predefinido, las entradas logicas 1.3, 1.4, 1.5 e 1.6
se comportan de la manera siguiente:

Entrada légica Comportamiento

1.3 .

Cuando se configura para utilizarse como la entrada lista del sistema externo (activacion de lectura
externa de la entrada logica 3 = 1), esta entrada indica el estado del sistema (Listo o no):

o Sil.3 =0, el sistema externo no esta listo. El bit Sistema-listo (455.0) se fija en 0.

o Sil.3 =1, el sistema externo esta listo. El bit Sistema-listo (455.0) se puede fijar en 1 en funcién de
otras condiciones del sistema.

Cuando no se configura para utilizarse como entrada lista del sistema externo (activacion de lectura
externa de la entrada l6gica 3 = 0), el usuario define esta entrada y solo fija un bit en un registro.

Nota: En el modo de funcionamiento de sobrecarga, la entrada légica 1.4 no se utiliza y puede definirla el
usuario.

En control de 3 hilos (impulso): un comando de paro. Tenga en cuenta que este comando de paro se
puede desactivar en el control del bornero de conexién estableciendo el parametro de detencion de la
desactivacion del bornero de conexién en el registro de configuracion de control.

En control de 2 hilos (mantenido): una entrada definida por el usuario que se puede configurar para
enviar informacioén a una direccién PLC a través de la red.
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Entrada logica Comportamiento
1.5 Un comando de restablecimiento tras disparo se reconoce cuando esta entrada recibe el flanco ascendente de
una sefal.

Nota: Primero esta entrada se debe volver inactiva y, a continuacion, recibir el flanco ascendente de una seial
posterior para que tenga lugar otro restablecimiento.

1.6 Control local/a distancia de las salidas del controlador LTM R:

Activo: Control a distancia (puede estar asociado a cualquier canal de control).

Inactivo: Control local a través del bornero de conexién o el puerto HMI, segun determine el parametro
Control de ajuste de canal local.

A ADVERTENCIA

PERDIDA DE PROTECCION DEL MOTOR EN CONTROL HMI

Si el Paro del bornero de conexién esta desactivada, la salida de disparo
(terminal NC 95- 96) debe estar cableada en serie con la bobina del contactor.

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

Comportamiento de las salidas légicas

El comportamiento de las salidas légicas O.1y O.2 viene determinado por el
modo de funcionamiento seleccionado. Consulte los temas que vienen a
continuacion para ver una descripcion de los 10 tipos de modos de
funcionamiento predefinidos y el comportamiento de las salidas légicas 0.1y O.2.

Cuando el controlador LTM R ha perdido la comunicacién con la red o el HMI, el
controlador LTM R entra en una condicion de recuperacion. En esta condicion,
cuando recibe un comando de paro, las salidas légicas O.1y O.2 se comportan
de la manera siguiente:

Tipo de circuito de control

Respuesta de las salidas légicas 0.1 y 0.2 a un comando de paro

2 hilos (mantenido)

Un comando de paro anula la condicion de recuperacién y desactiva las salidas légicas 0.1y O.2
mientras esta activo. Cuando deja de estarlo, las salidas l6gicas 0.1y O.2 vuelven al estado de
recuperacion programado.

3 hilos (impulso)

Un comando de paro anula la condicién de recuperacion y desactiva las salidas l6gicas O.1y O.2. Las
salidas permanecen desactivadas una vez eliminado el comando de paro y no vuelven a su estado de
recuperacion programado.

Para obtener mas informacién sobre cdmo configurar los pardmetros de
recuperacion, consulte el apartado Condicion de recuperacion, pagina 66 incluido
en el tema Pérdida de comunicacion.

En todos los tipos de modos de funcionamiento, las siguientes salidas légicas se
comportan como se describe a continuacion:

Salida légica

Comportamiento

0.3 Se activa con cualquier alarma de proteccion activada:
* Terminales NA 33-34
0.4 Se activa con cualquier disparo de proteccién activado:

* Terminales NC 95-96
* Terminales NA 97-98
Nota: Cuando la tension de control es excesivamente baja o esta desactivada:
» Seabrenlos NC 95-96
+ Secierran los NA 97-98
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Cableado de control y gestidén de disparos

Descripcion general

Cuando esta seleccionado el modo de funcionamiento predefinido de sobrecarga,
el controlador LTM R no gestiona las salidas logicas O.1, 0.2y O.3.

En el caso de todos los demas modos de funcionamiento predefinidos
(Independiente, 2 sentidos de marcha, 2 pasos y 2 velocidades), la légica de
control predefinida del controlador LTM R esta disefiada para satisfacer los
objetivos de muchas aplicaciones de arranque de motor comunes. Aqui se
incluiria la gestion del comportamiento del motor en respuesta a:

* acciones de arranque y parada, y
* acciones de disparo y restablecimiento.

Dado que el controlador LTM R se puede utilizar en aplicaciones especiales,
como bombas contra incendios que requieren que el motor funcione a pesar de
una condicién de disparo externo conocida, la légica de control predefinida esta
disefiada para que sea el circuito de control, y no ella, quien determine como
interrumpe el controlador LTM R el flujo de corriente a la bobina del contactor.

Accién de logica de control en arranques y paradas

La légica de control predefinida actua tras los comandos de arranque y paro de la
siguiente manera:

+ Endiagramas de cableado de control de 3 hilos (impulso), cuando la entrada
4 esta configurada como comando de paro, el controlador LTM R debe
detectar la corriente de entrada en la entrada légica |.4 para poder actuar
sobre un comando de arranque.

+ Sila entrada légica 1.4 esta activa y la accion de arranque de un usuario inicia
la corriente en las entradas légicas 1.1 0 1.2, el controlador LTM R detecta el
flanco ascendente de la corriente y establece un comando de memorizacién
interna (firmware) que indica a la salida de relé adecuada que se cierre y
permanezca cerrada hasta que se desactive dicho comando.

+ Una accién de parada que interrumpe la corriente en la entrada légica 1.4
hace que el controlador LTM R desactive el comando de memorizacion. La
desactivacion de la memorizacion del firmware hace que la salida se abra, y
permanezca abierta, hasta la siguiente condiciéon de arranque vaélida.

+ Endiagramas de cableado de control de 2 hilos (mantenido), el controlador
LTM R detecta la presencia de corriente en las entradas légicas 1.1 0 1.2
como comandos de arranque, y la ausencia de corriente desactiva el
comando de arranque.

Accién de légica de control en disparos y restablecimientos

La légica de control predefinida gestiona los disparos y los comandos de
restablecimiento de la manera siguiente:

+ Lasalida légica O.4 se abre en respuesta a una condicién de disparo.

» La salida légica O.4 se cierra en respuesta a un comando de
restablecimiento.

La I6gica de control y el cableado de control gestionan juntos los disparos

Los circuitos de control, mostrados en los diagramas de cableado de este capitulo
y en el Apéndice, indican como la légica de control y el circuito de control del
controlador LTM R actuan de forma combinada para parar un motor en respuesta
a un disparo:
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En circuitos de control de 3 hilos (impulso), la estrategia de control vincula el
estado de la salida loégica O.4 con el estado de la corriente en la entrada
l6gica 1.4:

o Laldgica de control abre la salida l6gica O.4 en respuesta a un disparo.

o La apertura de la salida légica O.4 interrumpe la corriente en la entrada
I6gica 1.4, y desactiva el comando de memorizacion de la I6gica de control
en la salida I6gica O.1.

o La salida légica O.1 se abre, debido a la l6gica de control descrita
anteriormente, y detiene el flujo de corriente a la bobina del contactor.

Para rearrancar el motor, es necesario restablecer el disparo y emitir un
nuevo comando de arranque.

En circuitos de control de 2 hilos (mantenido), la estrategia de control vincula
el estado de la salida légica O.4 directamente con las entradas logicas 1.1 0
1.2.

o Laldgica de control abre la salida I6gica O.4 en respuesta a un disparo.

o La apertura de la salida légica O.4 interrumpe el flujo de corriente a las
entradas légicas 1.1 0 1.2.

o Laldgica de control desactiva los comandos de arranque que abren las
salidas légicas 0.1 u O.2.

Para rearrancar el motor, el disparo se debe restablecer y el estado de los
operadores de arranque/parada determina el estado de las entradas légicas
l.1ol.2.

Los circuitos de control necesarios para el funcionamiento de un motor, durante
un disparo de proteccidn del motor, no se muestran en los diagramas de cableado
que se ilustran a continuacién. No obstante, la estrategia de control no vincula el
estado de la salida loégica 0.4 con el estado de los comandos de entrada. De esta
manera, se pueden anunciar las condiciones de disparo, mientras la l6gica de
control sigue gestionando los comandos de arranque y paro.

Modo de funcionamiento de sobrecarga

Descripcidén

Utilice el modo de funcionamiento de sobrecarga cuando se requiera la
supervision de la carga del motor y el control de la carga del motor (arranque/
parada) se realice mediante un mecanismo que no sea el controlador LTM R.

Caracteristicas funcionales

El modo de funcionamiento de sobrecarga incluye las siguientes caracteristicas:

El modo de funcionamiento de sobrecarga del controlador LTM R no gestiona
las salidas logicas O.1, 0.2 y O.3. Es posible acceder a los comandos de las
salidas légicas O.1y O.2 en el canal de control de red.

La salida l6gica O.4 se abre en respuesta a un error de diagndstico
detectado.

NOTA: En modo de funcionamiento de sobrecarga, el error de
diagndstico detectado se desactiva por defecto. De ser necesario, el
usuario puede activarlo.

El controlador LTM R establece un bit en una palabra de estado cuando
detecta una sefial activa:

o enlas entradas logicas 1.1,1.2,1.301.4, 0
o de los botones Aux 1, Aux 2 o de paro del teclado de la HMI.

NOTA: Cuando se establece un bit en la palabra de estado de entrada, puede
leerlo un PLC capaz de escribir un bit en la palabra de comando del
controlador LTM R. Cuando el controlador LTM R detecta un bit en su palabra
de comando, puede activar la salida (o salidas) respectiva.
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Diagrama de aplicacién de sobrecarga

El siguiente diagrama de cableado representa un ejemplo simplificado del
controlador LTM R en una aplicacién de sobrecarga de control de bornero de
conexion de 3 hilos (impulso).

3rv
—

9\

A1 A2 B2 B1

I KM1]  Startf-\  \KM1

Para ver mas ejemplos de diagramas IEC del modo de funcionamiento de
sobrecarga, consulte los diagramas correspondientes.

Para ver ejemplos de diagramas NEMA del modo de funcionamiento de
sobrecarga, consulte los diagramas correspondientes.

Asignacién de E/S

El modo de funcionamiento de sobrecarga ofrece las siguientes entradas logicas:

Entradas légicas Asignacién

1.1 Libre

1.2 Libre

1.3 Libre

1.4 Libre

1.5 Restablecer

1.6 Local (0) o A distancia (1)

El modo de funcionamiento de sobrecarga ofrece las siguientes salidas logicas:

Salidas logicas Asignacion
0.1(13y 14) Responde a los comandos de control de red
0.2(23y 24) Responde a los comandos de control de red
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Salidas logicas

Asignacion

0.3(33y34)

Sefal de alarma

0.4 (95, 96, 97 y 98)

Sefal de disparo

El modo de funcionamiento de sobrecarga utiliza las siguientes teclas de HMI:

Teclas de HMI Asignacion

Aux 1 Libre

Aux 2 Libre

Parada Libre
Parametros

En el modo de funcionamiento de sobrecarga no se necesitan ajustes de los
parametros asociados.

Modo de funcionamiento independiente

Descripcidn

Utilice el modo de funcionamiento independiente en aplicaciones de arranque del
motor a plena tension en la linea con un sentido de marcha.

Caracteristicas funcionales

Esta funcidn incluye las siguientes caracteristicas:

Accesible en 3 canales de control: Bornero de conexion, HMI y Red.

El controlador LTM R no gestiona la relacion entre las salidas légicas 0.1y
0.2.

En el canal de control de bornero de conexiodn, la entrada logica 1.1 controla
la salida légica O.1 y la entrada logica 1.2 la salida l6gica O.2.

En los canales de control de red o HMI, el parametro Comando de marcha
hacia delante del motor controla la salida légica O.1 y el parametro Comando
de salida l6gica 23 controla la salida l6gica O.2.

La entrada légica 1.3 no se utiliza en el circuito de control, pero se puede
configurar para establecer un bit en la memoria.

Las salidas légicas 0.1y O.2 se desactivan (y el motor se para) cuando la
tension de control se vuelve demasiado baja.

Las salidas logicas O.1 y 0.4 se desactivan (y el motor se para) en respuesta
a un error de diagnéstico detectado.

NOTA: Consulte Cableado de control y gestion de disparos, pagina 157 para
obtener mas informacién acerca de la interaccion entre:

» lalégica de control predefinida del controlador LTM R y

» el cableado de control, del cual se muestra un ejemplo en el siguiente
diagrama.
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Diagrama de aplicaciéon independiente

El siguiente diagrama de cableado representa un ejemplo simplificado del
controlador LTM R en una aplicacion independiente de control de bornero de

conexion de 3 hilos (impulso).

3eu
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Para ver mas ejemplos de diagramas IEC del modo de funcionamiento
independiente, consulte los diagramas correspondientes.

Para ver ejemplos de diagramas NEMA del modo de funcionamiento
independiente, consulte los diagramas correspondientes.

Asignacion de E/S

El modo de funcionamiento independiente ofrece las siguientes entradas ldgicas:

Entradas légicas

Asignacion de 2 hilos (mantenidos)

Asignacion de 3 hilos (impulso)

1.1 Arrancar/Parar motor Arrancar motor

1.2 Abrir/Cerrar O.2 Cerrar 0.2

1.3 Libre Libre

1.4 Libre Parar motor y abrir 0.1y 0.2
1.5 Restablecer Restablecer

1.6 Local (0) o A distancia (1) Local (0) o A distancia (1)

El modo de funcionamiento independiente ofrece las siguientes salidas logicas:

Salidas logicas

Asignacion

0.1(13y 14)

Control de contactor KM1

0.2 (23y 24)

Controlado por .2
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Salidas logicas

Asignacion

0.3(33y34)

Sefial de alarma

0.4 (95, 96, 97 y 98)

Sefial de disparo

El modo de funcionamiento independiente utiliza las siguientes teclas de HMI:

Teclas de HMI Asignacioén de 2 hilos (mantenidos) Asignacioén de 3 hilos (impulso)
Aux 1 Controlar motor Arrancar motor

Aux 2 Controlar 0.2 Cerrar 0.2

Parada Parar motor y abrir O.2 mientras se presiona Parar motor y abrir O.2

Secuencia de tiempo

Parametros

El siguiente diagrama es un ejemplo de la secuencia de tiempo del modo de
funcionamiento independiente. En él se muestran las entradas y salidas de una
configuracion de 3 hilos (impulso):

1.1 (Start) ’_‘ ’—‘ ,—|
1.2 (optional) ’_| ’_| :
1.4 (Stop) : L] N - m
y y Y Y
0.1 (KM1) —
v \d Y \
0.2 (optional) | \—‘ \—
- -

1 Funcionamiento normal

2 Comando de arranque ignorado: comando de paro activo

En el modo de funcionamiento independiente no se necesita ninglin parametro

asociado.

Modo de funcionamiento de 2 sentidos de marcha

Descripcidn

Utilice el modo de funcionamiento de 2 sentidos de marcha en aplicaciones de
arranque del motor a plena tension en la linea con 2 sentidos de marcha.

Caracteristicas funcionales

Esta funcién incluye las siguientes caracteristicas:

» Accesible en 3 canales de control: Bornero de conexion, HMI y Red.
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El enclavamiento del firmware ayuda a prevenir la activacion simultanea de
las salidas logicas O.1 (hacia delante) y O.2 (hacia atras): en el caso de
comandos simultaneos de marcha hacia delante y hacia atras, sélo se activa
la l6gica de salida O.1 (hacia delante).

El controlador LTM R puede cambiar la direccion de hacia delante a hacia
atras y viceversa en 1 de 2 modos:

> Modo de transicién estandar: el bit de control de transicién directa esta
desactivado. Este modo necesita un comando de paro seguido de la
cuenta atras del temporizador ajustable Motor-tiempo sobrepasado de
transicion (contra efecto de retroceso).

o Modo de transicién directa: el bit de control de transicion directa esta
activado. Este modo cambia automaticamente después de la cuenta atras
del temporizador ajustable Motor-tiempo sobrepasado de transiciéon
(contra efecto de retroceso).

En el canal de control de bornero de conexidn, la entrada logica I.1 controla
la salida légica O.1 y la entrada logica 1.2 la salida l6gica O.2.

En los canales de control de red o HMI, el parametro Comando de marcha
hacia delante del motor controla la salida légica O.1 y el comando de marcha
hacia atras del motor controla la salida légica O.2.

La entrada légica 1.3 no se utiliza en el circuito de control, pero se puede
configurar para establecer un bit en la memoria.

Las salidas légicas 0.1y O.2 se desactivan (y el motor se para) cuando la
tension de control se vuelve demasiado baja.

Las salidas l6gicas 0.1 O.2 y O.4 se desactivan (y el motor se para) en
respuesta a un error de diagnéstico detectado.

NOTA: Consulte Cableado de control y gestion de disparos, pagina 157 para
obtener mas informacién acerca de la interaccién entre:

» lalégica de control predefinida del controlador LTM Ry

» el cableado de control, del cual se muestra un ejemplo en el siguiente
diagrama.
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Diagrama de aplicacién de 2 sentidos de marcha

Asignacion de E/S

El siguiente diagrama de cableado representa un ejemplo simplificado del
controlador LTM R en una aplicacion de 2 sentidos de marcha de control de

bornero de conexidn de 3 hilos (impulso).

Arrancar del Arrancar hacia delante

Arrancar atr Arrancar hacia atras

1 Los contactos de enclavamiento de CN KM1 y KM2 no son obligatorios porque

el firmware del controlador LTM R enclava O.1y O.2.

Para ver mas ejemplos de diagramas IEC del modo de funcionamiento de 2
sentidos de marcha, consulte los diagramas correspondientes.

Para ver ejemplos de diagramas NEMA del modo de funcionamiento de 2
sentidos de marcha, consulte los diagramas correspondientes.

El modo de funcionamiento de 2 sentidos de marcha ofrece las siguientes

entradas légicas:

Entradas légicas

Asignacion de 2 hilos (mantenidos)

Asignacion de 3 hilos (impulso)

1.1

Funcionamiento hacia delante

Arrancar motor hacia delante

1.2 Funcionamiento hacia atras Arrancar motor hacia atras

1.3 Libre Libre

1.4 Libre Parar motor

1.5 Restablecer Restablecer

1.6 Local (0) o A distancia (1) Local (0) o A distancia (1)
El modo de funcionamiento de 2 sentidos de marcha ofrece las siguientes salidas
I6gicas:
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Salidas légicas Asignacion

0.1(13y 14) Control de contactor KM1 hacia delante
0.2(23y 24) Control de contactor KM2 hacia atras
0.3 (33y 34) Sefal de alarma

0.4 (95, 96, 97 y 98) Sefial de disparo

El modo de funcionamiento de 2 sentidos de marcha utiliza las siguientes teclas

de HMI:
Teclas de HMI Asignacion de 2 hilos (mantenidos) Asignacion de 3 hilos (impulso)
Aux 1 Funcionamiento hacia delante Arrancar motor hacia delante
Aux 2 Funcionamiento hacia atras Arrancar motor hacia atras
Parada Parar mientras se presiona Parada

Secuencia de tiempo

El siguiente diagrama es un ejemplo de la secuencia de tiempo del modo de funcionamiento de 2 sentidos de
marcha. En él se muestran las entradas y salidas de una configuracion de 3 hilos (impulso) cuando el bit de
control de transicion directa esté activado:

1.1 (Start forward) —,_‘ ’_| ’_‘ ’—\—
1.2 (Start reverse) ’_‘ ’_| m
14 (Stop) — L] | 1 m
T O ?
0.1 (KM1 forward) — : ‘ : : i ‘ :
: B Yoy v, ¥
0.2 (KM2 reverse) — ‘ | J : “J‘—I—
' YY v ovyorvo oy v
Motor On bit —‘ \—[ ]—, L u
‘ voyb e v
Transition timer h rl H ﬂ r‘

l"
l
|

@ O OO

1 Funcionamiento normal con comando de paro
2 Funcionamiento normal sin comando de paro
3 El comando de funcionamiento hacia delante se ignora: temporizador de transicion activo

4 El comando de funcionamiento hacia delante se ignora: comando de paro activo

Parametros
El modo de funcionamiento de 2 sentidos de marcha tiene los siguientes
parametros:
Parametros Intervalo de ajuste Configuracion predeterminada
Motor-tiempo sobrepasado de transicion 0...999,9s 0,1s
Control de transicion directa Activado/Desactivado Desactivado

1672614ES-02 165



Funciones de control del motor

Modo de funcionamiento de dos tiempos

Descripcidn

Utilice el modo de funcionamiento de dos tiempos en aplicaciones de arranque
del motor de tensién reducida como:

+ Estrella-triangulo
» Resistencia principal de transicién abierta
» Autotransformador de transicion abierta

Caracteristicas funcionales

Esta funcion incluye las siguientes caracteristicas:
» Accesible en 3 canales de control: Bornero de conexién, HMI y Red.
» La configuracion del funcionamiento de dos tiempos incluye:

o Un timeout de paso 1 a 2 del motor que se inicia cuando la corriente
alcanza el 10 % de FLC min.

o Un ajuste de umbral de paso 1 a 2 del motor.

o Un ajuste de timeout de paso 1 a 2 del motor que se inicia con el primero
de los siguientes eventos: caducidad del valor de Timeout de paso 1 a 2
del motor, o descenso de la corriente por debajo del valor de Umbral de
paso 1 a 2 del motor.

» El enclavamiento del firmware ayuda a prevenir la activacién simultanea de
las salidas logicas O.1 (paso 1) y O.2 (paso 2).

» En el canal de control de bornero de conexién, la entrada légica |.1 controla
las salidas logicas O.1y O.2.

» Enlos canales de control de red o HMI, el parametro Comando de marcha
hacia delante del motor controla las salidas légicas 0.1 y O.2. El parametro
Motor-comando de funcionamiento hacia atras se ignora.

» Las salidas logicas 0.1 y O.2 se desactivan, y el motor se para, cuando la
tension de control se vuelve demasiado baja.

» Las salidas logicas O.1, 0.2 y 0.4 se desactivan, y el motor se para, en
respuesta a un error de diagnéstico detectado.

NOTA: Consulte Cableado de control y gestion de disparos, pagina 157 para
obtener mas informacién acerca de la interaccion entre:

» lalégica de control predefinida del controlador LTM Ry

» el cableado de control, del cual se muestra un ejemplo en los siguientes
diagramas
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Diagrama de la aplicacién estrella-triangulo de dos pasos

El siguiente diagrama de cableado representa un ejemplo simplificado del controlador LTM R en una aplicacion
estrella-triangulo de dos tiempos de control de bornero de conexidn de 3 hilos (impulso).

1 Los contactos de enclavamiento de CN KM1 y KM3 no son obligatorios porque el controlador LTM R enclava
de forma electronica O.1y O.2.

Para ver mas ejemplos de diagramas IEC estrella-triangulo de dos pasos,
consulte los diagramas correspondientes.

Para ver ejemplos de diagramas NEMA estrella-triangulo de dos pasos, consulte
de los diagramas correspondientes.
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Diagrama de la aplicacién de resistencia principal de dos tiempos

El siguiente diagrama de cableado representa un ejemplo simplificado del controlador LTM R en una aplicacién
de resistencia principal de dos tiempos de control de bornero de conexién de 3 hilos (impulso).

Para ver mas ejemplos de diagramas IEC de resistencia principal de dos tiempos,
consulte los diagramas correspondientes.

Para ver ejemplos de diagramas NEMA de resistencia principal de dos tiempos,
consulte los diagramas correspondientes.
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Diagrama de la aplicaciéon de autotransformador de dos tiempos

El siguiente diagrama de cableado representa un ejemplo simplificado del controlador LTM R en una aplicacion
de autotransformador de dos tiempos de control de bornero de conexién de 3 hilos (impulso).

1 Los contactos de enclavamiento de CN KM1 y KM3 no son obligatorios porque el controlador LTM R enclava

de forma electronica O.1y O.2.

Para ver mas ejemplos de diagramas IEC de autotransformador de dos tiempos,
consulte los diagramas correspondientes.

Para ver ejemplos de diagramas NEMA de autotransformador de dos tiempos,
consulte los diagramas correspondientes.

Asignacion de E/S

El modo de funcionamiento de dos tiempos ofrece las siguientes entradas logicas:

Entradas légicas Asignacion de 2 hilos (mantenidos) Asignacion de 3 hilos (impulso)
1.1 Controlar motor Arrancar motor

1.2 Libre Libre

1.3 Libre Libre

1.4 Libre Parar motor

1.5 Restablecer Restablecer

1.6 Local (0) o A distancia (1) Local (0) o A distancia (1)
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El modo de funcionamiento de dos tiempos ofrece las siguientes salidas légicas:

Salidas légicas

Asignacion

0.1 (13y 14) Control de contactor paso 1
0.2 (23y 24) Control de contactor paso 2
0.3(33y34) Sefal de alarma

0.4 (95, 96, 97 y 98)

Senial de disparo

El modo de funcionamiento de dos tiempos utiliza las siguientes teclas de HMI:

Teclas de HMI Asignacion de 2 hilos (mantenidos) Asignacion de 3 hilos (impulso)
Aux 1 Controlar motor Arrancar motor

Aux 2 Libre Libre

Parada Parar motor mientras se presiona Parar motor

Secuencia de tiempo

Parametros

El siguiente diagrama es un ejemplo de la secuencia de tiempo del modo de
funcionamiento de dos tiempos. En él se muestran las entradas y salidas de una
configuracién de 3 hilos (impulso):

11 (Start) —‘ ’—‘
1.4 (Stop) ‘ m
Current < Motor _ ' !
Step 1 to 2 Threshold T | I

Motor Step 1

To 2 Timeout ' '

0.1 (Step 1) J

- ;

0.2 (Step 2) 1 : i 1—
\j \ 2R Y
Motor On bit J ‘—L I—
Motor Lockout
Timeout
o T @
- -

@ @

1 Funcionamiento normal

2 Paso 1 arranque

3 Paso 2 arranque

4 Comando de arranque ignorado: comando de paro activo

5 El descenso de la corriente por debajo del valor del umbral de paso 1 a 2 del
motor se ignora: precedido de la caducidad del valor de timeout de paso 1 a 2 del
motor.

El modo de funcionamiento de dos tiempos tiene los siguientes parametros:
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Parametro Intervalo de ajuste Configuracion predeterminada
Motor-tiempo sobrepasado de 0,1...9999s 5s

paso1az2

Motor-tiempo sobrepasado de 0...9999 s 100 ms

transicion

Motor-umbral de paso 1 a 2 Del 20 al 800 % de FLC en incrementos de 1 % 150 % FLC

Modo de funcionamiento de dos velocidades

Descripcion

Utilice el modo de funcionamiento de dos velocidades en aplicaciones de motor
de dos velocidades para los siguientes tipos de motores:

Dahlander (polo consecuente)
Inversor de polaridad

Caracteristicas funcionales

Esta funcion incluye las siguientes caracteristicas:

Accesible en 3 canales de control: Bornero de conexion, HMI y Red.

El enclavamiento del firmware ayuda a prevenir la activacion simultanea de
las salidas l6gicas O.1 (baja velocidad) y O.2 (alta velocidad).

2 medidas de FLC:
o FLCA1 (relacién de corriente a plena carga del motor) a baja velocidad

o FLC2 (relacion de corriente a plena carga de alta velocidad del motor) a
alta velocidad

El controlador LTM R puede cambiar de velocidad en 2 situaciones:

o El bit de control de transicion directa esta desactivado: es necesario un
comando de paro seguido de la caducidad del valor de timeout de
transicion del motor.

o El bit de control de transicion directa esta activado: cambia
automaticamente de alta a baja velocidad después de que se haya
sobrepasado el tiempo del valor ajustable de Motor-tiempo sobrepasado
de transicion.

En el canal de control de bornero de conexién, la entrada légica I.1 controla
la salida légica O.1y la entrada logica 1.2 la salida logica O.2.

En los canales de control de red o HMI, cuando el parametro Comando de
marcha hacia delante del motor esta establecido en 1vy:

o El pardmetro Comando de baja velocidad del motor esta establecido en 1,
la salida légica O.2 esta activada.

o El pardmetro Motor-comando de baja velocidad esta establecido en 0, la
salida logica O.2 esta activada.

La entrada Idgica 1.3 no se utiliza en el circuito de control, pero se puede
configurar para establecer un bit en la memoria.

Las salidas légicas 0.1 y O.2 se desactivan (y el motor se para) cuando la
tension de control se vuelve demasiado baja.

Las salidas légicas 0.1 0.2 y O.4 se desactivan (y el motor se para) en
respuesta a un error de diagnéstico detectado.
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NOTA: Consulte Cableado de control y gestion de disparos, pagina 157 para
obtener mas informacién acerca de la interaccién entre:

» lalégica de control predefinida del controlador LTM Ry

» el cableado de control, del cual se muestra un ejemplo en los siguientes
diagramas

Diagrama de la aplicacion Dahlander de dos velocidades

El siguiente diagrama de cableado representa un ejemplo simplificado del controlador LTM R en una aplicacién
Dahlander de polo consecuente de dos velocidades con control de bornero de conexion de 3 hilos (impulso).

LS Baja velocidad
HS Alta velocidad

1 Una aplicacion Dahlander requiere que dos juegos de cables pasen por las ventanas de CT. El controlador
LTM R también se puede colocar aguas arriba de los contactores. En este caso, si el motor Dahlander se utiliza
en modo de par variable, todos los cables aguas abajo de los contactores deben ser del mismo tamafrio.

2 Los contactos de enclavamiento de CN KM1 y KM2 no son obligatorios porque el firmware del controlador LTM
R enclava O.1y O.2.

Para ver mas ejemplos de diagramas IEC de Dahlander de dos velocidades,
consulte los diagramas correspondientes.

Para ver ejemplos de diagramas NEMA de Dahlander de dos velocidades,
consulte los diagramas correspondientes.
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Diagrama de la aplicacién de cambio de polarizacién de dos velocidades

El siguiente diagrama de cableado representa un ejemplo simplificado del
controlador LTM R en una aplicacion de cambio de polarizacién de dos
velocidades con control de bornero de conexién de 3 hilos (impulso).

LS Baja velocidad
HS Alta velocidad

1 Una aplicacion de cambio de polarizacion requiere que 2 juegos de cables
pasen por las ventanas de CT. El controlador LTM R también se puede colocar
aguas arriba de los contactores. En este caso, todos los cables aguas abajo de
los contactores deben ser del mismo tamafio.

2 Los contactos de enclavamiento de CN KM1 y KM2 no son obligatorios porque
el firmware del controlador LTM R enclava O.1y O.2.

Para ver mas ejemplos de diagramas IEC de cambio de polarizacion, consulte los
diagramas correspondientes.

Para ver mas ejemplos de diagramas NEMA de cambio de polarizacién, consulte
los diagramas correspondientes.

Asignacién de E/S

El modo de funcionamiento de dos velocidades ofrece las siguientes entradas

l6gicas:
Entradas légicas Asignacion de 2 hilos (mantenidos) Asignacion de 3 hilos (impulso)
1.1 Comando de baja velocidad Arranque de baja velocidad
1.2 Comando de alta velocidad Arranque de alta velocidad
1.3 Libre Libre
1.4 Libre Parada
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Entradas légicas

Asignacion de 2 hilos (mantenidos)

Asignacion de 3 hilos (impulso)

1.5

Restablecer

Restablecer

1.6

Local (0) o A distancia (1)

Local (0) o A distancia (1)

El modo de funcionamiento de dos velocidades ofrece las siguientes salidas

l6gicas:

Salidas logicas

Asignacion

0.1 (13y 14) Control de baja velocidad
0.2(23y 24) Control de alta velocidad
0.3(33y 34) Sefal de alarma

0.4 (95, 96, 97 y 98)

Sefial de disparo

El modo de funcionamiento de dos velocidades utiliza las siguientes teclas de

HMI:
Teclas de HMI Asignacion de 2 hilos (mantenidos) Asignacion de 3 hilos (impulso)
Aux 1 Control de baja velocidad Arranque de baja velocidad
Aux 2 Control de alta velocidad Arranque de alta velocidad
Parada Parar el motor Parar el motor

Secuencia de tiempo

El siguiente diagrama es un ejemplo de la secuencia de tiempo del modo de funcionamiento de dos velocidades.
En él se muestran las entradas y salidas de una configuracion de 3 hilos (impulso) cuando el bit de control de
transicion directa esta activado:

1.1 (Low speed start) _,_| ,_‘ ’_| ,—‘
1.2 (High speed start) ’_‘ ’_‘ ’_j .
1.4 (Stop) — T ] — t
v % | | oy |
0.1 (KM1 Low speed) —! ; ' : H I ‘
1 . v ¥Yi o Y
0.2 (KM2 and KM3 high speed) 4‘ %‘ [ M :‘ ‘
Y B vy y. Y. Y
Motor On bit J I—I I—| I—l; |—[ :
h ¥ Yooy Y
Motor transition timeout r‘ ’_|

1 Funcionamiento normal con comando de paro
2 Funcionamiento normal sin comando de paro
3 El comando de arranque de baja velocidad se ignora: el parametro Timeout de transicién del motor esta activo

4 El comando de arranque de baja velocidad se ignora: comando de paro activo

Parametros

En la siguiente tabla se muestran los parametros asociados con el modo de
funcionamiento de dos velocidades.

174 1672614ES-02



Funciones de control del motor

Parametros Intervalo de ajuste Configuracion predeterminada
Motor-tiempo sobrepasado de transicion (alta a baja velocidad) | 0...999,9 s 100 ms
Control de transicion directa Activado/Desactivado Desactivado

NOTA: El temporizador de baja a alta velocidad esta fijado en 100 ms.

Modo de funcionamiento personalizado

Descripcién general

Las funciones predefinidas de supervisién y control se pueden adaptar a las
necesidades particulares mediante el editor de légica personalizada del software
TeSys T DTM para:

» personalizar el uso de los resultados de las funciones de proteccién
+ cambiar el funcionamiento de las funciones de supervision y control
* modificar la l6gica de E/S predefinida del controlador LTM R

Archivos de configuraciéon

La configuracién del controlador LTM R esta formada por 2 archivos:
» Un archivo de configuracion que contiene parametros de configuracion.

* Un archivo de légica que contiene una serie de comandos légicos que
gestionan el comportamiento del controlador LTM R, como por ejemplo:

o comandos de arranque y parada del motor

o transiciones del motor entre pasos, velocidades y direcciones

o el origen de control valido y las transiciones entre origenes de control
o |ogica de disparos y alarmas de las salidas derelé 1y 2, y el HMI

o funciones de rearme de bornero de conexion

o pérdida y recuperacion de la comunicacién del PLC y el HMI

o descarga

o ciclo rapido

o diagndsticos de arranque y parada del controlador LTM R

Cuando se selecciona un modo de funcionamiento predefinido, el controlador
LTM R aplica un archivo de légica predefinida que reside de forma permanente en
el controlador LTM R.

Cuando se selecciona un modo de funcionamiento personalizado, el controlador
LTM R emplea un archivo de légica personalizada creado con el editor de légica
personalizada y descargado en el controlador LTM R desde TeSys T DTM.

Gestion de disparos y comandos de borrado

Descripcién general

En esta seccidn se describe cdmo gestiona el controlador LTM R el proceso de
control de los disparos, y se explica:

* como seleccionar un modo de restablecimiento tras disparo, y;

» el comportamiento del controlador en cada seleccion del modo de
restablecimiento tras disparo.
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Gestion de disparos - Introduccion

Descripcion general

Cuando el controlador LTM R detecta una condicién de disparo y activa la
respuesta apropiada, el disparo se guarda. Una vez guardado, permanece asi,
incluso aunque se elimine la condicion de disparo subyacente, hasta que lo borra
un comando de restablecimiento.

El ajuste del parametro Modo de restablecimiento tras disparo determina como
gestionara los disparos el controlador LTM R. En los siguientes temas se
describen las selecciones del modo de restablecimiento tras disparo que se
enumeran a continuacion:

* Manual, pagina 178 (ajuste de fabrica)
+ Automatico, pagina 180
*+ Remoto, pagina 184

El modo de restablecimiento tras disparo no se puede cambiar mientras el disparo
permanezca activo. Todos los disparos se deben ser restablecidos antes de que
se pueda cambiar el modo de restablecimiento tras disparo.

Métodos de restablecimiento tras disparo

Se puede emitir un comando de restablecimiento por cualquiera de los siguientes
medios:

» desconexion y conexion de la alimentacion

* botdn de rearme del controlador LTM R

» botdn de rearme del teclado de HMI

+ comando de rearme de la herramienta de ingenieria de HMI
* entrada logica 1.5

* un comando de red

* rearme automatico

A ADVERTENCIA

RIESGO DE FUNCIONAMIENTO NO DESEADO

Cuando el controlador LTM R funciona con el control de 2 hilos con un
comando de marcha activo, un comando de restablecimiento rearrancara
inmediatamente el motor.

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

Comportamientos de restablecimiento especificos del disparo

La respuesta del controlador LTM R a los disparos depende de la naturaleza del
disparo que se ha producido y de cdmo esté configurada la funcién de proteccion
relacionada. Por ejemplo:

» Los disparos térmicos se pueden restablecer una vez finalizado el Timeout
de restablecimiento tras disparo y cuando la capacidad térmica utilizada haya
caido por debajo del nivel de Umbral de restablecimiento tras disparo.

» Si el disparo incluye un valor de tiempo sobrepasado de reinicio, el timeout
debe finalizar por completo antes de que se pueda ejecutar un comando de
restablecimiento.

» Solo la desconexién y conexién de la alimentacion puede poner a cero los
disparos internos del dispositivo.
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* La memoria del controlador LTM R no conserva los disparos de diagndstico y
cableado tras una pérdida de alimentacion, pero si los demas disparos.

* Los disparos internos, de diagndstico y de cableado no admiten la puesta a
cero automatica.

» Todos los disparos de cableado y diagnéstico se pueden poner a cero
manualmente mediante métodos de restablecimiento locales.

* Enlos disparos de diagndstico, los comandos de restablecimiento de red

solo son validos en el canal de control a distancia (red).

* Enlos disparos de cableado, los comandos de restablecimiento de red no
son validos en ningun canal de control.

Caracteristicas de los disparos

Las funciones de supervision de disparos del controlador LTM R guardan el
estado de los disparos de supervisidon de las comunicaciones y de proteccion del
motor cuando se produce una pérdida de alimentacién, de forma que estos

disparos deben ser reconocidos y restablecidos como parte de una estrategia
global de mantenimiento del motor.

Categoria de proteccion

Disparo supervisado

Controlador LTM R

LTMRconLTME

Guardado a la pérdida
de alimentacion

Diagnéstico

Comprobacion del comando
de marcha

X

Comprobacion del comando
de paro

X

Verificacion del
funcionamiento del motor

x

Verificacion de parada

Disparos de cableado /
configuracion

Conexion del PTC

Inversion de CT

X | X | X

Tensioén-inversién de fase

Inversion de fases corriente

x

Pérdida de tensién en fase

Configuracién de fase

Interna

Desbordamiento de pila

Vigilancia (watchdog)

Suma de comprobacion de
ROM

X | X[ X[ X

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

EEROM

CPU

Temperatura interna

Motor-sensor de
temperatura

PTC binario

PT100

PTC analdgico

NTC analogico

Sobrecarga térmica

Definida

Térmica inversa

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

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

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

1672614ES-02

177



Funciones de control del motor

Categoria de proteccion

Disparo supervisado

Controlador LTM R

LTMRconLTME

Guardado a la pérdida
de alimentacion

Corriente

Arranque prolongado

X

Bloqueo

X

Desequilibrio de corriente en
fase

x

x

x

Pérdida de fase corriente

Sobrecorriente

Infracorriente

Corriente de tierra interna

Corriente de tierra externa

X | X | X | X | X

Tensioén

Sobretensién

Infratension

Desequilibrio de tensiones
de fase

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

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

Potencia

Potencia insuficiente

x

x

Potencia excesiva

Factor de potencia
insuficiente

Factor de potencia excesivo

Pérdida de comunicacion

PLC conLTMR

HMIl con LTM R

X Supervisado

— No supervisado

Restablecimiento manual

Introduccion

Cuando el parametro Modo de restablecimiento tras disparo esta establecido en
Manual, el controlador LTM R permite restablecimientos normalmente realizados
por una persona, a través de la desconexién y la conexion de la alimentacion de
control o por medio de restablecimientos locales, por ejemplo:

» Bornero de conexioén (entrada légica 1.5)

* Botoén de restablecimiento del controlador LTM R

+ Comandos de restablecimiento del HMI

El restablecimiento manual proporciona al personal del sitio la oportunidad de
inspeccionar el equipo y el cableado antes de ejecutar el restablecimiento.

NOTA: El rearme manual bloquea todos los comandos de rearme desde el
puerto de red del controlador LTM R, incluso cuando el canal de control esta
establecido en Red.

Métodos de restablecimiento manual

El controlador LTM R proporciona los siguientes métodos de restablecimiento

manual:

178

1672614ES-02



Funciones de control del motor

Categoria de proteccion

Disparo supervisado

Canal de control

Bornerg de HMI Red (1)
conexion
Diagnéstico Comprobacion del comando de RB, CA, 1.5 RB, CA, 1.5 RB, CA, 1.5
marcha
Comprobacion del comando de RB, CA, 1.5 RB, CA, 1.5 RB, CA, 1.5
paro
Verificacion del funcionamiento RB, CA, 1.5 RB, CA, 1.5 RB, CA, 1.5
del motor
Verificacion de parada RB, CA, .5 RB, CA, 1.5 RB, CA, 1.5
Disparos de cableado / Conexion del PTC RB, CA, I.5 RB, CA, 1.5 RB, CA, 1.5
configuracion
Inversion de CT RB, CA, 1.5 RB, CA, 1.5 RB, CA, 1.5
Tension-inversion de fase RB, CA, 1.5 RB, CA, 1.5 RB, CA, I.5
Inversion de fases corriente RB, CA, 1.5 RB, CA, 1.5 RB, CA, 1.5
Pérdida de tensién en fase RB, CA, 1.5 RB, CA, 1.5 RB, CA, 1.5
Configuracién de fase RB, CA, 1.5 RB, CA, 1.5 RB, CA, 1.5
Interna Desbordamiento de pila CA CA CA
Vigilancia (watchdog) CA CA CA
Suma de comprobacion de ROM | CA CA CA
EEROM CA CA CA
CPU CA CA CA
Temperatura interna CA CA CA
Motor-sensor de temperatura PTC binario RB, 1.5 RB, 1.5 RB, 1.5
PT100 RB, 1.5 RB, 1.5 RB, 1.5
PTC analégico RB, I.5 RB, 1.5 RB, 1.5
NTC analdgico RB, 1.5 RB, 1.5 RB, 1.5
Sobrecarga térmica Definida RB, I.5 RB, 1.5 RB, 1.5
Térmica inversa RB, I.5 RB, 1.5 RB, 1.5
Corriente Arranque prolongado RB, I.5 RB, 1.5 RB, .5
Bloqueo RB, I.5 RB, .5 RB, .5
Desequilibrio de corriente en RB, I.5 RB, .5 RB, I.5
fase
Pérdida de fase corriente RB, 1.5 RB, 1.5 RB, 1.5
Infracorriente RB, 1.5 RB, 1.5 RB, 1.5
Sobrecorriente RB, 1.5 RB, 1.5 RB, 1.5
Corriente de tierra externa RB, I.5 RB, 1.5 RB, I.5
Corriente de tierra interna RB, 1.5 RB, 1.5 RB, 1.5
Tension Infratension RB, 1.5 RB, 1.5 RB, 1.5
Sobretension RB, 1.5 RB, 1.5 RB, 1.5
Desequilibrio de tensiones de RB, I.5 RB, 1.5 RB, 1.5
fase
Potencia Potencia insuficiente RB, 1.5 RB, 1.5 RB, 1.5
Potencia excesiva RB, 1.5 RB, 1.5 RB, 1.5
Factor de potencia insuficiente RB, 1.5 RB, I.5 RB, I.5
Factor de potencia excesivo RB, 1.5 RB, 1.5 RB, 1.5
Pérdida de comunicacion PLC conLTMR RB, 1.5 RB, 1.5 RB, 1.5
LTM E con LTM R RB, .5 RB, .5 RB, .5
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Categoria de proteccion

Disparo supervisado Canal de control

Bornero de HMI Red (1)
conexion

RB Boton Test/Reset de la cara frontal del controlador LTM R o un HMI
PC Apagar y encender el controlador LTM R

1.5 Entrada l6gica |.5 definida en el controlador LTM R

(1) No se permiten comandos de rearme de red a distancia aunque el controlador LTM R esté configurado para el canal de control de red.

Restablecimiento automatico

Introduccion

Establecer el parametro Modo de restablecimiento tras disparo en Automatico le
permite:

» Configurar el controlador LTM R para que intente poner a cero los disparos
de comunicacion y proteccion del motor sin la intervencién de un operador o
del PLC remoto, por ejemplo:

o en el caso de un controlador LTM R no conectado en red instalado en una
ubicacion fisicamente a distancia, o de acceso localmente dificil

» Configurar la gestion de disparos para cada grupo de disparos de proteccion
de la manera adecuada para los disparos del grupo en cuestion:

o definir un retardo de tiempo sobrepasado diferente
o permitir un numero diferente de intentos de rearme
o desactivar el restablecimiento automatico tras disparo

La seleccion del parametro Modo de restablecimiento tras disparo determina los
métodos de restablecimiento disponibles.

Los disparos de proteccioén se incluyen en 1 de 3 grupos de disparos con
restablecimiento automatico, en funcion de las caracteristicas de ese disparo,
como se describe a continuacién. Cada grupo de disparos presenta 2 parametros
configurables:

+ Tiempo sobrepasado: el parametro Timeout de grupo (1, 2 0 3) de
restablecimientos automaticos y

* Un numero maximo de restablecimientos tras disparo permitidos: el
parametro Ajuste de grupo (1, 2 o 3) de intentos de restablecimiento
automatico

AADVERTENCIA

FUNCIONAMIENTO IMPREVISTO DEL EQUIPO

Un comando de restablecimiento automatico puede rearrancar el motor si el
controlador LTM R se utiliza en un circuito de control de 2 hilos.

El funcionamiento del equipo debe guardar conformidad con los cédigos y
normativas de seguridad nacionales y locales.

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

Comportamiento de restablecimiento

Después de que la alimentacion se apague y se vuelva a encender, el controlador
LTM R borra y pone a 0 los valores de los siguientes parametros:

» Restablecimiento automatico-tiempo sobrepasado grupo (1,20 3), y
» Ajuste de grupo (1, 2 o 3) de restablecimiento automatico.
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Si un restablecimiento se ha realizado correctamente, el numero de
restablecimientos se borra y se pone a 0. Un restablecimiento tiene éxito si,
después de este, el motor funciona durante 1 minuto sin un disparo de uno de los
tipos del grupo designado.

Si se ha alcanzado el niumero maximo de rearmes automaticos y el ultimo rearme
no se ejecuta correctamente, el modo de rearme se fijara en Manual. Cuando el
motor rearranca, los parametros del modo automatico se fijan en 0.

Rearranque de emergencia

Utilice el comando Borrar nivel de capacidad térmica, en aplicaciones donde sea
necesario, para eliminar el parametro Nivel de capacidad térmica tras un disparo
de sobrecarga térmica inversa. Este comando permite un rearranque de
emergencia antes de que el motor se haya enfriado realmente.

A ADVERTENCIA

PERDIDA DE PROTECCION DEL MOTOR

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

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

Numero de restablecimientos

Cada grupo de proteccién se puede ajustar en intentos de rearme manual, 1, 2, 3,
405.

Seleccione "0" para desactivar el restablecimiento automatico de los grupos de
disparos de proteccion, y requerir un restablecimiento manual, incluso aunque el
parametro Modo de restablecimiento tras disparo esté configurado para el
restablecimiento automatico.

Seleccione "5" para permitir un numero ilimitado de intentos de restablecimiento
automatico. Una vez vencido el retardo, el controlador LTM R intenta
continuamente poner a cero cada disparo de ese grupo de restablecimiento.

Restablecimiento automatico grupo 1 (AU-G1)

Los disparos del grupo 1 requieren un tiempo de enfriamiento predefinido una vez
que el parametro supervisado vuelve a un umbral predefinido y desciende por
debajo de dicho umbral. Los disparos del grupo 1 comprenden disparos por
sobrecarga térmica y de sensor de temperatura del motor. El retardo de
enfriamiento no se puede configurar. Sin embargo, puede:

+ aumentar el retardo de refrigeracion mediante el ajuste del parametro
Rearme automatico-tiempo sobrepasado grupo 1 en un valor superiora 0, o

» desactivar el rearme automatico mediante el ajuste del parametro Rearme
automatico-tiempo sobrepasado grupo 1 en 0

Restablecimiento automatico grupo 1 presenta los siguientes parametros
configurables:

Parametros

Intervalo de ajuste Configuracion
predeterminada

Ajuste de grupo 1 de intentos de
restablecimiento automatico

0 =manual, 1, 2, 3, 4, 5 = nimero ilimitado de intentos de 5
restablecimiento

automaticos

Timeout de grupo 1 de restablecimientos De0a65535s 480s
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Restablecimiento automatico grupo 2 (AU-G2)

Los disparos del grupo 2 no suelen incluir un retardo de enfriamiento predefinido
antes de que se pueda ejecutar un restablecimiento, pero se pueden poner a cero
en cuanto desaparece la condicion de disparo. Muchos disparos del grupo 2
pueden dar lugar al sobrecalentamiento del motor, segun la gravedad y la
duracion de la condicion de disparo que, a su vez, depende de la configuracién de
las funciones de proteccion.

Puede afadir un tiempo de enfriamiento, si es necesario, mediante el ajuste del
parametro Timeout de grupo 2 de restablecimientos automaticos en un valor
superior a 0; o bien También es posible que desee limitar el nUmero de intentos
de restablecimiento para ayudar a prevenir el funcionamiento incorrecto del
equipo.

Restablecimiento automatico grupo 2 presenta los siguientes parametros
configurables:

Parametros

Intervalo de ajuste Configuracion
predeterminada

Ajuste de grupo 2 de intentos de
restablecimiento automatico

0 =manual, 1, 2, 3, 4, 5 = nimero ilimitado de intentos de 0
restablecimiento

Timeout de grupo 2 de restablecimientos De 0a65.535s 1.200s

automaticos

Restablecimiento automatico grupo 3 (AU-G3)

Los disparos del grupo 3 con frecuencia se aplican a la supervision del equipo y,
por lo general, no hace falta un periodo de enfriamiento del motor. Estos disparos
se pueden utilizar para detectar condiciones del equipo, por ejemplo, un disparo
de infracorriente que detecta la pérdida de una banda, o un disparo de potencia
excesiva que detecta un aumento de la condicién de carga en un mezclador. Es
posible que desee configurar los disparos del grupo 3 de forma que se diferencien
considerablemente de los del grupo 1 0 2, por ejemplo, estableciendo el nimero
de restablecimientos en 0. Por lo tanto, una vez descubierto y corregido el evento
del equipo, sera requerido un restablecimiento manual.

Restablecimiento automatico grupo 3 presenta los siguientes parametros
configurables:

Parametros

Intervalo de ajuste Configuracion
predeterminada

Ajuste de grupo 3 de intentos de
restablecimiento automatico

0 =manual, 1, 2, 3, 4, 5 = nimero ilimitado de intentos de 0
restablecimiento

automaticos

Timeout de grupo 3 de restablecimientos De0a65.535s 60 s

Métodos de restablecimiento automatico

El controlador LTM R permite los siguientes métodos de restablecimiento
automatico:

* RB - Botén Test/ Reset del LTM R o el HMI

» CA - Apagary encender el controlador LTM R

* |.5- Entrada logica 1.5 definida en el controlador LTM R
* NC - Comando dered

+ Automético con condiciones configuradas para el grupo de funciones de
proteccion (donde AU-GX = AU-G1, AU-G2 o0 AU-G3)

En la tabla siguiente se enumeran los métodos de rearme automatico posibles
para cada disparo supervisado:
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Categoria de proteccion

Disparo supervisado

Canal de control

Bornero de conexién HMI Red
Diagnéstico Comprobacion del comando RB, CA, 1.5 RB, CA, 1.5 RB, CA, 1.5, NC
de marcha
Comprobacion del comando RB, CA, 1.5 RB, CA, L5 RB, CA, 1.5, NC
de paro
Verificacion del RB, CA, I.5 RB, CA, I.5 RB, CA, I.5,NC
funcionamiento del motor
Verificacién de parada RB, CA, I.5 RB, CA, 1.5 RB, CA, 1.5,NC
Disparos de cableado / Conexion del PTC RB, CA, 1.5 RB, CA, 1.5 RB, CA, .5
configuracién
Inversién de CT RB, CA, I.5 RB, CA, 1.5 RB, CA, I.5
Tension-inversion de fase RB, CA, 1.5 RB, CA, 1.5 RB, CA, 1.5
Inversioén de fases corriente RB, CA, I.5 RB, CA, 1.5 RB, CA, 1.5
Pérdida de tension en fase RB, CA, 1.5 RB, CA, 1.5 RB, CA, |5
Configuracion de fase RB, CA, 1.5 RB, CA, 1.5 RB, CA, 1.5, NC
Interna Desbordamiento de pila CA CA CA
Vigilancia (watchdog) CA CA CA
Suma de comprobacion de CA CA CA
ROM
EEROM CA CA CA
CPU CA CA CA
Temperatura interna CA CA CA
Motor-sensor de PTC binario AU-G1 AU-G1 AU-G1
temperatura PT100 AU-G1 AU-G1 AU-G1
PTC analégico AU-G1 AU-G1 AU-G1
NTC analdgico AU-G1 AU-G1 AU-G1
Sobrecarga térmica Definida AU-G1 AU-G1 AU-G1
Térmica inversa AU-G1 AU-G1 AU-G1
Corriente Arranque prolongado RB, 1.5, AU-G2 RB, 1.5, AU-G2 RB, I.5, NC, AU-G2
Bloqueo RB, 1.5, AU-G2 RB, 1.5, AU-G2 RB, 1.5, NC, AU-G2
Desequilibrio de corriente en | RB, I.5, AU-G2 RB, 1.5, AU-G2 RB, I.5, NC, AU-G2
fase
Pérdida de fase corriente RB, 1.5 RB, 1.5 RB, 1.5, NC
Infracorriente RB, 1.5, AU-G3 RB, 1.5, AU-G3 RB, 1.5, NC, AU-G3
Sobrecorriente RB, 1.5, AU-G3 RB, .5, AU-G3 RB, .5, NC, AU-G3
Corriente de tierra externa RB, I.5, AU-G2 RB, I.5, AU-G2 RB, I.5, NC, AU-G2
Corriente de tierra interna RB, 1.5, AU-G2 RB, 1.5, AU-G2 RB, I.5, NC, AU-G2
Tension Infratension RB, I.5, AU-G2 RB, 1.5, AU-G2 RB, I.5, NC, AU-G2
Sobretension RB, 1.5, AU-G2 RB, 1.5, AU-G2 RB, 1.5, NC, AU-G2
Desequilibrio de tensiones RB, 1.5, AU-G2 RB, 1.5, AU-G2 RB, 1.5, NC, AU-G2
de fase
Potencia Potencia insuficiente RB, I.5, AU-G3 RB, 1.5, AU-G3 RB, I.5, NC, AU-G3
Potencia excesiva RB, 1.5, AU-G3 RB, I.5, AU-G3 RB, 1.5, NC, AU-G3
Factor de potencia RB, 1.5, AU-G2 RB, I.5, AU-G2 RB, I.5, NC, AU-G2
insuficiente
Factor de potencia excesivo RB, I.5, AU-G2 RB, 1.5, AU-G2 RB, I.5, NC, AU-G2
Pérdida de comunicacién | PLC con LTM R RB, I.5, AU-G3 RB, 1.5, AU-G3 RB, I.5, NC, AU-G3
LTM E con LTM R RB, I.5, AU-G3 RB, 1.5, AU-G3 RB, 1.5, NC, AU-G3
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Restablecimiento a distancia

Introduccion

Si se establece el parametro Modo de restablecimiento tras disparo en A

distancia, los disparos se ponen a cero desde el PLC a través del puerto de red

del controlador LTM R. De esta manera, las instalaciones del equipo se
supervisan y controlan a nivel central. La selecciéon del parametro Canal de
control determina los métodos de restablecimiento disponibles.

Tanto los métodos de restablecimiento manuales como a distancia ponen a cero

un disparo.

Métodos de restablecimiento a distancia

El controlador LTM R proporciona los siguientes métodos de restablecimiento a

distancia:

Categoria de

Disparo supervisado

Canal de control

proteccion
Bornero de conexion HMI Red

Diagnéstico Comprobacién del comando de RB, CA, 1.5, NC RB, CA, 1.5, NC RB, CA, 1.5, NC

marcha

Comprobacién del comando de RB, CA, .5, NC RB, CA, 1.5, NC RB, CA, 1.5, NC

paro

Verificacion del funcionamiento RB, CA, .5, NC RB, CA, I.5,NC RB, CA, I.5,NC

del motor

Verificaciéon de parada RB, CA, 1.5, NC RB, CA, .5, NC RB, CA, 1.5, NC
Disparos de Conexion del PTC RB, CA, 1.5, NC RB, CA, 1.5, NC RB, CA, 1.5, NC
cableado /
configuracién Inversion de CT RB, CA, 1.5,NC RB, CA, 1.5, NC RB, CA, 1.5, NC

Tensién-inversion de fase RB, CA, 1.5, NC RB, CA, 1.5, NC RB, CA, 1.5, NC

Inversion de fases corriente RB, CA, 1.5, NC RB, CA, 1.5, NC RB, CA, 1.5, NC

Pérdida de tension en fase RB, CA, 1.5, NC RB, CA, 1.5, NC RB, CA, 1.5, NC

Configuracién de fase RB, CA, 1.5, NC RB, CA, 1.5, NC RB, CA, 1.5, NC
Interna Desbordamiento de pila CA CA CA

Vigilancia (watchdog) CA CA CA

Suma de comprobaciéon de ROM | CA CA CA

EEROM CA CA CA

CPU CA CA CA

Temperatura interna CA CA CA
Motor-sensor de PTC binario RB, .5, NC RB, 1.5, NC RB, 1.5, NC
temperatura

PT100 RB, 1.5, NC RB, 1.5, NC RB, 1.5, NC

PTC analdgico RB, I.5, NC RB, .5, NC RB, 1.5, NC

NTC analdgico RB, 1.5, NC RB, I.5, NC RB, 1.5, NC
Sobrecarga Definida RB, 1.5, NC RB, 1.5, NC RB, 1.5, NC
térmica

Térmica inversa RB, I.5, NC RB, 1.5, NC RB, I.5, NC
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Categoria de

Disparo supervisado

Canal de control

proteccion Bornero de conexién HMI Red

Corriente Arranque prolongado RB, 1.5, NC RB, 1.5, NC RB, 1.5, NC
Bloqueo RB, I.5,NC RB, 1.5, NC RB, 1.5, NC
Desequilibrio de corriente en RB, 1.5, NC RB, 1.5, NC RB, 1.5, NC
fase
Pérdida de fase corriente RB, I.5,NC RB, .5, NC RB, .5, NC
Infracorriente RB, 1.5, NC RB, 1.5, NC RB, 1.5, NC
Sobrecorriente RB, 1.5, NC RB, 1.5, NC RB, 1.5, NC
Corriente de tierra externa RB, 1.5, NC RB, .5, NC RB, 1.5, NC
Corriente de tierra interna RB, 1.5, NC RB, 1.5, NC RB, 1.5, NC

Tension Infratension RB, 1.5, NC RB, I.5, NC RB, 1.5, NC
Sobretension RB, I.5,NC RB, 1.5, NC RB, 1.5, NC
Desequilibrio de tensiones de RB, 1.5, NC RB, I.5, NC RB, 1.5, NC
fase

Potencia Potencia insuficiente RB, 1.5, NC RB, 1.5, NC RB, 1.5, NC
Potencia excesiva RB, 1.5, NC RB, 1.5, NC RB, 1.5, NC
Factor de potencia insuficiente RB, 1.5, NC RB, 1.5, NC RB, 1.5, NC
Factor de potencia excesivo RB, 1.5, NC RB, .5, NC RB, 1.5, NC

Pérdida de PLC con LTM R RB, 1.5, NC RB, .5, NC RB, .5, NC

comunicacion
LTM E con LTM R RB, 1.5, NC RB, 1.5, NC RB, 1.5, NC

RB Botén Test/Reset de la cara frontal del controlador LTM R o el HMI

PC Apagar y encender el controlador LTM R

1.5 Entrada I6gica |.5 definida en el controlador LTM R

NC Comando de red

Cédigos de disparos y alarmas

Cédigos de disparo

Cada disparo se identifica con un cédigo de disparo numérico.

Codigo de disparo

Descripcion

0 No se han detectado errores

3 Corriente de tierra

4 Sobrecarga térmica

5 Arranque prolongado

6 Bloqueo

7 Desequilibrio de corriente en fase

8 Infracorriente

10 Prueba

11 Error detectado del puerto HMI

12 Pérdida de comunicacion del puerto HMI
13 Error interno del puerto de red detectado
16 Disparo externo

18 Diagnostico de encendido/apagado
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Cédigo de disparo

Descripcion

19 Diagnostico de cableado

20 Sobrecorriente

21 Pérdida de corriente en fase

22 Inversion de corriente en fase

23 Motor-sensor de temperatura

24 Desequilibrio de tensiones de fase

25 Pérdida de tensioén en fase

26 Inversion de tension en fase

27 Infratension

28 Sobretension

29 Potencia insuficiente

30 Potencia excesiva

31 Factor de potencia insuficiente

32 Factor de potencia excesivo

33 Configuracién de LTME

34 Cortocircuito en el sensor de temperatura

35 Circuito abierto en el sensor de temperatura

36 Inversion de CT

37 Fuera del limite de relacion de CT

46 Comprobacién de inicio

47 Ejecutar recomprobacion

48 Parar comprobacién

49 Parar recomprobacion

51 Error detectado de temperatura interna del controlador

55 Error interno del controlador detectado (desbordamiento de pila)
56 Error interno del controlador detectado (error detectado de RAM)
57 Error interno del controlador detectado (error de suma de comprobaciéon de RAM)
58 Error interno del controlador detectado (disparo de vigilancia de hardware)
60 Detectada corriente L2 en modo monofasico

64 Error detectado de memoria no volatil

65 Error detectado de comunicacion del médulo de expansion

66 Botén de restablecimiento bloqueado

67 Error detectado de funcién l6gica

100-104 Error interno del puerto de red detectado

109 Error detectado de comunicacién del puerto de red

111 Disparo de sustitucion rapida de dispositivo

555 Error detectado de configuracion del puerto de red

Cédigos de alarma

Cada alarma se identifica con un codigo de alarma numérico.
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Codigo de alarma

Descripcion

0 Ninguna alarma

3 Corriente de tierra

4 Sobrecarga térmica

5 Arranque prolongado

6 Bloqueo

7 Desequilibrio de corriente en fase
8 Infracorriente

10 Puerto HMI

1 Temperatura interna del LTM R
18 Diagnéstico

19 Cableado

20 Sobrecorriente

21 Pérdida de corriente en fase

23 Motor-sensor de temperatura

24 Desequilibrio de tensiones de fase
25 Pérdida de tension en fase

27 Infratension

28 Sobretension

29 Potencia insuficiente

30 Potencia excesiva

31 Factor de potencia insuficiente
32 Factor de potencia excesivo

33 Configuracion del LTM E

46 Comprobacion de inicio

47 Ejecutar recomprobacion

48 Parar comprobacion

49 Parar recomprobacién

109 Pérdida de comunicacioén del puerto de red
555 Configuracién del puerto de red

Comandos Borrar del controlador LTM R

Descripcidon general

Los comandos Borrar permiten al usuario borrar categorias especificas de los
parametros del controlador LTM R:

» Borrar todos los parametros
» Borrar histéricos
» Borrar nivel de capacidad térmica
» Borrar configuracién del controlador
» Borrar configuracién de puerto de red
Los comandos Borrar se pueden ejecutar desde:
» un PC con SoMove con el software TeSys T DTM
* un dispositivo HMI
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* un PLC através de un puerto de red

Borrar todo-comando

Si desea cambiar la configuracion del controlador LTM R, es posible que desee
borrar todos los parametros existentes con el fin de establecer nuevos
parametros para el controlador.

Con Borrar todo-comando el controlador entra forzosamente en modo de
configuraciéon. Se debe apagar y encender el dispositivo para reiniciar
correctamente en este modo. De esta forma, el controlador puede obtener los
nuevos valores para los parametros borrados.

Al borrar todos los parametros, también se pierden las caracteristicas estaticas.
Después de ejecutar Borrar todo-comando, los Unicos parametros que no se
borran son:

* Motor-nimero de arranques L01
* Motor-numero de arranques L02
» Controlador-temperatura interna max.

Borrar historicos-comando

Los parametros de histéricos se borran sin que el controlador LTM R tenga que
entrar forzosamente en modo de configuracion. Las caracteristicas estaticas se
conservan.

Después de ejecutar Borrar histéricos-comando, los Unicos parametros que no se
borran son:

* Motor-nimero de arranques L01
* Motor-numero de arranques L02
» Controlador-temperatura interna max.

Borrar nivel de capacidad térmica-comando

El comando Borrar nivel de capacidad térmica elimina los siguientes pardmetros:
* Nivel de capacidad térmica
+ Ciclo rapido-tiempo sobrepasado de bloqueo

Los parametros de la memoria térmica se borran sin que el controlador tenga que
entrar forzosamente en modo de configuracion. Las caracteristicas estaticas se
conservan.

NOTA: Este bit se puede escribir en cualquier momento, incluso cuando el
motor esta en marcha.

Si desea obtener mas informacién sobre Borrar nivel de capacidad térmica-
comando, consulte restablecimiento para rearranque de emergencia, pagina 83.

Borrar configuracion del controlador-comando

El comando Borrar configuracion del controlador restaura los valores de fabrica
de proteccion del controlador LTM R (timeouts y umbrales).

Los ajustes siguientes no se borran con este comando:
» Caracteristicas del controlador
* Conexiones (CT, sensor de temperatura y parametros de E/S)
* Modo de funcionamiento
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Los parametros de configuracién del controlador se borran sin que el controlador
tenga que entrar forzosamente en modo de configuracién. Las caracteristicas
estaticas se conservan.

Borrar configuracion de puerto de red-comando

El comando Borrar configuracion de puerto de red restaura los valores de fabrica
del puerto de red del controlador LTM R (direccion, etc.).

La configuracion de puerto de red se borra sin que el controlador tenga que entrar
forzosamente en modo de configuracién. Las caracteristicas estaticas se
conservan. Soélo la comunicacién de red deja de ser efectiva.

Después de borrar los parametros de direccionamiento IP, se debe apagary
encender el controlador LTM R para que obtenga nuevos parametros de
direccionamiento IP.
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Funciones de comunicacion

En este capitulo se describen las funciones de comunicaciéon TeSys T mediante el
puerto de red o el puerto de HMI.

Configuracion de los puertos de LTM R

Descripcion general

En esta seccion se describe cémo configurar el puerto de red de LTM R para cada
protocolo de comunicaciones y el puerto HMI de LTM R.

Configuracién del puerto de red LTM R del Modbus

Parametros de comunicacion

Para poder iniciar una comunicacion, primero hay que configurar los parametros
de comunicacion del puerto TeSys T DTM mediante el software Modbus o el HMI:

» Puerto de red-ajuste de direccion

» Puerto de red-ajuste de velocidad de transmision en baudios

* Puerto de red-ajuste de paridad

+ Tiempo sobrepasado de pérdida de comunicacion del puerto de red
» Puerto de red-ajuste endian

Puerto de red-ajuste de direccion

La direccion del dispositivo se puede establecer entre 1y 247.

El ajuste de fabrica es 1, que corresponde a un valor indefinido.

Puerto de red-ajuste de velocidad de transmisién en baudios

Las velocidades de transmision posibles son:
» 1200 baudios
* 2400 baudios
* 4800 baudios
» 9600 baudios
* 19.200 baudios
» Deteccion automatica

El ajuste de fabrica es Deteccion automatica. En Deteccion automatica, el
controlador es capaz de adaptar su velocidad en baudios a la del primario. 19.200
baudios es la primera velocidad de transmisién en baudios que se prueba.

Puerto de red-ajuste de paridad

Se puede seleccionar la paridad entre:

* Par
* Impar
* Ninguna
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Cuando el parametro Puerto de red-velocidad de transmision en baudios esta
establecido en Deteccion automatica, el controlador es capaz de adaptar su
paridad y bit de parada a los del primario. La paridad par es la primera paridad
que se comprueba.

En Deteccion automatica, la paridad se establece en automatica y se ignora la
configuracién anterior.

El comportamiento de la paridad y el bit de parada estéa vinculado:

Si la paridad es... El namero de bits de parada es...
par o impar 1
ninguno 2

Puerto de red-tiempo sobrepasado de pérdida de comunicaciones

El parametro Puerto de red-tiempo sobrepasado de pérdida de comunicaciones
se utiliza para determinar el valor de tiempo sobrepasado después de una pérdida
de comunicacion con el PLC.

¢ Intervalo: 1-9.999

Ajuste de recuperacion de puerto de red

El parametro Puerto de red-ajuste de recuperacion, pagina 66 se utiliza para
ajustar el modo de recuperacién en caso de pérdida de comunicacién con el PLC.

Puerto de red-ajuste endian

Puerto de red-ajuste endian permite alternar las 2 palabras de una palabra doble.
+ 0 =la palabra menos significativa primero (little endian)
* 1 =la palabra mas significativa primero (big endian, ajuste de fabrica)

Configuracién del puerto de red LTM R del PROFIBUS DP

Parametros de comunicacion

Utilice el software TeSys T DTM o el HMI para configurar los parametros de
comunicacion PROFIBUS DP:

* Puerto de red-ajuste de direccion
» Puerto de red-ajuste de velocidad de transmision en baudios
» Ajuste del canal de configuracion

Ajuste del ID del nodo

La Node-ID es la direccion del modulo del bus PROFIBUS DP. Puede asignar una
direccion de 1 a 125. El ajuste de fabrica para la direccién es 126.

Para que la comunicacion pueda iniciarse, primero debe definirse el Node-ID.
Utilice el software TeSys T DTM o el HMI para configurar el parametro de
comunicacion Ajuste de direccion del puerto de red.

NOTA: La direccién 0 no es un valor valido y no se permite. Un comando de
restauracion de los ajustes predeterminados de fabrica establece el Node-ID
en el valor no valido 126.
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Ajuste de la velocidad de transmisién en baudios

Ajuste de la velocidad de transmision en baudios a la Unica velocidad posible:
65.535 = velocidad de transmisién en baudios automética.

Utilice el software TeSys T DTM o el HMI para configurar el parametro de
comunicacion Ajuste de la velocidad de transmision en baudios del puerto de red.

El ajuste de fabrica del parametro Puerto de red-ajuste de velocidad de
transmision en baudios es Transmision en baudios automatica (OxFFFF).
Mediante la transmisién en baudios automatica, el controlador LTM R adapta su
velocidad de transmision en baudios a la del primario.

Ajuste del canal de configuracién

El controlador LTM R se puede gestionar por los siguientes medios:

* Localmente a través del puerto de HMI mediante el software TeSys T DTM o
el HMI

» Adistancia a través de la red.

Para gestionar la configuracion de forma local, el parametro Configuracion
mediante puerto de red-activacion debe desactivarse para ayudar a impedir
sobrescribir la configuracion a través de la red.

Para gestionar la configuracion a distancia, el parametro Configuracion
mediante puerto de red-activacion debe activarse (ajuste de fabrica).

Configuracién del puerto de red LTM R del CANopen

Parametros de comunicacion

Utilice el software TeSys T DTM o el HMI para configurar los parametros de
comunicacion CANopen:

* Puerto de red-ajuste de direccion
» Puerto de red-ajuste de velocidad de transmision en baudios
» Ajuste del canal de configuracién

Ajuste del ID del nodo

El Node-ID es la direccién del médulo del bus CANopen. Con CANopen clase
S20, puede asignar una direccion de 1 a 127.

Para que la comunicacién pueda iniciarse, primero debe definirse el Node-ID.
Utilice el software TeSys T DTM o el HMI para configurar el parametro de
comunicacion Ajuste de direccion del puerto de red.

NOTA: Un comando de restauracion de los ajustes predeterminados de
fabrica establece el Node-ID en el valor no valido 0.

Ajuste de la velocidad de transmisién en baudios

Establezca la velocidad de transmisién en baudios en una de las siguientes
velocidades:

* 10 kbaudios
* 20 kbaudios
» 50 kbaudios
+ 250 kbaudios
» 500 kbaudios
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¢ 800 kbaudios
« 1000 kbaudios

Para definir la velocidad de transmision en baudios, utilice el software TeSys T
DTM o el HMI para configurar el parametro de comunicacion Ajuste de velocidad
de transmisién en baudios del puerto de red.

El parametro tiene los siguientes valores posibles:

Puerto de red-ajuste de velocidad de transmision en baudios Velocidad de transmisién en baudios

10 kbaudios

20 kbaudios

50 kbaudios

125 kbaudios

250 kbaudios

500 kbaudios

800 kbaudios

1000 kbaudios

Transmision en baudios automatica

Ol (Nl |V |DN

Ajuste de fabrica (250 kbaudios)

El ajuste de fabrica del parametro Ajuste de velocidad de transmision en baudios
del puerto de red es de 250 kbaudios. Mediante la transmisién en baudios
automatica, el controlador LTM R adapta su velocidad de transmisién en baudios
a la del primario.

NOTA: La funcionalidad de transmision en baudios automatica sélo se puede
utilizar si al menos ya hay un primario y un secundario comunicandose en la
red.

Ajuste del canal de configuracion

El controlador LTM R se puede gestionar por los siguientes medios:

* Localmente a través del puerto de HMI mediante el software TeSys T DTM o
el HMI

« Adistancia a través de la red.

Para gestionar la configuracion de forma local, el parametro Configuracion
mediante puerto de red-activacién debe desactivarse para ayudar a impedir
sobrescribir la configuracion a través de la red.

Para gestionar la configuracion a distancia, el parametro Configuracion
mediante puerto de red-activacion debe activarse (ajuste de fabrica).

Configuracién del puerto de red LTM R del DeviceNet

Parametros de comunicacion

Utilice el software TeSys T DTM o el HMI para configurar los parametros de
comunicacién DeviceNet:

» Puerto de red-ajuste de direccion
* Puerto de red-ajuste de velocidad de transmision en baudios
» Configuracion mediante puerto de red-activacion
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Ajuste del ID de MAC

ElI MAC-ID es la direccion del médulo en el bus DeviceNet™ bus. Una red
DeviceNet esté limitada a 64 nodos direccionables (ID de nodo de 0 a 63). Esto
significa que puede asignar un ID de MAC de 0 a 63.

Para que la comunicacion pueda iniciarse, primero debe definirse el MAC-ID.
Para ello, utilice el software TeSys T DTM o el HMI para configurar el parametro
de comunicacién Ajuste de direccion del puerto de red. El ajuste de fabrica para la
direccion es 63.

Ajuste de la velocidad de transmisién en baudios

También puede establecer una velocidad de transmisién en baudios de las
siguientes velocidades:

» 125 kbaudios
* 250 kbaudios
« 500 kbaudios

Para definir la velocidad de transmision en baudios, utilice el software TeSys T
DTM o el HMI para configurar el parametro de comunicacion Ajuste de velocidad
de transmisién en baudios del puerto de red.

El parametro tiene los siguientes valores posibles:

Puerto de red-ajuste de velocidad de transmisién en baudios Velocidad de transmision en baudios
0 125 kbaudios (ajuste de fabrica)

1 250 kbaudios

2 500 kbaudios

3 Transmision en baudios automatica

La transmision en baudios automatica detecta automaticamente la velocidad
necesaria.

NOTA: La funcionalidad de transmision en baudios automatica sélo se puede
utilizar si existe una comunicacion valida en la red, es decir, que al menos un
primario y un secundario se estén ya comunicando.

Ajuste del canal de configuracién

La configuracién del LTM R se puede gestionar de 2 formas distintas:

» Localmente a través del puerto de HMI mediante el software TeSys T DTM o
el HMI

» Adistancia a través de la red.

Para gestionar la configuracion de forma local, el parametro Configuracion
mediante puerto de red-activacion debe desactivarse para ayudar a prevenir
sobrescribir la configuracion a través de la red.

Para gestionar la configuracion a distancia, el parametro Configuracion mediante
puerto de red-activacion debe activarse (ajuste de fabrica).

Configuracién del puerto de red LTM R del Ethernet

Parametros de comunicacion

Antes de iniciar la comunicacion del puerto de red, configure los siguientes
servicios y ajustes de comunicacion Ethernet:

» Ajuste de direccién IP principal
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* Ajuste de tipo de trama

+ Ajustes de direccionamiento IP almacenado

* Puerto de red-ajuste endian

» Servicio de sustitucion rapida de dispositivo (FDR)
» Seleccién del protocolo de red

* Protocolo de arbol de expansion rapido (RSTP)

+ Ajustes de pérdida de comunicacion

+ Control de configuracion

NOTA: Sélo el software TeSys T DTM puede configurar todos estos servicios
y ajustes.

Primary IP Address Ajuste

Configure el parametro de ajuste de direccion Ethernet Primary IP para afadir la
direccion IP del dispositivo cliente, pagina 203 dedicado a fin de controlar el motor
a distancia. Este parametro esta formado por cuatro valores enteros, de 0 a 255,
separados por puntos (XXX.XXX.XXX.XXX).

Ajuste de tipo de trama

Configure el parametro Ajuste del tipo de trama del puerto de red seleccionando
un tipo de trama Ethernet:

+ Ethernet Il (Ajuste de fabrica)
« 8023

Ajustes de direccionamiento IP

El controlador LTM R debe tener asignados ajustes de direccion IP Unicos
(incluyendo una direccion IP, una mascara de subred y una direccién de pasarela)
para poder comunicarse a través de una red Ethernet. La posicion de los dos
conmutadores rotatorios del controlador determina el origen de los ajustes de
direccion IP del controlador, pagina 208, que puede ser:

* un servidor DHCP
* un servidor BootP
* los ajustes de la direccion IP almacenada

Si el conmutador rotatorio de unidades del controlador se ajusta en Stored IP, el
controlador aplicara sus ajustes de direccion IP almacenada, pagina 210.

Para introducir los ajustes de direccion LTM R almacenada del controlador IP,
configure los parametros siguientes:

+ Ajuste de direccién Ethernet IP
+ Ajuste de méascara de subred Ethernet
» Ajuste de direccién de pasarela Ethernet

Estos parametros estan formados por cuatro valores enteros, de 0 a 255,
separados por puntos (XXX.XXX.XXX.XXX).

Puerto de red-ajuste endian

Puerto de red-ajuste endian permite alternar las 2 palabras de una palabra doble.
* 0 =la palabra menos significativa primero (little endian)
+ 1 =la palabra mas significativa primero (big endian, ajuste de fabrica)
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Servicio de sustitucion rapida de dispositivo

El servicio de sustitucion rapida de dispositivo, pagina 213 (FDR) almacena los
parametros de funcionamiento del controlador LTM R en un servidor remoto y, si
el controlador se sustituye, envia al controlador de sustituciéon una copia de los
parametros de funcionamiento del dispositivo original.

Para verificar que el servidor siempre contiene una copia precisa y actualizada de
los parametros de funcionamiento del controlador, el servicio FDR se puede
configurar para que haga una copia de seguridad automatica de estos parametros
en el servidor FDR.

Para activar la copia de seguridad automatica de los pardmetros de
funcionamiento del controlador en el servidor FDR, configure los parametros
siguientes:

+ Parametro Activacion de copia de seguridad automatica de FDR del puerto
de red. Se puede ajustar en:

o sin copia de seguridad automatica

o copia de seguridad automatica (copia los parametros del controlador en el
servidor FDR)

» Parametro Intervalo del controlador FDR del puerto de red: el tiempo, en
segundos, entre las transmisiones de copia de seguridad automatica.

o Rango=1...65535s
o Ajuste de fabrica = 120s

Ajuste de protocolo de red

Seleccione con este parametro el protocolo de red que desea utilizar:
* Modbus/TCP
» EtherNet/IP

Protocolo de arbol de expansién rapido

El servicio de Rapid Spanning Tree Protocol (RSTP) gestiona el estado en cada
puerto de todos los dispositivos en el bucle de local area network (LAN). EI RSTP
esta configurado para responder y resolver una pérdida de comunicacién de un
dispositivo en la red en un plazo de 50 milisegundos.

NOTA: El niumero maximo de conexiones permitido son 16 dispositivos en la
red de bucle durante 50 milisegundos para que sea completamente eficiente.

Para activar el servicio de Rapid Spanning Tree Protocol (RSTP), configure el
parametro Desactivacion de RSTP a No.

Ajustes de pérdida de comunicaciones del puerto de red

Configure los parametros siguientes para determinar de qué manera el
controlador LTM R gestionara la pérdida de comunicacion con el PLC:

+ Timeout de pérdida de comunicacién del puerto de red: periodo de tiempo
durante el que se debe perder la comunicacion con el PLC definido como
Primary IP antes de que el controlador indique un disparo o una alarma.

> Rango=0...9999 s
° Incrementos =0,01s
o Ajuste de fdbrica=2s
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Ajuste de recuperacion del puerto de red: determina, junto con el modo de
funcionamiento, pagina 152 del controlador, el comportamiento de las salidas
l6gicas 1y 2, cuando se pierde la comunicacion con el PLC. Para obtener
mas informacién, consulte la explicacion que se facilita en Condicion de
recuperacion, pagina 66. Los valores son:

o Enespera

o Marcha

o 0.1, 0.2 desactivadas

o 0.1, 0.2 activadas

o 0.1 activada

o 0.2 activada

El ajuste de fabrica es 0.1, O.2 desactivadas.

Activacion de disparo de puerto de red: indica un disparo de red después de
que el ajuste de timeout de pérdida de comunicacién del puerto de red se
haya agotado.

Activacion de alarma del puerto de red: indica una alarma de red después de
que el ajuste de timeout de pérdida de comunicacion del puerto de red se
haya agotado.

Configuracién del puerto HMI

Puerto de HMI

El puerto de HMI es el puerto RJ45 del controlador LTM R o del moédulo de
expansion LTM E utilizado para conectar el controlador LTM R a un dispositivo
HMI, como un XBT de Magelise, un TeSyse T LTM CU o un PC que tenga el
software SoMove con TeSys T DTM.

Parametros de comunicacion

Utilice el software TeSys T DTM o el HMI para modificar los parametros de
comunicacioén del puerto HMI:

HMI-ajuste de direccion de puerto

HMI-ajuste de velocidad de transmision en baudios del puerto
HMI-ajuste de paridad de puerto

HMI-ajuste endian de puerto

HMI-ajuste de direccion de puerto

La direccion del puerto HMI se puede establecer entre 1y 247.

El ajuste de fabrica es 1.

HMI-ajuste de velocidad de transmision en baudios del puerto

Las velocidades de transmision posibles son:

4800 baudios
9600 baudios
19.200 baudios (ajuste de fabrica)
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HMI-ajuste de paridad de puerto

Se puede seleccionar la paridad entre:
» Par (ajuste de fabrica)
» Ninguno
El comportamiento de la paridad y el bit de parada esta vinculado:

Si la paridad es... El nimero de bits de parada es...
Par 1
Ninguno 2

HMi-ajuste endian de puerto

El parametro HMI-ajuste endian de puerto permite alternar las 2 palabras de una
palabra doble.

» 0 = la palabra menos significativa primero (little endian)
+ 1 =la palabra mas significativa primero (big endian, ajuste de fabrica)

HMI-ajuste de recuperacién de puerto

HMI-ajuste de recuperacion de puerto, pagina 66 se utiliza para ajustar el modo
de recuperacion en caso de pérdida de comunicacion con el PLC.

Varios

Variables de mapa de usuario

Descripcion general

Las variables de mapa de usuario han sido disefiadas para optimizar el acceso a
varios registros no contiguos en una Unica solicitud.

Puede definir varias areas de lectura y escritura.

El mapa de usuario puede definirse mediante:
» un PC con SoMove con el software TeSys T DTM
* un PLC através de un puerto de red

Variables de mapa de usuario

A continuacion se describen las variables de mapa de usuario:

Grupos de variables de mapa de | Modbus/TCP (direcciones de registro) EtherNet/IP (direcciones de objeto)
usuario

Mapa de usuario-direcciones 800-899 6D:01:01-6D:01:64

Mapa de usuario-valores 900-999 6E: 01:01-6E:01:64
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Modbus/TCP EtherNet/IP Tipo de variable Variables de lectura/escritura
(direcciones de (direcciones de
registro) objeto)
800-898 6D:01:01-6D:01: | Palabra[99] Ajuste de direcciones del mapa de
63 usuario
899 6D: 01:64 Palabra (Reservados)
Modbus/TCP EtherNet/IP Tipo de variable Variables de lectura/escritura
(direcciones de (direcciones de
registro) objeto)
900-998 6E:01:01-6E:01: | Palabra[99] Valores del mapa de usuario
63
999 6E: 01:64 Palabra (Reservados)

El grupo Direccion del mapa de usuario se utiliza para seleccionar una lista de
direcciones de lectura o escritura. Puede considerarse como una zona de
configuracion.

El grupo Valor del mapa de usuario se utiliza para leer o escribir valores
asociados a direcciones configuradas en la zona Direccion del mapa de usuario:

» Lalectura o escritura del registro 900 permite leer o escribir la direcciéon de
registro definida en el registro 800

» Lalectura o escritura del registro 901 permite leer o escribir la direcciéon de
registro definida en el registro 801,...

Ejemplo practico

La siguiente configuracién de Direccion del mapa de usuario ofrece un ejemplo de
configuracién de direccion del mapa de usuario que permite el acceso a registros
no contiguos:

Modbus/TCP EtherNet/IP Valor configurado Variables de lectura/escritura
(direcciones de (direcciones de
registro) objeto)
800 6D: 01: Cable de 01 | 452 Registro de disparos 1
801 6D: 01: Cable de 02 | 453 Registro de disparos 2
802 6D: 01: Cable de 03 | 461 Registro de alarmas 1
803 6D: 01:04 462 Registro de alarmas 2
804 6D: 01 : Cable de 05 | 450 Minimo-tiempo de espera
805 6D: 01: Cable de 06 | 500 MSW de corriente media (0,01 A)
806 6D: 01 : Cable de 07 | Cable de 501 LSW de corriente media (0,01 A)
850 6D: 01: 51 Cable de 651 Registro 1 de elementos de visualizacion en HMI
851 6D: 01:52 654 Registro 2 de elementos de visualizacion en HMI
852 6D: 01:53 705 Registro de control 2

Con esta configuracion, la informacién de supervision es accesible con una sola
solicitud de lectura a través de las direcciones de registro de 900 a 906.

Se pueden escribir la configuraciéon y el comando con una sola escritura utilizando
las direcciones de registro de 950 a 952.
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Registros de perfil de acceso rapidode E_TeSys T

Descripcion general

El perfil de acceso rapido de E_TeSys T para el controlador LTM R Modbus/TCP
se selecciona en el Modo de canal del proceso de ajuste de la ficha del
parametro, pagina 41.

Registros de estado (lectura)

Registros de Significado

estado

(lectura)

2500 Registro del estado mirroring

2501 Reservado

2502 Estado del sistema 1 (= reg 455)

2503 Estado del sistema 2 (= reg 456)

2504 Estado de entrada légica 3 (= reg 457)
2505 Estado de salida logica (= reg 458)

Registros de estado (escritura)

Registros de Significado
estado
(escritura)

2506 Comando de salida ldgica (= reg 700) Utilizado para la I6gica personalizada
2507 Registro de control (= reg 704)
2508 Comando de salida analdgica 1 (= reg 706) Para utilizar en el futuro

Registros de perfil EIOS_TeSys T

Descripcion general

El perfil EIOS_TeSys T para el controlador LTM R Modbus/TCP se selecciona en
el Modo de canal del proceso de ajuste de la ficha del parametro, pagina 41.

Registros de estado (lectura)

Registros de Significado

estado

(lectura)

451 Cadigo de disparo

452 Registro de disparos 1

453 Registro de disparos 2

454 Estado de entrada légica 3 (= reg 457)
455 Registro de estado del sistema 1

456 Registro de estado del sistema 1

457 Estado de entrada l6gica
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Registros de Significado

estado

(lectura)

458 Estado de salida logica

459 Estado de E/S

460 Cédigo de alarma

461 Registro de alarmas 1

462 Registro de alarmas 2

463 Registro de alarmas 3

464 Grado del sensor de temperatura del motor
465 Nivel de capacidad térmica

466 Relacién de corriente media

467 Relacién de corriente L1

468 Relacién de corriente L2

469 Relacién de corriente L3

470 Relacién de corriente de tierra

471 Desequilibrio de fases de corriente

472 Controlador: temperatura interna

473 Suma de comprobacién de configuracion del controlador
474 Frecuencia

475 Sensor de temperatura del motor

476 Tension media

477 Tension L3LA1

478 Tension L1L2

479 Tension L2L3

480 Desequilibrio de fases de tension

481 Factor de potencia

482 Potencia activa

483 Potencia reactiva

484 Registro de estado de rearranque automéatico
485 Controlador: duracion del ultimo apagado
486 Reservado

487 Reservado

488 Reservado

489 Reservado

490 Registro de vigilancia del puerto de red 1
491 Registro de vigilancia del puerto de red 2
492 Registro de vigilancia del puerto de red 3
493 Registro de vigilancia del puerto de red 4
494 Registro de vigilancia del puerto de red 5
495 Registro de vigilancia del puerto de red 6
496 Registro de vigilancia del puerto de red 7
497 Registro de vigilancia del puerto de red 8
498 Registro de vigilancia del puerto de red 9
499 Registro de vigilancia del puerto de red 10
500 MSB de corriente media
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Registros de Significado

estado

(lectura)

501 LSB de corriente media

502 MSB de corriente L1

503 LSB de corriente L1

504 MSB de corriente L2

505 LSB de corriente L2

506 MSB de corriente L3

507 LSB de corriente L3

508 MSB de corriente de tierra

509 LSB de corriente de tierra

510 ID de puerto de controlador

511 Tiempo hasta el disparo

512 Relacion de corriente del ultimo arranque del motor
513 Duracién del ultimo arranque del motor
514 Ndmero de arranques por hora del motor

Registros de estado (escritura)

Registros de Significado

estado

(escritura)

700 Registro de comandos de salidas légicas
701 Reservado

702 Reservado

703 Reservado

704 Registro de control 1

Utilizar los servicios Ethernet

Descripcion general

En esta seccion se describen los servicios Ethernet y los pardmetros de
configuracion Ethernet relacionados, que admite EtherNet/ Grado de proteccion
IP y Modbuse/TCP.

NOTA: Los cambios en la configuracion de los parametros de cualquier
servicio Ethernet solo surtiran efecto después de encender y apagar el
controlador LTM R.
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IP principal

Descripcién general

A ADVERTENCIA

PERDIDA DE CONTROL

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,

muerte o dafios en el equipo.

El disefiador del esquema de control debe tener en cuenta los modos de
fallo de rutas de control posibles y, para ciertas funciones criticas,
proporcionar los medios para lograr un estado seguro durante y después de
un fallo de ruta detectado. Ejemplos de funciones criticas de control son la
parada de emergencia y la parada de sobrerrecorrido.

Para las funciones criticas de control deben proporcionarse rutas de control
separadas o redundantes.

Las rutas de control del sistema pueden incluir enlaces de comunicacion.
Deben tenerse en cuenta las implicaciones de retardos o fallos de
transmision no anticipados del enlace ().

Cada implementacion de un controlador LTM R debe probarse de forma
individual y exhaustiva para comprobar su funcionamiento correcto antes de
ponerse en servicio.

(1) Para mas informacién, consulte NEMA ICS 1.1 (ultima edicion), "Safety
Guidelines for the Application, Installation, and Maintenance of Solid State
Control" (Directrices de seguridad para la aplicacion, la instalacién y el
mantenimiento del control de estado estatico).

A ADVERTENCIA

REARRANQUE INESPERADO DEL MOTOR

Compruebe que el software de aplicacion de PLC:

Al seleccionar los canales de control de red, y en funcién de la configuracion del
protocolo de comunicacion, el controlador LTM R puede tener en cuenta el
ultimo estado conocido de los comandos de control del motor procedentes del
PLC y provocar el rearranque automatico del motor.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,

muerte o dafos en el equipo.

Tenga en cuenta los cambios de control local a control a distancia.

Gestione de forma adecuada los comandos de control del motor al efectuar
estos cambios.

gestiona de forma adecuada el control del motor para evitar comandos
contradictorios de cualquier conexion Ethernet posible

Cada controlador LTM R, como servidor de comunicaciones, debe configurarse
para reconocer a otro dispositivo Ethernet (normalmente un PLC) como el
dispositivo cliente que controla el motor. Este dispositivo es normalmente un
dispositivo que inicia la comunicacién para intercambiar datos de proceso (control
y estado). La Primary IP es la direccion IP de este dispositivo.

El PLC deberia mantener de forma continua al menos una conexion, denominada
conexion virtual o conector, con el servidor de comunicaciones.

Si todas las conexiones entre los clientes de comunicacion y el servidor LTM R
fallan, el controlador LTM R espera un tiempo especifico, el Puerto de red-tiempo
sobrepasado de pérdida de comunicaciones, para establecer una nueva conexion
y enviar mensajes entre el PLC y el servidor de comunicaciones.
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A continuacion, si no se establece una conexién ni se reciben mensajes, el
controlador LTM R asume un estado de recuperacion, definido por el parametro
Puerto de red-ajuste de recuperacion.

A ADVERTENCIA

PERDIDA DE CONTROL
» Configure un servidor IP en la red Ethernet.

* No utilice una direccién IP distinta a la Primary IP para enviar comandos de
arranque o parada de red al controlador LTM R.

+ Disefie la red Ethernet de forma que bloquee comandos de arranque o
parada de red no autorizados enviados al controlador LTM R.

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

Conexiones IP principal prioritarias con Modbus/TCP

Las conexiones entre el controlador LTM R y el cliente Modbus tienen prioridad
sobre las conexiones entre el controlador y otros dispositivos Ethernet.

Después de que el controlador haya alcanzado el numero méaximo de ocho
conexiones Modbus simultdneas, el controlador debe cerrar una conexion
existente para poder abrir una nueva conexién. El controlador cierra las
conexiones existentes en funcion del tiempo de la transaccion mas reciente de
una conexion, cerrando la conexién cuya transacciéon mas reciente es la mas
antigua.

Sin embargo, todas las conexiones entre el controlador LTM R y el cliente
Modbus se conservan. El controlador no cerrara una conexion con un servidor
Modbus para abrir una nueva.

Configuracion de la IP principal

Para permitir que se realicen conexiones a un cliente Modbus, utilice la
herramienta de configuracion para configurar los parametros siguientes:

Parametro Intervalo de ajuste Configuracion
predeterminada
Ajuste de direccion Ethernet IP principal (3010-3011) Direcciones validas de clase A,ByCen | 0.0.0.0
el rango:
0.0.0.0...223.255.255.255
Timeout de pérdida de comunicacion del puerto de red (693) De 029999 s 2s
en incrementos de 0,01 s
Ajuste de recuperacion del puerto de red (682) *  Enespera 0.1, 0.2 desactivadas

* Marcha

*+ 0.1,0.2 desactivadas
*+ 0.1,0.2 activadas

* 0.1 desactivada

+ 0.2 desactivada
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Configuracién de la exploracién de E/S

Registros de prioridad alta de mirroring

Estado mirroring

El controlador LTM R proporciona un bloque de 9 registros contiguos dedicados a
escaneados que replican los valores y la funcionalidad de los registros de
prioridad alta seleccionados.

El controlador LTM R lee los valores de todos los registros de prioridad alta cada
vez que detecta un cambio en un registro de prioridad alta y escribe los valores de
todos los registros de prioridad alta en los registros de mirroring.

Debido a que los registros de mirroring son contiguos, se puede ejecutar una
unica solicitud de lectura o escritura en bloque Modbus en estos registros. De
esta forma, se elimina la necesidad de hacer solicitudes de lectura/escritura
Modbus por separado directamente a cada registro de prioridad alta.

Estado mirroring es el primer registro, en una secuencia de ocho registros de
mirroring contiguos. Los bits 0...2 de este registro describen el estado de los
comandos de solo lectura, y los bits 8...10 describen el estado de los comandos
de lectura y escritura.

NOTA: Utilice sdlo los dos puertos Ethernet para leer valores de bits de
registros de estado mirroring. Si se utiliza el puerto HMI/LTM E se produce un
valor constante no valido de 0 para cada bit.

Todos los demas registros de estado mirroring se pueden leer de forma
precisa utilizando el puerto HMI/LTM E o los dos puertos Ethernet.

Configurar la exploracion de E/S

La configuracion correcta de la exploracion de E/S de registros depende de:
* el tipo de registro
» el periodo de exploracion de E/S
« el periodo health timeout de la exploracion de E/S

En la tabla siguiente se describen los ajustes para la exploracion de E/S y el
health timeout de exploracion de E/S para las transacciones de lectura y escritura
para registros de varios tipos con solo una conexion en el controlador LTM R:

Transaccion Tipo de registro Periodo de Health timeout de
exploracion de E/ | exploracién de E/S
S (minimo) (minimo)
Cualquier combinacién de 100 Cualquier registro excepto: 200 ms 500 ms
transacciones de lectura/
escritura Mirroring, FDR o diagnéstico
10y 5 transacciones de Cualquier registro excepto: 50 ms 200 ms
escritura maximas
Mirroring, FDR o diagnéstico
Transacciones de lectura Registros de mirroring: 5ms 100 ms
rango de direcciones de 2500 a 2505
Transacciones de escritura Registros de mirroring: 50 ms 200 ms
rango de direcciones de 2506 a 2508
Transacciones de lectura/ Registros de mirroring: 50 ms 200 ms
escritura * Rango de direcciones de 2500 a 2505:
lectura
* Rango de direcciones de 2506 a 2508:
escritura
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Transaccion

Tipo de registro

Periodo de

exploracion de E/

Health timeout de
exploracion de E/S

S (minimo) (minimo)
Cualquier nimero de Registros de FDR: 200 ms 500 ms
transacciones de lectura
rango de direcciones de 10001 a 10010
Cualquier nimero de Registros de diagnéstico: 1000 ms 2000 ms

transacciones de lectura

rango de direcciones de 2000 a 2039

NOTA: Cualquier ajuste del periodo de exploracion de E/S o del health
timeout de exploracion de E/S, inferior al descrito anteriormente, puede hacer
que el controlador LTM R envie paquetes de excepciones Modbus.

Si existen varias conexiones con el controlador LTM R, la exploracién de E/S y el
health timeout de exploracién de E/S para las transacciones de lectura y escritura

para

registros se reducen.

Por ejemplo, con 8 conexiones:

Conexion Inicio del registro de Numero de registros de | Inicio del registro | Numero de Velocidad de

lectura lectura de escritura registros de exploracion
escritura

1 2500 7 - - 50

2 451 64 2503 3 200

3 Cable de 900 Cable de 99 - - 200

4 2000 39 - - 1000

5 Cable de 1001 10 - - 200

6 600 20 - - 500

7 660 20 - - 500

8 Cable de 680 20 - - 500

Gestion del enlace Ethernet

Descripcidén general

El controlador LTM R puede recibir o proporcionar servicios Ethernet solo si existe
un enlace de comunicaciones Ethernet. Un enlace de comunicaciones Ethernet
puede existir s6lo cuando un cable conecta uno de los puertos de red del
controlador a la red. Si no existe ninguna conexion del cable de red, el servicio
Ethernet no esté disponible.

El comportamiento del controlador se describe en cada una de las situaciones

sigui

entes:

EILTM R se enciende sin ningun cable de red conectado.

Un cable de red esta conectado a un controlador anteriormente
desconectado después del encendido.

Todos los cables de red estan desconectados del controlador después del

encendido.

Uno o varios cables de red se vuelven a conectar a un controlador después
de que todos los cables de red se hubieran desconectado previamente.

Ningun enlace mientras LTM R se enciende

Cuando el LTM R se enciende sin ningun cable de red conectado, el LTM R:

Entra en estado de disparo FDR si los conmutadores rotatorios se
encuentran en la posiciéon DHCP.
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* Entra en estado de disparo FDR durante 10 s y después borra
automaticamente el disparo si los conmutadores rotatorios se encuentran en
las posiciones Stored, BootP, ClearlP o Disabled.

Ningun enlace en el encendido

Después del encendido del controlador, cuando se conecta un cable de red
Ethernet a un controlador previamente desconectado:

» El controlador inicia el servicio de direccionamiento IP, pagina 208, el cual:
o QObtiene los ajustes de direccion IP.
o Valida los ajustes de direccion IP.

o Comprueba que los ajustes de direccion IP obtenidos no estan
duplicados.

o Asigna los ajustes de direccion IP recibidos al controlador.

* Después de asignar los ajustes de direccién IP, el controlador:
o Inicia el servicio FDR y obtiene sus parametros de funcionamiento.
o Después, inicia el servicio Modbus.

El tiempo para recuperar el enlace e iniciar los servicios Ethernet suele ser de 1
segundo.

Enlace desconectado después del encendido

Cuando todos los cables de red Ethernet estan desconectados del controlador
después del encendido:

* El servicio FDR se desactiva.
« Todas las conexiones de servicio Modbus se restablecen.
+ Siexiste una conexion IP principal y:

o El enlace no puede restablecerse, por ejemplo, el cable no esta
enchufado al controlador, antes de que el parametro Puerto de red-
timeout de pérdida de comunicacion expire, el controlador entra en el
estado de recuperacion preconfigurado si el LTM R se encuentra en
control de red.

o El enlace se restablece antes que el parametro Puerto de red-timeout de
pérdida de comunicacién expire, se conserva la conexién con la IP
principal y el controlador no entra en estado de recuperacion.

Reconexion del enlace después de la desconexion

Cuando uno o varios cables de red Ethernet se vuelven a conectar al controlador,
después de desconectar todos los cables de red tras el encendido, el controlador
ejecuta muchas de las mismas tareas que cuando no existe Ningun enlace en el
encendido, pagina 207, pero no todas. En particular, el controlador:

+ Asume que los ajustes de direccion IP obtenidos anteriormente son validos y:
o Comprueba que los ajustes de direccion IP no estan duplicados.
o Vuelve a asignar los ajustes de direccion IP al controlador.
* Después de asignar los ajustes de direccioén IP, el controlador:
o Inicia el servicio FDR y obtiene sus parametros de funcionamiento.
o Después, inicia el servicio Modbus.

El tiempo para recuperar el enlace e iniciar los servicios Ethernet suele ser de 1
segundo.
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Direccionamiento IP

Descripcién general

El controlador LTM R debe obtener una direccién IP exclusiva, una mascara de
subred y una direccién de pasarela para comunicarse a través de una red
Ethernet. Los ajustes de los dos conmutadores rotatorios de la parte frontal del
controlador LTM R determinan el origen de estos ajustes basicos. Estos ajustes
se aplican so6lo en el encendido. Los conmutadores rotarios tienen el aspecto

siguiente:

Los ajustes de los conmutadores rotatorios determinan el origen de los
parametros de direccion LTM R del controlador IP y la activacién del servicio FDR

de la siguiente manera:

Conmutador izquierdo
(decenas)

Conmutador derecho (unidades)

Origen de los parametros IP

0a15M 0a 9 Servidor DHCP y servicio FDR

N/D(@) BootP Servidor BootP

N/D) Stored El conmutador rotatorio no se utiliza para determinar parametros
IP. Se utilizan los ajustes de LTM R configurados. Si no existen,
los parametros IP se basan en la direccion MAC. El servicio
Modbus se desactiva.

N/D(@) Clear IP Borra los ajustes IP almacenados. No se asigna ningun ajuste de
direccionamiento IP. El puerto de red se desactiva.

N/D) Desactivado El controlador LTMR no esta disponible para establecer una

comunicacion de red. El controlador LTMR no inicia ningin
proceso de adquisicién de IP (registro de host, DHCP...) o
anuncios de IP en la red. No se producen errores relacionados
con la red.

Sin embargo, el controlador LTMR permanece activo en el nivel
del conmutador de Ethernet, lo que permite al encadenamiento
funcionar con normalidad.

(1) Los dos conmutadores producen un valor de 000 a 159, que identifica de forma Unica el dispositivo ante el servidor DHCP. En la
imagen anterior, este valor es 084, que es la union de:

* Elconmutador de decenas (08) y

* el conmutador de unidades (4)

Los valores individuales de cada conmutador rotatorio, en este caso 08 y 4, se incorporan al nombre del dispositivo, tal y como se

describe a continuacion.

(2) El conmutador rotatorio izquierdo (decenas) no se utiliza. EI conmutador rotatorio derecho (unidades) por si solo determina el origen de

los parametros IP.

Los ajustes IP se asignan a los parametros siguientes:

* Direccion IP Ethernet

* Mascara de subred Ethernet

» Pasarela Ethernet
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Obtener los parametros IP de un servidor DHCP

Para obtener parametros IP de un servidor DHCP, apunte cada conmutador
rotativo a un ajuste numérico, tal y como se indica a continuacion:

Paso Descripcion
1 Fije el conmutador izquierdo (decenas) en un valor de 0 a 15.
2 Fije el conmutador derecho (unidades) en un valor de 0 a 9.

Nombre de dispositivo: Los ajustes de los 2 conmutadores rotativos se utilizan
para determinar el nombre de dispositivo de cada controlador LTM R. El nombre
de dispositivo esta formado por una parte fija ("TeSysT") y una parte dinamica
compuesta por:

el valor de dos digitos (00 a 15) del conmutador rotatorio de decenas (xx) y
el valor de un digito (0 a 9) del conmutador rotatorio de unidades (y)

El servidor DCHP debe estar preconfigurado con el nombre del dispositivo del
controlador LTM R y los parametros IP asociados. Cuando el servidor DHCP
recibe la solicitud de difusién del controlador LTM R, devuelve:

* Los siguientes elementos del controlador LTM R:
o direccion IP
° mascara de subred
o direccion de pasarela

+ direccion DHCP del servidor IP

NOTA: Mientras el servidor DHCP no proporcione la direccién IP, el producto
TeSys T declarara un disparo grave en el puerto de red FDR (el LED de
alarma permanece encendido en rojo).

NOTA: El controlador LTM R utiliza la direccién IP del servidor DHCP durante
el proceso Fast Device Replacement (FDR)Direccionamiento IP, pagina 208,
al realizar una solicitud FTP o TFTP de los parametros de configuracién del
dispositivo.

En la figura anterior, el nombre de dispositivo es: TeSysT084.
NOTA: El servidor DHCP puede proporcionar una direccion IP a un
dispositivo cliente solo después de que el servidor DHCP se haya configurado

con el nombre de dispositivo, descrito anteriormente, para un dispositivo
cliente.

Obtener los parametros IP de un servidor BootP

Para obtener parametros IP de un servidor BootP, mueva el conmutador rotatorio
derecho (unidades) a alguno de los dos ajustes BootP. (el conmutador rotatorio
izquierdo, decenas, no se utiliza). El controlador LTM R difunde una solicitud de
parametros IP a un servidor BootP, e incluye su direccion MAC en la solicitud.

El servidor BootP debe estar preconfigurado con la direccién LTM R del
controlador MAC y los pardmetros de IP asociados. Cuando el servidor BootP
recibe la solicitud de difusién del controlador LTM R, devuelve al controlador LTM
R su:

+ direccion IP

* mascara de subred

+ direccion de pasarela

NOTA: El servicio Fast Device Replacement (FDR) no esta disponible si el
controlador LTM R esta configurado para recibir parametros IP de un servidor
BootP.
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Utilizar los parametros IP almacenados

Puede configurar el controlador LTM R para aplicar los ajustes IP que se han
configurado y almacenado anteriormente en el propio dispositivo. Estos
parametros IP almacenados se pueden configurar utilizando una herramienta de
configuracion de su eleccién.

Para aplicar los parametros |IP almacenados, vuelva a ajustar el conmutador
derecho (unidades) en cualquier de las posiciones Stored. (el conmutador
rotatorio izquierdo, decenas, no se utiliza).
El controlador LTM R utiliza como su:

* Direccidn IP: el parametro de ajuste de direccion IP Ethernet

» Mascara de subred: los parametros de ajuste de mascara de subred Ethernet

» Direccién de pasarela: el parametro de ajuste de direccion de pasarela
Ethernet

NOTA: Si estos parametros no estan preconfigurados, el controlador LTM R
no puede aplicar los ajustes almacenados y, en lugar de ello, aplica los
parametros IP predeterminados, tal y como se describe a continuacion.

NOTA: El servicio FDR no esta disponible cuando el controlador LTM R se ha
configurado para utilizar los parametros IP almacenados.

Configurar los parametros IP predeterminados a partir de la direcciéon MAC

El controlador LTM R obtiene sus parametros IP predeterminados de su direccion
MAC (almacenada en el parametro de direccion Ethernet MAC del dispositivo). La
direccion MAC es un identificador casi Unico asociado a la tarjeta de interfaz de
red (NIC) del dispositivo.

Un requisito previo para utilizar la direccion IP predeterminada es que todos los
bytes de la direccion IP configurada deben establecerse en cero.

Para aplicar los parametros LTM R predeterminados del controlador IP, debe
ejecutar dos pasos:

Paso Accion
1 Borrar la direccion IP existente ajustando el conmutador rotatorio derecho (unidades) en Clear IP y, a continuacion, apagar y
encender el controlador.
2 Aplicar la direccién IP almacenada ajustando el conmutador rotatorio derecho (unidades) en Stored y, a continuacion,
apagar y encender el controlador.

Los parametros IP predeterminados se generan de la forma siguiente:
* Los primeros valores de dos bytes de la direccién IP son siempre 85.16.

+ Los ultimos valores de dos bytes de la direccion IP se obtienen de los dos
ultimos bytes de la direccion MAC.

* La mascara de subred predeterminada es siempre 255.0.0.0.

* La pasarela predeterminada es lo mismo que la direccién IP predeterminada
del dispositivo.

Por ejemplo, para un dispositivo con una direccion MAC hexadecimal de
0x000054EF1001, los dos ultimos bytes son 0x10 y 0x01. Estos valores
hexadecimales se traducen a los valores decimales "16" y "01". Los parametros
IP predeterminados para esta direcciéon MAC son:

» direccion IP: 85.16.16.01
* mascara de subred: 255.0.0.0
» direccion de pasarela: 85.16.16.01

NOTA: Tanto el servicio Fast Device Replacement (FDR) como el servicio
Modbus no estaran disponibles cuando se utilicen los parametros IP
predeterminados.
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Proceso de asignacion de IP

Tal y como se indica en el siguiente grafico, el controlador LTM R ejecuta una secuencia de consultas para

determinar su direccion IP:

Yes

. BootP request switch = BootP?

assign default
IP address

A

switch = Disabled

No or Stored?

receive valid
IP parameters?

switch =
Clear IP?

Yes

configured IP
address valid?

Clear stored
IP setting

No

Y

assign default
IP address

read switch-set
address (000-159)

assign default
IP address

Y

DHCP request

receive valid
IP parameters?

assign default
IP address

L | assignlIP parameters

Y

IP address _
assigned o

NOTA: Tanto el servicio Fast Device Replacement (FDR) como el servicio
Modbus no estaran disponibles cuando se utilicen los parametros IP

predeterminados.
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En el siguiente diagrama se muestra el proceso de asignacién de la direccion IP
predeterminada, mencionado con anterioridad:

Asignacion de IP y LED STS/NS

Durante el proceso de asignacion de direcciones IP, mientras el LTM R funcione
con normalidad y no surjan disparos internos, el LED STS/NS de color verde
indicara los siguientes estados:

Ajuste(s) de Comportamiento del LED STS/NS Descripcion

conmutador

BootP Parpadea cinco veces, y repite. El controlador ha enviado una solicitud BootP, pero el servidor BootP
no ha proporcionado ajustes de direccion IP unicos y validos.
Esperando al servidor BootP.

Parpadea cinco veces, y permanece El controlador ha enviado una solicitud BootP, y el servidor BootP ha
encendido. proporcionado ajustes de direccién IP unicos y validos.

Stored Encendido. El controlador LTM R esta configurado con ajustes de direccion IP
almacenada unicos y validos.

Parpadea seis veces, y repite. No se ha almacenado ningun parametro IP Unico y valido. Los ajustes
IP predeterminados se generan utilizando la direccion MAC.

Clear IP Parpadea dos veces, y repite. Los ajustes de direccioén IP se han borrado. No hay ningun ajuste de
direccion IP disponible. El controlador no se ha podido comunicar
utilizando sus puertos de red Ethernet.

Desactivado Encendido. El controlador LTM R esta configurado con ajustes de direccion IP

almacenada unicos y validos.

Parpadea seis veces, y repite.

No se ha almacenado ningun parametro IP Unico y valido. Los ajustes
IP predeterminados se generan utilizando la direcciéon MAC.

Conmutador izquierdo
(decenas) ajustado en
0-15 (xx)

Conmutador derecho
(unidades) ajustado en
0-9(y)

Parpadea cinco veces, y repite.

El controlador ha enviado una solicitud DHCP para el nombre de
dispositivo (TeSysTxxy), pero el servidor DHCP no ha proporcionado
ajustes de direccion IP Unicos y validos. Esperando al servidor DHCP.

Parpadea cinco veces, y permanece
encendido.

El controlador ha enviado una solicitud DHCP para el nombre de
dispositivo (TeSysTxxy), y el servidor DHCP ha proporcionado ajustes
de direccion IP unicos y validos.
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NOTA: Una serie de ocho parpadeos consecutivos del LED STS/NS indica
una condicion de FDR inutilizable irrecuperable. Las causas y las posibles
soluciones de un evento de FDR irrecuperable son:

* Una pérdida de comunicacion interna dentro del controlador LTM R:
apague y encienda el controlador; si la comunicacion no se restablece,
sustituya el controlador.

* Una configuracién no valida de las propiedades Ethernet (hormalmente
ajustes de la direccién IP o de la direccion Primary IP): verifique los
ajustes de los parametros de direccion IP.

* Un archivo de parametro de funcionamiento dafiado o no valido:
transfiera un archivo de parametro correcto desde el controlador al
servidor de archivos de parametro, pagina 217. Consulte el tema
Tratamiento de disparos FDR no recuperables para obtener informacién
adicional. La transferencia de un archivo de parametro al servidor FDR
Unicamente se encuentra disponible con la versiéon LTM R controller
Ethernet.

Sustitucién rapida de dispositivo

Descripcién general

El servicio FDR utiliza un servidor central para almacenar los parametros de
direccionamiento IP y los parametros de funcionamiento de un controlador LTM
R. Cuando se sustituye un controlador LTM R que se encuentra inutilizable, el
servidor configura automaticamente el controlador LTM R de sustitucién con el
mismo direccionamiento IP y los mismos parametros de funcionamiento que tenia
el controlador antiguo.

NOTA: El servicio FDR sélo esta disponible cuando conmutador rotativo de
unidades del controlador se fija en enteros. El servicio FDR no esta disponible
cuando el conmutador rotativo de unidades se ha fijado en BootP, Stored,
Clear IP o Disabled.

El servicio FDR incluye comandos y ajustes configurables a los que puede
acceder utilizando la herramienta de configuracion de su eleccion. Estos
comandos y ajustes son:

+ Comandos que le permiten manualmente:

o Hacer una copia de seguridad de los parametros de funcionamiento del
controlador LTM R, cargando una copia del archivo de parametros del
dispositivo en el servidor desde el controlador.

o Restaurar los parametros del controlador LTM R, cargando una copia del
archivo de parametros de funcionamiento del dispositivo desde el servidor
en el controlador.

* Los ajustes que hacen que el servidor FDR sincronice automaticamente los
archivos de parametros de funcionamiento, en el controlador LTM Ry en el
servidor, a intervalos de tiempo configurables. Si se detecta una diferencia,
se envia un archivo de parametros desde el controlador al servidor FDR
(copia de seguridad automatica).

Condiciones previas de FDR

Antes de que el servicio FDR pueda funcionar, el servidor FDR debe configurarse
con:

+ Ladireccidon de red del controlador LTM Ry los parametros de
direccionamiento IP relacionados. Este proceso se realiza como parte del
servicio de direccionamiento IP, pagina 208.

» Una copia del archivo de parametros de funcionamiento del controlador LTM
R. Se puede enviar desde el controlador al servidor manual o
automéaticamente, tal y como se describe a continuacion.
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FDRy archivo de légica personalizada

Si el archivo de logica personalizada es inferior a 3 kbytes, el servicio FDR guarda
la l6gica personalizada en el archivo de pardmetros de funcionamiento.

Si el tamario del archivo de légica personalizada es mayor de 3 kbytes, sélo se
guarda el archivo de parametros de funcionamiento.

En tal caso, cuando sustituya un dispositivo con un tamafo de archivo de légica
personalizada superior a 3 kbytes, el indicador LED STS/NS del nuevo dispositivo
parpadeara 8 veces para indicar que se ha detectado un estado de disparo de
FDR recuperable.

Para solucionar el disparo y reanudar las operaciones:

Paso

Accion

Utilice el software TeSys T DTM para descargar la configuracion

Apague y encienda el controlador LTM R

FDR Proceso

El proceso FDR esta formado por tres etapas:
» La asignacion de los ajustes de direccion IP.

» Una comprobacion del archivo de parametros de funcionamiento en cada
encendido del controlador LTM R.

+ Sise activa la sincronizacion automatica, comprobaciones periddicas del
archivo de parametros de funcionamiento del controlador LTM R.

Estos tres procesos se describen a continuacion:

Proceso de asignacion de ajustes de direccion IP:

Secuencia

Evento

1

El personal de asistencia utiliza los conmutadores rotatorios situados en la parte frontal del controlador LTM R de
sustituciéon para asignarle la misma direccion de red (000 a 159) que el dispositivo sustituido.

El personal de servicio coloca el controlador LTM R de sustitucién en la red.

El controlador LTM R envia automaticamente una solicitud DHCP al servidor para obtener sus parametros IP.

El servidor envia al controlador LTM R:
* Los parametros IP, que incluyen:
o direccion IP
o mascara de subred
o direccién de pasarela
« direccion IP del servidor

El controlador LTM R aplica sus parametros IP.

Proceso de puesta en marcha FDR:

214
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Secuencia Evento
6 « Sise ha activado FDR en la pantalla de configuracién FDR:
a El controlador envia una solicitud al servidor FDR para obtener una copia del archivo de configuracion
guardado.
b El servidor FDR envia al controlador una copia del archivo servido.
c El controlador comprueba el numero de version y el tamafio del archivo servido para verificar la compatibilidad
con el dispositivo. Si el archivo servido es:
» Compatible, el archivo servido se aplica.
* No compatible, el controlador tratara de gestionar la compatibilidad y cargar el nuevo archivo en el
a()arvidor. Si no puede administrar la compatibilidad, el controlador indicara un disparo de FDR recuperable
Notas:
1. Debido a que se ha seleccionado el ajuste de fabrica Activar FDR, un controlador LTM R nuevo siempre
descarga e intenta aplicar un archivo servido en el primer encendido.
2. Si el archivo descargado esta vacio, el controlador utilizara el archivo local y enviara una copia de dicho archivo al
servidor.
« Sise deselecciona Activar FDR: El controlador aplica el archivo de parametros de funcionamiento almacenado
en la memoria no volatil del controlador LTM R.
7 El controlador LTM R reanuda las operaciones.
(1) En el caso de que el controlador pase al estado No listo, el problema subyacente debe resolverse y el controlador debe apagarse y
encenderse antes de reanudar el funcionamiento.

Proceso de sincronizacion automatica FDR:

Secuencia Evento
8 El controlador comprueba el parametro Ajuste de la periodicidad de la copia de seguridad automatica FDR del
puerto de red (697) para determinar si el temporizador de sincronizacion automatica FDR ha vencido.
9 Si el temporizador:
* No havencido: no se ejecuta ninguna accion.
« Havencido: el controlador comprueba el parametro Activacién de la copia de seguridad automética FDR del
puerto de red (690.3).
10 Si el parametro Activacion de la copia de seguridad automatica FDR del puerto de red (690.3) es:
+ Copia de seguridad automatica (1): el controlador envia una copia del archivo local al servidor FDR.
* No sincro (0): el controlador no ejecuta ninguna accion.
1 El controlador LTM R reanuda las operaciones.
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En los siguientes diagramas se describen los procesos FDR del controlador tras
la asignacion de una direccién IP:
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Configurar FDR

El servicio FDR supervisa el archivo de parametros de funcionamiento
almacenado en el controlador LTM R y lo compara con el archivo de parametros
de funcionamiento correspondiente almacenado en el servidor.

Cuando el servicio FDR detecta una discrepancia entre estos dos archivos:
* El parametro Estado de FDR del puerto de red, pagina 218 se establece, y

* Los dos archivos de parametros de funcionamiento, uno en el servidor y el
otro en el controlador, deben estar sincronizados.

La sincronizacion de los archivos de parametros de funcionamiento se puede
realizar de forma automatica o manual, utilizando la herramienta de configuracion
de su eleccion.

Ajustes de copia de seguridad automatica: Con el ajuste de los parametros
siguientes, podra configurar el controlador LTM R para que sincronice
automaticamente sus parametros de funcionamiento con el servidor FDR:

Nombre del parametro

Descripcion

Activacion de copia de seguridad automatica de FDR | Utilice este ajuste para activar/desactivar la sincronizacion automatica de los

del puerto de red

archivos de parametros de funcionamiento. Las selecciones son:

+ Sin copia de seguridad automatica: La sincronizacién automatica de los
archivos se desactiva (parametro = 0).

+ Copia de seguridad automatica: La sincronizacion automatica de los
archivos se activa y, en caso de discrepancia, el archivo del controlador se
copia en el servidor (parametro = 1).

Ajuste del periodo de copia de seguridad automatica La frecuencia, en segundos, entre comparaciones del archivo de parametros en

de FDR del puerto de red

el controlador y el archivo de parametros almacenado en el servidor.
* Rango=1...65535s
* Incrementos=1s
* Ajuste de fabrica=120's

NOTA: Cuando se activa la sincronizacién automatica, se recomienda fijar el
parametro Ajuste del periodo de copia de seguridad automatica de FDR del
puerto de red en un valor superior a 120 s.

Ajustes de restauracién y copia de seguridad manual: Si ejecuta los
comandos descritos a continuacién, podra sincronizar manualmente los archivos
de parametros de funcionamiento en el controlador y en el servidor:

Nombre de comando Descripcion
Comando de copia de seguridad de datos FDR Copia el archivo de parametros de funcionamiento del controlador en el servidor.
Comando de restauracion de datos FDR Copia el archivo de parametros de funcionamiento del servidor en el controlador.

NOTA:

+ Silos bits de Comando de copia de seguridad de datos FDR y Comando
de restauracion de datos FDR se fijan en 1 de forma simultanea, se
ejecuta Comando de restauracion de datos FDR.

« Comando de restauracion de datos FDR se encuentra activo,
independientemente de si la configuracién mediante puerto de red esté
activada o no.

» Comando de restauracion de datos FDR no se puede ejecutar mientras el
LTM R detecte corrientes de linea.

» Cada vez que modifique la configuracién del controlador LTM R, debera
hacer clic en Dispositivo > Transferencia de archivo > comando de
copia de seguridad para hacer una copia de seguridad manual del
nuevo archivo de configuracion en el servidor.
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Recuperacién tras disparo de FDR

Cuando el controlador LTM R detecta un estado de disparo que requiere
intervencion durante el proceso de inicio de FDR, el indicador LED STS/NS
parpadeara de la forma siguiente:

Numero de parpadeos... Indica que el disparo es...
8 parpadeos por segundo LTMR recuperable
10 parpadeos por segundo Sistema recuperable

Disparos recuperables del sistema:

Las operaciones se pueden reanudar tras resolver la causa del disparo fuera del
LTMR. Entre los disparos recuperables del sistema se incluyen:

» Ningun archivo en el servidor de parametros (Estado FDR del puerto de red =
3)

+ El servidor de archivos de parametros, o el servicio TFTP, esta inactivo
(Estado FDR del puerto de red = 2)

Disparos recuperables del LTMR:

Cuando el archivo de parametros en el servidor es invalido o se ha corrompido, la
resolucion del disparo requiere de una intervencion manual. Las operaciones solo
se pueden reanudar después de copiar un nuevo archivo de parametros
manualmente del controlador al servidor mediante el comando de copia de
seguridad de datos FDR y de apagar y encender el controlador. Entre los disparos
recuperables del LTMR se incluyen:

» Las versiones del archivo de parametros del servidor de parametros y del
controlador LTM R no coinciden (Estado FDR del puerto de red = 13)

* No hay coincidencia de CRC entre el archivo de parametros del servidor y del
controlador LTM R (Estado FDR del puerto de red = 9)

» El contenido del archivo de parametros no es valido (Estado FDR del puerto

dered =4)
Estado FDR
El parametro Estado FDR del puerto de red describe el estado del servicio FDR,
tal y como se describe a continuacion.
Estado FDR:
Valor Descripcion
0 Listo, IP disponible

Ninguna respuesta del servidor IP

2 Ninguna respuesta del servidor de parametros
3 Ningun archivo en el servidor de parametros
4 Archivo dafiado en el servidor de parametros
5 Archivo vacio en el servidor de parametros
6 Se ha detectado un error de comunicacion interna
7 La copia de seguridad de la configuracion del dispositivo al servidor de parametros no se ha realizado correctamente.
8 Ajustes no validos proporcionados por el controlador
9 No hay coincidencia de CRC entre el servidor de parametros y el controlador
10 IP no vélida
11 IP duplicada
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Valor Descripcion

12 FDR desactivado

13 No hay coincidencia en la version del archivo de parametros del dispositivo (por ejemplo, cuando se intenta sustituir
un LTM R 08EBD por un LTM R 100 EBD)

Rapid Spanning Tree Protocol

Descripcidon general

El servicio de Rapid Spanning Tree Protocol (RSTP) gestiona el estado en cada
puerto de todos los dispositivos en el bucle de local area network (LAN). EI RSTP
esta configurado para responder y resolver una pérdida de comunicacion de un
dispositivo en la red en un plazo de 50 milisegundos.

NOTA: El numero maximo de conexiones permitido son 16 dispositivos en la
red de bucle durante 50 milisegundos para que sea completamente eficiente.

Procedimiento Discovery

Discovery es una conexion automatizada con un dispositivo, cuya direccién IP es
desconocida, a través de una conexion directa al PC y una interfaz de acceso a
una pagina web.

Discovery solo funciona en los sistemas operativos MS Windows Vista, 7 and 8.

Paso Accién automatizada

1 Detenga el antivirus del PC que esta conectado a la unidad TeSys T.
2 Conecte el PC a TeSys T con un cable RJ45.
3 *  Abra Windows Explorer.

* Amplie Red para ver todas las conexiones de red.
« Eldispositivo conectado deberia aparecer en la lista en unos segundos.

4 Haga doble clic en la unidad TeSys T conectada.

Para encontrar el nombre de la unidad TeSys T:

* TeSys T no esta configurado en modo DHCP: TeSysT-XXYYZZ, siendo XXYYZZ
los 3 ultimos bytes de la direccion MAC.

* TeSys Testa configurado en modo DHCP: TeSysTXYZ, siendo XY la posicion del
conmutador rotatorio de decenas, y Z la posicion del conmutador rotatorio de
unidades.

5 Accede a TeSys Ten la interfaz web.

NOTA: Si no se puede detectar el producto, vuelva a intentar el procedimiento
con el antivirus desactivado. No olvide reiniciar el antivirus cuando haya
terminado.

Ethernet Diagnéstico

Descripcion general

El controlador LTM R notifica datos de diagnéstico que describen su interfaz de
comunicaciones de red Ethernet, incluidos:
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+ Parametros de datos que describen los siguientes elementos del controlador:
o ajustes de direccionamiento IP
o procesos de asignacion de direcciones IP
o conexiones virtuales
o historial de comunicaciones
o servicios de comunicacion y su estado

* Un parametro que describe la validez de los datos en cada parametro de
datos.

NOTA: Se recomienda leer los registros de diagndstico cada segundo.

NOTA: La respuesta a la primera solicitud esta formada integramente por
ceros o bien por datos antiguos. La respuesta a la segunda solicitud y
posteriores contiene datos de diagnéstico actuales del puerto de red.

Validez de diag HW basico Ethernet

El parametro Validez de diag HW basico Ethernet evalla y notifica la validez de
los datos de diagnostico de red Ethernet. Un bit de este parametro representa el
estado de un parametro de datos de red Ethernet asociado.

Los valores de bit son:

Valor Indica que los datos del parametro son...
0 No validos
1 Validos

El parametro Validez de diag HW basico Ethernet tiene una longitud de 32 bits.

Los bits de este parametro representan la validez de los siguientes parametros de
datos Ethernet:

Bit Describe la validez de los datos de este parametro...
0 Modo de asignacioén de direcciones IP

1 Nombre de dispositivo Ethernet

2 Contador de mensajes Ethernet MB recibidos

3 Contador de mensajes Ethernet MB enviados

4 Contador de mensajes de error detectados Ethernet MB enviados
5 Contador de servidores Ethernet abiertos

6 Contador de clientes Ethernet abiertos

7 Contador de tramas correctas Ethernet transmitidas

8 Contador de tramas correctas Ethernet recibidas

9 Formato de trama Ethernet

10 Ethernet Direccion MAC

11 Puerta de enlace del Ethernet

12 Ethernet mascara de subred

13 Ethernet IP direccién

14 Estado de servicio Ethernet

15 (No aplicable — siempre 0)

16 Servicios Ethernet

17 Estado global Ethernet

18...31 (Reservado - siempre 0)
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Estado global Ethernet

El parametro Estado global de Ethernet indica el estado de los siguientes
servicios proporcionados por el controlador LTM R:

+ sustitucion rapida de dispositivo (FDR)
* Mensajes del puerto Modbus 502 (solo Modbus/TCP)
Este parametro tiene una longitud de 2 bits

Los valores del parametro son:

Bit

Indica...

Al menos 1 servicio activado funciona con un 1 error detectado no resuelto

Todos los servicios activados funcionan correctamente

El estado global Ethernet se borra tras el apagado y encendido y tras el
restablecimiento del controlador.

Validez de servicios Ethernet

El parametro Validez de servicios Ethernet indica si el controlador LTM R admite
el servicio de mensajeria del puerto 502.

NOTA: El puerto 502 se reserva exclusivamente a los mensajes Modbus.
El parametro Servicios Ethernet admitidos tiene una longitud de 1 bit.

Los valores del parametro son:

Valor

Indica que el servicio de mensajeria del puerto 502...

No se admite

Se admite

Estado de servicios Ethernet

El parametro Estado de servicios Ethernet indica el estado del parametro
Servicios Ethernet admitidos, decir, el estado del servicio de mensajeria del
puerto 502 del controlador.

Este parametro tiene una longitud de 3 bits

Los valores del parametro son:

Valor Indica que el servicio de mensajeria del puerto 502...
1 inactivo
2 operativo

El estado de servicios Ethernet se borra tras el apagado y encendido y tras el
restablecimiento del controlador.

Ethernet IP Direccion

El parametro Direccion Ethernet IP describe la direccién IP asignada al
controlador LTM R mediante el proceso de asignacion de direccion IP, pagina
208.

La direccion Ethernet IP esta formada por valores de 4 bytes, en notacién decimal
de puntos. Cada valor de byte es un entero de 000 a 255.
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Mascara de subred Ethernet

El parametro Mascara de subred Ethernet se aplica al valor DirecciénEthernet IP
para definir la direccion de host del controlador LTM R.

La mascara de subred Ethernet esta formada por valores de 4 bytes, en notacién
decimal de puntos. Cada valor de byte es un entero de 000 a 255.

Direccién de pasarela Ethernet

El parametro Direccidn de pasarela Ethernet describe la direccién de la pasarela
predeterminada, es decir, el nodo que sirve como punto de acceso a otras redes
para comunicaciones desde o hacia el controlador LTM R.

La direccion de pasarela Ethernet esta formada por valores de 4 bytes, en
notacion decimal de puntos. Cada valor de byte es un entero de 000 a 255.

Direccion MAC Ethernet

Tramas Ethernet I

El parametro Direccién Ethernet MAC describe la direccién de control de acceso a
medios (MAC), o identificador de hardware, asignada de forma exclusiva al
controlador LTM R.

La direccion Ethernet MAC esta formada por 6 valores hexadecimales de 0x00 a
OxFF.

El parametro Tramas Ethernet Il describe los formatos de trama Ethernet
admitidos por el controlador LTM R, por ejemplo:

» Capacidad: ¢ el dispositivo admite un formato de trama?

» Configuracion: ¢ el dispositivo esta configurado para admitir un formato de
trama?

» Operativo: ¢ el formato de trama configurado funciona correctamente?

NOTA: El tipo de trama Ethernet, Ethernet Il 0 802.3 se configura utilizando el
parametro Ajuste del tipo de trama del puerto de red.

Este parametro tiene una longitud de 3 palabras.

Los datos de tramas Ethernet Il se almacenan de la forma siguiente:
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Palabra Bit Descripcion Valores

1 0 Tramas Ethernet Il admitidas * 0 =no admitido
¢ 1 =admitido

1 Receptor de tramas Ethernet || admitido ¢ 0=no admitido
¢ 1 =admitido

2 Remitente de tramas Ethernet Il admitido ¢ 0=no admitido
¢ 1 =admitido

3 Deteccion automatica de Ethernet admitida ¢ 0=no admitido
¢ 1 =admitido

4-15 (Reservados) siempre 0

2 0 Tramas Ethernet Il configuradas * 0= no configurado
* 1= configurado

1 Receptor de tramas Ethernet Il configurado * 0= no configurado
* 1= configurado

2 Remitente de tramas Ethernet Il configurado * 0= no configurado
* 1= configurado

3 Deteccion automatica de Ethernet configurada * 0= no configurado
* 1= configurado

4-15 (Reservados) siempre 0

3 0 Tramas Ethernet Il operativas * 0=no operativo
* 1 =operativo

1 Receptor de tramas Ethernet Il operativo * 0=no operativo
* 1=operativo

2 Remitente de tramas Ethernet |l operativo * 0=no operativo
* 1=operativo

3 Deteccion automatica de Ethernet operativa * 0 =no operativo
* 1=operativo

4-15 (Reservados) siempre 0

Contador de tramas correctas Ethernet recibidas

El parametro Contador de tramas correctas Ethernet recibidas contiene un
recuento del numero total de tramas Ethernet que el controladorLTM R ha
recibido correctamente.

Este parametro es un parametro UDInt. Se borra tras el apagado y encendido y
tras el restablecimiento del controlador.

El contador de tramas correctas Ethernet recibidas esta compuesto por 4 valores
hexadecimales, de 0x00 a OxFF.

Contador de tramas correctas Ethernet transmitidas

El parametro Contador de tramas correctas Ethernet transmitidas contiene un
recuento del numero total de tramas Ethernet que el controlador LTM R ha
transmitido correctamente.

Este parametro es un parametro UDInt. Se borra tras el apagado y encendido y
tras el restablecimiento del controlador.

El contador de tramas correctas Ethernet transmitidas esta compuesto por 4
valores hexadecimales, de 0x00 a OxFF.
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Contador de clientes Ethernet abiertos

El parametro Contador de clientes Ethernet abiertos contiene un recuento del
numero de conexiones de cliente TCP abiertas. Se aplica s6lo a dispositivos con
clientes TCP.

Este parametro es un parametro Ulnt. Se borra tras el apagado y encendido y tras
el restablecimiento del controlador.

El contador de clientes Ethernet abiertos estda compuesto por 2 valores
hexadecimales, de 0x00 a OxFF.

Contador de servidores Ethernet abiertos

El parametro Contador de servidores Ethernet abiertos contiene un recuento del
numero de conexiones de servidor TCP abiertas. Se aplica sélo a dispositivos con
servidores TCP.

Este parametro es un parametro Ulnt. Se borra tras el apagado y encendido y tras
el restablecimiento del controlador.

El contador de servidores Ethernet abiertos esta compuesto por 2 valores
hexadecimales, de 0x00 a OxFF.

Contador de mensajes de error detectados Ethernet MB enviados

El parametro Contador de mensajes de error detectados Ethernet MB enviados
contiene un recuento del numero de:

» Paquetes de solicitudes EtherNet/IP o Modbus/TCP con errores en el
encabezado recibidas por el controlador LTM R (no cuenta los errores en las
porciones de datos de paquetes de solicitudes EtherNet/IP o Modbus/TCP)

» Excepciones EtherNet/IP o Modbus/TCP debido a una combinacién
incorrecta de puerto fisico e ID de unidad

Este parametro es un parametro UDInt. Se borra tras el apagado y encendido y
tras el restablecimiento del controlador.

Contador de mensajes Ethernet MB enviados

El pardmetro Contador de mensajes Ethernet MB enviados contiene el numero
total de mensajes Modbus, sin incluir mensajes de error Modbus, que este
controlador LTM R ha enviado.

Este parametro es un parametro UDInt. Se borra tras el apagado y encendido y
tras el restablecimiento del controlador.

Contador de mensajes Ethernet MB recibidos

El parametro Contador de mensajes Ethernet MB recibidos contiene un recuento
del numero total de mensajes Modbus que este controlador LTM R ha recibido
correctamente.

Este parametro es un parametro UDInt. Se borra tras el apagado y encendido y
tras el restablecimiento del controlador.

Ethernet Nombre de dispositivo

El parametro Nombre de dispositivo Ethernet contiene la cadena de 16 caracteres
utilizada para identificar al controlador LTM R.

Este parametro tiene una longitud de 16 bytes.
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Capacidad de asignacion Ethernet IP

El paréametro Capacidad de asignacion Ethernet IP describe los origenes de

direccionamiento IP disponibles para el controlador LTM R. Se pueden describir

hasta 4 origenes de direccionamiento IP distintos.

Este parametro tiene una longitud de 4 bits

El parametro Capacidad de asignacion Ethernet IP almacena los datos de la

siguiente manera:

» Ajuste de direccion Ethernet IP
» Ajuste de mascara de subred Ethernet
* Ajuste de direccién de pasarela Ethernet

Bit Origen de direccionamiento IP... Valores

0 Un servidor DHCP que utiliza el nombre de dispositivo definido por los 2 e 0 =nodisponible
conmutadores rotatorios. . 1=disponible

1 Se obtiene de la direccion MAC. El conmutador rotativo de unidades se ajusta * 0=nodisponible
en BootP, pero no se recibe ninguna direccion IP del servidor. . 1=disponible

2 Se obtiene de la direccion MAC. Ambos conmutadores rotatorios se ajustan en * 0=nodisponible
enteros, pero no se recibe ninguna direccion IP del servidor DHCP. - 1=disponible

3 Parametros de configuracion almacenados: * 0=nodisponible

1 = disponible

Asignacion Ethernet IP operativa

El parametro Asignacion Ethernet IP operativa describe la forma en la que se ha

asignado la direccién IP actual al controlador LTM R. Solo 1 (de 4) origen de

direccién IP distinto puede estar operativo a la vez.

Este parametro tiene una longitud de 4 bits

El parametro Ethernet-asignacion IP operativa almacena los datos de la siguiente

*  Ajuste de direccion Ethernet IP
* Ajuste de mascara de subred Ethernet
« Ajuste de direccion de pasarela Ethernet

manera.

Bit Origen de direccionamiento IP... Valores

0 Un servidor DHCP que utiliza el nombre de dispositivo definido por los 2 ¢ 0=nooperativo
conmutadores rotatorios. . 1=operativo

1 Se obtiene de la direccion MAC. El conmutador rotativo de unidades se ajusta * 0=no operativo
en BootP, pero no se recibe ninguna direccion IP del servidor. . 1= operativo

2 Se obtiene de la direccion MAC. Ambos conmutadores rotatorios se ajustan en * 0=no operativo
enteros, pero no se recibe ninguna direccion IP del servidor DHCP. . 1=operativo

3 Parametros de configuracién almacenados: * 0=no operativo

1 = operativo
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Introduccion al editor de l6gica personalizada

Descripcion general

En este capitulo se ofrece una descripcion del editor de I6gica personalizada.

Presentacion del editor de légica personalizada

Descripcién general

Un controlador programable lee las entradas, resuelve lo6gica basada en un
programa de control y escribe en las salidas. Puede personalizar los programas
de control predefinidos del controlador LTM R mediante el editor de l6gica
personalizada. El editor de légica personalizada es una potente herramienta de
programacion que solo se encuentra disponible en SoMove con el software TeSys
T DTM. La creacién de un programa de control para un controlador LTM R
consiste en escribir una serie de instrucciones (comandos légicos) en uno de los
lenguajes de programacién de logica personalizada.

Finalidad del editor de I6gica personalizada

ID légico

La principal finalidad del editor de I6gica personalizada es modificar los comandos
utilizados en el programa de control que:

» gestionan el origen de control local/remoto
» definen la asignacién de légica de entradas y salidas del controlador LTM R.

* indican los temporizadores como los que se utilizan para gestionar las
transiciones del contactor de baja tensién a alta tensién en un motor de
arranque de baja tension de dos pasos utilizado para implementar el inicio, la
parada y la funcion de reinicio de un controlador de motor.

+ gestionan los disparos.
» gestionan los reinicios.

El editor de logica personalizada permite afiadir funciones especificas a los
programas de logica predefinidos del controlador LTM R (modos de
funcionamiento) para ajustarse a necesidades de aplicacion individuales.

Todos los programas de modos de funcionamiento se identifican con un ID légico
exclusivo. El ID Iégico del programa de modo de funcionamiento predefinido son
numeros del 2 al 11. Cuando se personaliza un programa de modo de
funcionamiento predefinido, el ID l6gico del programa personalizado debe ser
igual al ID légico del programa predefinido + 256.

En esta tabla se indica el ID légico segun el modo de funcionamiento:

Modo de ID l6gico del programa predefinido ID légico del programa personalizado
funcionamiento

Reservado Oa1 256...257

Sobrecarga 2 hilos 2 Cable de 258

Sobrecarga 3 hilos 3 Cable de 259

Independiente 2 hilos 4 Cable de 260

Independiente 3 hilos 5 Cable de 261
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Modo de ID logico del programa predefinido ID légico del programa personalizado
funcionamiento

2 sentidos de marcha 2 6 Cable de 262
hilos

2 sentidos de marcha3 | 7 Cable de 263
hilos

2 pasos 2 hilos 8 Cable de 264
2 pasos 3 hilos 9 Cable de 265
2 velocidades 2 hilos 10 Cable de 266
2 velocidades 3 hilos 1 Cable de 267
Reservado 12...255 268...511

Programas personalizados

Un programa personalizado es un programa de légica predefinido del controlador
LTM R con funciones especificas para ajustarse a necesidades de aplicacion
individuales.

Si se configura con uno de los modos de funcionamiento predefinidos, el
controlador de motor LTM R gestiona las funciones de control mediante el
firmware del microprocesador del controlador LTM Ry PCode.

Si se configura con un programa personalizado, el controlador LTM R conserva
las funciones controladas por el microprocesador del controlador LTM R. Entre
esas funciones se incluyen las siguientes caracteristicas inherentes al modo de
funcionamiento predefinido principal:

+ restricciones en cuanto a lo que se puede escribir en el registro 704 (registro
de comando de red)

+ visualizacién del estado de funcionamiento en el modo de presentacion (por
ejemplo, hacia delante/hacia atras, baja velocidad/alta velocidad)

» ajuste automatico de la potencia y medicién del factor de potencia en el modo
de dos pasos con el arranque estrella-triangulo seleccionado

* restricciones en cuanto a los modos de recuperacién que se pueden
configurar mediante los menus

» comportamientos especificos en cuanto al ciclo de arranque en el modo de 2
pasos

» restricciones sobre si el temporizador de transiciéon se puede configurar
mediante los menus.

Estructura de programas predefinidos

Existen 10 programas predefinidos disponibles con el TeSys T DTM en SoMove.

Los programas predefinidos ejecutan las siguientes partes distintas, una tras la
otra:

+ |dentificacion légica del programa con el ID légico
+ Gestion de entradas

* Ejecucién del modo de funcionamiento

+ Actualizacion de salidas

La ejecucion del modo de funcionamiento esta integrada y se llama con la funcion
CALL EOM.

Esto ofrece la posibilidad de personalizar la gestién de entradas y salidas de su
programa personalizado sin modificar la ejecucién del modo de funcionamiento.
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Introduccion al editor de l6gica personalizada

Herramientas y lenguajes de programacion del editor de l6gica

personalizada

El editor de logica personalizada ofrece 2 herramientas y lenguajes de
programacion:

Lenguaje de texto estructurado, que es el lenguaje de una lista de
instrucciones editable mediante la herramienta de programacion del editor de

texto estructurado.

Diagrama de bloqueo de funciones (FBD), que es un lenguaje de
programacion orientado a objetos editable mediante la herramienta de

programacion del editor FBD.

Cada método de programacién satisface sus objetivos de programacién. No
obstante, el editor de l6gica personalizada le permite seleccionar el estilo del
método de programacion que prefiera.

Comandos logicos

Tanto los lenguajes de texto estructurado como FBD implementan los siguientes
tipos de comando:

Comandos logicos de programa
Comandos légicos booleanos
Comandos ldgicos de registro
Comandos légicos de temporizador
Comandos ldgicos de contador
Comandos légicos de retencion
Comandos légicos de matematicas

228

1672614ES-02



Introduccion al editor de l6gica personalizada

Editor de texto estructurado

En la siguiente ilustracion se muestra el editor de texto estructurado, integrado en the TeSys T DTM:
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Editor FBD

En la siguiente ilustracion se muestra el editor FBD, integrado en TeSys T DTM:
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Uso del editor de l6gica personalizada

Descripcion general
El editor de logica personalizada le permite crear y validar su propio programa de
l6gica personalizada para que se ajuste a sus necesidades. A continuacion, el
firmware del controlador LTM R carga y ejecuta las instrucciones creadas.

Diagrama de flujo de tareas

En el siguiente diagrama se muestran todas las tareas que se deben llevar a cabo
durante la creacion y modificacion de un programa de légica personalizada.
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Nota: el orden definido se utiliza como ejemplo. El orden que utilice dependera de
sus propios métodos de trabajo.

Método de personalizacién en texto estructurado

Paso Accion
1 Defina los modos de funcionamiento que se ajustan a sus necesidades de aplicacion.
2 Abra el archivo de programa (*.rtf) del modo de funcionamiento predefinido en el

editor de légica personalizada.

3 Edite el programa predefinido en texto estructurado; personalice el programa
mediante uno de estos 3 métodos:

» el modo de funcionamiento predefinido se ajusta a sus necesidades de
aplicacion: utilice solamente la funcion CALL EOM.

* el modo de funcionamiento predefinido se ajusta a sus necesidades de
aplicacion, pero se requieren funciones adicionales: utilice la funcion CALL _EOM
y afiada las instrucciones adicionales después de las instrucciones CALL EOM.

» el modo de funcionamiento predefinido no se ajusta a sus necesidades de
aplicacién: inicie un programa nuevo desde cero (no recomendado).

4 Si es necesario, edite las entradas del programa personalizado.

5 Si es necesario, edite las salidas del programa personalizado.

6 Actualice el ID logico, pagina 226 de acuerdo con CALL_EOM y el modo de control.
7 Simule el programa personalizado.

8 Compile el programa personalizado.
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Método de personalizacién en FBD

Paso

Accion

1

Abra una pagina de programa FBD en blanco.

2

Cree la gestion de entradas del programa personalizado.

Cree la ejecucién del modo de funcionamiento mediante uno de estos 3 métodos:

uno de los modos de funcionamiento se ajusta a sus necesidades de
aplicacion: utilice solamente la funciéon CALL EOM

uno de los modos de funcionamiento se ajusta a sus necesidades de
aplicacion, pero se requieren funciones adicionales: utilice la funcién CALL EOM
y afiada las instrucciones adicionales después de las instrucciones CALL EOM.

ninguno de los modos de funcionamiento se ajusta a sus necesidades de
aplicacién: cree un programa nuevo desde cero (no recomendado).

Cree la gestion de salidas del programa personalizado.

Actualice el ID logico, pagina 226 de acuerdo con CALL_EOM y el modo de control.

Simule el programa personalizado.

Compile el programa personalizado.

Caracteristicas del programa de légica personalizada

Introduccion

Los datos transferidos a o desde el controlador LTM R tienen la forma de registros
de 16 bits. Los registros estan ordenados numéricamente y se indican mediante

una direccion de registro de 16 bits (0 a 65.535).

El programa de l6gica personalizada puede modificar los valores de 3 tipos de

registros:

» Variables del controlador LTM R
* Registros temporales

* Registros no volatiles

Caracteristicas de la memoria légica

La lista de comandos del programa de control se guarda en una zona de la

memoria no volatil interna del controlador LTM R.

El formato de esta memoria logica se muestra en la siguiente tabla:

Ubicacion de | Elemento Rango Descripcion
memoria
0 Tamafio de programa logico (n) 0...8.191 Palabra de 16 bits
0 significa que no se ha cargado ningun
programa personalizado.
1 Suma de comprobacion légica 0...65.535 Suma de la memoria del programa
desde desplazamiento 2 a n+2
2 ID légico 0...511, pagina 226 Identificador del programa de I6gica
personalizada en el controlador LTM
R.
3 Comando ldgico/Argumento 1 Una palabra de funcion légica
Dependiendo del tipo de comando légico,
4 Comando légico/Argumento 2 pagina 254
5 Comando légico/Argumento 3
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Ubicacion de | Elemento Rango Descripcién
memoria
n+2 Comando légico/Argumento n - Una palabra de funcién légica

Limites de la memoria légica

El tamafio del programa depende del numero de comandos ldgicos. Si bien en el
editor de texto un comando y sus argumentos ocuparan una sola linea, en la
memoria ocuparan tantas ubicaciones de memoria como argumentos existan.

Como ejemplo, el comando temporizador 0.1 980 utilizara 4 ubicaciones de
memoria.

Definiciéon de las variables de l6gica personalizada

Introduccion

El editor de l6gica personalizada le permite implementar comandos en el
programa de control que indiquen al controlador LTM R que lea o escriba en las
variables temporales, no volatiles o de LTM R.

El controlador LTM R define cada registro de logica personalizada mediante un
entero que describe su direccién en el espacio de memoria de légica
personalizada. El valor de este entero empieza en la direccion 0 y la direccion
maxima es igual a 1 menos que el nimero de ubicaciones de memoria
disponibles para registros temporales en el controlador LTM R. El controlador
LTM R ofrece una lista con el nimero de registros temporales disponibles como
valor en el registro 1204 de control de LTM R, que es el parametro para el espacio
temporal de l6gica personalizada.

Registros temporales

El controlador proporciona registros en la memoria temporal a los que es posible
acceder mediante comandos légicos. Dado que estos registros existen en la
memoria temporal o volatil, no conservan la configuracién de sus valores al
apagar y encender el controlador.

Las variables se pueden guardar en los registros temporales de 0 a 299. De esta
forma, hay disponibles 300 registros temporales.

Registros no volatiles

El controlador LTM R proporciona registros en la memoria no volatil para que los
utilicen los comandos légicos. Dado que estos registros existen en la memoria no
volatil, conservan la configuracion de sus valores al apagar y encender el
controlador.

Las variables se pueden guardar en los registros no volatiles de 0 a 63. De esta
forma, hay 64 registros no volatiles.
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Definicion de las variables de LTM R

Descripcién general

Se pueden utilizar los comandos de légica personalizada para cambiar los valores
de los registros de datos de lectura y escritura del controlador LTM R.

Variables de LTM R

La memoria del controlador incluye registros de datos en direcciones que van
desde 0 a 1399.

Cada registro es una palabra de 16 bits y es:
* de solo lectura, con valores que no se pueden editar, o
» de lecturay escritura, con valores que se pueden editar.

Acceso a las variables

Mediante el editor de l6gica personalizada, puede acceder a todas las variables
del controlador LTM R definidas en las secciones de las variables de
comunicacion en el capitulo Uso de los Manuales del usuario del controlador de
gestion de motores TeSys T LTM R.

Registro de l6gica personalizada

Los registros del 1200 al 1205 los utiliza el TeSys T DTM para acceder a los datos
de registro interno del controlador LTM R. Estos registros también son los
registros de logica personalizada a los que es posible acceder desde los puertos
de comunicacion. Estos registros de solo lectura se describen en las siguientes
secciones.

En la tabla siguiente se ofrece una lista de estos registros:

Registro Definicion Rango (valor)
1200 Registro de estado de logica personalizada
Cable de 1201 Version de logica personalizada
1202 Espacio de memoria de ldgica personalizada
0...65.535
1203 Memoria de Idgica personalizada utilizada
1204 Espacio temporal de I6gica personalizada
1205 Espacio no volatil de légica personalizada

Registro 1200

El registro 1200 es el registro de estado de légica personalizada. Permite al
programa personalizado configurar la asignacion de entradas y salidas.

En esta tabla se describe cada bit de este registro:

Numero de bit Descripcion
0 Ejecucion de logica personalizada
1 Parada de légica personalizada
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Numero de bit

Descripcion

2 Reinicio de logica personalizada

3 Segundo paso de légica personalizada

4 Transicion de logica personalizada

5 Inversion de fases de logica personalizada

6 Control de red de l6gica personalizada

7 Seleccion de FLC de logica personalizada

8 (Reservados)

9 LED aux. 1 de légica personalizada de la unidad de operador de control LTM CU
10 LED aux. 2 de logica personalizada de la unidad de operador de control LTM CU
11 LED de parada de logica personalizada de la unidad de operador de control LTM CU (no se utiliza)
12 LO1 de légica personalizada

13 LO2 de logica personalizada

14 LO3 de logica personalizada

15 LO4 de l6gica personalizada

Registro 1201

Registro 1202

Registro 1203

Registro 1204

Registro 1205

El registro 1201 indica la version de la capacidad de Idgica personalizada. El
numero de version identifica un grupo especifico de comandos légicos admitidos
por el controlador LTM R.

El registro 1202 define el espacio de memoria l6gica disponible, es decir, el
numero de palabras (16 bits) de la memoria l6gica del controlador LTM R no
volatil disponibles para guardar comandos logicos.

El registro 1203 define la memoria I6gica utilizada, es decir, el nimero de
palabras (16 bits) de la memoria I6gica del controlador LTM R no volatil utilizadas
por comandos logicos que estan actualmente almacenadas en el controlador LTM
R.

El registro 1204 define el numero de registros temporales proporcionados por el
controlador LTM R.

El registro 1205 define el numero de registros no volatiles proporcionados por el
controlador LTM R.
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Registros del 1301 al 1399

Los registros del 1301 al 1399 son los registros de uso general para funciones
l6gicas. Se utilizan para el intercambio de informacidn entre fuentes externas
(como el PLC) y las aplicaciones de l6gica personalizada.

Estos registros volatiles son de lectura y escritura y pueden ser editados por las
funciones de légica personalizada o mediante el puerto de comunicacion.

Descripcién del comando CALL_EOM

Descripcién general

La funcion CALL_EOM permite ejecutar un modo de funcionamiento.
Para ello, la funcion utiliza los registros temporales del 0 al 61.

Para crear un programa personalizado alrededor de la funcién CALL EOM, es necesario entender como se
utilizan los diferentes registros de la aplicacién y el LTM R:

» Los registros del 16 al 18 son los registros de entrada de la funcién CALL
EOM; al personalizarlos, se deben asignar bit a bit.

+ Elregistro 15 es el registro de salida de la funcién CALL EOM; su valor se
indica tras la ejecucion del modo de funcionamiento.

» Elregistro 19 es un registro temporal utilizado para establecer el registro
1200 de una vez. La personalizacion de las salidas CALL EOM se debe
realizar con el registro 19.

+ El bit 0 del registro 20 es el bit temporal utilizado para establecer el control de
bornero de conexién (2 hilos o 3 hilos).

Descripcion de CALL_EOM 1

Cuando el argumento CALL EOM es igual a 1, la funcién ejecuta el modo de
funcionamiento de sobrecarga.

El ID légico que debe utilizar en el programa personalizado es:
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+ LOGID_ID 258 para el modo de funcionamiento de sobrecarga de 2 hilos
+ LOGID_ID 259 para el modo de funcionamiento de sobrecarga de 3 hilos
Los registros se utilizan de la siguiente manera:

Asignacion de entradas

TMP REG 16: copia de las entradas de bornero de conexion

Bits0a3 No se utilizan

Bit 4 Restaurar

Bit5 Control local/remoto
Bits6a 15 No se utilizan

TMP REG 17: copia de las entradas HMI

Bit 0 Tecla Aux 1 de HMI
Bit 1 Tecla Aux 2 de HMI
Bit 2 No se utiliza

Bit 3 Tecla Parada de HMI
Bit 4 No se utiliza

Bit5 Control local/remoto
Bits6a 15 No se utilizan

TMP REG 18: copia de las entradas remotas

Bits 0 a 2 No se utilizan
Bit 3 Restaurar
Bits4a 15 No se utilizan
TMP REG 20
Bit 0 Control de bornero de conexion (Unicamente en ST, establecido como
propiedad en FBD):
« 0=2hilos
*+ 1=3hilos
Bits 1a 15 No se utilizan

Asignacion de salidas

TMP REG 15: salidas de la instruccién CALL _EOM que se asignan a las salidas del controlador LTM
R.

Bit 0 Informacién "Motor en marcha" de CL

Bit 1 Informacion "Motor parado” de CL

Bit 2 Informacion "Restaurar" de CL

Bits3a 8 No se utilizan

Bit9 Informacion "LED de funcionamiento 1" de CL
Bit 10 Informacion "LED de funcionamiento 2" de CL
Bit 11 Informacion "LED de parada” de CL

Bit 12 Informacién "Cédigo de funcionamiento 1" de CL
Bit 13 Informacion "Caédigo de funcionamiento 2" de CL
Bit 14 Informacion "Alarma" de CL

Bit 15 Informacion "Ningun disparo” de CL

Descripcion de CALL_EOM 2

Cuando el argumento CALL_EOM es igual a 2, la funcion ejecuta el modo de
funcionamiento independiente.
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El ID Iégico que debe utilizar en el programa personalizado es:

. LOGID_ID 260
- LOGID_ID 261

para el modo de funcionamiento independiente de 2 hilos
para el modo de funcionamiento independiente de 3 hilos

Los registros se utilizan de la siguiente manera:

Asignacion de entradas

TMP REG 16: copia de

las entradas de bornero de conexién

Bit 0 Funcionamiento 1
Bit 1 Funcionamiento 2
Bits2a 3 No se utilizan

Bit 4 Restaurar

Bit 5 Control local/remoto
Bits6a 15 No se utilizan

TMP REG 17: copia de

las entradas HMI

Bit 0 Tecla Aux 1 de HMI
Bit 1 Tecla Aux 2 de HMI
Bit 2 No se utiliza

Bit 3 Tecla Parada de HMI
Bit 5 Control local/remoto
Bits6a 15 No se utilizan

TMP REG 18: copia de

las entradas remotas

Bit 0 Funcionamiento 1
Bit 1 Funcionamiento 2
Bit 2 No se utiliza
Bit 3 Restaurar
Bits4 a 15 No se utilizan
TMP REG 20
Bit 0 Control de bornero de conexion (Unicamente en ST, establecido como
propiedad en FBD):
*  0=2hilos
* 1=3hilos
Bits 1a15 No se utilizan

Asignacion de salidas

TMP REG 15: salidas de la instruccion CALL EOM que se asignan a las salidas del controlador LTM

R.

Bit 0 Informacion "Motor en marcha" de CL

Bit 1 Informacion "Motor parado” de CL

Bit 2 Informacioén "Restaurar” de CL

Bits3a 8 No se utilizan

Bit9 Informacion "LED de funcionamiento 1" de CL
Bit 10 Informacion "LED de funcionamiento 2" de CL
Bit 11 Informacion "LED de parada" de CL

Bit 12 Informacion "Caodigo de funcionamiento 1" de CL
Bit 13 Informacion "Codigo de funcionamiento 2" de CL
Bit 14 Informacion "Alarma" de CL

Bit 15 Informacion "Ningun disparo” de CL
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Descripcion de CALL_EOM 3

Cuando el argumento CALL EOM es igual a 3, la funcion ejecuta el modo de
funcionamiento de 2 sentidos de marcha.

El ID Iégico que debe utilizar en el programa personalizado es:

+ LOGID_ID 262
2 hilos

+ LOGID _ID 263
3 hilos

para el modo de funcionamiento de 2 sentidos de marcha de

para el modo de funcionamiento de 2 sentidos de marcha de

Los registros se utilizan de la siguiente manera:

Asignacion de entradas

TMP REG 16: copia de

las entradas de bornero de conexién

Bit0 Hacia delante

Bit 1 2 sentidos de marcha
Bits2a 3 No se utilizan

Bit4 Restaurar

Bit5 Control local/remoto
Bits6a 15 No se utilizan

TMP REG 17: copia de

las entradas HMI

Bit0 Tecla Aux 1 de HMI
Bit 1 Tecla Aux 2 de HMI
Bit 2 No se utiliza

Bit 3 Tecla Parada de HMI
Bit 4 No se utiliza

Bit5 Control local/remoto
Bits6a 15 No se utilizan

TMP REG 18: copia de

las entradas remotas

Bit0 Hacia delante
Bit 1 2 sentidos de marcha
Bit 2 No se utiliza
Bit 3 Restaurar
Bits4a 15 No se utilizan
TMP REG 20
Bit0 Control de bornero de conexién (Unicamente en ST, establecido como
propiedad en FBD):
*  0=2hilos
* 1=3hilos
Bits1a 15 No se utilizan

Asignacion de salidas

TMP REG 15: salidas de la instruccion CALL_EOM que se asignan a las salidas del controlador LTM

R.

Bit 0 Informacion "Motor en marcha" de CL

Bit 1 Informacion "Motor parado” de CL

Bit 2 Informacién "Restaurar" de CL

Bits3a8 No se utilizan

Bit 9 Informacion "LED de funcionamiento 1" de CL
Bit 10 Informacion "LED de funcionamiento 2" de CL
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Asignacion de salidas

Bit 11 Informacion "LED de parada” de CL

Bit 12 Informacion "Cédigo de funcionamiento 1" de CL
Bit 13 Informacion "Caodigo de funcionamiento 2" de CL
Bit 14 Informacion "Alarma" de CL

Bit 15 Informacion "Ningun disparo” de CL

Descripcién de CALL_EOM 4

Cuando el argumento CALL EOM es igual a 4, la funcién ejecuta el modo de
funcionamiento de 2 pasos.

El ID légico que debe utilizar en el programa personalizado es:
* LOGID_ID 264 para el modo de funcionamiento de 2 pasos de 2 hilos
+ LOGID_ID 265 para el modo de funcionamiento de 2 pasos de 3 hilos
Los registros se utilizan de la siguiente manera:

Asignacion de entradas

TMP REG 16: copia de las entradas de bornero de conexion

Bit 0 Funcionamiento 1
Bits1a 3 No se utilizan

Bit 4 Restaurar

Bit 5 Control local/remoto
Bits6a 15 No se utilizan

TMP REG 17: copia de las entradas HMI

Bit 0 Tecla Aux 1 de HMI
Bits1a2 No se utilizan

Bit 3 Tecla Parada de HMI
Bit 4 No se utiliza

Bit 5 Control local/remoto
Bits6a 15 No se utilizan

TMP REG 18: copia de las entradas remotas

Bit 0 Funcionamiento 1
Bit 1 Funcionamiento 2
Bit 2 No se utiliza
Bit 3 Restaurar
Bits4 a 15 No se utilizan
TMP REG 20
Bit 0 Control de bornero de conexion (Unicamente en ST, establecido como
propiedad en FBD):
* 0=2hilos
* 1=3hilos
Bits 1a15 No se utilizan

Asignacion de salidas

TMP REG 15: salidas de la instruccion CALL_EOM que se asignan a las salidas del controlador LTM
R.

Bit 0 Informacion "Motor en marcha" de CL
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Asignacion de salidas

Bit 1 Informacioén "Motor parado” de CL

Bit 2 Informacién "Restaurar" de CL

Bits3a 8 No se utilizan

Bit9 Informacién "LED de funcionamiento 1" de CL
Bit 10 Informacién "LED de funcionamiento 2" de CL
Bit 11 Informacion "LED de parada" de CL

Bit 12 Informacion "Codigo de funcionamiento 1" de CL
Bit 13 Informacién "Cédigo de funcionamiento 2" de CL
Bit 14 Informacion "Alarma" de CL

Bit 15 Informacién "Ningun disparo” de CL

Descripcion de CALL_EOM 5

Cuando el argumento CALL_EOM es igual a 5, la funcion ejecuta el modo de
funcionamiento de 2 velocidades.

El'ID légico que debe utilizar en el programa personalizado es:

+ LOGID_ID 266 para el modo de funcionamiento de 2 velocidades de 2 hilos

+ LOGID_ID 267 para el modo de funcionamiento de 3 velocidades de 2 hilos

Los registros se utilizan de la siguiente manera:

Asignacion de entradas

TMP REG 16: copia de

las entradas de bornero de conexién

Bit 0 Funcionamiento 1
Bit 1 Funcionamiento 2
Bits2a 3 No se utilizan

Bit 4 Restaurar

Bit5 Control local/remoto
Bits6a 15 No se utilizan

TMP REG 17: copia de

las entradas HMI

Bit 0 Tecla Aux 1 de HMI
Bit 1 Tecla Aux 2 de HMI
Bit 2 No se utiliza

Bit 3 Tecla Parada de HMI
Bit 4 No se utiliza

Bit 5 Control local/remoto
Bits6a 15 No se utilizan

TMP REG 18: copia de

las entradas remotas

Bit 0 Funcionamiento 1
Bit 1 Funcionamiento 2
Bit 2 No se utiliza

Bit 3 Restaurar

Bits4 a 15 No se utilizan
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TMP REG 20
Bit 0 Control de bornero de conexion (Unicamente en ST, establecido como
propiedad en FBD):
*  0=2hilos
* 1=3hilos
Bits 1a 15 No se utilizan

Asignacion de salidas

TMP REG 15: salidas de la instruccion CALL_EOM que se asignan a las salidas del controlador LTM
R.

Bit 0 Informacion "Motor en marcha" de CL

Bit 1 Informacion "Motor parado" de CL

Bit 2 Informacion "Restaurar” de CL

Bits 3a 8 No se utilizan

Bit 9 Informacion "LED de funcionamiento 1" de CL
Bit 10 Informacion "LED de funcionamiento 2" de CL
Bit 11 Informacion "LED de parada” de CL

Bit 12 Informacion "Codigo de funcionamiento 1" de CL
Bit 13 Informacion "Cédigo de funcionamiento 2" de CL
Bit 14 Informacion "Alarma" de CL

Bit 15 Informacion "Ningun disparo” de CL

242

1672614ES-02



Introduccion al editor de logica personalizada

Ejemplo de programa

LOGIC_ID 256

Temp register allocation

s Temp O and Temp 1 as scratch

s Temp 2 as Reguested Control Mode

A 0=pLC

S 1=HMI

Lt 2=Ts (terminal strip)

s Temp 3 as Active Control Mode

i O=PLC

S 1=HMI

i 2=T5 (terminal strip)

i Temp 4 as state hbits group 1

s O=Control Transfer in process
s 1=Lol PLC fallback walue

£ 2=L02 PLC Tallbhack walue

s 3=L01 HMI Tallback walue

2, 4=L02 HMI fallback walue

£ 5=GTlobal stop

s B=5topl|

s 7=5top2

s B=Runl

A S=RuUN2

s 10=Forward

s ll=Reverse

s 1z=Reversing Timer

S 13=swapping

i l4=Last Direction

s 15=Two Wire Swap

£ Temp 5 as 2 Step states

s Temp &,7,8 as step 1 Timer

i Temp 9,10,11 as Step 2 Timer

A Temp 12 as INPUT History

s 1=PLC Run 1

s 2=PLC RUN 2

s 3=HMI Run 1

s 4=HMI Run 2

Lo 5=T5 Run 1

s 6=T5 RUN 2

s 7=Mode Change 1

s B=5pare

s S=Mode Change 2

i lo=spare

s 1l=Bumpless in Process

s 1Z=Power up Done

S Temp 13 as voltage Dip and HMI keypad group
s O=normal Load shed

Lt 1=0ip Auto Enahble

s 2=Dip sStop

! 3=Dip Stop History

s 4=pip sSet Inhibit Latch

s 5=Dip Clear Inhibit Latch

A 6=0ip Inhibit Run

s 7 ll=Spare

s 12=HWMI Aux 1

£ 13=HWMI Aux 2

s 14=HMI Stop

s Temp 14 wvoltage Dip Latch Status

s O=State

s 1=3et

s 2=Clear

S Temp 15 Custom Logic outputs

A 0=CL "Motor Running” information
s 1=CL "Motor Stopped” information
s 2=CL "Rreset" information

s 9=CL "punl LED" dnformation
s 10=CL "Run2 LED" dinformation
i 11=cL "stop LER" information
s 12=cL "Runl Cde" information
s 13=cL "runz Cde" information

//2 WIRE INDEPEMDEMT MODE
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i 14=CL "alarm" information

v 15=CL "Mo Fault" dinformation

s Temp 16 cCustom Logic Terminal strip imputs

i 0=RuUn 1

£ 1=RLUn 2

b 2=External fault

v 4=Raset

Vi S=Local/Remote Contraol

i Temp 17 Custom Logic HMI imputs

£ O=aLx 1

i 1=aLx 2

v 3=5Stop

iy S=Local/Remote Control

s Temp 18 Custom Logic REMOTE inputs

£ 0=RuUn 1

v 1=RLUn 2

i 3=Reset

A Temp 19 speedup image of LTMR Register 1200.
£ Temp 20 three wire status

i 0=3_wire / not 3 wiref2 wirel

17y Temp 50+ as general status registers

b Temp 50 as ONSET status transition time walue
i Temp 51 as OMSET status Low to High timer

£ Temp 52 as ONSET status High to Low Timer

i Temp 53 Last Speed Latch Save Reguested Control.in Temp 2
£ Temp 54, 55 HMI Remote State Counter (LSE is significant)
i Temp 56 as HMI Local/Remote state bits

Wi 0=HMI Remote Active

i l=Remote LED Status

i 2=HMI LsR button history

Temp 57, 58, 59, 60, 61 as OFF TIME adjustment of Transition Timer Reg 541.
sidefine 2_wire or 3_wire
SALOAD_K_BIT 1

S/SET_TMP_BIT 20 0 3 wire

LoaD_K_BIT 1

SET_MOT_TMP_BIT 20 0O S42 wire

S Input

LOAD_BIT 457 O SALIL

SET_TMP_BIT 16 O

LoAD_BIT 457 1 SALIZ

SET_TMP_BIT 16 1

LoAD_BIT 457 2 SIS

SET_TMF_BIT 16 2

LOAD_BIT 457 3 AALT4

SET_TMP_BIT 16 3

LoAD_BIT 457 4 SALTS

SET_TMFP_BIT 16 4

LOAD_BIT 457 5§ SALIB

SET_TMP_BIT 16 5

LoAD_BIT 1020 12 ST auxdl button
SET_TMP_BIT 17 O

LoaD_BIT 1020 13 SAHMI Aux? hutton
SET_TMFP_BIT 17 1

LoAD_BIT 1020 14 AAHMI Stop button
SET_TMP_BIT 17 2

LoAD_BIT 1020 11 FAHMI Reset button
SET_TMFP_BIT 17 4

LoaD_BIT 1020 10 SAHMI LAR button
SET_TMP_BIT 17 5

LoAD_BIT 704 0 FAPLC Runl command
SET_TMP_BIT 158 O

LoAD_BIT 704 1 A4PLC RunZ command
SET_TMP_BIT 158 1

LoAD_BIT 704 3 FAPLC RunZ  command

SET_TMP_BIT 18 3
A/End customer Zone
Ascall command

Sloutput

Sy

A= —

s Customer Zone: Custom aﬁp1ication

A4 add specific code for Custom Logic function nhere

CALL_EOM 2 SSIndependent mode

i Customer Zone: OUtpUuts management

AAHMI aux 1 Led

LoAD_TMP_EIT 15 &

SET_TMP_EBIT 19 9 //Image of HMI Auxl LED
AAHMI aux 2 Led

LOAD_TMP_EIT 15 10

SET_TMP_BIT 19 10 S/Image of HMI AuxZ LED
S/HMI Stop Led

LoAD_TMP_EIT 15 11

SET_TMP_BIT 1% 11 A/Image of HMI Stop LED
A7 output LOL

LOAD_TMP_BIT 15 12

SET_TMP_BIT 1% 12 AImage of output Lol
A7output LOZ

LOAD_TMP_BIT 15 13

SET_TMP_BIT 19 13 A/Image of output Loz
A4output LO3

LOAD_TMP_BIT 15 14

SET_TMP_BIT 1% 14 ASImage of output Lo3
A4output Lod

LOAD_TMP_EIT 15 15

SET_TMP_EBIT 19 15 A/Image of output Lod
i End Customer Zone

A=

A

LoaD_kK_EIT 1

SET_MWOT_TMP_EIT O 3

LoAD_TMP_RES 19 SScet dmage of 1200
OM_SET_REG 1200 O AAPut Gt dnto 1200

Schrneider Zone (0o not modifyd )
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Lenguaje de texto estructurado

Descripcidén general

El editor de texto estructurado le permite crear un programa de légica
personalizada basado en el lenguaje de programacién de texto estructurado.

Creacion de un programa de texto estructurado

Resumen

En esta seccion se describe la creacion de un programa con el editor de texto
estructurado.

Con el editor de texto estructurado lleve a cabo una de las siguientes operaciones
para modificar el programa de funcionamiento predefinido:

+ cambie las asignaciones de entradas y salidas de las funciones légicas

« afiada nuevas funciones légicas que cambiaran las instrucciones paso a
paso del programa original

Cree un nuevo programa mediante el disefio de las instrucciones por pasos
personalizadas segun los requisitos especificos de la aplicacion.

Introduccion al editor de texto estructurado

Descripcion general

El editor de texto estructurado es una funcion de SoMove con el TeSys T DTM.
Utilice el editor de texto estructurado para ver un archivo de légica existente o
para crear un archivo de légica mediante un lenguaje de texto basado en
instrucciones, en lugar de un lenguaje de programacioén basado en graficos.

Ediciéon de un programa de texto estructurado

La forma mas sencilla de crear un archivo de légica es empezar con un archivo de
I6gica para uno de los modos de funcionamiento predefinidos, pagina 231. El
editor de légica personalizada incluye 10 archivos de légica predefinidos, uno
para cada combinacion de:

* modo de funcionamiento (2 velocidades, 2 pasos, independiente,
sobrecarga, 2 sentidos de marcha) y

+ seleccién de cableado de control (2 hilos, 3 hilos).

Cada archivo de logica tiene un nombre descriptivo (p. €j., "2 sentidos de marcha
3 hilos") y la extension de archivo .If.

Interfaz de usuario del editor de l6gica personalizada

Para abrir el editor de texto estructurado, haga clic en Dispositivo — légica
personalizada — Nuevo programa personalizado.

El editor de texto estructurado se encuentra disponible independientemente de si
el software TeSys T DTM esta en modo conectado o no. Sin embargo, la
transferencia de programas entre el software TeSys T DTM y el dispositivo
Unicamente funciona en el modo conectado.
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Interfaz de usuario del editor de texto estructurado

Introduccion

Un programa escrito en lenguaje de lista consiste en una serie de instrucciones
ejecutadas de forma secuencial por el controlador LTM R. Cada instruccion de
lista se indica mediante una unica linea de programa y consta de 4 componentes:

* Numero de linea

» Comando légico (Nemotecnia)
* Argumentos

» Comentarios

Ejemplo de un programa de texto estructurado

La siguiente ilustraciéon es un ejemplo de un programa creado con el editor de texto estructurado.

@ SoMove Lite

-

®EE D SS

- o o -

€
O W G

Py

i D g B

. a—

H e

2-W|re-2-5tap.rtf| Untitlzd3.IF* |

LOAD BIT 457 5
SET_TMP_BIT 0 0
LOAD BIT 1020 10
SET_TMP BIT 0 1
bk

as I

LOAD TMP BIT 1 4
AND_TMP_BIT 0 0
AND TMP BIT O 1

SET_TMP BIT 55 4
LOAD_TME BIT 0 1
SET_TMP_BIT 56 2
LOAD_TMP_BIT 1 4

AND TMP BIT 1 2
OR_TMP_BIT 55 4
SET_TMP_BIT 55 4
COUNTER 51 0 55
I

LOAD_TMP_BIT 1 4
SET_TMP_BIT 56 0
I

AND TMP BIT 54 0
SET_TMP_BIT 54 0
I

LOAD_NOT_TMP_BIT
AWD_TMP_BIT 0 0
SET_TMP_BIT 56 1
LOAD_HOT_TMP_BIT
AWD TMP BIT 1 4
AND TMP BIT 0 O
OR TMP BIT 56 1

ON_SET_TMP REG 1 0 -

AHD NIJT_TMI'_BIT 56 2 -

AHD HWOT TMP BIT 56 0 -

Uy

.-

Edicién de varios programas

Es posible crear o modificar varios programas de légica personalizada al mismo
tiempo. Haga clic en el nombre de archivo para alternar entre ellos.

Por ejemplo, en la vista de texto anterior, haga clic en 2-wire-2-Step.rtf o en
Untitled3.If dependiendo del programa que desee editar.
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Elementos de instrucciones

La siguiente ilustracidon es un ejemplo de un programa de texto estructurado:

LOGIC ID 400
LOAD BIT 683 8

SETTMP BIT 01
LOAD BIT 516 3 2 LOAD BIT 633 8
SET TMF BIT 0 0 ‘
SET TMP BIT 2 0 L Argument(g)

—— Logic Command

Line Number

Numero de linea

El nidmero de linea es una informacion adicional:
« Se define Unicamente mediante el editor.
* No tiene ninguna importancia en la funcion de logica personalizada.

Comando légico

Un comando légico es una instruccién que identifica la operacién que se
efectuara mediante uno o méas argumentos. En el ejemplo, el comando LOAD
BIT carga el valor del argumento en un registro interno denominado el
acumulador de 1 bit.

Existen 2 tipos de comandos:

+ Comandos de configuracion

Configuran o prueban las condiciones necesarias para realizar una accion
(por ejemplo, los comandos LOAD y AND).

¢« Comandos de accién

Indican al controlador LTM R que realice una accion basada en informacion
de las instrucciones de configuracion (por ejemplo, los comandos de
asignacion como COMP).

NOTA: Al escribir un comando légico, en mayusculas o en minusculas, este
es reconocido automaticamente y se muestra en azul.

Argumento

Un argumento es un numero que representa un valor (direccion de registro,
numero de bit o constante) que el controlador LTM R puede manipular en una
instruccion. Por ejemplo, en el programa de muestra, la segunda instruccién
LOAD BIT 683 8 incluye un comando l6gico LOAD BIT y 2 argumentos, 683y 8.
Esto ordena al controlador LTM R que cargue el valor del bit 8 del registro 683 en
el acumulador. Un comando légico puede tener entre 0 y 3 argumentos,
dependiendo del tipo de comando légico.

Mediante instrucciones con comandos y argumentos, el controlador LTM R
puede:

* Leer el estado de las entradas del controlador.

» Leer o escribir el estado de las salidas del controlador.

» Activar funciones légicas basicas como temporizadores y contadores.

* Realizar operaciones aritméticas, l6gicas, de comparacion y numéricas.
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* Leer o escribir en los registros internos del controlador LTM R o en bits
individuales de dichos registros.

NOTA: Al escribir un argumento, este se reconoce automaticamente y se
muestra en el color asignado a los argumentos.

Comentarios

En el editor de texto estructurado, es posible afiadir comentarios al programa:
+ alfinal de cada linea, después de los argumentos
* enunalinea entera
NOTA:

» Al escribir //, el editor de l6gica personalizada reconoce automaticamente
el texto que le sigue como comentarios y lo muestra de color verde.

* No es posible recuperar comentarios del controlador LTM R.

Sintaxis

En el editor de texto estructurado, es posible escribir instrucciones:
* con espacios en blanco, comas o puntos entre los argumentos
* en letras mayusculas o minusculas

Comprobacion de la sintaxis

Mientras se escribe, el editor de texto comprueba la sintaxis de la instruccion:
» Las instrucciones correctas se muestras en caracteres azules en negrita.

» Las instrucciones incorrectas se quedan en negro y deben corregirse antes
de la compilacion.

Comandos del teclado

Los comandos y atajos de teclado son los mismos que los de los sistemas
operativos Windows: pulse SUPR o SUPRIMIR para eliminar un caracter o una
linea; pulse INTRO para pasar a la siguiente linea, etc.

Guardar

Para guardar el programa que ha editado o creado, haga clic en Dispositivo >
Iégica personalizada y, a continuacion, seleccione Guardar programa
personalizado o Guardar programa personalizado como.

NOTA: Este archivo se guarda con la extensioén *./f.

Comandos légicos

Descripcién general

Todos los archivos del proyecto del controlador estan formados por una serie de
comandos légicos. Cada comando légico consta del comando en si mas un
maximo de 3 argumentos.

Cada comando légico realiza su operacion vinculada a un acumulador booleano
de 1 bit (valor 0 0 1) 0 a un acumulador sin signo de 16 bits (rango de valores de 0
a 65.535).
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El editor de logica personalizada proporciona los siguientes tipos de comandos
I6gicos:

» Booleanos

* Registro

» Temporizadores
* Retencion

+ Contadores

+ Mateméticas

Mecanismo de deteccion de flanco ascendente

Algunos comandos légicos funcionan en un flanco ascendente del acumulador de
1 bit.

Se detecta un flanco ascendente de un bit cuando su estado actual es 1y su
estado anterior era 0. El estado anterior del bit se almacena en un bit de historial
especifico.

NOTA: Si este bit de historial se modifica, es posible que la deteccion del
flanco ascendente sufra perturbaciones.

Comandos légicos booleanos

Los comandos booleanos evaltan y controlan valores booleanos simples
(encendido/apagado). Entre los comandos booleanos se incluyen:

Comando Argumento 1 Argumento 2 Argumento 3 Descripcion

LOAD K BIT Valor constante | — - Carga un valor constante en el acumulador de 1
0o01) bit.

LOAD BIT Direccion de N.° de bit de - Carga un bit de registro de la direccién
registro registro (de 0 a identificada en el Argumento 1, y el bit

15) identificado en el Argumento 2 en el acumulador
de 1 bit.

LOAD TMP BIT Direccion de N.° de bit de - Carga un bit de registro temporal en el
registro registro (de 0 a acumulador de 1 bit.
temporal 15)

LOAD NV_BIT Direccion de N.° de bit de - Carga un bit de registro no volatil en el
registro no registro (de 0 a acumulador de 1 bit.
volatil 15)

LOAD_NOT BIT Direccion de N.° de bit de - Carga un valor booleano invertido de un bit de
registro registro (de 0 a registro en el acumulador de 1 bit.

15)

LOAD NOT TMP BIT Direccion de N.° de bit de - Carga un valor booleano invertido de un bit de
registro registro (de 0 a registro temporal en el acumulador de 1 bit.
temporal 15)

LOAD_NOT NV_BIT Direccion de N.° de bit de - Carga un valor booleano invertido de un bit de
registro no registro (de O a registro no volatil en el acumulador de 1 bit.
volatil 15)

AND BIT Direccioén de N.° de bit de - Carga el resultado de un vinculo légico AND entre
registro registro (de 0 a el valor del bit de registro y el contenido del

15) acumulador de 1 bit. El resultado se almacena en
el acumulador de 1 bit.

AND TMP_BIT Direccién de N.° de bit de - Carga el resultado de un vinculo l6gico AND entre
registro registro (de O a el valor del bit de registro temporal y el contenido
temporal 15) del acumulador de 1 bit. El resultado se

almacena en el acumulador de 1 bit.

AND NV_BIT Direccion de N.° de bit de - Carga el resultado de un vinculo l6gico AND entre
registro no registro (de O a el valor del bit de registro no volatil y el contenido
volatil 15) del acumulador de 1 bit. El resultado se

almacena en el acumulador de 1 bit.
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Comando

Argumento 1

Argumento 2

Argumento 3

Descripcion

AND NOT BIT Direccioén de N.° de bit de - Carga el resultado de un operador Idgico AND del

registro registro (de O a bit de registro invertido y el acumulador de 1 bit.
15) El resultado se almacena en el acumulador de 1
bit.

AND NOT TMP BIT Direccion de N.° de bit de - Carga el resultado de un operador I6gico AND del
registro registro (de 0 a bit de registro temporal invertido y el acumulador
temporal 15) de 1 bit. El resultado se almacena en el

acumulador de 1 bit.

AND NOT NV _BIT Direccioén de N.° de bit de - Carga el resultado de un operador I6gico AND del
registro no registro (de 0 a bit de registro no volatil invertido y el acumulador
volatil 15) de 1 bit. El resultado se almacena en el

acumulador de 1 bit.

OR BIT Direccién de N.° de bit de - Establece un vinculo l6gico OR entre el valor del
registro registro (de O a bit de registro y el contenido del acumulador de 1

15) bit. El resultado se almacena en el acumulador
de 1 bit.

OR_TMP BIT Direccién de N.° de bit de - Establece un vinculo légico OR entre el valor del
registro registro (de 0 a bit de registro temporal y el contenido del
temporal 15) acumulador de 1 bit. El resultado se almacena en

el acumulador de 1 bit.

OR NV _BIT Direccion de N.° de bit de - Establece un vinculo légico OR entre el valor del
registro no registro (de O a bit de registro no volatil y el contenido del
volatil 15) acumulador de 1 bit. El resultado se almacena en

el acumulador de 1 bit.

OR_NOT_BIT Direccion de N.° de bit de - Establece un operador l6gico OR del bit de
registro registro (de O a registro invertido y el acumulador de 1 bit. El

15) resultado se almacena en el acumulador de 1 bit.

OR NOT TMP BIT Direccion de N.° de bit de - Establece un operador légico OR del bit de
registro registro (de O a registro temporal invertido y el acumulador de 1
temporal 15) bit. El resultado se almacena en el acumulador

de 1 bit.

OR_NOT_NV_BIT Direccion de N.° de bit de - Establece un operador l6gico OR del bit de
registro no registro (de 0 a registro no volatil invertido y el acumulador de 1
volatil 15) bit. El resultado se almacena en el acumulador

de 1 bit.

SET BIT Direccion de N.° de bit de - Establece el valor del acumulador de 1 bit en un
registro registro (de 0 a bit de registro.

15)

SET TMP BIT Direccion de N.° de bit de - Establece el valor del acumulador de 1 bit en un
registro registro (de 0 a bit de registro temporal.
temporal 15)

SET_NV_BIT Direccion de N.° de bit de - Establece el valor del acumulador de 1 bit en un
registro no registro (de 0 a bit de registro no volatil.
volatil 15)

SET_NOT_BIT Direccion de N.° de bit de - Establece el valor invertido del acumulador de 1
registro registro (de 0 a bit en un bit de registro.

15)

SET_NOT_TMP_ BIT Direccion de N.° de bit de - Establece el valor invertido del acumulador de 1
registro registro (de 0 a bit en un bit de registro temporal.
temporal 15)

SET _NOT_NV_BIT Direccion de N.° de bit de - Establece el valor invertido del acumulador de 1
registro no registro (de 0 a bit en un bit de registro no volatil.
volatil 15)

— Argumento no aplicable a un comando légico.

Comandos légicos de registro

Los comandos de registro evaltian y controlan valores de 16 bits. Entre los
comandos de registro se incluyen:
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Comando Argumento 1 Argumento 2 Argumento 3 Descripcion
LOAD K REG Valor constante | — - Carga un valor constante en el acumulador de 16
(de 0 2 65.535) bits.
LOAD REG Direccion de - - Carga una copia de un registro en el acumulador
registro de 16 bits.
LOAD TMP REG Direccion de - - Carga una copia de un registro temporal en el
registro acumulador de 16 bits.
temporal
LOAD NV_REG Direccion de - - Carga una copia de un registro no volatil en el
registro no acumulador de 16 bits.
volatil
COMP_K REG Valor constante | Direccion de - Compara el contenido del Argumento 1 con el
(de 0265.535) | registro contenido del acumulador de 16 bits y establece
temporal los bits de estado del Argumento 2 de la
siguiente manera:
BIT 1 ON si el acumulador de 16 bits < contenido
del Argumento 1
BIT 2 ON si el acumulador de 16 bits = contenido
del Argumento 1
BIT 3 ON si el acumulador de 16 bits > contenido
del Argumento 1
COMP_REG Direccion de Direccion de - Compara el contenido del registro definido por el
registro registro Argumento 1 con el contenido del acumulador de
temporal 16 bits y establece los bits de estado del
Argumento 2 de la siguiente manera:
BIT 1 ON si el acumulador de 16 bits < contenido
del registro definido por el Argumento 1
BIT 2 ON si el acumulador de 16 bits = contenido
del registro definido por el Argumento 1
BIT 3 ON si el acumulador de 16 bits > contenido
del registro definido por el Argumento 1
COMP_TMP REG Direccioén de Direccion de - Compara el contenido del registro definido por el
registro registro Argumento 1 con el contenido del acumulador de
temporal temporal 16 bits y establece los bits de estado del
Argumento 2 de la siguiente manera:
BIT 1 ON si el acumulador de 16 bits < contenido
del registro definido por el Argumento 1
BIT 2 ON si el acumulador de 16 bits = contenido
del registro definido por el Argumento 1
BIT 3 ON si el acumulador de 16 bits > contenido
del registro definido por el Argumento 1
COMP_NV_REG Direccion de Direccion de - Compara el contenido del registro definido por el
registro no registro Argumento 1 con el contenido del acumulador de
volatil temporal 16 bits y establece los bits de estado del

Argumento 2 de la siguiente manera:

BIT 1 ON si el acumulador de 16 bits < contenido
del registro definido por el Argumento 1

BIT 2 ON si el acumulador de 16 bits = contenido
del registro definido por el Argumento 1

BIT 3 ON si el acumulador de 16 bits > contenido
del registro definido por el Argumento 1

AND K Valor constante | — - Establece un vinculo légico AND entre el valor
(de 0 2 65.535) constante y el contenido del acumulador de 16
bits. El resultado se almacena en el acumulador
de 16 bits.
AND REG Direccion de - - Establece un vinculo I6gico AND entre el valor de
registro registro y el contenido del acumulador de 16 bits.
El resultado se almacena en el acumulador de 16
bits.
AND TMP_REG Direccién de - - Establece un vinculo logico AND entre el valor de
registro registro temporal y el contenido del acumulador
temporal de 16 bits. El resultado se almacena en el

acumulador de 16 bits.
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Comando Argumento 1 Argumento 2 Argumento 3 Descripcion

AND NV_REG Direccién de - - Establece un vinculo I6gico AND entre el valor de
registro no registro no volatil y el contenido del acumulador
volatil de 16 bits. El resultado se almacena en el

acumulador de 16 bits.

OR_K Valor constante | — - Establece un vinculo I6gico OR entre el valor
(de 0 a65.535) constante y el contenido del acumulador de 16

bits. El resultado se almacena en el acumulador
de 16 bits.

OR REG Direccion de - - Establece un vinculo l6gico OR entre el valor de
registro registro y el contenido del acumulador de 16 bits.

El resultado se almacena en el acumulador de 16
bits.

OR_TMP REG Direccién de - - Establece un vinculo I6gico OR entre el valor de
registro registro temporal y el contenido del acumulador
temporal de 16 bits. El resultado se almacena en el

acumulador de 16 bits.

OR_NV_REG Direccioén de - - Establece un vinculo légico OR exclusivo entre el
registro no valor de registro no volatil y el contenido del
volatil acumulador de 16 bits. El resultado se almacena

en el acumulador de 16 bits.

XOR_K Valor constante | — - Establece un vinculo légico OR exclusivo entre el
(de 0 a65.535) valor constante y el contenido del acumulador de

16 bits. El resultado se almacena en el
acumulador de 16 bits.

XOR_REG Direccion de - - Establece un vinculo I6gico OR exclusivo entre el
registro valor de registro y el contenido del acumulador

de 16 bits. El resultado se almacena en el
acumulador de 16 bits.

XOR_TMP_REG Direccién de - - Establece un vinculo l6gico OR exclusivo entre el
registro valor de registro temporal y el contenido del
temporal acumulador de 16 bits. El resultado se almacena

en el acumulador de 16 bits.

XOR_NV_REG Direccion de - - Establece un vinculo légico OR exclusivo entre el
registro no valor de registro no volatil y el contenido del
volatil acumulador de 16 bits. El resultado se almacena

en el acumulador de 16 bits.

ON_SET REG Direccion de Direccion de - Almacena el contenido del acumulador de 16 bits
registro registro en el registro definido por el Argumento 1 en un

temporal flanco ascendente del acumulador de 1 bit.

ON SET TMP REG Direccion de Direccion de - Almacena el contenido del acumulador de 16 bits
registro registro en el registro temporal definido por el Argumento
temporal temporal 1 en un flanco ascendente del acumulador de 1

bit.

ON_SET NV_REG Direccion de Direccion de - Almacena el contenido del acumulador de 16 bits
registro no registro en el registro no volatil definido por el Argumento
volatil temporal 1 en un flanco ascendente del acumulador de 1

bit.

— Argumento no aplicable a un comando ldgico.

Comandos légicos de temporizador

Los temporizadores tienen un rango de 0 a 65.535 y miden el tiempo en intervalos
de segundos o décimas de segundo:

+ El Argumento 1 especifica el periodo de tiempo.

» El Argumento 2 indica la hora de finalizacién calculada.

» El Argumento 3 es el registro de estado del temporizador.

Entre los comandos de temporizador se incluyen:
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Comando Argumento 1 Argumento 2 Argumento 3 Descripcion

TIMER SEC Registro Registro Registro Cuenta en segundos el periodo de tiempo
temporal temporal (hora temporal introducido en el Argumento 1 tal como
(periodo de de finalizacion (estado) describen los bits de registro de estado.
tiempo) calculada)

TIMER TENTHS Registro Registro Registro Cuenta en décimas de segundo el periodo de
temporal temporal (hora temporal tiempo introducido en el Argumento 1 tal como
(periodo de de finalizacién (estado) describen los bits de registro de estado.
tiempo) calculada)

TIMER K SEC Valor constante | Registro Registro Cuenta en segundos el periodo de tiempo
de 0a65.535 temporal (hora temporal introducido en el Argumento 1 tal como
(periodo de de finalizacién (estado) describen los bits de registro de estado.
tiempo) calculada)

TIMER K TENTHS Valor constante | Registro Registro Cuenta en décimas de segundo el periodo de
de 0 a65.535 temporal (hora temporal tiempo introducido en el Argumento 1 tal como
(periodo de de finalizaciéon (estado) describen los bits de registro de estado.
tiempo) calculada)

Comandos légicos de retencién

Entre los comandos retencion se incluyen:

Comando Argumento 1 Argumento 2 Argumento 3 Descripcion

LATCH Registro - - Registra y conserva el historial de una sefial en
temporal un registro temporal.
(estado)

LATCH_NV Registro no - - Registra y conserva el historial de una sefal en
volatil (estado) un registro no volatil.

— Argumento no aplicable a un comando légico.

Comandos légicos de contador

Los contadores tienen un rango de 0 a 65.535 y pasan a 0 al contar hasta el valor
maximo de 65.535.

Entre los comandos de contador se incluyen:

Comando Argumento 1 Argumento 2 Argumento 3 Descripcion

COUNTER Registro Valor constante | Registro Realiza un recuento comparativo, y guarda el
temporal (valor de 0 a65.535 temporal recuento y el estado en registros temporales.
de contador) (valor (estado)

preestablecido)

COUNTER NV Registro no Valor constante | Registro no Realiza un recuento comparativo, y guarda el
volatil (valor de de 0 a65.535 volatil (estado) recuento y el estado en registros no volatiles.
contador) (valor

preestablecido)

Comandos légicos de matematicas

Los comandos de mateméticas realizan funciones matematicas sin signo

utilizando el acumulador de 16 bits y los registros temporales. Los comandos de
matematicas se ejecutan en un flanco ascendente del acumulador de 1 bit. Entre
los comandos de matematicas se incluyen:
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Comando Argumento 1 Argumento 2 Argumento 3 Descripcion
ON_ADD Registro Registro - Argumento 1 = Argumento 1 + acumulador de 16
temporal (valor) | temporal bits.
(estado)
ON_SUB Registro Registro - Argumento 1 = Argumento 1 - acumulador de 16
temporal (valor) | temporal bits.
(estado)
ON_MUL Registro Registro Registro Argumento 1:Argumento 2 = acumulador de 16
temporal temporal temporal bits x Argumento 2.
(palabra mas (palabra menos | (estado)
significativa) significativa)
ON DIV Registro Registro Registro Argumento 1:Argumento 2 = Argumento 1:
temporal temporal temporal Argumento 2/ acumulador de 16 bits.
(palabra mas (palabra menos | (estado)
significativa) significativa)
— Argumento no aplicable a un comando légico.

Comandos légicos

Resumen

Comandos légicos de programa

En esta seccién se describen de forma detallada los comandos légicos y los
argumentos proporcionados por el editor de légica personalizada.

Descripcion general

Los comandos légicos de programa se utilizan para:

+ identificar el archivo de logica en el editor de I6gica personalizada.

» ejecutar un modo de funcionamiento predefinido

Pueden utilizarse los comandos siguientes:

« LOGIC_ID
« CALL_EOM
+ NOP

LOGIC_ID
La instruccion LOGIC_ID sirve a modo de identificador para el archivo de logica.
Los valores de LOGIC_ID tienen unrango de valores enteros comprendido entre
256y 511.

Argumentos Representacion

1

LOGIC ID ID#

Argumento de | Tipo Rango Descripcién
entrada
ID# UINT 256...511 ID légico del programa personalizado
Sin argumentos de salida.
254 1672614ES-02



Lenguaje de texto estructurado

CALL_EOM

La funcion CALL EOM ejecuta un modo de funcionamiento predefinido en el
programa personalizado.

Argumentos

Representacion

1

CALL EOMOP_MODE#

Argumento de Tipo Rango Representacion
entrada
OP_MODE# INT De1ab Modo de funcionamiento integrado (EOM):
* 1=Sobrecarga
* 2=Independiente
* 3 =2sentidos de marcha
* 4 =2pasos
« 5=2velocidades
Sin argumentos de salida.
El comando NOP no realiza ninguna operacion.
Utilice el comando NOP como espacio de memoria en un archivo de légica para
sustituir un comando existente o para reservar espacio para un comando futuro.
Argumentos Representacion
0 NOP

El comando NOP no tiene argumentos.

Comandos légicos booleanos

Descripcion general

El editor de l6gica personalizada utiliza los siguientes comandos légicos
booleanos:

LOAD K BIT
LOAD BIT
LOAD TMP BIT
LOAD NV_BIT

LOAD NOT BIT
LOAD NOT TMP BIT
LOAD NOT NV BIT
AND BIT
AND_TMP_BIT
AND NV _BIT

AND NOT BIT

AND NOT TMP BIT
AND NOT NV_BIT
OR BIT

OR_TMP BIT
OR_NV_BIT
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LOAD_K_BIT

« OR _NOT BIT

* OR NOT TMP BIT
* OR NOT NV _BIT

© SET BIT

* SET_TMP BIT
« SET_NV_BIT

* SET NOT BIT
* SET_NOT TMP BIT

* SET_NOT NV BIT

El comando LOAD K BIT carga un valor booleano constante (0 o 1) en el
acumulador de 1 bit.

Argumentos

Representacion

1

LOAD K BIT KValue

Argumento de | Tipo Rango Descripcién

entrada

KValue BOOL 0/1 Un valor constante
Sin argumentos de salida.
El comando LOAD BIT carga el valor booleano (0 o 1) de un bit de registro en el
acumulador de 1 bit.

Argumentos Representacion

2 LOAD BIT RegAddr BitNo

Argumento de | Tipo Rango Descripcién

entrada

RegAddr UINT 0...1399 La direccion de registro

BitNo UINT De0Oa15 El nimero de bit

LOAD_TMP_BIT

Sin argumentos de salida.

El comando LOAD TMP BIT carga el valor booleano (0 o 1) de un bit de registro
temporal en el acumulador de 1 bit.

Argumentos Representacion
2 LOAD TMP BIT TmpReg BitNo
Argumento de | Tipo Rango Descripcién
entrada
TmpReg UINT 0...299 El numero de registro temporal
BitNo UINT De0Oa15 El nimero de bit
Sin argumentos de salida.
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El comando LOAD NV _BIT carga el valor booleano (0 o 1) de un bit de registro no
volatil en el acumulador de 1 bit.

Argumentos Representacion

2 LOAD_NV_BIT NVReg BitNo

Argumento de | Tipo Rango Descripcion

entrada

NVReg UINT 0...63 El numero de registro no volatil

BitNo UINT De0Oa15 El nimero de bit

Sin argumentos de salida.

LOAD_NOT_BIT

El comando LOAD NOT BIT:

» invierte el valor booleano (0 o 1) de un bit de registro especificado y, a
continuacion,

» carga el valor invertido en el acumulador de 1 bit.

Argumentos

Representacion

2

LOAD_NOT_ BIT RegAddr BitNo

Argumento de | Tipo Rango Descripcion

entrada

RegAddr UINT 0...1399 La direccion de registro
BitNo UINT De0Oa15 El nimero de bit

Sin argumentos de salida.

LOAD_NOT_TMP_BIT

El comando LOAD NOT TMP BIT:

» invierte el valor booleano (0 o 1) de un bit de registro temporal especificado y,
a continuacion,

« carga el valor invertido en el acumulador de 1 bit.

Argumentos

Representacion

2

LOAD NOT TMP BIT TmpReg BitNo

Argumento de | Tipo Rango Descripcion

entrada

TmpReg UINT 0...299 El numero de registro temporal
BitNo UINT De0Oa15 El nimero de bit

Sin argumentos de salida.

LOAD_NOT_NV_BIT

El comando LOAD NOT NV BIT:

+ invierte el valor booleano (0 o 1) de un bit de registro no volatil seleccionado
y, a continuacion,
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* carga el valor invertido en el acumulador de 1 bit.

Argumentos Representacion

2 LOAD NOT NV_BIT NVReg BitNo

Argumento de | Tipo Rango Descripcion

entrada

NVReg UINT 0...63 El nimero de registro no volatil
BitNo UINT De0Oa15 El nimero de bit

Sin argumentos de salida.

El comando AND BIT establece un vinculo AND l6gico entre un valor del bit de
registro y el contenido del acumulador de la memoria légica:
» Sielacumulador de 1 bit es igual a 1 y el bit de registro vinculado es igual a
1, el resultado del proceso AND también es 1.
+ Entodos los demas casos, el resultado del proceso AND es 0.
El resultado se guarda en el acumulador de 1 bit.
Argumentos Representacion
2 AND_BIT RegAddr BitNo
Argumento de Tipo Rango Descripcion
entrada
RegAddr UINT 0...1399 La direccion de registro
BitNo UINT De0Oa15 El nimero de bit
Sin argumentos de salida.
El comando AND TMP_ BIT establece un vinculo AND légico entre un valor del bit
de registro temporal y el contenido del acumulador de la memoria légica.
» Sielacumulador de 1 bit es igual a 1 y el bit de registro temporal vinculado es
igual a 1, el resultado del proceso AND también es 1.
* Entodos los demas casos, el resultado del proceso AND es 0.
El resultado se guarda en el acumulador de 1 bit.
Argumentos Representacion
2 AND TMP_ BIT TmpReg BitNo
Argumento de | Tipo Rango Descripcién
entrada
TmpReg UINT 0...299 El nimero de registro temporal
BitNo UINT De0Oa15 El nimero de bit
Sin argumentos de salida.

El comando AND NV _BIT establece un vinculo AND l6gico entre un valor del bit
de registro no volatil y el contenido del acumulador de la memoria logica.
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» Sielacumulador de 1 bit es igual a 1 y el bit de registro no volatil vinculado es
igual a 1, el resultado del proceso AND también es 1.

* Entodos los demas casos, el resultado del proceso AND es 0.
El resultado se guarda en el acumulador de 1 bit.

Argumentos Representacion
2 AND NV _BIT NVReg BitNo
Argumento de | Tipo Rango Descripcién
entrada
NVReg UINT 0...63 El numero de registro no volatil
BitNo UINT De0Oa15 El numero de bit
Sin argumentos de salida.
El comando AND NOT BIT invierte el valor booleano (0 o 1) de un bit de registro
especificado y, a continuacion, establece un vinculo AND Idgico entre este y el
contenido del acumulador de la memoria lgica:
+ Sielacumulador de 1 bit es igual a 1 y el bit de registro vinculado es igual a
0, el resultado del proceso AND también es 1.
* Entodos los demas casos, el resultado del proceso AND es 0.
El resultado se guarda en el acumulador de 1 bit.
Argumentos Representacion
2 AND NOT BIT RegAddr BitNo
Argumento de | Tipo Rango Descripcion
entrada
RegAddr UINT 0...1399 La direccion de registro
BitNo UINT De0Oa15 El numero de bit

Sin argumentos de salida.

AND_NOT_TMP_BIT

El comando AND NOT TMP BIT invierte el valor booleano (0 o 1) de un bit de
registro temporal especificado y, a continuacion, establece un vinculo AND logico
entre este y el contenido del acumulador de la memoria l6gica:

» Sielacumulador de 1 bit es igual a 1 y el bit de registro temporal vinculado es
igual a 0, el resultado del proceso AND también es 1.

* Entodos los demas casos, el resultado del proceso AND es 0.
El resultado se guarda en el acumulador de 1 bit.

Argumentos Representacion

2 AND NOT TMP BIT TmpReg BitNo

Argumento de | Tipo Rango Descripcion

entrada

TmpReg UINT 0...299 El numero de registro temporal
BitNo UINT De0a15 El nimero de bit

Sin argumentos de salida.
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AND_NOT_NV_BIT

El comando AND NOT NV _BIT invierte el valor booleano (0 o 1) de un bit de
registro no volatil seleccionado y, a continuacion, establece un vinculo AND légico
entre este y el contenido del acumulador de la memoria Idgica:

» Sielacumulador de 1 bit es igual a 1y el bit de registro no volatil vinculado es
igual a 0, el resultado del proceso AND también es 1.

* Entodos los demas casos, el resultado del proceso AND es 0.
El resultado se guarda en el acumulador de 1 bit.

Argumentos

Representacion

2

AND NOT NV BIT NVReg BitNo

Argumento de | Tipo Rango Descripcién
entrada
NVReg UINT 0...63 El numero de registro no volatil
BitNo UINT De0a15 El nimero de bit
Sin argumentos de salida.
El comando OR_BIT establece un vinculo OR légico entre un valor del bit de
registro y el contenido del acumulador de la memoria légica:
+ Siel valor del acumulador de 1 bit o del bit de registro es igual a 1, el
resultado del proceso OR también es 1.
+ Silos valores de todos los bits comparados son iguales a 0, el resultado del
proceso OR es 0.
El resultado se guarda en el acumulador de 1 bit.
Argumentos Representacion
2 OR_BIT RegAddr BitNo
Argumento de | Tipo Rango Descripcién
entrada
RegAddr UINT 0...1399 La direccion de registro
BitNo UINT De0Oa15 El nimero de bit
Sin argumentos de salida.
El comando OR_TMP_ BIT establece un vinculo OR l6gico entre un valor del bit de
registro temporal y el contenido del acumulador de la memoria logica.
+ Siel valor del acumulador de 1 bit o del bit de registro temporal es igual a 1,
el resultado del proceso OR también es 1.
+ Silos valores de todos los bits comparados son iguales a 0, el resultado del
proceso OR es 0.
El resultado se guarda en el acumulador de 1 bit.
Argumentos Representacion
2 OR_TMP_BIT TmpReg BitNo
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Argumento de | Tipo Rango Descripcion
entrada
TmpReg UINT 0...299 El nimero de registro temporal
BitNo UINT De0Oa15 El nimero de bit
Sin argumentos de salida.
El comando OR_NV_BIT establece un vinculo OR légico entre un valor del bit de
registro no volatil y el contenido del acumulador de la memoria légica.
« Siel valor del acumulador de 1 bit o del bit de registro no volatil es igual a 1,
el resultado del proceso OR también es 1.
» Silos valores de todos los bits comparados son iguales a 0, el resultado del
proceso OR es 0.
El resultado se guarda en el acumulador de 1 bit.
Argumentos Representacion
2 OR NV BIT NVReg BitNo
Argumento de | Tipo Rango Descripcién
entrada
NVReg UINT 0...63 El numero de registro no volatil
BitNo UINT De0Oa15 El nimero de bit
Sin argumentos de salida.
El comando OR_NOT BIT invierte el valor booleano (0 o 1) de un bit de registro
especificado y, a continuacion, establece un vinculo OR loégico entre este y el
contenido del acumulador de la memoria lgica:
« Siel valor del acumulador de 1 bit o del bit de registro es igual a 0, el
resultado del proceso OR también es 1.
» Silos valores de todos los bits comparados son iguales a 0, el resultado del
proceso OR es 0.
El resultado se guarda en el acumulador de 1 bit.
Argumentos Representacion
2 OR_NOT_BIT RegAddr BitNo

Argumento de | Tipo Rango Descripcion

entrada

RegAddr UINT 0...1399 La direccion de registro
BitNo UINT De0a15 El numero de bit

Sin argumentos de salida.

OR_NOT_TMP_BIT

El comando OR NOT TMP BIT invierte el valor booleano (0 o 1) de un bit de
registro temporal especificado y, a continuacion, establece un vinculo OR légico
entre este y el contenido del acumulador de la memoria légica:
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» Si el valor del acumulador de 1 bit o del bit de registro temporal es igual a 0,
el resultado del proceso OR también es 1.

» Silos valores de todos los bits comparados son iguales a 0, el resultado del
proceso OR es 0.

El resultado se guarda en el acumulador de 1 bit.

Argumentos Representacion

2 OR_NOT_ TMP BIT TmpReg BitNo

Argumento de | Tipo Rango Descripcién

entrada

TmpReg UINT 0...299 El nimero de registro temporal
BitNo UINT De0Oa15 El nimero de bit

OR_NOT_NV_BIT

Sin argumentos de salida.

El comando OR_NOT NV _BIT invierte el valor booleano (0 o 1) de un bit de
registro no volatil seleccionado y, a continuacion, establece un vinculo OR légico
entre este y el contenido del acumulador de la memoria légica:

» Siel valor del acumulador de 1 bit o del bit de registro no volatil es igual a 0,
el resultado del proceso OR también es 1.

» Silos valores de todos los bits comparados son iguales a 0, el resultado del
proceso OR es 0.

El resultado se guarda en el acumulador de 1 bit.

Argumentos Representacion
2 OR_NOT_NV_BIT NVReg BitNo
Argumento de | Tipo Rango Descripcién
entrada
NVReg UINT 0...63 El numero de registro no volatil
BitNo UINT DeOa15 El nimero de bit
Sin argumentos de salida.
El comando SET BIT establece el valor del acumulador de 1 bit en un bit de
registro especificado.
Argumentos Representacion
2 SET_BIT RegAddr BitNo

Sin argumentos de entrada.

Argumento de | Tipo Rango Descripcién
salida
RegAddr UINT 0...1399 La direccion del registro especificado
BitNo UINT De0Oa15 El numero del bit que se debe establecer en el registro especificado
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SET_TMP_BIT

El comando SET_TMP_BIT establece el valor del acumulador de 1 bit en un bit de
registro temporal especificado.

Argumentos

Representacion

2

SET TMP BIT TmpReg BitNo

Sin argumentos de entrada.

Argumento de Tipo Rango Descripcion

salida

TmpReg UINT 0...299 La direccion del registro temporal especificado

BitNo UINT De0Oa15 El numero del bit que se debe establecer en el registro temporal especificado
El comando SET NV _BIT establece el valor del acumulador de 1 bit en un bit de
registro no volatil especificado.

Argumentos Representacion

2 SET NV _BIT NVReg BitNo

Sin argumentos de entrada.

Argumento de | Tipo Rango Descripcién

salida

NVReg UINT 0...63 La direccién del registro no volatil especificado

BitNo UINT De0a15 El nimero del bit que se debe establecer en el registro no volatil especificado
El comando SET NOT BIT establece el valor invertido del acumulador de 1 bit en
un bit de registro especificado.

Argumentos Representacion

2 SET NOT BIT RegAddr BitNo

Sin argumentos de entrada.

Argumento de | Tipo Rango Descripcioén

salida

RegAddr UINT 0...1399 La direccion del registro especificado

BitNo UINT De0a15 El numero del bit que se debe establecer en el registro especificado

SET_NOT_TMP_BIT

El comando SET NOT TMP BIT establece el valor invertido del acumulador de 1
bit en un bit de registro temporal especificado.

Argumentos

Representacion

2

SET NOT TMP BIT TmpReg BitNo

Sin argumentos de entrada.
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Argumento de | Tipo Rango Descripcion

salida

TmpReg UINT 0...299 La direccién del registro temporal especificado

BitNo UINT De0Oa15 El numero del bit que se debe establecer en el registro temporal especificado

SET_NOT_NV_BIT

El comando SET NOT NV BIT establece el valor invertido del acumulador de 1
bit en un bit de registro no volatil especificado.

Argumentos Representacion
2 SET NOT NV_BIT NVReg BitNo
Sin argumentos de entrada.
Argumentos Tipo Rango Descripcion
de salida
NVReg UINT 0...63 La direccion del registro no volatil especificado
BitNo UINT De0a15 El nimero del bit que se debe establecer en el registro no volatil especificado

Comandos légicos de registro

Descripcién general

Los comandos de registro evaltuan y controlan valores de 16 bits.

El editor de légica personalizada utiliza los siguientes comandos de registro:
* LOAD K REG

* LOAD REG

* LOAD TMP REG
* LOAD NV_REG
* COMP K REG

*+ COMP_REG

* COMP_TMP REG
* COMP NV _REG
*+ AND K

* AND REG

* AND TMP REG
* AND NV _REG

* OR K

* OR REG

* OR_TMP REG

* OR NV_REG

* XOR K

* XOR REG

* XOR TMP REG
* XOR NV _REG

* ON SET REG

* ON _SET TMP REG
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LOAD_K_REG

* ON_SET NV_REG

El comando LOAD K REG carga un valor constante de 16 bits en el acumulador
de 16 bits de la memoria l6gica.

Argumentos

Representacion

1

LOAD K REG KValue

Argumento de | Tipo Rango Descripcion

entrada

KValue UINT 0...65.535 Un valor constante
Sin argumentos de salida.
El comando LOAD REG carga una copia de un registro en el acumulador de 16
bits de la memoria légica.

Argumentos Representacion

1

LOAD REG RegAddr

Argumento de Tipo Rango Descripcion
entrada
RegAddr UINT 0...1399 La direccion de registro

LOAD_TMP_REG

Sin argumentos de salida.

El comando LOAD_TMP_REG carga una copia de un registro temporal en el
acumulador de 16 bits de la memoria logica.

Argumentos

Representacion

1

LOAD_TMP_REG TmpReg

Argumento de | Tipo Rango Descripcion

entrada

TmpReg UINT 0...299 El numero de registro temporal
Sin argumentos de salida.
El comando LOAD NV_REG carga una copia de un registro no volatil en el
acumulador de 16 bits de la memoria I6gica.

Argumentos Representacion

1

LOAD_NV_REG NVReg

Argumento de | Tipo Rango Descripcién
entrada
NVReg UINT 0...63 El numero de registro no volatil
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Sin argumentos de salida.

El comando COMP_K_REG compara el contenido del acumulador de 16 bits con el
valor constante del Argumento 1y establece el resultado de la comparacion en un
bit del registro temporal del Argumento 2.
Argumentos Representacion
2 COMP_K_REG KValue TmpReg
Argumento de | Tipo Rangol/bit Descripcién
entrada
KValue UINT 0...65.535 Un valor constante
Argumento de | Tipo Rangol/bit Descripcién
salida
TmpReg UINT Bit1 El acumulador de 16 bits es inferior a Kvalue
Bit2 El acumulador de 16 bits es igual a Kvalue
Bit3 El acumulador de 16 bits es superior a Kvalue
El comando coMP REG compara el contenido del acumulador de 16 bits con el
contenido del registro definido por el Argumento 1y establece el resultado de la
comparacion en un bit del registro temporal del Argumento 2.
Argumentos Representacion
2 COMP_REG RegAddr TmpReg
Argumento de | Tipo Rango/bit Descripcion
entrada
RegAddr UINT 0...1399 La direccién de registro
Argumento de | Tipo Rangol/bit Descripcién
salida
TmpReg UINT Bit1 El acumulador de 16 bits es inferior a RegAddr
Bit2 El acumulador de 16 bits es igual a RegAddr
Bit3 El acumulador de 16 bits es superior a RegAddr

COMP_TMP_REG

El comando coMP TMP REG compara el contenido del acumulador de 16 bits con
el contenido del registro temporal definido por el Argumento 1 y establece el
resultado de la comparacion en un bit del registro temporal del Argumento 2.

Argumentos Representacion
2 COMP_TMP_REG TmpRegl TmpReg2
Argumento de | Tipo Rango/bit Descripcion
entrada
TmpRegl UINT 0...299 Numero de registro temporal
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Argumento de | Tipo Rangol/bit Descripcion

salida

TmpReg?2 UINT Bit1 El acumulador de 16 bits es inferior a TmpReg1l
Bit2 El acumulador de 16 bits es igual a TmpReg1l
Bit3 El acumulador de 16 bits es superior a TmpRegl

COMP_NV_REG

El comando cOMP_NV_REG compara el contenido del acumulador de 16 bits con
el contenido del registro no volatil definido por el Argumento 1 y establece el
resultado de la comparacion en un bit del registro temporal del Argumento 2.

Argumentos Representacion

2 COMP_NV_REG NVReg TmpReg

Argumento de | Tipo Rango/bit Descripcion

entrada

NVReg UINT 0...63 Numero de registro no volatil

Argumento de | Tipo Rango/bit Descripcién

salida

TmpReg UINT Bit1 El acumulador de 16 bits es inferior a NVReg
Bit2 El acumulador de 16 bits es igual a NVReg
Bit3 El acumulador de 16 bits es superior a NVReg

AND_K

El comando AND K establece un vinculo AND I6gico entre un valor constante de
16 bits y el contenido del acumulador de 16 bits de la memoria l6gica. El resultado
se guarda en el acumulador de 16 bits.

El proceso AND compara cada bit del acumulador de 16 bits con el bit
correspondiente del valor constante de 16 bits vinculado:

» Siambos bits son iguales a 1, el resultado del proceso AND para ese nimero
de bit también es 1.

* Entodos los demas casos, el resultado del proceso AND para ese numero de

bit es 0.
Argumentos Representacion
1 AND K KValue
Argumento de | Tipo Rango Descripcién
entrada
KValue UINT 0...65.535 Un valor constante

Sin argumentos de salida.

AND_REG

El comando AND REG establece un vinculo AND légico entre el valor de registro y
el contenido del acumulador de 16 bits de la memoria l6gica. El resultado se
guarda en el acumulador de 16 bits.

El proceso AND compara cada bit del acumulador de 16 bits con el bit
correspondiente del registro vinculado:
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» Siambos bits son iguales a 1, el resultado del proceso AND para ese numero
de bit también es 1.

* Entodos los demas casos, el resultado del proceso AND para ese numero de
bites 0.

Argumentos

Representacion

1

AND REG RegAddr

Argumento de | Tipo Rango Descripcién
entrada
RegAddr UINT 0...1399 La direccion de registro

AND_TMP_REG

Sin argumentos de salida.

El comando AND TMP_ REG establece un vinculo AND ldgico entre el valor de
registro temporal y el contenido del acumulador de 16 bits de la memoria lgica.
El resultado se guarda en el acumulador de 16 bits.

El proceso AND compara cada bit del acumulador de 16 bits con el bit
correspondiente del registro temporal vinculado:

+ Siambos bits son iguales a 1, el resultado del proceso AND para ese numero
de bit también es 1.

* Entodos los demas casos, el resultado del proceso AND para ese niumero de
bit es 0.

Argumentos

Representacion

1

AND TMP_REG TmpReg

Argumento de
entrada

Tipo

Rango Descripcién

TmpReg

UINT

0...299 El numero de registro temporal

AND_NV_REG

Sin argumentos de salida.

El comando AND NV_REG establece un vinculo AND logico entre el valor de
registro no volatil y el contenido del acumulador de 16 bits de la memoria légica.
El resultado se guarda en el acumulador de 16 bits.

El proceso AND compara cada bit del acumulador de 16 bits con el bit
correspondiente del registro no volatil vinculado:

+ Siambos bits son iguales a 1, el resultado del proceso AND para ese numero
de bit también es 1.

* Entodos los demas casos, el resultado del proceso AND para ese numero de
bit es 0.

Argumentos

Representacion

1

AND NV _REG NVReg

Argumento de | Tipo Rango Descripcion
entrada
NVReg UINT 0...63 El numero de registro no volatil
Sin argumentos de salida.
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OR_K
El comando OR_K establece un vinculo OR légico entre un valor constante de 16
bits y el contenido del acumulador de 16 bits de la memoria l6gica. El resultado se
guarda en el acumulador de 16 bits.
El proceso OR compara cada bit del acumulador de 16 bits con el bit
correspondiente del valor constante de 16 bits vinculado:
» Sialgun bit comparado es igual a 1, el resultado del proceso OR para ese
numero de bit también es 1.
» Sitodos los bits comparados son iguales a 0, el resultado del proceso OR
para ese numero de bit es 0.
Argumentos Representacion

1

OR_KKValue

Argumento de | Tipo Rango Descripcion
entrada
KValue UINT 0...65.535 Un valor constante
Sin argumentos de salida.
El comando OR_REG establece un vinculo OR l6gico entre el valor de registro y el
contenido del acumulador de 16 bits de la memoria légica. El resultado se guarda
en el acumulador de 16 bits.
El proceso OR compara cada bit del acumulador de 16 bits con el bit
correspondiente del registro vinculado:
« Sialgun bit comparado es igual a 1, el resultado del proceso OR para ese
numero de bit también es 1.
+ Sitodos los bits comparados son iguales a 0, el resultado del proceso OR
para ese numero de bit es 0.
Argumentos Representacion

1

OR_REG RegAddr

Argumento de
entrada

Tipo

Rango Descripcion

RegAddr

UINT

0...1399 La direccion de registro

OR_TMP_REG

Sin argumentos de salida.

El comando OR_TMP REG establece un vinculo OR légico entre el valor de registro
temporal y el contenido del acumulador de 16 bits de la memoria légica. El
resultado se guarda en el acumulador de 16 bits.

El proceso OR compara cada bit del acumulador de 16 bits con el bit
correspondiente del registro temporal vinculado:

» Sialgun bit comparado es igual a 1, el resultado del proceso OR para ese
numero de bit también es 1.

» Sitodos los bits comparados son iguales a 0, el resultado del proceso OR
para ese numero de bit es 0.

Argumentos

Representacion

1

OR_TMP_REG TmpReg
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Argumento de
entrada

Tipo Rango Descripcion

TmpReg

UINT 0...299 El nimero de registro temporal

Sin argumentos de salida.

OR_NV_REG

El comando OR_NV_REG establece un vinculo OR légico entre el valor de registro
no volatil y el contenido del acumulador de 16 bits de la memoria l6gica. El
resultado se guarda en el acumulador de 16 bits.

El proceso OR compara cada bit del acumulador de 16 bits con el bit
correspondiente del registro no volatil vinculado:

« Sialgun bit comparado es igual a 1, el resultado del proceso OR para ese
numero de bit también es 1.

» Sitodos los bits comparados son iguales a 0, el resultado del proceso ORrR
para ese numero de bit es 0.

Argumentos

Representacion

1

OR_NV_REG NVReg

Argumento de | Tipo Rango Descripcion
entrada
NVReg UINT 0...63 El nimero de registro no volatil
Sin argumentos de salida.
El comando XOR K establece un vinculo OR légico exclusivo entre un valor
constante de 16 bits y el contenido del acumulador de 16 bits de la memoria
légica. El resultado se guarda en el acumulador de 16 bits.
El proceso XOR compara cada bit del acumulador de 16 bits con el bit
correspondiente del valor constante de 16 bits vinculado y produce estos
resultados:
+ Siunbitesigual a1y elotro esigual a 0, el resultado del proceso XOR es 1.
* Entodos los demas casos, el resultado del proceso XOR es 0.
Argumentos Representacion

1

XOR_K KValue

Argumento de | Tipo Rango Descripcion

entrada

KValue UINT 0...65.535 Un valor constante
Sin argumentos de salida.

El comando XOR REG establece un vinculo OR légico exclusivo entre el valor de
registro y el contenido del acumulador de 16 bits de la memoria logica. El
resultado se guarda en el acumulador de 16 bits.

El proceso XOR compara cada bit del acumulador de 16 bits con el bit
correspondiente del registro vinculado y produce estos resultados:

+ Siunbitesigual a 1y el otro es igual a 0, el resultado del proceso XOR es 1.
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* Entodos los demas casos, el resultado del proceso XOR es 0.

Argumentos

Representacion

1

XOR_REG RegAddr

Argumento de | Tipo Rango Descripcién
entrada
RegAddr UINT 0...1399 La direccién de registro

Sin argumentos de salida.

XOR_TMP_REG

El comando XOR_TMP_REG establece un vinculo OR loégico exclusivo entre el valor
de registro temporal y el contenido del acumulador de 16 bits de la memoria
I6gica. El resultado se guarda en el acumulador de 16 bits.

El proceso XOR compara cada bit del acumulador de 16 bits con el bit
correspondiente del registro temporal vinculado y produce estos resultados:

+ Siunbitesigual a1y el otro es igual a 0, el resultado del proceso XOR es 1.
* Entodos los demas casos, el resultado del proceso XOR es 0.

Argumentos

Representacion

1

XOR TMP REG TmpReg

Argumento de | Tipo Rango Descripcion
entrada
TmpReg UINT 0...299 El numero de registro temporal
Sin argumentos de salida.
El comando XOR_NV_REG establece un vinculo OR loégico exclusivo entre el valor
de registro no volatil y el contenido del acumulador de 16 bits de la memoria
I6gica. El resultado se guarda en el acumulador de 16 bits.
El proceso XOR compara cada bit del acumulador de 16 bits con el bit
correspondiente del registro no volatil vinculado y produce estos resultados:
+ Siunbitesigual a1y el otro es igual a 0, el resultado del proceso XOR es 1.
* Entodos los demas casos, el resultado del proceso XOR es 0.
Argumentos Representacion

1

XOR NV_REG NVReg

Argumento de | Tipo Rango Descripcién

entrada

NVReg UINT 0...63 El numero de registro no volatil
Sin argumentos de salida.

El comando ON_SET_ REG copia el valor del acumulador de 16 bits en un registro
especificado en un flanco ascendente del acumulador de 1 bit.

1672614ES-02

271



Lenguaje de texto estructurado

Argumentos

Representacion

2

ON_SET_ REG RegAddr TmpReg

Sin argumentos de entrada.

Argumento de | Tipo Rangol/bit Descripcién

salida

RegAddr UINT 0...1399 La direccioén del registro que se debe establecer
TmpReg UINT Bit3 Bit de historial del acumulador de 1 bit

ON_SET_TMP_REG

El comando ON_SET TMP REG copia el valor del acumulador de 16 bits en un
registro temporal especificado en un flanco ascendente del acumulador de 1 bit.

Argumentos

Representacion

2

ON_ SET TMP REG TmpRegl TmpReg2

Sin argumentos de entrada.

Argumento de | Tipo Rangol/bit Descripcion

salida

TmpRegl UINT 0...299 La direccién del registro temporal que se debe establecer
TmpReg2 UINT Bit3 Bit de historial del acumulador de 1 bit

ON_SET_NV_REG

El comando ON SET NV REG copia el valor del acumulador de 16 bits en un
registro no volatil especificado en un flanco ascendente del acumulador de 1 bit.

Argumentos

Representacion

1

ON_SET NV REG NVRegl NVReg2

Sin argumentos de entrada.

Argumento de | Tipo Rangol/bit Descripcién

salida

NVRegl UINT 0...63 La direccién del registro no volatil que se debe establecer
NVReg?2 UINT Bit3 Bit de historial del acumulador de 1 bit

Comandos légicos de temporizador

Descripcién general

El editor de l6gica personalizada utiliza los siguientes comandos de temporizador:
*+ TIMER SEC
* TIMER TENTHS

* TIMER K SEC
« TIMER K TENTHS
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El comando TIMER_SEC:
» cuenta el tiempo en segundos, hasta el nimero de recuentos especificado
por un registro temporal
» calcula la hora de finalizacién en un segundo registro temporal
+ se activa mediante un tercer registro temporal, al cual notifica su estado de
recuento
Argumentos Representacion

3

TIMER SEC TmpRegl TmpReg2 TmpReg3

Argumento de | Tipo Rango/bit Descripcion
entrada
TmpRegl UINT 0...65.535 Valor preestablecido de temporizador
TmpReg3 UINT Bit0 * Inicia el temporizador en un flanco ascendente
» Detiene el temporizador en un flanco descendente
Argumento de | Tipo Rangol/bit Descripcion
salida
TmpReg2 UINT 0...65.535 Hora de finalizacién calculada
TmpReg3 UINT Bit1 Temporizador finalizado:
* bit activado cuando el temporizador llega a TmpReg?2
*  bit puesto a cero cuando:
°  TmpReg3.Bit0O seponeal
o la alimentacion se apaga y vuelve a encender
Bit2 Ejecucion del temporizador en curso
Bit puesto a 0 cuando el temporizador llega a TmpReg?2
Bit3 Bit de historial TmpReg3.Bit0
Bit4 Reservado

TIMER_TENTHS

El comando TIMER TENTHS:

+ cuenta el tiempo en décimas de segundo, hasta el nimero de recuentos
especificado por un registro temporal

+ calcula la hora de finalizacién en un segundo registro temporal
» se activa mediante un tercer registro temporal, al cual notifica su estado de

recuento
Argumentos Representacion
3 TIMER TENTHS TmpRegl TmpReg2 TmpReg3
Argumento de | Tipo Rangol/bit Descripcién
entrada
TmpRegl UINT 0...65.535 Valor preestablecido de temporizador
TmpReg3 UINT Bit0 * Inicia el temporizador en un flanco ascendente

» Detiene el temporizador en un flanco descendente
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Argumento de | Tipo Rangol/bit Descripcion
salida
TmpReg2 UINT 0...65.535 Hora de finalizacion calculada
TmpReg3 UINT Bit1 Temporizador finalizado:
«  bitactivado cuando el temporizador llega a TmpReg2
«  bit puesto a cero cuando:
°  TmpReg3.Bit0 se poneal
o laalimentacion se apaga y vuelve a encender
Bit2 Ejecucion del temporizador en curso
Bit puesto a 0 cuando el temporizador llega a TmpReg?2
Bit3 Bit de historial TmpReg3.Bit0
Bit4 Reservado
El comando TIMER K SEC:
» cuenta el tiempo en segundos, hasta el numero de recuentos especificado
por un valor constante
» calcula la hora de finalizacién en un registro temporal
» se activa mediante un segundo registro temporal, al cual notifica su estado
de recuento
Argumentos Representacion
3 TIMER_K SEC KValue TmpRegl TmpReg2
Argumento de | Tipo Rango/bit Descripcion
entrada
KValue UINT 0...65.535 Valor preestablecido de temporizador
TmpReg2 UINT Bit0 * Inicia el temporizador en un flanco ascendente
» Detiene el temporizador en un flanco descendente
Argumento de | Tipo Rango/bit Descripcion
salida
TmpRegl UINT 0...65.535 Hora de finalizacién calculada
TmpReg?2 UINT Bit1 Temporizador finalizado:

«  bit activado cuando el temporizador llega a TmpRegl
*  bit puesto a cero cuando:

° TmpReg2.Bit0 seponeal

o laalimentacion se apaga y vuelve a encender

Bit2 Ejecucion del temporizador en curso

Bit puesto a 0 cuando el temporizador llega a TmpRegl

Bit3 Bit de historial TmpReg2.Bit0

Bit4 Reservado

TIMER_K_TENTHS

El comando TIMER K TENTHS:

+ cuenta el tiempo en décimas de segundo, hasta el nimero de recuentos
especificado por un valor constante

+ calcula la hora de finalizacién en un registro temporal

» se activa mediante un segundo registro temporal, al cual notifica su estado
de recuento
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Argumentos Representacion
3 TIMER K TENTHS KValue TmpRegl TmpReg2
Argumento de | Tipo Rango/bit Descripcion
entrada
KValue UINT 0...65.535 Valor preestablecido de temporizador
TmpReg?2 UINT Bit0 * Inicia el temporizador en un flanco ascendente
+ Detiene el temporizador en un flanco descendente
Argumento de | Tipo Rango/bit Descripcion
salida
TmpRegl UINT 0...65.535 Hora de finalizacion calculada
TmpReg2 UINT Bit1 Temporizador finalizado:
+ bitactivado cuando el temporizador llega a TmpRegl
*  bit puesto a cero cuando:
o  TmpReg2.BitO seponeal
o la alimentacion se apaga y vuelve a encender
Bit2 Ejecucion del temporizador en curso
Bit puesto a 0 cuando el temporizador llega a TmpRegl
Bit3 Bit de historial TmpReg2 .Bit0
Bit4 Reservado

Comandos légicos de retencion

Descripcién general

El editor de l6gica personalizada utiliza los siguientes comandos de retencion:

+ LATCH
« LATCH NV

El comando LATCH:
» almacena un valor booleano (0 o 1) en un registro temporal
« proporciona un método para establecer y restablecer el valor almacenado
* guarda el estado de activacion y desactivacion de la exploracién anterior
Argumentos Representacion

1

LATCH TmpReg

Argumento de | Tipo Bit Descripcion
entrada
TmpReg UINT Bit1 Ajusta el TmpReg.Bit0 en 1 en un flanco ascendente
Bit2 Restablece el TmpReg.Bit0 a 0 en un flanco ascendente
Argumento de Tipo Bit Descripcion
salida
TmpReg UINT Bit0 Estado de la retencién
Bit3 Bit de historial TmpReg.Bit1l
Bit4 Bit de historial TmpReg.Bit2
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LATCH_NV

El comando LATCH_NV:

almacena un valor booleano (0 o 1) en un registro no volatil
proporciona un método para establecer y restablecer el valor almacenado
guarda el estado de activacion y desactivacion de la exploracion anterior

Utilice el comando LATCH_ NV, en lugar del comando LATCH, para conservar el
estado de retencion al apagar y volver a encender la unidad.

Argumentos

Representacion

1

LATCH_NV NVReg

Argumento de | Tipo Bit Descripcion
entrada
NVReg UINT Bit1 Ajusta el TmpReg.Bit0 en 1 en un flanco ascendente
Bit2 Restablece el TmpReg.Bit0 a 0 en un flanco ascendente
Argumento de | Tipo Bit Descripcién
salida
NVReg UINT Bit0 Estado de la retencion
Bit3 Bit de historial TmpReg.Bit1
Bit4 Bit de historial TmpReg.Bit2

Comandos logicos de contador

Descripcion general

El editor de l6gica personalizada utiliza los siguientes comandos légicos de
contador:

COUNTER
COUNTER_NV

El comando COUNTER:

* aumenta o disminuye un valor del contador

» proporciona un método para establecer el valor del contador en un valor
preestablecido

* indica cuando el valor del contador es igual a 0

* indica la relacién entre el valor del contador y el valor preestablecido: igual a,
superior a o inferior a

+ guarda el incremento, la disminucién y el estado de activacion de la
exploracion anterior

Argumentos Representacion

3

COUNTER TmpRegl KValue TmpReg2
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Argumento de | Tipo Rangol/bit Descripcion
entrada
KValue UINT 0...65.535 Valor preestablecido del contador
TmpReg?2 UINT Bit4 Aumenta el valor actual del contador en un flanco ascendente. El valor actual
del contador pasara automaticamente de 65.535 a 0.
Bit5 Disminuye el valor actual del contador en un flanco ascendente. El valor actual
del contador pasara automaticamente de 0 a 65.535.
Bit6 Ajusta el valor actual del contador en el valor preestablecido en un flanco
ascendente
Argumento de | Tipo Rango/bit Descripcion
salida
TmpRegl UINT 0...65.535 Valor actual del contador
TmpReg2 UINT Bit0 El valor actual del contador es 0: TmpReg1=0
Bit1 El valor actual del contador es inferior al valor preestablecido:
TmpRegl<KValue
Bit2 El valor actual del contador es igual al valor preestablecido: TmpRegl=KValue
Bit3 El valor actual del contador es superior al valor preestablecido:
TmpRegl>KValue
Bit7 Bit de historial TmpReg2 .Bit4
Bit8 Bit de historial TmpReg2.Bit5
Bit9 Bit de historial TmpReg2 .Bit6
El comando COUNTER NV:
« aumenta o disminuye un valor del contador
» proporciona un método para establecer el valor del contador en un valor
preestablecido
* indica cuando el valor del contador es igual a 0
+ indica la relacion entre el valor del contador y el valor preestablecido: igual a,
superior a o inferior a
* guarda el incremento, la disminucion y el estado de activacion de la
exploracién anterior
Utilice el comando COUNTER_NV, en lugar del comando COUNTER, para conservar
el recuento al apagar y volver a encender la unidad.
Argumentos Representacion
3 COUNTER NVRegl KValue NVReg2
Argumento de | Tipo Rango/bit Descripcion
entrada
KValue UINT 0...65.535 Valor preestablecido del contador
NVReg2 UINT Bit4 Aumenta el valor actual del contador en un flanco ascendente
Bit5 Disminuye el valor actual del contador en un flanco ascendente
Bit6 Ajusta el valor actual del contador en el valor preestablecido en un flanco

ascendente
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Argumento de | Tipo Rangol/bit Descripcion

salida

NVRegl UINT 0...65.535 Valor actual del contador

NVReg2 UINT Bit0 El valor actual del contador es 0: NVReg1=0
Bit1 El valor actual del contador es inferior al valor preestablecido: NVRegl<KValue
Bit2 El valor actual del contador es igual al valor preestablecido: NVRegl=KValue
Bit3 El valor actual del contador es superior al valor preestablecido:

NVRegl>KValue

Bit7 Bit de historial NVReg2 .Bit4
Bit8 Bit de historial NVReg2 .Bit5
Bit9 Bit de historial NVReg2 .Bit6

Comandos légicos de matematicas

Descripcion general

ON_ADD

El editor de l6gica personalizada utiliza los siguientes comandos de matematicas:

* ON_ADD
« ON SUB
« ON MUL
« ON DIV

El comando ON_ADD realiza una suma sin signo cuando el acumulador de 1 bit
pasa de 0 a 1. Suma el valor del Argumento 1 al valor del acumulador de 16 bits y,
a continuacion, aplica el resultado en el valor del Argumento 1.

Un registro de estado:

* indica un desbordamiento si el resultado del proceso de suma es superior a
65.535

* indica el estado del acumulador de 1 bit de la exploracién anterior

Argumentos

Representacion

2

ON_ADD TmpRegl TmpReg2

Argumento de | Tipo Rangol/bit Descripcién
entrada
TmpRegl UINT 0...65.535 Valor a afiadir al acumulador de 16 bits
Argumento de | Tipo Rango/bit Descripcion
salida
TmpRegl UINT 0...65.535 Resultado de la operaciéon de suma
TmpReg?2 UINT Bit0 Desbordamiento: el resultado de la suma es superior a 65.535.
En este caso, el resultado de la suma es igual al Argumento 1 + 65.536.
Bit3 Bit de historial del acumulador de 1 bit
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El comando ON_SUB realiza una resta sin signo cuando el acumulador de 1 bit
pasa de 0 a 1. Resta el valor del acumulador de 16 bits al valor del Argumento 1y,
a continuacion, aplica el resultado en el valor del Argumento 1.
Un registro de estado:
» indica una escasez si el resultado del proceso de resta es inferior a 0.
* indica el estado del acumulador de 1 bit de la exploracién anterior
Argumentos Representacion
2 ON_SUB TmpRegl TmpReg2
Argumento de | Tipo Rangol/bit Descripcion
entrada
TmpRegl UINT 0...65.535 Valor a restar del acumulador de 16 bits
Argumento de | Tipo Rangol/bit Descripcién
salida
TmpRegl UINT 0...65.535 Resultado de la operacion de resta
TmpReg2 UINT Bit0 Escasez: el resultado de la resta es inferior a 0.
En este caso, el verdadero resultado de la operacién es igual al valor de salida
del Argumento 1, 65.536.
Bit3 Bit de historial del acumulador de 1 bit
El comando ON_MUL realiza una multiplicacion sin signo cuando el acumulador de
1 bit pasa de 0 a 1. El procedimiento ON_MUL multiplica el valor del Argumento 2
por el valor del acumulador de 16 bits y, a continuacion, aplica el resultado en el
Argumento 1 (palabra mas significativa) y en el Argumento 2 (palabra menos
significativa).
Un registro de estado indica el estado del acumulador de 1 bit de la exploracion
anterior.
Argumentos Representacion
3 ON_MUL TmpRegl TmpReg2 TmpReg3
Argumento de | Tipo Rango/bit Descripcion
entrada
TmpReg2 UINT 0...65.535 Valor a multiplicar con el acumulador de 16 bits
Argumento de | Tipo Rangol/bit Descripcion
salida
TmpRegly UINT 0...65.535 Resultado de la operacion de multiplicacion:
TmpReg?2 * TmpRegl indica la palabra mas significativa
* TmpReg? indica la palabra menos significativa
TmpReg3 UINT Bit3 Bit de historial del acumulador de 1 bit

El comando ON DIV realiza una division sin signo cuando el acumulador de 1 bit
pasa de 0 a 1. El procedimiento ON_D1IV divide el valor combinado del Argumento
1y del Argumento 2 por el valor del acumulador de 16 bits y, a continuacién,
aplica el resultado en el Argumento 1 (palabra mas significativa) y en el
Argumento 2 (palabra menos significativa).
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Un registro de estado indica:
* un desbordamiento si se divide entre 0.
» el estado del acumulador de 1 bit de la exploracion anterior

Argumentos Representacion
3 ON DIV TmpRegl TmpReg2 TmpReg3
Argumento de | Tipo Rangol/bit Descripcién
entrada
TmpRegly UINT 0...65.535 Valor a dividir entre el acumulador de 16 bits
TmpReg?2
Argumento de | Tipo Rangol/bit Descripcion
salida
TmpRegly UINT 0...65.535 Resultado de la operacion de division:
TmpReg?2 * TmpRegl indica la palabra mas significativa
* TmpReg? indica la palabra menos significativa
TmpReg3 UINT Bit0 Una division entre 0
Bit3 Bit de historial del acumulador de 1 bit

Ejemplos de programas de texto estructurado

Resumen

En esta seccién se muestra el programa de texto estructurado de 2 situaciones
tipicas que tal vez necesite utilizar en sus aplicaciones:

» Comprobacion de los temporizadores y los comandos de multiplicacion
* Creacion de una tabla de verdad

Cémo comprobar los temporizadores y los comandos de
multiplicacién

Descripcién general

Al personalizar su aplicacion, puede que necesite comprobar los temporizadores
y los comandos de multiplicacion.
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Comprobacion de los temporizadores y los comandos de multiplicacion
con un programa de texto estructurado

En el siguiente diagrama se muestra el programa de texto estructurado en vista
de texto de cdmo comprobar los temporizadores y los comandos de
multiplicacion:

Como crear una tabla de verdad

Descripcidon general

Al personalizar su aplicacion, puede que necesite crear una tabla de verdad.
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Creacién de una tabla de verdad con un programa de texto estructurado

En el siguiente diagrama se muestra el programa de texto estructurado en vista
de texto de la creacion de una tabla de verdad:
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Creacién de una tabla de verdad con un programa de texto estructurado
(continuacion)
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Creacién de una tabla de verdad con un programa de texto estructurado
(continuacion)
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Lenguaje de diagrama de bloqueo de funciones

Descripcidén general

El editor de diagrama de bloqueo de funciones le permite crear un programa de
I6gica personalizada basado en el lenguaje de programacion de diagrama de
bloqueo de funciones.

Descripcion general del lenguaje FBD

Resumen

En esta seccidn se proporciona una descripcion general del lenguaje FBD. Utilice
el lenguaje FBD para personalizar un modo de funcionamiento predefinido o para
crear un nuevo programa que se adapte a los requisitos de una aplicacion
especifica creada con FBD.

Introduccion al editor FBD

Descripcion general

El editor FBD es una funcién de TeSys TDTM. Utilice el editor FBD para ver un
archivo FBD existente o para crear un archivo FBD con lenguaje FBD, en lugar de
un lenguaje de programacion de texto basado en instrucciones.

Crear un programa FBD

Para abrir el editor FBD, seleccione Dispositivo — Diagrama FB — Nuevo
diagrama FB o haga clic en la ficha Diagrama FB. El editor FBD aparece en la
ventana principal.

Guardar un programa FBD

Antes de compilar el programa FBD, debe guardarlo. Para guardar el programa
que ha creado o editado, seleccione Dispositivo — Diagrama FB — Guardar
diagrama FB como.

NOTA: El archivo se guarda con la extension *. Gef.

Interfaz de usuario del editor FBD

El editor FBD esta disponible incluso cuando TeSys T DTM se encuentra
conectado. Sin embargo, muchos de los elementos del menu Unicamente se
activan cuando hay un programa FBD abierto en el editor FBD.
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Cuando se abre un archivo FBD, el editor FBD tiene el siguiente aspecto:
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Espacio de trabajo

El espacio de trabajo consta de 2 elementos:

* bloques
hilos para vincular los bloques

Los programas FBD se editan y se crean en el espacio de trabajo.
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Ejecucion de programas FBD

Los programas FBD se ejecutan linea por linea, de izquierda a derecha y de arriba a abajo. En el siguiente
ejemplo, las instrucciones se ejecutan desde la instruccién 1 a la instruccidén 9, en el orden indicado por las

flechas.
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Elementos FBD

Resumen

En esta seccion se describen detalladamente los elementos FBD proporcionados
por el editor FBD y sus argumentos.

Bloques de calculo

Descripcién general

El editor FBD utiliza diversos bloques de calculo a los que es posible acceder
mediante la barra Calculo de la caja de herramientas:

Bloque Descripcion
Compare
- >
=
Add

287
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Bloque Descripcién
Division
7
b
Multiplication
Subtraction
—

NOTA: Si situa el cursor sobre el icono, aparecera una descripcion emergente
del icono. Esto le ayudara a distinguir qué tipo de bloque representa dicho

icono.

Bloque de comparacion

El bloque L= compara dos valores de registro de 16 bits.
Simbolo FDB Argumentos Descripcion
Entradas »  X: valor de registro sin signo de 16 bits (0 a 65.535).
* Y:valor de registro sin signo de 16 bits (0 a 65.535).
Salidas *  X<Y: bit temporal encendido/apagado que esta encendido si el valor X es
inferior al valor Y.
» X =Y: bit temporal encendido/apagado que esta encendido si el valor X es igual
al valor Y.
*  X>Y: bit temporal encendido/apagado que esta encendido si el valor X es
superior al valor Y.
Bloque de sumas
El bloque I realiza una suma sin signo de dos valores de registro de 16 bits.
Simbolo FDB Argumentos o Descripcién
ejemplo
Entradas «  X:valor de registro sin signo de 16 bits (0 a 65.535).
* Y:valor de registro sin signo de 16 bits (0 a 65.535).
Dverflow
Salidas » Z:Resultado de registro sin signo de 16 bits (Z =X +Y).
» Desbordamiento: Valor encendido o apagado, que cuando se enciende lleva un
valor de 65.536. El valor se inicializa en apagado.
Ejemplo Si X=60.000 e Y = 7.000, el desbordamiento estara encendido porque 60.000 +

7.000 = 67.000, que es superior a 65.536. Por lo tanto, el resultado de Z es igual a
1.464 (1.464 + 65.356 = 67.000).

Bloque de restas

El bloque

realiza una resta sin signo de dos valores de registro de 16 bits.

288
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lo tanto, el resultado de Z es igual a 65.531 (65.531 — 65.536 = -5)

Simbolo FDB Argumentos o Descripcion
ejemplo
Entradas *  X:valor de registro sin signo de 16 bits (0 a 65.535).
btract » Y:valor de registro sin signo de 16 bits (0 a 65.535).
Underflow
Salidas » Z:Resultado de registro sin signo de 16 bits (Z = X -Y).
« Escasez: Valor encendido o apagado, que cuando se enciende lleva un valor
de 65.536 negativo. El valor se inicializa en apagado.
Ejemplo SiX=5eY =10, la escasez estara encendida porque el resultado es negativo. Por

Bloque de multiplicaciones

65.536 + 3.392

*
El bloque realiza una multiplicacion sin signo de dos valores de registro de
16 bits.
Simbolo FDB Argumentos o Descripcion
ejemplo
Entradas »  X: valor de registro sin signo de 16 bits (0 a 65.535)
* Y:valor de registro sin signo de 16 bits (0 a 65.535)
Salidas * Z(h): los 16 bits mas significativos del resultado de 32 bits,
Z(h)=(X*Y)/65.536
*  Z(l): los 16 bits menos significativos del resultado de 32 bits,
Z(l)=(X*Y)=2Z(h)* 65.536
Ejemplo SiX=20.000eY =10, el resultado sera Z(h) = 3 y Z(l) = 3.392 porque 200.000 = 3 *

Bloque de divisiones

7

El bloque realiza una divisién sin signo de dos valores de registro de 16
bits.
Simbolo FDB Argumentos o Descripcién
ejemplo
Entradas *  X(h): los 16 bits mas significativos de un valor de registro sin signo (0 a 65.535).
*  X(): los 16 bits menos significativos de un valor de registro sin signo (0 a
65.535).
» Y:divisor de registro sin signo de 16 bits (0 a 65.535).
Salidas » Z(h): los 16 bits mas significativos del cociente de 32 bits,
Z(h)=(X/Y)/65.536
*  Z(l): los 16 bits menos significativos del cociente de 32 bits,
Z(l)=(X1Y)=2(h)* 65.536
»  Error detectado: valor encendido o apagado, que esta encendido cuando se
produce una division entre cero. Este valor se inicializa en apagado.
Ejemplo Si X(h) =3, X(I)=3.392 e Y =40, el resultado sera Z(h) = 0 y Z(l) = 5.000 porque X(h)

*65.536 + X(I) = 3 * 65.536 + 3.392 = 200.000 y 200.000 /Y = 5.000 = 0 * 65.536 +

5.000
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Bloques de entradas

Descripcién general

El editor FBD utiliza diversos bloques de entradas a los que es posible acceder
mediante la barra Entradas de la caja de herramientas:

Bloque Descripcion
Constant Bit
Constant Word
/16
IN
Register Bit In
1
LTMR
Register Word In
e
LTMR|
Register NVBit In
i
NV
Register NV Word In
S
NV
Register Temp Bit In
1
Tmp
Temp Word In
v
Tmp

NOTA: Si situa el cursor sobre el icono, aparecera una descripcion emergente
del icono. Esto le ayudara a distinguir qué tipo de bloque representa dicho

icono.
Bloque Constant Bit
El bloque sirve para establecer las entradas de otros bloques en 00 1.
Simbolo FDB Argumentos Descripcion
Propiedades » a:valor de bit constante 0 o 1 (Encendido=1 y Apagado=0).
stant Salidas » Valor constante 0 o 1 (Encendido=1 y Apagado=0).

a Out

Bloque de palabras Constant

e

El bloque

sirve para establecer los valores de entradas de otros bloques.
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Simbolo FDB Argumentos Descripcion
Propiedades * a:valor constante de 0 a 65.535.
tant Salidas +  Valor constante de 0 a 65.535.
a out

Bloque Register Bit In

1
LTMR]

El bloque permite la lectura y el uso de un valor de bit de registro de las
direcciones del controlador LTM R de 0 a 1399.

Simbolo FDB Argumentos Descripcién

Propiedades * a:cualquier registro de 0 a 1399.
*  b:numero de bitde 0 a 15.

Salidas *  Valor 0 0 1 (Encendido=1y Apagado=0).

Bloque de entradas de palabra Register

S

LTMR

El bloque permite la lectura y el uso de un valor de registro de las
direcciones del controlador LTM R de 0 a 1399.

Simbolo FDB Argumentos Descripcion

Propiedades * a:cualquier registro de 0 a 1399.

Salidas ¢ Valorde 0 a65.535.

Bloque de entradas de Register NV Bit

1
El bloque "™ permite la lecturay el uso de un valor de bit de registro no volatil.
Simbolo FDB Argumentos Descripcion
Propiedades * a: cualquier registro no volatil de 0 a 63.
* b:numero de bitde 0 a 15.
Salidas *  Valor 0 o 1 (Encendido=1y Apagado=0).
Non Volatile

Bloque de entradas de palabra Register NV

S

NV

El bloque permite la lectura y el uso de un valor de registro no volatil.
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Simbolo FDB

Argumentos

Descripcion

Non Volatile

Propiedades

« a:cualquier registro no volatil de 0 a 63.

Salidas

* Valorde 0 a 65.535.

Bloque de entradas de bit de registro temporal

1
Elbloque ™®I permite la lectura y el uso de un valor de bit de registro temporal.
Simbolo FDB Argumentos Descripcion

Temporary

Propiedades

* a:cualquier registro temporal de 0 a 299.
* b:numerodebitde 0a 15.

Salidas

* Valor 0 0 1 (Encendido=1y Apagado=0).

Bloque de entradas de palabra temporal

iy
Ti . .
El bloque =™ permite la lectura y el uso de un valor de registro temporal.
Simbolo FDB Argumentos Descripcion

Temporary

Propiedades

* a:cualquier registro temporal de 0 a 299.

Salidas

*  Valorde 0 a65.535.

Bloqueos de funciones

Descripcion general

El editor FBD utiliza diversos bloqueos de funciones a los que es posible acceder
mediante la barra de funciones de la caja de herramientas:

Bloque Descripcion
CALL EOM
Counter
&
'
Counter NV

Volatile Latch
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Bloque Descripcién

Non Volatile Latch

Multiplexer
H:
TimerSeconds
=
e P
badiad
[MMER A-C|
TimerTenthSeconds
fan
LI
(MR Bw|

NOTA: Si situa el cursor sobre el icono, aparecera una descripcidon emergente
del icono. Esto le ayudara a distinguir qué tipo de bloque representa dicho
icono.

Bloque CALL_EOM

La funcion ejecuta un modo de funcionamiento predefinido en el programa
personalizado.

Simbolo FDB Argumentos Descripcion

Propiedades Propiedad 1 = Modo de funcionamiento integrado (EOM):
* Sobrecarga (1)
* Independiente (2)
* 2 sentidos de marcha (3)
e 2pasos (4)
* 2 velocidades (5)
Propiedad 2 = Control de bornero de conexion:
* Encendido = Control de bornero de conexién de 3 hilos (3W)
* Apagado = Control de bornero de conexiéon de 2 hilos (2W)

Bloque Counter

&
La funcién ===1 realiza un recuento comparativo y guarda los valores actuales y
preestablecidos del contador en los registros temporales.

Simbolo FDB Argumentos Descripcion

Propiedades K: valor preestablecido del contador (UINT 0 a 65.535).

Entradas « Aum.: aumenta el valor actual del contador en un flanco ascendente. El valor
actual del contador pasara automaticamente de 65.535 a 0.

« Dis.: disminuye el valor actual del contador en un flanco ascendente. El valor
actual del contador pasara automaticamente de 0 a 65.535.

« Ajustar: Ajusta el valor actual del contador en el valor preestablecido en un
flanco ascendente.

Salidas * Recuento: Valor actual del contador (UINT 0 a 65.535). Al encender la unidad,
el recuento se inicializa en cero.

« <K: El valor actual del contador es inferior al valor preestablecido de K.
« =K: El valor actual del contador es igual al valor preestablecido de K.
« >K: El valor actual del contador es superior al valor preestablecido de K.
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NOTA: El rango de valores preestablecido del contador es de 0 a 65.535. Se
pueden usar contadores en cascada y funciones de comparacion si necesita
valores mayores o multiples valores preestablecidos.

Bloque de contadores NV

3
La funcion == realiza un recuento comparativo y guarda los valores actuales y
preestablecidos del contador en los registros no volatiles.

Simbolo FDB Argumentos Descripcién

Propiedades K: valor preestablecido del contador (UINT 0 a 65.535).

Entradas *  Aum.: aumenta el valor actual del contador en un flanco ascendente. El valor
actual del contador pasara automaticamente de 65.535 a 0.

» Dis.: disminuye el valor actual del contador en un flanco ascendente. El valor
actual del contador pasara automaticamente de 0 a 65.535.

» Ajustar: Ajusta el valor actual del contador en el valor preestablecido en un
flanco ascendente.

Salidas * Recuento: Valor actual del contador (UINT 0 a 65.535). Este valor se guarda en
la memoria no volatil y, al encender la unidad, se inicializa en el valor anterior.

» <K: El valor actual del contador es inferior al valor preestablecido de K.
« =K El valor actual del contador es igual al valor preestablecido de K.
« >K: El valor actual del contador es superior al valor preestablecido de K.

NOTA: El rango de valores preestablecido del contador es de 0 a 65.535. Se
pueden usar contadores en cascada y funciones de comparacion si necesita
valores mayores o multiples valores preestablecidos.

Bloque Volatile Latch

-

La funcion & registra y conserva el historia de una sefial en un registro
temporal.
Simbolo FDB Argumentos Descripcion
Entradas » Ajustar: valor de entrada Encendido/Apagado. El valor de retencion se ajusta

en Encendido cuando esta entrada pasa de Apagado a Encendido.

* Borrar: valor de entrada Encendido/Apagado. El valor de retencién se ajusta en
Apagado cuando esta entrada pasa de Apagado a Encendido.

Salidas *  Q: valor de retenciéon Encendido o Apagado que representa el estado de esta
retencion. Este valor permanece Encendido/Apagado hasta el siguiente flanco
ascendente de Ajustar o Borrar. Este valor se inicializa en apagado.

Bloque Non Volatile Latch

La funcién & registra y conserva el historia de una sefial en un registro no
volatil.
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Simbolo FDB Argumentos

Descripcion

Entradas

Ajustar: valor de entrada Encendido/Apagado. El valor de retencién se ajusta
en Encendido cuando esta entrada pasa de Apagado a Encendido.

Borrar: valor de entrada Encendido/Apagado. El valor de retencion se ajusta en
Apagado cuando esta entrada pasa de Apagado a Encendido.

Salidas

Q: valor de bit de registro no volatil Encendido o Apagado que representa el
estado de esta retencién. Este valor permanece Encendido/Apagado hasta el
siguiente flanco ascendente de Ajustar o Borrar. Este valor se guarda en la
memoria no volatil y, al encender la unidad, se inicializa en el estado anterior.

Bloque Multiplexer

La funcién

TH:

le permite escoger entre dos valores sin signo de 16 bits.

Simbolo FDB Argumentos

Descripcion

Entradas

.

A: valor sin signo de 16 bits (0 a 65.535).
B: valor sin signo de 16 bits (0 a 65.535).
A/B: valor de entrada Encendido/Apagado que selecciona el valor A o B.

Salidas

Salida: valor de 16 bits seleccionado:
o Si A/B es Encendido, entonces Salida = A.
o Si A/B es Apagado, entonces Salida = B.

Bloque Timer Seconds

=
iy
La funcion ™=25 mide el tiempo en intervalos de segundos.
Simbolo FDB Cronograma Argumen- | Descripcion
tos
Entradas » Tiempo: valor sin signo de 16 bits (0 a 65.535) que
Enable __| L especifica un periodo de tiempo en segundos.
Timing » Activar: valor de entrada Encendido/Apagado. El
periodo de tiempo se carga en el flanco
Timed 1 ascendente de la entrada Activar. La medicion de
tiempo continia mientras Activar esté encendido.
* Ti ™ El cronometraje se detiene y las salidas estan
ime . . .
apagadas cuando Activar esta encendido.
Salidas + Cronometrado: valor Encendido/Apagado que se

enciende mientras Activar esta encendido y
finaliza el periodo de tiempo. Esta apagado
mientras se mide el tiempo o mientras Activar esta
apagado.

» Cronometraje: valor Encendido/Apagado que esta
encendido mientras Activar esta encendido y
mientras se mide el tiempo. Esta apagado
después de finalizar el periodo de tiempo o
después de apagar Activar.

Nota: las dos salidas nunca pueden estar encendidas al
mismo tiempo.

Bloque Timer TenthSeconds

La funcién

Cd

[MVER: Bw|

mide el tiempo en intervalos décimas de segundo.
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Simbolo FDB Cronograma Argumen- | Descripcion
tos
Entradas » Tiempo: valor sin signo de 16 bits (0 a 65.535) que
Enable L especifica periodos de tiempo en décimas de
— segundo.
Timing

» Activar: valor de entrada Encendido/Apagado. El
) Timed . periodo de tiempo se carga en el flanco

Enable  Timing - ascendente de la entrada Activar. La medicion de
tiempo continia mientras Activar esté encendido.
El cronometraje se detiene y las salidas estan
apagadas cuando Activar esta encendido.

Time

Salidas » Cronometrado: valor Encendido/Apagado que se
enciende mientras Activar esta encendido y
finaliza el periodo de tiempo. Esta apagado
mientras se mide el tiempo o mientras Activar esta
apagado.

* Cronometraje: valor Encendido/Apagado que esta
encendido mientras Activar esta encendido y
mientras se mide el tiempo. Esta apagado
después de finalizar el periodo de tiempo o
después de apagar Activar.

Nota: las dos salidas nunca pueden estar encendidas al
mismo tiempo.

Bloques légicos

Descripcién general

El editor FBD utiliza diversos bloques l6gicos a los que es posible acceder
mediante la barra Bloques légicos de la caja de herramientas:

Funcion Icono Simbolo FDB Descripcién

AND Si todas las entradas (valores Encendido o Apagado, respectivamente 1 o

0) estan encendidas o sin conectar, la salida esta encendida.

AND Si al menos una entrada esta apagada, la salida esta apagada.

NOTA: se supone que las entradas desconectadas estan

encendidas.
NOT Si la entrada (valores Encendido o Apagado, respectivamente 1 o 0) esta
encendida, la salida esta apagada.
mor Sila entrada esta apagada, la salida esta encendida.
OR Si al menos una entrada (valores Encendido o Apagado, respectivamente

1 0 0) esta encendida, la salida esta encendida.

OR Si todas las entradas estan apagadas o sin conectar, la salida esta

apagada.

NOTA: se supone que las entradas desconectadas estan apagadas.

NOTA: Si situa el cursor sobre el icono, aparecera una descripcion emergente
del icono. Esto le ayudara a distinguir qué tipo de bloque representa dicho
icono.

Bloques de salidas

Descripcion general

El editor FBD utiliza diversos bloques de salidas a los que es posible acceder
mediante la barra Salidas de la caja de herramientas:
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Bloque Descripcién
Register Bit Out
1
LTMR
Register Word Out
/e
LTMR
Register NV Bit Out
1
NY
Register NV Word Out
/16
NY
Register Temp Bit Out
1
Tmp
Temp Word Out
/15
Tmp

NOTA: Si situa el cursor sobre el icono, aparecera una descripcion emergente
del icono. Esto le ayudara a distinguir qué tipo de bloque representa dicho

icono.

Bloque Register Bit Out

El bloque

1
LTMR

sirve para establecer un valor de bit de registro del controlador

LTM R en 0 o 1 de entre las direcciones del controlador LTM R de 0 a 1399.

Simbolo FDB

Argumentos

Descripcién

Propiedades

« a:cualquier registro de 0 a 1399.
* b:numero de bitde 0 a 15.

Entradas

001 (Encendido=1y Apagado=0)

Bloque Register Word Out

e
El bloque ™® sirve para establecer un valor de registro del controlador LTM R
de entre las direcciones del controlador LTM R de 0 a 1399.
Simbolo FDB Argumentos Descripcién
Propiedades * a:cualquier registro de 0 a 1399.
Entradas * Valor sin signo de 16 bits de 0 a 65.535.
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Bloque Register NV Bit Out

1
El bloque ™I sirve para establecer un valor de bit de registro no volatil en 0 o
1.

Simbolo FDB Argumentos Descripcion

Propiedades

+ a:cualquier registro no volatil de 0 a 63.
* b:numero de bitde 0 a 15.

Entradas

Non Volatile

*+ 001 (Encendido=1y Apagado=0)

Bloque Register NV Word Out

s
El bloque "™ sirve para establecer un valor de registro no volatil.
Simbolo FDB Argumentos Descripcion

Propiedades

* a:cualquier registro no volatil de 0 a 63.

Entradas

Non Volatile

*  Valor sin signo de 16 bits de 0 a 65.535

Bloque Register Temp Bit Out

1
El bloque ™®J sirve para establecer un valor de bit de registro temporal en 0 o
1.

Simbolo FDB Argumentos Descripcion

Propiedades

* a: cualquier registro temporal de 0 a 299.
* b:numero de bitde 0 a 15.

Entradas

Temporary

* 001 (Encendido=1y Apagado=0)

Bloque Temp Word Out

_fie
El bloque ™ sirve para establecer un valor de registro temporal.
Simbolo FDB Argumentos Descripcion

Propiedades

* a: cualquier registro temporal de 0 a 299.

Entradas

Temporary

» Valor sin signo de 16 bits de 0 a 65.535
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Programacion con el lenguaje FBD

Resumen

En esta seccion se explica cémo crear y modificar un programa mediante el
lenguaje FBD.

Insercion de bloques FBD

Descripcién general

Para crear un programa FBD, inserte bloques en el espacio de trabajo y, a
continuacion, vinculelos entre si. En el espacio de trabajo se pueden colocar
todos los tipos de bloques.

Insercion de bloques desde la caja de herramientas

El siguiente procedimiento describe como insertar un bloque en el espacio de
trabajo desde la caja de herramientas:

Paso Accion
1 Seleccione Device > FB diagram > View > Toolbox o haga clic en la ficha Toolbox situada a la izquierda.
2 Seleccione el tipo de bloque que desea insertar:
+ Calculo
+ Entradas

* Bloqueos de funciones

+ Logica
+ Salidas
3 Haga clic en el icono correspondiente al bloque que desea insertar.
4 Arrastre y suelte el bloque de la caja de herramientas en el espacio de trabajo.
5 Coloque el bloque en la ubicacion requerida del espacio de trabajo.
6 Repita los pasos del 2 al 5 para insertar todos los bloques necesarios para el programa.

Insercion de bloques desde el espacio de trabajo

El siguiente procedimiento describe como insertar un bloque directamente desde

el espacio de trabajo:

Paso Accion

1 Haga clic con el boton derecho en un espacio en blanco del espacio de trabajo.

Resultado: se abre un menu que le permite seleccionar el tipo de bloque que desea insertar.

2 Seleccione el tipo de bloque que desea insertar:
« Calculo
« Entradas

* Blogueos de funciones

« Ldgica
» Salidas
3 Haga clic en el bloque que desea insertar.
4 Coloque el bloque en la ubicacién requerida del espacio de trabajo.
5 Repita los pasos del 1 al 5 para insertar todos los bloques necesarios para el programa.
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Creacidén de enlaces entre bloques

Descripcion general

Una vez que haya colocado los bloques en el espacio de trabajo, podra
vincularlos entre si. Para ello, vincule la salida de un bloque a la entrada de otro
bloque. También puede vincular una salida a la entrada del mismo bloque.

Reglas generales

Existen algunas reglas generales que se aplican a la hora de colocar y conectar
bloques:

* Uno o varios hilos de conexion conectados entre si forman un "nodo de
hilos". Esto se indica en el espacio de trabajo mediante un punto rojo. Si los
hilos se cruzan sin un punto de conexién rojo, significa que no estan
conectados.

« Unicamente es posible conectar una salida a cada nodo de hilos.
+ Las conexiones entre datos booleanos y de registro estan prohibidas.
* Normalmente, los datos van de izquierda a derecha.

Vinculo entre bloques

El siguiente procedimiento describe como vincular bloques entre si:

Paso Accion

1 Situe el ratén sobre el primer bloque.

Resultado: en el borde del bloque se podran ver uno o mas cuadros y se indicara el tipo de salida (analdgica o
booleana).

2 Mantenga pulsado el botén izquierdo del ratén.

3 Con el botén pulsado, mueva el cursor sobre la entrada del bloque con el que desea establecer el vinculo.
Resultado: en el borde del bloque se podran ver uno o mas cuadros. Si el cuadro es verde, es posible establecer una
conexion entre los 2 bloques. Un cuadro rojo indica que no es posible establecer una conexién. También se indica el
tipo de salida (analégica o booleana).

Temporary
Nota: las entradas y las salidas deben ser del mismo tipo: una salida booleana se vincula con otra salida booleana. S
las entradas o las salidas no son las mismas, el editor FBD mostrara una ventana emergente para indicar que los
origenes y los destinos no son del mismo tipo.

4 Suelte el botén del raton.

Resultado: se muestran una linea y un nimero entre los 2 bloques vinculados.

5 Repita los pasos del 1 al 4 para vincular todos los bloques.

Numero de vinculo

Hay 2 tipos de hilos:
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» El hilo booleano, cuyo numero comienza por B.
« Elhilo de registro, cuyo nimero comienza por R.
El numero del hilo se incrementa automaticamente en orden cronoldégico.

Propiedades de los bloques FBD

Descripcidén general

Comentarios

Ajustes

Cada bloque dispone de una ventana de propiedades. Para visualizar esta
ventana, haga clic en un bloque.

La ventana Propiedades consta de varias fichas, separadas en 1 o 2 categorias,
dependiendo del tipo de bloque:

» Ajustes generales, que contiene el ID del bloque y comentarios (comun a
todos los tipos de bloques).

» Ajustes especificos, dependiendo del tipo de bloque (ajustes de registro para
registros, ajustes de contador para contadores, etc.).

Por ejemplo, si desea visualizar las propiedades de un registro no volatil,
seleccione un bloque de registros no volatiles y haga clic en él. Se muestra la
siguiente ventana:

Properties | i

25|24

EH General
Block ID 1]
El Register Settings

Register Address 15

En la zona Comentarios, puede introducir un comentario en el cuadro blanco
situado a la derecha de Comentarios. Seleccione un objeto o una ubicacion libre
en el espacio de trabajo para guardar el comentario.

La mayoria de bloques dispone de una ficha de ajustes especificos. En esta ficha,
defina los ajustes especificos de los bloques. Estos ajustes se describen de forma
detallada en la ayuda de cada uno de los bloques FBD.

Visualizacion de propiedades

Las propiedades de cada bloque se pueden visualizar de 2 formas diferentes:

+ por categoria, haciendo clic en *=:! o

(A
» por orden alfabético, haciendo clic en i"L
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Gestion de recursos FBD

Descripcion general

La memoria del controlador LTM R presenta los siguientes recursos:
+ Tamafo del espacio de memoria l6gica igual a 8.192 palabras
» 300 registros temporales
* 64 registros no volatiles

Recursos reservados

Cuando se desarrolla un programa de légica personalizada mediante el editor de
texto estructurado, todos los recursos estan disponibles, mientras que, cuando se
usa el editor FBD, algunos registros temporales y no volatiles se reservan para
que los utilice el compilador FBD.

Asignacion de registros

En la siguiente tabla se muestran todos los registros reservados y su asignacion.
También indica como se controlan dichos registros:

Tipo de registro Rango de | Controlado por Descripcién
direccio-
nes
Temporal 0...69 El usuario Almacenamiento temporal de bits y registros asignados por el usuario al
crear un programa FBD.
Temporal 70...299 El compilador FBD Registros temporales reservados para que los utilice el compilador.
No volatil De0Oa31 El usuario Bits o registros no volatiles asignados por el usuario al crear un programa
FBD.
No volatil 32...63 El compilador FBD Registros no volatiles reservados para que los utilice el compilador.

Manipulacién de bloques FBD

Resumen

En esta seccion se describe la manera en que se pueden manipular los bloques
del espacio de trabajo, incluyendo como seleccionar, mover, duplicar o eliminar
bloques.

Cdémo seleccionar bloques

Descripcion general

Cuando se afiaden bloques al espacio de trabajo, se pueden seleccionar para
cambiar su posicién dentro del espacio de trabajo.

Cdémo seleccionar uno o varios bloques

En la siguiente tabla se describe cédmo seleccionar uno o varios bloques:
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Si desea seleccionar... Entonces
Un bloque aislado Haga clic en el bloque.
Varios blogues contiguos Encuadre los bloques que desea seleccionar definiendo una zona de seleccion.

Resultado: todos los bloques seleccionados se marcan con un recuadro naranja.

-gister

0
Write
Temporary
Varios bloques en diferentes areas del espacio Pulse la tecla MAYUS y, a continuacién, haga clic en los bloques que desea
de trabajo seleccionar mientras mantiene pulsada la tecla MAYUS.

Resultado: todos los bloques seleccionados se marcan con un recuadro naranja.

Todos los objetos incluyendo los hilos Seleccione Device > FB diagram > FBD editor > Select all

Nota: también se puede utilizar el método abreviado de teclado CTRL+A para
seleccionar todos los objetos.

Cémo eliminar y duplicar objetos

Descripcién general

A veces puede que sea necesario eliminar o duplicar un bloque en el espacio de
trabajo.

Cémo eliminar bloques

En la siguiente tabla se describe cédmo eliminar uno o varios bloques:

Paso Accién

1 Seleccione los bloques que desea eliminar

Resultado: los blogues seleccionados se marcan con un recuadro naranja.

-gister
0

Write

Temporary

2 Pulse la tecla SUPRIMIR o la tecla de RETROCESO, o seleccione Dispositivo > Diagrama FB > Editor FB >
Eliminar.

Resultado: los bloques seleccionados se eliminan.

Cémo cortar, copiar o pegar bloques

En la siguiente tabla se describe como cortar, copiar o pegar uno o varios
bloques:
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Paso Accion

1 Seleccione los bloques que desea manipular.

Resultado: los bloques seleccionados se marcan con un recuadro naranja.

-gister

0

Write

Temporary
2 Haga clic en Dispositivo > Diagrama FB > Editor FBD y seleccione uno de los siguientes comandos:

» Copiar
+ Cortar
*  Pegar

Resultado: el comando Cortar elimina los bloques seleccionados y los almacena en el portapapeles. El comando
Copiar duplica los bloques seleccionados en el portapapeles, y el comando Pegar duplica el contenido del
portapapeles en el espacio de trabajo.

Nota: también se pueden utilizar los métodos abreviados de teclado CTRL+C, CTRL+V y CTRL+X para copiar, pegar
o eliminar los blogues seleccionados.

Opciones de visualizacion del editor FBD

Resumen

En la siguiente seccidn se describen las distintas opciones de visualizacion del
editor FBD.

Otras opciones de pantalla

Resumen

Puede personalizar las siguientes opciones de visualizacion para adaptarlas a
sus necesidades:

+ Zoom
* Vinculos
* Argumentos

Opciones de visualizacién de zoom

Para acceder a las opciones de zoom, haga clic en Dispositivo > Diagrama FB >
Ver.

Se ofrecen 3 opciones:
+ aleje la visualizacion para ver mas informacién del programa a la vez.
» acerque la visualizacion para ver el programa de forma mas detallada.

» amplie hasta el 50 %, 75 %, 100 %, 150 %, 200 % o 400 % para obtener una
vista personalizada del programa.

Opciones de visualizacién de vinculos

Para acceder a las opciones de visualizacién de vinculos, haga clic en
Dispositivo > Diagrama FB > Herramientas.

Se ofrecen 3 opciones. Puede realizar lo siguiente:
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Opciones de visualizacién de argumentos

» volver a numerar los vinculos para ayudar a comprender la ejecucion del

programa.

* mostrar todos los vinculos para ver qué bloques estan vinculados entre si.

+ ocultar todos los vinculos para tener una mejor vista general de todos los

bloques.

Al hacer clic en un vinculo, se abre la ventana Propiedades de este, que le
permite personalizar el texto que aparece junto al vinculo.

El siguiente procedimiento describe como acceder y cambiar las opciones de

visualizacion de argumentos:

Paso

Accion

Situé el ratén encima de un bloque.

Resultado: en el borde del bloque se podran ver uno o mas cuadros. También indica si el argumento es analdgico o

booleano.

Haga clic en este cuadro.

Resultado: aparecen las opciones de visualizacion.

Elija si desea que se muestre la etiqueta y el texto que debe aparecer.

Aspecto del espacio de trabajo y opciones graficas

Resumen

El editor FBD le permite personalizar el espacio de trabajo cambiando sus
opciones de apariencia y de graficos.

Opciones de apariencia y de graficos

Para acceder a las opciones de apariencia y de graficos, haga clic en cualquier
lugar del espacio de trabajo, excepto en un objeto.

Opciones de apariencia

En la siguiente tabla se muestran todas las opciones posibles de personalizacién

de la apariencia:

Opcion de
apariencia

Descripcion

Opciones posibles

Color de fondo

Le permite definir el color de fondo del espacio de trabajo
haciendo clic en el cuadro en el que se muestra el color.

Elija un color de los disponibles en las fichas
Personalizado, Web y Sistema.

Ruta de la Le permite insertar una imagen desde el disco duro o Cualquier imagen seleccionada como fondo.

imagen de desde un dispositivo extraible y establecerla como )

fondo imagen de fondo. Nota: Unicamente es posible cuando el tipo de fondo esta
definido como imagen.

Tipo de fondo Le permite definir el tipo de fondo. Elija un fondo de color liso, de gradiente o de imagen.
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Opcion de
apariencia

Descripcion

Opciones posibles

Activacion del
menu
contextual

Muestra u oculta el menu contextual.

Verdadero o falso

Activar la
informacién
sobre
herramientas

Muestra u oculta las informaciones sobre herramientas.

Verdadero o falso

Boton de
gradiente

Le permite definir el color de la parte inferior del
gradiente.

Elija un color de los disponibles en las fichas
Personalizado, Web y Sistema.

Nota: Unicamente es posible cuando el tipo de fondo esta
definido como gradiente.

Parte superior
del gradiente

Le permite definir el color de la parte superior del
gradiente.

Elija un color de los disponibles en las fichas
Personalizado, Web y Sistema.

Nota: Unicamente es posible cuando el tipo de fondo esta
definido como gradiente.

Modo de
gradiente

Le permite definir el tipo de gradiente

Elija entre los modos horizontal, vertical, diagonal hacia
delante y diagonal hacia atras.

Nota: Unicamente es posible cuando el tipo de fondo esta
definido como gradiente.

Limitar a lienzo

Le permite elegir si desea que el programa FBD se
mantenga dentro del lienzo.

Verdadero o falso

Mostrar Le permite elegir si la cuadricula de precision esta visible | Verdadero o falso

cuadricula o no.
Nota: no se debe confundir esta cuadricula con la linea de
cuadricula, a la cual se accede desde la barra de menus
Ver del nivel superior.

Acoplar Le permite elegir si desea que los objetos se acoplen ala | Verdadero o falso

cuadricula. Cuando esta opcion esta ajustada en
verdadero, al mover objetos, estos se moveran por el
paso de la cuadricula.

Opciones de graficos

En la siguiente tabla se muestran todas las opciones posibles de personalizacién

de los graficos:

Opcidn de
grafico

Descripcion

Opciones posibles

Permitir afadir
una conexién

Le permite elegir si se pueden afadir conexiones al
espacio de trabajo.

Verdadero o falso

Permitir afadir
forma

Le permite elegir si se pueden afiadir bloques al espacio
de trabajo.

Verdadero o falso

Permitir eliminar
forma

Le permite elegir si se pueden eliminar bloques.

Verdadero o falso

Permitir mover
forma

Le permite elegir si se pueden mover bloques en el
espacio de trabajo.

Verdadero o falso

Blogueado

Le permite elegir si se puede editar el programa FBD.

Verdadero o falso

Mostrar cuadricula

Es posible que desee mostrar las lineas de cuadricula. Para ello, haga clic en
Dispositivo > Diagrama FB > Ver > Mostrar cuadricula.
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Compilacion, simulacién y transferencia de un
programa

Descripcién general

En este capitulo se describe cdmo compilar un programa de lenguajes de texto
estructurado y de diagrama de bloqueo de funciones. También se describen las
ventanas de la interfaz de usuario que se utilizan para compilar el programa,
simularlo con el simulador logico y transferirlo al controlador LTM R.

Introduccion

Descripcion general de la compilacion

El programa personalizado debe compilarse antes de descargarse al controlador
LTMR:

* Los programas en lenguaje de texto estructurado se pueden compilar
directamente.

* Los programas en lenguaje FBD deben convertirse primero en programas de
lenguaje de texto estructurado para poder compilarse como programas de
texto estructurado.

La compilacion incluye la comprobacion de errores del programa, como:
+ errores de sintaxis y estructura
+ simbolos sin las direcciones correspondientes
* recursos utilizados por el programa que no estan disponibles
» siel programa cabe en la memoria del controlador disponible

Conversion de FBD en texto estructurado

Para compilar en texto estructurado el programa FBD creado o editado,
seleccione Dispositivo > Diagrama FB > Compilar diagrama FB en programa
ST.

Si no hay ningun error detectado, el programa se copia automaticamente en el
editor de texto estructurado.

NOTA: Recuerde guardar el programa FBD en el editor FBD antes de
convertirlo, ya que no es posible convertir un archivo de programa de texto
estructurado en un archivo FBD.

Compilacién de texto estructurado

Siga estos pasos para compilar el programa de texto estructurado recién creado

en PCode:
Paso Accion
1 Seleccione Dispositivo > légica personalizada.
2 Haga clic en Compilar programa personalizado.
NOTA: Si no se detectan errores, aparecera la ventana de PCode. De lo contrario, aparecera la ventana de error
detectado.
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Ventana PCode

Descripcién general

Cuando se compila correctamente un programa de légica personalizada, aparece la ventana de PCode
(pseudocaodigo):

Elementos de la ventana de PCode

En la siguiente tabla se indican los diferentes elementos que componen la
ventana de PCode:

Elemento Descripcion

Testigos totales Tamafio de PCode (en palabra de 16 bits). El recuento incluye la suma de comprobacion, el ID
I6gico y todos los comandos l6gicos y argumentos.

Suma de comprobacioén Suma del médulo 16 de todos los comandos légicos y argumentos.
Comando légico Cada uno de los comandos ldgicos del programa y su PCode relacionado.
Argumento Cada uno de los argumentos del programa, y el tipo de registro (temporal, no volatil o de datos) al

que se refiere o afecta.

NOTA: Los comandos logicos y los argumentos se enumeran en el mismo
orden que en el programa de lenguaje de texto estructurado.
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Ventana Error

Descripcioén general

Cuando se compila un programa de lenguaje de texto estructurado, es posible que contenga errores. En ese
caso, aparece la ventana de error:

Elementos de la ventana de error

En el ejemplo anterior, se han cometido 2 errores.

La ventana de error indica:
* los numeros de linea con errores detectados, y
* una descripcion del error detectado.

Tipos de errores detectados

En la siguiente lista se describen los diferentes tipos de cédigos de error
detectados que se pueden producir:

* errores de sintaxis y estructura

+ comandos ldgicos sin las direcciones correspondientes

* recursos utilizados por el programa que no estan disponibles
+ el tamanfo del programa es demasiado grande
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Simulador légico del controlador LTM R

Descripcién general

SoMove con el programa TeSys T DTM viene con el simulador l6gico del
controlador LTM R, que permite probar el funcionamiento de un programa de
l6gica personalizada de texto estructurado antes de transferirlo al controlador
LTMR.

NOTA: Para simular un programa FBD, primero debe convertirse y guardarse
como programa de texto estructurado con la extension *./f.

Interfaz del simulador légico

Para abrir el simulador légico, haga clic en la ficha simulador légico. Aparecera
el simulador l6gico. En la esquina inferior derecha, haga clic en Abrir archivo de
funcioén légica para importar el programa de texto estructurado guardado
previamente.

NOTA: Cuando importa un programa con errores de sintaxis, aparece una

ventana de informacion: corrija todos los errores detectados en el editor de
texto estructurado y compile el programa después de las correcciones antes

de iniciar la simulacion.
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Vista de registro

Aparecera el simulador Iégico con un archivo de ldgica personalizada cargado:

LTMR Logic Simulator Rev. 1.15 () 12000 Motor Run
(without Communication Channel) (0 12004  Mator Stop
Register View Ly taus neea
d [] Stert ATrace  [J 12003 InStep2
[J 12004 Trans Timer
Vigwihin [] Hex [J 12005 Phase Error
I ] ! ——— (] 12006 Remote
1200 IMPR Logic Intf. e
0x0 el O Logic Mem () 12007 FLA1FLAZ
1 [Lffs=P1-Losic version () 12008 External faut
la1a2 1202 Logic Mem. Avail. 0 1200'9 Aipl L ED
0 1203 Logic mem Used | RO 0 S 0 S e
s00 | 1204 Temp. Reg's Avail. | R g s
300 ; R2 0 [J 120041 StopLED
54 | 1205 Non-Vol Avail. R3 0 D 120012 Output 1
’ 1206 View Win. Status ' :
; R4 0 [J 120043 Output 2
0 1207 Wiew Win. Type RS o D 190014 Output 3
5 1208 ViewWin. Offset (g5 0 ) s omzum
|00 1209 Vieww Win. Comd.  |R7 1] D 4585 L0 (MPRAZ)
0x0 1210 ViewWin)  (R& 0 () 4581 Lo2(MPR23)
0x0 1211 View Win (1) R9 a :
> ! RO 0 (] 4582  LO3(MPR-33)
00 el RI1 O (] 4583  LO4(MPRSS5)
o 1213 View Win (3) cis o :
0x0 B R1Z 0O Enable Inputs
0x0 1215 Viw Win (S) |[R14 0 [ 4570 L1 (MPR-R1)
R e 1215 View Wi () RIS D O] 4571 L20MPRRD)
i RIE O :
0x0 A ) L bi- [] 4572  LI3(MPR-Spare)
0x0. Eg :::x m: Eg; ‘ [ 4573 L4 (MPR-STPr)
0x0
[ | ! : —[] 4574 LIS (MPR-RST)
i) 1220 View Win (10) Logic E e e
Bxd | 1221 ViewWwn(1) 0 76 U706
0x0 1222 Views Win (12) 0- Size=0 X ;
040 1223 View Win (13) g Ehe_c'g“ém E :Z;; t: g Eig
- : | 0- LogiciD= /
0x0 | 1224 ViewWin (14) i ogp 0] 478 L10GE
o0 1225 Views Win (15) 4. NOP '
B 5. NOP Address Data
B- NOP ‘ T
|7- MOP |704 o
8- NOP =
|10- NOP o
1 2 3 4

1 Ventana de vista: se utiliza para mostrar los registros del 1200 al 1225.
2 Se utiliza para mostrar el estado de los registros 1200 y 458.
3 Se utiliza para escribir valores en el registro 457.

4 Se utiliza para escribir datos en formato decimal en cualquier direccién de
registro.

El simulador I6gico muestra 4 tipos de registros:
* Registros del controlador LTM R
* Registros temporales
* Registros no volatiles
*  Memoria légica

Estos registros no se pueden mostrar al mismo tiempo. La Vista de registros le
permite elegir aquellos que desea supervisar. En el ejemplo anterior, se muestra
el contenido de la memoria légica.

NOTA: De forma predeterminada, los valores de registro se muestran en
cédigo decimal. Si prefiere que se muestren en cédigo hexadecimal, marque
la casilla Hexadecimal.
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Ventana de primitivos légicos

La ventana de primitivos logicos muestra el PCode, pagina 308 compilado.

NOTA: El PCode puede leer o escribir en cualquier registro de LECTURA/
ESCRITURA que sea accesible mediante comunicaciones del puerto serie.

Ventana de vista

El simulador l6gico muestra el contenido de los registros del 1200 al 1225 del
controlador LTM R en cddigo hexadecimal (consulte la seccién 1 de la ilustracion
anterior). Los registros del 1200 al 1205 son los registros de légica personalizada.

Registros 1200 y 458

El simulador l6gico muestra el estado de los registros 1200 y 458 (consulte la
seccioén 2 de la ilustracion anterior). A continuacion, el firmware del controlador
LTM R lee esos valores de registro del PCode para dirigir las funciones del
dispositivo y las salidas fisicas. Para obtener mas informacién sobre esos
registros, consulte las secciones sobre Variables de comunicacion en el capitulo
Uso del Manual del usuario del controlador de gestion de motores TeSys T LTM
R.

El simulador l6gico muestra una X en cada casilla de verificacion de estado de
salida para indicar que existe un valor de bit de ‘1’ en el registro de estado de
salida.

Registro 457

El simulador légico permite escribir valores en bits del registro 457 (consulte la
seccién 3 de la ilustracion anterior). Para obtener mas informacién sobre este
registro, consulte las secciones sobre Variables de comunicacion en el capitulo
Uso del Manual del usuario del controlador de gestiéon de motores TeSys T LTM
R. Para poder escribir en el registro 457, marque la casilla de verificacion Activar
entradas.

Si se marca la casilla situada a la izquierda de un bit de registro, se asignara un
valor de 1 a dicho bit. Desmarque esta casilla para asignar un valor de 0 a dicho
bit.

Ejemplo: Si marca las 3 primeras casillas, los bits 457.0, 457.1 y 457.2 obtendran
el valor de 1. Haga clic en el botdn de actualizacién superior y luego verifique el
valor del registro 457. Puede ver que tiene el valor de 7, que esta en codigo
binario 0000000000000111.

Escribir en una direccion de registro

El simulador logico permite escribir datos en formato decimal en cualquier
direccion de registro (consulte la seccion 4 de la ilustracion anterior). Siga estos
pasos para asignar un valor a un registro:

Paso Accioén
1 Especifique el registro en el que desea escribir datos en el cuadro Direccion.
2 Especifique el valor en formato decimal que desea asignar al cuadro Datos.
3 Haga clic en Escribir registro de IMPR.
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Iniciar un rastreo

Actualizar

La casilla Iniciar un rastreo es una herramienta de depuracion integrada que
captura el contenido del acumulador de 1 bit y de 16 bits.

Al cargar el archivo *.If en el simulador l6gico, emula el comportamiento del
controlador LTM R. Sin embargo, se asignan valores al cargar el archivo,
independientemente de los cambios realizados en el simulador légico. Haga clic
en el botdn de actualizacién superior para tener en cuenta los cambios realizados
en los valores de los registros. Haga clic en el botén de actualizacion inferior para
actualizar el PCode mostrado.

Inicializacién y conexion

Inicializacion

Conexion

Al conectar el controlador LTM R al PC, el controlador se inicializa
automaticamente. Este proceso de inicializacién permite el intercambio de
informacion de identificacion entre el controlador y el PC.

Durante este proceso, el editor de I6gica personalizada indica "Espere" hasta que
concluye la inicializacion.

Tras la inicializacion, el controlador LTM R debe conectarse automaticamente al
PC.

Para verificar que el controlador esté conectado, compruebe la barra de estado
del editor de logica personalizada.

Si en la barra de estado aparece Desconectado, haga clic en Comunicacion >
Conectar a dispositivo o haga clic en el icono de Conectar a dispositivo.

1 Menu Comunicacion
2 Icono de Conectar a dispositivo

3 Estado de la conexion
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Cuando el PC se conecta al controlador, aparece una barra de progreso unos
segundos, y en la barra de estado aparece la palabra Conectado si el proceso de
conexion se ha realizado correctamente.

Cuando el controlador LTM R esta conectado, puede

» cargar archivos de logica personalizada desde el controlador a SoMove con
TeSys T DTM para su edicion,

» descargar archivos de logica personalizada editados desde SoMove con
TeSys T DTM al controlador.

Transferencia de archivos de l6gica entre el controlador
LTM Ry el editor de l6gica personalizada

Transferencia de archivos - Légica personalizada del dispositivo
al PC

Para transferir el archivo de logica personalizada desde el controlador LTM R al
editor de Idgica personalizada:

Paso Accion
1 Asegurese de que el controlador LTM R esté conectado al PC, pagina 313.
2

Seleccione Dispositivo > légica personalizada > Programa personalizado de dispositivo a PC o haga clic en el icono

= para transferir el archivo de légica personalizada desde el controlador LTM R al editor de légica personalizada.

@SoMove Lite ¥ 338 Untitind Praject pas*

- - - ——_

ORI I=AE " - B e
{ s » - >
!')(" - " » » ’ _ =

— ,.l

a5 SET_TMP BIT 4 9

453; LOAD TMP_ BIT 12 4 o - »
459; AND NHOT TMP BIT 12 11 e caem gy Yo
460; AND HOT_TMP BIT 4 7

»

461 SET TMP BIT 12 0
462 LOAD TMP BIT 13 13
453 AND TMP BIT 12 12

464 SET TMP BIT 12 4

465 AND_NOT_TMP_BIT 12 0
465/ AND_TMP_BIT 3 1

467 OR_TMP BIT 4 9

465, SET_TMP_BIT 4 9

463 LOAD TMP BIT 12 6

470{ AND NOT TMP BIT 12 11
471 AND NOT TMP BIT 4 7
47z; SET_TMP BIT 12 0

473] LOAD_BIT 457 1

474, AND_TMP BIT 12 12

475 SET TMP BIT 12 6

476 AND_NOT TMP BIT 12 0

3 Una vez que haya transferido el archivo de l6gica personalizada, podra utilizar el editor de l6gica personalizada para
editarlo como un programa de texto estructurado.

NOTA: Los programas recuperados de controladores LTM R se encuentran Unicamente en texto estructurado sin
comentarios. Los programas como los programas FBD no se pueden recuperar del controlador LTM R.

4 Cuando haya finalizado las modificaciones de los archivos de légica, guarde su trabajo en un archivo.

Seleccione el comando Guardar en la barra de iconos o el menu Archivo, acceda a la ubicacion correcta y haga clic en
Guardar.
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Procedimiento de transferencia de archivos - Logica
personalizada de PC a dispositivo

Una vez que haya editado y compilado el archivo de légica personalizada, podra
transferir dicho archivo al controlador LTM R. Para que SoMove con TeSys T DTM
pueda realizar esta transferencia, se deben cumplir las siguientes condiciones:

» Elarchivo de I6gica personalizada debe ser distinto del archivo de logica
presente en el controlador LTM R, es decir, el software no transfiere el mismo
programa.

* No se debe detectar corriente, es decir, la corriente en linea debe ser inferior
al 10% de FLC.

Si no se cumplen estas condiciones, no se podra transferir el archivo al
controlador.

Para transferir un archivo de légica desde el editor de l6gica personalizada al
controlador LTM R:

Paso Accion
1 Asegurese de que el controlador LTM R esté conectado al PC, pagina 313.
2

Asegurese de que el archivo que se va a transferir esté en la ventana principal. Para abrir un archivo, seleccione Abrir
programa personalizado desde el submenu légica personalizada del menu Dispositivo. A continuacion, acceda a la
ubicacion correcta y haga clic en Abrir.

"
@SoMove Lite ¥. 3.1 8 Ustitied Prajct pan®

- - . - | “ -
oni=an" K- e
- L3
| - oy » |
i D R ST TR —

p—

457 SET_TMP BIT 4 9 i
458; ff -
455; LOAD_TMP_BIT 12 4 .
460, AND _HOT_TMP BIT 12 11 -
461 AND HOT_TMP BIT 4 7 .
462, SET_TMP BIT 12 O sve proviens histery
463 LOAD_TMP BIT 13 13 -
464, AND_TMP BIT 12 12 Pewe: wp Dome
465 SET_TMP BIT 12 4 ove msw histesy
466, AND HOT_TMP BIT 12 0 et previens b
467 AND TMP BIT 3 1 T st e
465, OR_TMP_BIT 4 9 e previeus 1ee
469. SET_TMP BIT 4 9 sove pastial Bum
170; A -
471 LOAD TMP BIT 12 6 et his .
47z. AND_NOT_TMP_BIT 12 11 C S——— Prevese
473 AND HOT_TMP BIT 4 7 .ot >
474, SET_TMP BIT 12 O sve previews histery
475 LOAD BIT 457 1

476 AND TMP BIT 12 12 Pawe: ap Dome

3 Seleccione Dispositivo > légica personalizada > Compilar programa personalizado para compilar el programa de

texto estructurado.

4 Una vez compilado el programa, seleccione Dispositivo > légica personalizada > Programa personalizado de PC a

dispositivo o haga clic en el icono =~ para transferir el archivo de logica desde el editor de I6gica personalizada al
controlador.

5 Ahora la transferencia se realiza correctamente. Aparece una nueva ventana; haga clic en Aceptar para cerrarla.

1672614ES-02 315



Compilacion, simulacioén y transferencia de un programa

Transferencia y ejecucion del programa de loégica
personalizada

Descripcién general

Es posible cargar o descargar programas de légica personalizada a o desde el
controlador LTM R a través de SoMove con el software TeSys T DTM.
Unicamente se puede cargar a la vez un programa de légica personalizada al
controlador LTM R.

Comprobacidén de validez de transferencia

Durante la carga o descarga de un programa de logica personalizada, las salidas
se desactivan y la ejecucion ldgica se detiene.

Para cargar o descargar un archivo de légica personalizada se utiliza un
mecanismo especifico. Dicho mecanismo emplea un cddigo de identificacion de
I6gica personalizada, un registro de tamafio y una suma de comprobacion para
ayudar en la deteccién de funciones légicas incompletas o dafiadas. SoMove con
el software TeSys T DTM no permite la carga de archivos de l6gica con una suma
de comprobacioén erronea. Sin embargo, el mecanismo de suma de comprobacién
detecta cualquier interrupcion de la conexién durante la carga.

Seleccién de programas de légica personalizada

Al cargar un archivo de légica personalizada al controlador LTM R, es posible
seleccionar el programa eligiendo "Personalizado” en el menu de seleccién del
modo del controlador del motor o escribiendo su cédigo de ID Idgico en el registro
540.

Sustitucién de programas de l6gica personalizada

En caso de que se sustituya un programa de légica personalizada por otro con un
codigo de ID légico diferente y esté seleccionado el programa personalizado
instalado, al cargar el nuevo programa, el valor del registro 540 cambiara
automaticamente al nuevo codigo de ID légico. En algunos casos, cuando esta
activo un modo del controlador del motor estandar (es decir, ID logico =de 2 a
11), el valor del registro 540 no cambia.

Programa no valido

Si el programa de logica personalizada almacenado en la memoria tiene una
suma de comprobacion errénea, un tamario o un ID légico no validos, o si no hay
ningun programa almacenado en la memoria, no es posible seleccionar
"Personalizado" en el menu de seleccién del modo del controlador del motor. El
controlador LTM R no permite escribir un valor de ID légico en el registro 540 que
no coincida con uno de los modos de funcionamiento predefinidos o con el ID del
programa de légica personalizada valido y con suma de comprobacion de la
memoria.

Programa danado

Si el programa de logica personalizada de la memoria ya esta seleccionado y
resulta dafiado (al cargar en él una funcién dafiada o por pérdida de datos en la
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memoria), el controlador LTM R emite un disparo interno leve en cuanto se
detecta el dafo.
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Actualizacion del firmware del controlador LTM R

Descripcién general

A medida que estén disponibles nuevas versiones de firmware del controlador
LTM R, puede actualizarlo. Esta accién se puede realizar desde el menu, pagina
25 Device de TeSys T DTM.

El proceso de actualizacion del firmware del controlador LTM R se divide en 3
partes:

comprobacion de la version de firmware del controlador LTM R instalada en
el dispositivo

descarga de la version mas reciente del firmware del controlador LTM R

instalacion de la version mas reciente del firmware del controlador LTM R en
el dispositivo

Si el controlador LTM R se esta ejecutando, este se detendra al instalar un
firmware mas reciente y se borraran todas las configuraciones de usuario.

Instrucciones de seguridad

AATENCION

en

RIESGO DE CORRUPCION DEL FIRMWARE

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones o dainos

Una vez iniciada la programacion, no cierre el programador TeSys T hasta
que haya finalizado el proceso.

No interrumpa la alimentacion del dispositivo.

No desconecte el cable de comunicacién con la programacién en curso.
Retire el explorador de E/S para TeSys T Ethernet.

Antes de iniciar la programacion, debera cerrar todos los demas programas.

el equipo.

Comprobacién de la versidon de firmware actual del controlador
LTMR

Paso

Accién

1

Haga clic en la ficha my Device.

2

En el area de visualizacion, busque la version de firmware de LTM R que aparece en la seccion, pagina 33 structure.

Descarga de la version mas reciente del firmware del controlador
LTM R

Paso

Accion

1

Abra el sitio web de Schneider Electric: www.se.com.

2

Escriba TeSys T en el campo de

busqueda.
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Paso

Accion

En la lista de la derecha, seleccione Software/Firmware.

Haga clic en el archivo Firmware Upgrade Tools. Se abre una ventana nueva.

/= Firmware Upgrade Tools - Windows Internet Explorer

% @cConvert ~ @5&Iect

=1

File Edit ‘Wiew Favorites Tools Help

i . I e G »
S.p Favorites | () Firmware Uparade Tools o I | S o~

Firmware Upgrade Tools
Type Software & Firmware - Software - Releasaed

Publication date 1.JUL 2010
Version 2.4

Document reference Firmware Upgrads Tools

il

(e

TeSys T 1.7.000.zip {0,212mb)

D
L

TeSys T 1.8.000.zig {0,380mkb)

TeSys T 2.1.000.zi

(0,269mk)

TeSys T 2.2.000.zip {0,288mb)

TeSys T 2.3.000.zip (2.487mb)

TeSys T 2.4.000.zip {1.872mb)

TesysT programmer 1.8.0.0.zip {0,258mb)

Evo TeSysT PadiB 06013010.pdf {0,038mb)
LTMH Upgrade procedure 2.4 EN.pdf {0,933mb) Th
LTMR Upgrade procedure 2.4 FR.pdf {0,935mb)

g i gl g

b
| >
® a5y, -

[Ead

ID-:une % Local intranet

:3'

Si la version de firmware del controlador LTM R instalada actualmente en el dispositivo no es la versién mas reciente que hay
disponible para su descarga, se recomienda descargar y actualizar el firmware del controlador LTM R en el dispositivo.

En caso contrario, no es necesario continuar con este procedimiento.

Haga clic en el archivo .zip correspondiente a la versién mas reciente de actualizacién de firmware. Contiene todos los
protocolos de firmware del controlador LTM R. Haga clic en Guardar en el cuadro de dialogo que se abre.

Busque y descargue el archivo .zip en el disco duro.

Descomprima el archivo descargado: todos los archivos del protocolo de firmware del controlador LTM R se descomprimen en
una carpeta denominada TeSys T X.X.XXX (donde X.X.XXX es el nimero de version).

Conexion del controlador LTM R

El controlador LTM R debe conectarse a un PC con SoMove con el software
TeSys T DTM.

En todos los tipos de controlador LTM R se establece una conexion USB entre el
controlador LTM Ry el PC para actualizar el firmware, pagina 326.

En el LTM R Modbus/TCP, se necesita una conexiéon Ethernet adicional.
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Actualizacion del firmware del controlador LTM R

Requisitos previos:

* Se debe establecer la conexidn de hardware especifica entre el PC y el LTM
R para la actualizacion del firmware, pagina 325.

» El puerto LTM R HMI se debe ajustar en 19.200 baudios, paridad par.

NOTA: La actualizacion del firmware borra todos los ajustes existentes, por lo
que es necesario volver a configurar el LTM R controller después de la
actualizacion.

Paso | Accién

1 En el menu Device, apunte el submenu Maintenance y, a continuacion, haga clic en Firmware update para abrir la ventana
TeSys T(LTMR) Programmer.

o TeSys T(LTMR) Programmer 1.6.000

Select Serial Port: |1 PC mwust be connected to LTMR HMI port (no LTME or.LTHCUJ
Status LTHR HMI port must be set to 13200 baud, Ewven parity
Connect to LTMR ALL SETTINGS WII..uL BE LOST. DEVICE MUST EE RECDL.IFIGURED,
on HMI port Disconnected | [Flease lead a firmware package before programming
LTHMR
CANopen €
DeviceNet [
Profibus [ n eth t ==

Ethernet I s h .d
LTMR [ Network Program LTMR cgnEﬁlc trelr
2 Haga clic en Load Firmware Package. Se abre una ventana nueva.
3 Navegue hasta la carpeta TeSys T X.X. XXX (donde X.X.XXX es el nimero de version) y haga doble clic en la versién mas

reciente del archivo .fw. Se muestran todas las versiones de firmware que estan listas para su actualizacién.

™ TeSys T{LTMR) Programmer 1.6.000

Select Serial Port: ’1_ PC must be connected to LTME HMI port ino LTME or LTHMCU)
prevererrrrre— LTMR HMI port must be set to 19200 baud, Even parity
Load Firmware Connect to LTMR Al ALL SETTINGS WILL BE LOST. DEVICE MUST BE RECONFIGURED.
i on HMI port [Disconnected | [Mtt=upting to connect to LTMR...

Unable to connect to LTHR
LTMR/2.4.000

et vt | e
LTMR [ Network P Schneide_r
etworl rogram LTMR gEFECtI‘IC

4 Establezca el nimero del puerto serie segun su configuracién y haga clic en Connect to LTMR on HMI port. El estado de la
conexion serie se actualiza, se muestran la version y el tipo de firmware y un mensaje confirma la conexion.

o TeSys T(LTMR) Programmer 1.6.000

Select Serial Poll:®_ PC must be connected to LTHR HAI port (no LTHE or LTNCU)
Status LTMR HMI port must be set to 19200 baud, Even parity

Load Fil Tonnect to LTHE: THGS WILL BE LOSTT CE MUST BE RECONFIGURED.
Package i onHMLpait oraEcted "m:t.empt.:?.ng to connect to LTMR. ..
\ \Commection successful
LTMR [2.4.000
CANopen [1.3.000 :
DeviceNet [{ gy

Profibus [{55 [ otk 0

Ethernet 57 G35 : Schneider
(JLTMR [23000  Network ?ZY&'E‘ENE‘ > Program LTMR LElectric
g SRR o — e
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Paso | Accion

5 Siga este paso unicamente con un LTM R Modbus/TCP. Si utiliza otro tipo de controlador LTM R, vaya al paso siguiente.

Load Firmware
Package

LTHMR |2 4000

Introduzca la direccién TeSys T predeterminada de IP (en nuestro ejemplo, 85.16.1.20) y haga clic en Connect to LTMR on
ethernet port. El estado de la conexién Ethernet se actualiza y un mensaje confirma la conexién al puerto Ethernet.

™ TeSys T(LTMR) Programmer 1.6.000

Select Serial Port: |1 PC must be connected to LTMR HMI port (no LTME DrALTHCUJ
Status LTMR HMI port must be set to 19200 baud, Even parity
Connect to LTHMR ALL SETTINGS WILL BE LOST. DEVICE MUST BE RECONFIGURED.
on HMI port [ Connected | [Aetempring to connect to LTHR...

;_c_r;n_gni— parnn
(Tittempting to connect to LTMR on ethernet port. .~
e — ('-__Connect.icm on ethernet port Successful.
@ ——
IP Address £.85 . 16 . 1 .20

CANopen [1.3.000
DeviceNet 18000
- i AR o
Profibus fzoog
Ethernet [21.000 "
LTMR [33000  Network f%’a‘g‘ Program LTMR S c%"ﬁ'ﬂﬁf
6 Haga clic en Program LTMR. Aparece una ventana nueva con instrucciones de seguridad, pagina 318.

Después de leer detenidamente el mensaje de seguridad, haga clic en Continuar para instalar el nuevo firmware.

7 Durante la instalacion del nuevo firmware, aparece una barra de progreso y los LED del controlador LTM R parpadean. El

Load Firmware
Package

LTMR [2.4.000

d TeSys T{LTMR) Programmer 1.6.000

proceso de instalacion dura unos 8 minutos.

Status completion, the LTME must be mamially rehooted to re-cover. &
Connect to LTMR Manual reboot is achieved by powering OFF and ON the LTMR.
on HMI port l Connected After the manual reboot, this procedure must be executed

again to complete the firmware upgrade.

If your dewices are in a daisy-chain configuration, communi
is interrupted until reboot is completed and IMPR network p

CANopen [{ 3000 IP Address | 85 . 16 . 1 .20 This typically takes 30 seconds.
= Please wait 1 minute while LTHME reboots.
DeviceNet [y LTHE has successfully rebooted.
Connect to LTMR 5
Profibus 12,000 on eth t port Di: d = ‘ 2
Ethernet [21.000 7
LTMR [3000  Network ffheme! Program LTMRl sc%’{.—ﬁ'ﬂﬁ[

8 Al final de la instalacion, se abre una ventana con las instrucciones finales:

Please cycle power to LTMB and press Ok

TeSys T Programmer

PROGHAMMING IS NOT YET FINISHED!

9 Reinicie el controlador LTM R y haga clic en OK. Aparece un mensaje con el texto Programming finished successfully y se

muestra la version de firmware actualizada.

Comprobacion automatica con el motor encendido

Descripcion

Utilice el comando de comprobacion automatica para comprobar el
funcionamiento interno del controlador LTM R y del mddulo de expansion LTM E.
El comando de comprobacion automatica se puede ejecutar desde el menu
Dispositivo en el modo conectado, pagina 26.

Cuando el motor esta encendido, la ejecucion de una prueba automatica simula
un disparo térmico para poder comprobar si la salida l6gica O.4 funciona
correctamente. Provoca un disparo por sobrecarga térmica.
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Mantenimiento

Durante una comprobacion automatica, el controlador LTM R ajusta el parametro
Comprobacién automatica-comando a 1. Cuando finaliza la comprobacién
automatica, este parametro se restablece a 0.
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Conexion al controlador LTM R

Descripcidén general

En este capitulo se describe cémo conectar fisicamente un PC con SoMove con
el software TeSys T DTM al controlador LTM R, incluyendo los accesorios de
conexion que se utilizan. También se describe como conectar un PC con TeSys T
(LTMR) Programmer al controlador LTM R para actualizar el firmware.

Conexion del hardware para SoMove

Descripcién general

En esta seccion se describe como conectar fisicamente el controlador LTM R a un
PC con SoMove con el software TeSys T DTM.

El PC necesita su propia fuente de alimentacién y debe estar conectado al puerto
RJ45 del controlador LTM R o al puerto de interfaz HMI (RJ45) del médulo de
expansion LTM E cuando esta conectado al controlador LTM R.

El PC se puede conectar en una configuracién 1 a 1 a un Unico controlador LTM
R, o en una configuracion 1 a varios a varios controladores.

Conexién a un PC con SoMove con el software TeSys T DTM en

modode1a1

En el siguiente diagrama se muestra una conexion de 1 a 1 desde un PC con
SoMove con el software TeSys T DTM al controlador LTM R, con y sin el médulo
de expansion LTM E y la unidad de operador de control LTM CU:
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1 PC con SoMove con el software TeSys T DTM
2 Kit de cables TCSMCNAM3MO002P

3 Controlador LTM R

4 Modulo de expansion LTM E

5 Unidad de operador de control LTM CU

6 Abrazadera de conexion a tierra

7 Cable de conexion del dispositivo HMI LTM9CU-e

Conexion a un PC con SoMove con el software TeSys T DTM
instalado en el modo de 1 a varios

En el siguiente diagrama se muestra una conexion de 1 a varios desde un PC con
SoMove con el software TeSys T DTM, con hasta 8 controladores (con o sin el
mddulo de expansion LTM E):

1 PC con SoMove con el software TeSys T DTM

2 Kit de cables TCSMCNAM3MO002P

3 Cajas de conexiones T VW3 A8 306 TFee

4 Cable apantallado con 2 conectores RJ45 VW3 A8 306 Ree
5 Terminador de linea VW3 A8 306 R

6 Controlador LTM R

7 Modulo de expansion LTM E

324
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NOTA: Esta conexion necesita definir direcciones de comunicaciéon HMI
adicionales porque la direccion predeterminada de cada controlador LTM R es

1.

Accesorios de conexion

En la siguiente tabla se muestran los accesorios de conexion:

Designaciéon Descripcién Referencia
Con cable integrado de 0,3 m (1 ft) VW3 A8 306 TF03
Cajas de conexiones T
Con cable integrado de 1 m (3,2 ft) VW3 A8 306 TF10
Terminador de linea para el conector RJ45 R=150Q VW3 A8 306 R
Kit de cables Longitud = 2,5 m (8,2 ft) TCSMCNAM3MO002P
Conversor USB a RS-485
Cables de comunicacion Longitud = 0,3 m (1 ft) VW3 A8 306 R03
Longitud = 1 m (3,2 ft) VW3 A8 306 R10
Longitud =3 m (3,2 ft) VW3 A8 306 R30
Cable de conexion del dispositivo HMI Longitud = 1 m (3,2 ft) LTM9CU10
Longitud =3 m (9,6 ft) LTM9CU30

Conexion del hardware para actualizar el firmware

Descripcién general

En esta seccion se describe cdmo conectar fisicamente el controlador LTM R a un
PC con TeSys T (LTMR) Programmer para actualizar el firmware del controlador

LTMR.

El PC debe estar conectado en una configuracién 1 a 1 al puerto de HMI del
controlador LTM R con o sin el mddulo de expansion LTM E.

Se necesita una conexion adicional para actualizar el firmware de LTM R Modbus/

TCP.

No conecte el PC al puerto HMI de la unidad de operador de control LTM CU.
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Conexion de un controlador LTM R a un PC con SoMove con el
software TeSys T DTM

En el siguiente diagrama se muestra la conexién con o sin el médulo de
expansion LTM E para todos los tipos de controlador LTM R excepto el LTM R
Modbus/TCP:

1 PC con el software SoMove con TeSys T DTM
2 Kit de cables TCSMCNAM3MO002P

3 Controlador LTM R

4 Mddulo de extension LTM E

Para establecer una conexién USB, siga estos pasos:

Paso Accion
1 Enchufe el conector USB del cable TCSMCNAM3MOO02P al puerto USB del PC.
2 Enchufe el conector RJ45 del cable TCSMCNAM3MO002P al puerto de HMI del controlador LTM R.
3 Encienda el controlador LTM R. EI LED de alimentacion se ilumina en verde.
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Conexion de un LTM R Modbus/TCP a un PC con SoMove con el
software TeSys T DTM

En el siguiente diagrama se muestra la conexion con o sin el médulo de
expansion LTM E para el LTM R Modbus/TCP:

———m
S
L =7

1 PC con el software SoMove con TeSys T DTM

2 Kit de cables TCSMCNAM3MO002P

3 Cable Ethernet de par trenzado apantallado o no apantallado de categoria 5
4 Controlador LTM R

5 Mdédulo de expansion LTM E

Para establecer una conexion Ethernet adicional, siga estos pasos:

Paso Accién
1 Enchufe el conector USB del cable TCSMCNAM3MOO02P al puerto USB del PC.
2 Enchufe el conector RJ45 del cable TCSMCNAM3MOO02P al puerto de HMI del controlador LTM R.
3 Enchufe un extremo del cable Ethernet al puerto de red de TeSys T.
4 Enchufe el otro extremo del cable Ethernet al puerto Ethernet RJ45 del ordenador.
5 Encienda el controlador LTM R. EI LED de alimentacion se ilumina en verde.

Accesorios de conexion

En la siguiente tabla se muestran los accesorios de conexion:

Designacién Descripcién Referencia

Kit de cables Longitud = 2,5 m (8,2 ft) TCSMCNAM3MO002P
Conversor USB a RS-485

Longitud = 0,3 m (1 ft) VW3 A8 306 R03
Cables de comunicacién Longitud = 1 m (3,2 ft) VW3 A8 306 R10
Longitud =3 m (3,2 ft) VW3 A8 306 R30
Cable de conexion del dispositivo HMI Longitud =1 m (3,2 ft) VW3 A1104 R10
Longitud =3 m (9,6 ft) VW3 A1 104 R30
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Establecimiento y configuracién de una conexién para el
controlador LTM R Modbus/TCP

Paso

Accién

1

En el PC, abra la ventana de estado de la red y haga clic en Propiedades.

Se abre la ventana de propiedades de red.

Seleccione Protocolo de Internet (TCP/IP) y, a continuacion, haga clic en Propiedades.

Se abre la ventana de propiedades del protocolo de Internet (TCP/IP).

Existen 2 posibilidades:
» siel controlador LTM R forma parte de una red configurada y la direccion IP es conocida:
configure la direccion IP del PC segun la direccién del controlador LTM R. (1)
» siel controlador LTM R tiene una direccién IP desconocida o sin configurar:

haga clic en Utilizar la siguiente direccién IP. A continuacién, en el campo Direccién IP, introduzca el valor 85.16.0.1 y
en el campo Mascara de subred, introduzca 255.0.0.0.

Haga clic en Aceptar y cierre todas las ventanas.

Detenga el procedimiento (sin llevar a cabo el paso 5) en los siguientes casos:
» el controlador LTM R nunca se ha puesto en servicio.
» el controlador LTM R ya esta configurado en una red con una direccién IP conocida.

Configure el controlador LTM R con la direccion IP predeterminada:

» colocando el conmutador Ones situado a la derecha en la posicion Disabled en el panel frontal del controlador LTM Ry
apagando y encendiendo la unidad,

* 0 bien estableciendo la direccion IP en 0.0.0.0:
o mediante un comando Clear All. Esta accion se puede realizar desde el menu Device,
o o girando el conmutador Ones hasta la posicién Clear IP y apagando y encendiendo la unidad

(1) La parte fija y configurable de una direccién de red IP se define mediante la mascara de subred. Configure la direccion IP de su PC
cambiando la parte configurable para obtener una direccion IP distinta a la del controlador LTM R. La mascara de subred debe ser la
misma que la del controlador LTM R.

NOTA:

» Los pasos del procedimiento pueden variar en funcion del sistema
operativo del PC.

» Larespuesta de direccion predeterminada comienza con 85,16 y termina
con los 2 ultimos bytes (convertidos en formato decimal) de la direccion
MAC del producto.

» Es posible establecer la conexion Ethernet con otros parametros,
siempre y cuando las configuraciones del PC y del controlador LTM R se
realicen correctamente para poder establecer una comunicacion.

Comprobacién de la conexion USB

Para comprobar el nUmero de puerto de la conexion serie o USB, siga estos

pasos:
Paso | Accién
1 En el PC, abra el administrador de dispositivos y expanda la linea Puertos (COM y LPT) del arbol. (1)
2 En el arbol expandido, la linea Puerto de comunicacién (COMX) corresponde a su conexién serie, y la linea TSX C USB 485
(COMX) corresponde al cable de conexion TCSMCNAM3MO002P (donde COMX es el numero de su puerto de comunicacion).
NOTA: Los pasos del procedimiento pueden variar en funcion del sistema
operativo del PC.
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Comprobacién de la conexion Ethernet

Para comprobar la conexion Ethernet del LTM R Modbus/TCP, siga estos pasos:

Paso | Accién
1 En el PC, abra una ventana de simbolo del sistema. (1)
2 Ejecute un comando ping en la direccion TeSys T predeterminada de IP (en nuestro ejemplo 85.16.1.20): ping 85.16.1.20.
Command Prompt
Microsoft Windows XP [Uersion 5.1.260881]
(C> Copyright 1985-2801 Microsoft Corp.
D:sdocuments and Settings“ebbul51>ping 85.16.1.28
Pinging 85.16.1.28 with 32 hytes of data:
Reply from 85.16.1.28 : time{ims TTL=25%
Reply from 85.16.1.28 : time<{ims TTL=25%
Reply from 85.16.1.28 : time{ims TTL=25%
Reply from 85.16.1.28 : bytes=32 time<{ilms TTL=255
Ping statistics for 85.16.1.28:
Packets: Sent = 4, Received = 4, Lost = B (Bx loss).
pproximate round trip times in milli-seconds:
Minimum = Bms,. Maximum = Bms. Average = Bms
D:“\documents and Settings“ebbul51>
3 Compruebe en las estadisticas de ping que ha recibido todos los paquetes enviados.

NOTA: Los pasos del procedimiento pueden variar en funcion del sistema

operativo del PC.
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