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Informacion general

El fabricante no acepta responsabilidad alguna por las consecuencias que puedan derivarse de
instalaciones o ajustes inadecuados, negligentes o incorrectos de los parametros opcionales del equipo, o
de una mala adaptacion del accionamiento de velocidad variable al motor.

El contenido de esta guia se considera correcto en el momento de la impresion. En aras del compromiso a
favor de una politica de continuo desarrollo y mejora, el fabricante se reserva el derecho de modificar sin
previo aviso las especificaciones o prestaciones de este producto, asi como el contenido de esta guia.
Reservados todos los derechos. Queda prohibida la reproduccion o transmision de cualquier parte de esta
guia por cualquier medio o manera, ya sea eléctrico o mecanico, incluidos fotocopias, grabaciones y
sistemas de almacenamiento o recuperacion de la informacion, sin la autorizacién por escrito del editor.

Version de software del accionamiento

Este producto se suministra con la Gltima version de software .Si este accionamiento debe ser conectado a
un sistema 6 maquina existente , todas las versiones de software de los accionamientos deberan ser
verificados para confirmar que tienen la misma funcionalidad. Esto también puede ser de aplicacién a los
accionamientos que pudieran haber sido devueltos al Control Techniques Service Centre 6 al Repair Centre.
Si hay alguna duda por favor contactar con el suministrador del producto.

La version de software del accionamiento se puede consultar en los parametros Pr 11.29 y Pr 11.34.

La versiéon se muestra como xx.yy.xx, donde Pr 11.29 presenta xx.yy mientras que Pr 11.34 presenta xx; es
decir, con la version de software 01.01.00, el valor de Pr 11.29 sera 1.01 y el valor de Pr 11.34 sera 0.

Declaracion medioambiental

En su empefio por reducir el impacto ambiental de sus procesos de fabricacion y productos en todo el ciclo
de vida, Control Techniques ha adoptado un sistema de gestiéon medioambiental con certificacion ISO
14001. Solicite mas informacion sobre el sistema de gestion medioambiental, nuestra politica
medioambiental y otra informacién relevante, o visite www.greendrives.com.

Los accionamientos electronicos de velocidad variable que fabrica Control Techniques ofrecen la posibilidad
de ahorrar energia (gracias a la mejor eficacia de maquinas y procesos), asi como de reducir el consumo y
desecho de materias primas durante su larga vida en servicio. En aplicaciones tipicas, estos efectos
ambientales positivos contrarrestan con creces el impacto negativo asociado a la fabricacion del producto y
su desecho cuando termina su vida util.

Sin embargo cuando los productos alcanzan su vida util, no deben ser tirados sino reciclados por un
especialista en reciclaje de equipos electrénicos. Los recicladores desmontaran facilmente las partes para
un reciclaje adecuado. Muchas piezas van ensambladas y no necesitan de herramientas para ser
desmontadas , mientras que otras estan fuertemente fijadas .Virtualmente todas las piezas son adecuadas
para reciclar.

El embalaje del producto es de buena calidad, por lo que puede reutilizarse. Los productos de gran tamafio
se embalan en cajas de madera, mientras que los de menores dimensiones se suministran en cajas de
carton resistente fabricadas con fibra altamente reciclable. En caso de no utilizarse otra vez, estos
contenedores pueden reciclarse. El polietileno empleado en la pelicula protectora y en las bolsas que
envuelven el producto también puede reciclarse. Si la estrategia de embalaje de Control Techniques
fomenta el uso de materiales facilmente reciclables de escaso impacto ambiental, las revisiones periddicas
permiten identificar las oportunidades de mejorar.

Aténgase a las normativas locales y aplique un método 6ptimo cuando recicle o deseche cualquiera de los
productos o embalajes.

REACH Legislacion

El reglamento EC 1907/2006 referente al Registro, Evaluacién, Autorizacion y Restriccion de productos
Quimicos (REACH) exige al proveedor de un producto informar al cliente si contiene mas de una
determinada proporcién de cualquier sustancia que sea considerada por la Agencia Europea Quimica
(ECHA) como Sustancia de Alto Riesgo (SVHC) y en consecuencia esta requerida ser autorizada
expresamente

Para obtener informacion de como aplica esta norma a los equipos de Control Techniques ,por favor
contactar con su contacto habitual en primera instancia .Para conocer la posicion de Control Techniques al
respecto por favor ver:

http://www.controltechniques.com/REACH

Copyright © Abril de 2010 Control Techniques Ltd
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Software: 01.08.00
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Declaracion de conformidad

Control Techniques Ltd

The Gro
Newtown
Powys. UK
SY16 3BE
SKA1100025 SKA1100037
SKA1200025 SKA1200037 SKA1200055 SKA1200075
SKB1100075 SKB1100110 SKBD200110 SKBD200150
SKB3400037 SKB3400055 SKB3400075 SKB3400110 SKB3400150
SKCD200220 SKC3400220 SKC3400300 SKC3400400
SKDD200300 SKD3200400 SKD3400550 SKD3400750

Los accionamientos de CA con velocidad variable mencionados anteriormente se han disefiado y
fabricado de conformidad con las siguientes normas europeas armonizadas:

Sistemas de accionamiento eléctrico de velocidad ajustable. Requisitos de seguridad.

EN 61800-5-1:2007 o A o
Eléctricos, térmicos y energéticos.

Sistemas de accionamiento eléctrico de velocidad ajustable - Norma de producto CEM,

EN 61800-3:2004 incluidos métodos de prueba especificos

Compatibilidad electromagnética (CEM) - Normas genéricas - Norma de inmunidad para

EN 61000-6-2:2005 ) f
entornos industriales

Compatibilidad electromagnética (CEM) - Normas genéricas - Norma de emisién para

EN 61000-6-4:2007 ) f
entornos industriales

Compatibilidad electromagnética (CEM) - Limites - Limites para el nivel arménico de las

EN 61000-3-2:2006 emisiones actuales (intensidad de entrada del equipo de 16 A por fase maximo)

Compatibilidad electromagnética (CEM) - Limites - Limitaciéon de las fluctuaciones y
EN 61000-3-3:2008 | oscilaciones de tension en sistemas de alimentacion de baja tensién para equipos con
intensidad nominal <= 16 A

La norma EN 61000-3-2:2006: es aplicable cuando la corriente de entrada es <16A. No hay

limitaciones para equipos de uso profesional cuando la potencia de entrada es >1KW.
SKA1200025, SKA1200037, SKA1200055: requieren de de reactancia de entrada
Resto de unidades : Solo para uso profesional

La norma EN 61000-3-3:2008: es aplicable cuando la corriente de entrada <16A y la tensién de
alimentacion es 230/400V

Estos productos cumplen los requisitos de las siguientes directivas: baja tensién, 2006/95/CE;
compatibilidad electromagnética (CEM), 2004/108/CE.

T. Alexander
M Vicepresidente ejecutivo del Departamento de tecnologia
r—~ Fecha: 11 de junio de 2009

Estos accionamientos electrénicos estan disefiados para utilizarse con motores,
controladores, componentes eléctricos de proteccion y demas equipos pertinentes, con los
que formaran un sistema o producto final completo. EI cumplimiento de los reglamentos de
seguridad y de CEM depende de una correcta instalacion y configuracién de los
accionamientos, incluidos los filtros de entrada especificos que puedan utilizarse.

Solo los montadores profesionales que estén familiarizados con los requisitos de seguridad y de
CEM deben instalar estos accionamientos. El montador es responsable de asegurar que el
sistema o producto final cumple lo estipulado en todas las leyes pertinentes del pais donde se va
a utilizar. Consulte esta Guia del usuario. También existe a disposicién una hoja de datos de CEM
en la que pueden encontrar informacién detallada sobre la compatibilidad electromagnética.

4 Guia de Usuario del Commander SK
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. . w3
1 Informacién de seguridad 83
58
8o
. . 8
1.1 Advertencias, precauciones y notas =2
o
g
. . . .2 . . o
& Las advertencias contienen informacion fundamental para evitar poner en peligro la 2
seguridad. El
g
1
& Las precauciones contienen la informacion necesaria para evitar que se produzcan 2 §
averias en el producto o en otros equipos. § 3
5
NOTA Las notas contienen informacioén util que permite garantizar un funcionamiento correcto
del producto. % %
- - r - =. E
1.2 Advertencia general sobre seguridad eléctrica 8¢
Las tensiones presentes en el accionamiento pueden provocar descargas eléctricas y
quemaduras graves, cuyo efecto podria ser mortal. Cuando se trabaje con el g
accionamiento o cerca de él deben extremarse las precauciones. g
Esta guia incluye advertencias especificas en las secciones correspondientes. §
3
. . . 53
1.3 Disefo del sistema y seguridad del personal 5
El accionamiento es un componente disefiado para el montaje profesional en equipos o -
sistemas completos. Si no se instala correctamente, puede representar un riesgo para 3
la seguridad. 3
o
El accionamiento funciona con niveles de intensidad y tension elevados, acumula gran e
cantidad de energia eléctrica y sirve para controlar equipos que pueden causar B
. =]
lesiones. %
X . .. - - I
Las tareas de configuracion, instalacion, puesta en servicio y mantenimiento del = %
. . e . . . o
sistema deben ser realizadas por personal con la formacién y experiencia necesarias S
para este tipo de operaciones. Este personal debe leer detenidamente la informacion g
de seguridad y esta guia. o
Para garantizar la seguridad del personal, no se debe confiar excesivamente en &
] . - . - . O
los controles de parada e inicio ni en las entradas eléctricas del accionamiento, %
ya que no aislan las tensiones peligrosas de los terminales de salida del @
accionamiento ni de las unidades opcionales externas. Antes de acceder a las
conexiones eléctricas es preciso desconectar la alimentacién utilizando un °
dispositivo de aislamiento eléctrico homologado. 7;
. . . . ~ . . . 2
El accionamiento no esta disefiado para realizar funciones relacionadas con la 8
seguridad.
Debe prestarse especial atencion a la funcién del accionamiento que pueda representar 3
riesgos, ya sea durante el uso previsto o cuando funcione de manera incorrecta debido g g
a un fallo. En cualquier aplicacion en la que un mal funcionamiento del accionamiento o 2a
H ~ < . . . o
su sistema de control pueda causar dafios, pérdidas o lesiones, debe realizarse un @
analisis de los riesgos y, si es necesario, tomar medidas adicionales para paliarlos; por g
ejemplo, utilizar un dispositivo de proteccién de sobrevelocidad en caso de averia del é_f )
control de velocidad, o un freno mecanico de seguridad para situaciones en las que 23
Q.
falla el frenado del motor. 3¢
p
c
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1.4

1.5

1.6

1.7

1.8

1.9

Limites medioambientales

Es imprescindible respetar las instrucciones incluidas en los datos suministrados y la
informacién de transporte, almacenamiento, instalacién y uso del accionamiento
proporcionada en la Guia de datos técnicos del Commander SK, incluidos los limites
medioambientales especificados. No debe ejercerse demasiada fuerza fisica sobre los
accionamientos.

Acceso

El acceso debe estar restringido a personal autorizado exclusivamente. Se exige el
cumplimiento de las normas de seguridad aplicables en la zona de uso.

La clasificacion IP (proteccion de ingreso) del accionamiento depende de la instalacion.
Para obtener mas informacién, consulte la Guia de datos técnicos del Commander SK.

Proteccién contra incendios
El carenado del accionamiento no esta clasificado como carenado contra incendios.
Por consiguiente, es preciso instalar un carenado contra incendios

Normativas

El instalador es responsable del cumplimiento de todas las normativas pertinentes,
como los reglamentos nacionales sobre cableado y las normas de prevencién de
accidentes y compatibilidad electromagnética (EMC). Debe prestarse especial atenciéon
a las areas de seccion transversal de los conductores, a la seleccion de fusibles y otros
dispositivos de proteccion, y a las conexiones a tierra de proteccion.

La Guia de datos técnicos del Commander SK contiene las instrucciones pertinentes
para el cumplimiento de normas EMC especificas.

En la Unién Europea, toda maquinaria en la que se utilice este producto debera cumplir
las siguientes directivas:

2006/42/CE: Seguridad de las maquinas
2004/108/CE: Compatibilidad electromagnética

Motor

Debe asegurarse de que el motor esté instalado conforme a las recomendaciones del
fabricante. El eje del motor no debe quedar descubierto.

Los motores de induccién de jaula de ardilla estandar estan disefiados para funcionar a
velocidad fija. Si este accionamiento se va a utilizar para accionar un motor a
velocidades por encima del limite maximo previsto, se recomienda encarecidamente
consultar primero al fabricante.

El funcionamiento a baja velocidad puede hacer que el motor se caliente en exceso, ya
que el ventilador de refrigeracion no es tan efectivo. En ese caso, debe instalarse un
termistor de proteccion en el motor. Si fuese necesario, utilice un motoventilador
independiente.

Los parametros del motor definidos en el accionamiento afectan a la proteccion del
motor, por lo que no es aconsejable confiar en los valores por defecto del
accionamiento. Es imprescindible introducir valores correctos en el parametro 06
Intensidad nominal del motor, ya que este parametro repercute en la proteccion térmica
del motor.

Ajuste de parametros

Algunos parametros influyen enormemente en el funcionamiento del accionamiento.
Estos parametros no deben modificarse sin considerar detenidamente el efecto que
pueden producir en el sistema bajo control. Para evitar cambios accidentales debidos a
errores o manipulaciones peligrosas, deben tomarse las medidas necesarias.

Guia de Usuario del Commander SK
www.controltechniques.com 82 Edicion



1.10 Instalacion eléctrica

1.10.1 Peligro de descarga eléctrica

Las tensiones presentes en las siguientes ubicaciones pueden provocar una descarga
eléctrica grave que puede resultar mortal:

E}
7]
39‘
i
=9

o

25
o
®

+ Conexiones y cables de alimentacién de CA g
« Conexiones y cables de bus de CC y freno dinamico §
+ Conexiones y cables de salida E
* Muchas piezas internas del accionamiento y unidades externas opcionales %
2]
A menos que se indique lo contrario, los terminales de control disponen de aislamiento
simple y no deben tocarse. 35
. i . . e g
1.10.2 Dispositivo de aislamiento g
. . . . s o
Antes de quitar alguna tapa del accionamiento o de realizar tareas de reparacion, es 58
preciso desconectar la alimentacion de CA del accionamiento utilizando un dispositivo
de aislamiento aprobado. =
D @
1.10.3 Funcién de parada g3
La funcion de parada no elimina las tensiones peligrosas del accionamiento, el motor ni 53
las unidades externas opcionales.
3
@
1.10.4 Carga almacenada §
. . . ., o
El accionamiento contiene condensadores que permanecen cargados con una tension §
potencialmente letal después de desconectar la alimentacion de CA. Si el 2
accionamiento ha estado conectado a la corriente, la alimentacion de CA debe aislarse ol
al menos diez minutos antes de poder continuar con el trabajo. -
Normalmente, una resistencia interna descarga los condensadores. Sin embargo, ante §~
fallos concretos que ocurren raramente, es posible que los condensadores no se %
descarguen o que la aplicacion de tensién a los terminales de salida impida la e
descarga. Si la averia hace que la pantalla del accionamiento se quede -
. . . =4
inmediatamente apagada, lo méas probable es que los condensadores no se %_
descarguen. En este caso, pdngase en contacto con Control Techniques o con un %g g
distribuidor autorizado. © §
. . g
1.10.5 Equipo con enchufe y toma de corriente °©
Debe prestarse especial atencion si el accionamiento esta instalado en un equipo 9
conectado a la alimentacion de CA mediante un enchufe y una toma de corriente. Los 2
terminales de alimentacion de CA del accionamiento estan conectados a los %
condensadores internos mediante diodos rectificadores, que no proporcionan un e
aislamiento seguro. Si los terminales del enchufe quedan al descubierto cuando se
desconecta de la toma de corriente, debe utilizarse un método para aislar o
] . . . " e}
automaticamente el enchufe del accionamiento (por ejemplo, un relé de g
. =]
enclavamiento). 1]
1.10.6 Corriente de fuga a tierra
El accionamiento se suministra con un condensador de filtro EMC instalado. Si en la B
entrada de tension del accionamiento hay un diferencial con seccionamiento integrado g
(ELCB) o un diferencial sin dicha interrupcién (DCR), estos pueden sufrir una %” &
desconexién a causa de la corriente de fuga a tierra. Si desea obtener mas informacién
y saber como se desconecta el condensador del filtro EMC interno, consulte la seccion % -
4.3 EMC en la pagina 16. 8¢
25
p
c
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2

Datos nominales

Figura 2-1 Descripcion del cédigo de modelo

SK A1 2 [XxXXX]

—

Potencia nominal del accionamiento en kilovatios: 00025 = 0,25 kW

Tensiéon nominal del accionamiento: 1 =110V, 2 =230V, 4 =400V

N° de fases de entrada: 1 = monofasico, 3 = trifasico, D = monofasico y trifasico
Tamaiio del equipo
Modelo: Commander SK

Tabla 2-1 Commander SK monofasico 100 a 120 V ca +10% 48 a 62 Hz

Codigo de Potencia Fusibles de Intensidad de | Intensidad de sal- Intensidad de Valor
modelo nominal del entrada entrada a plena ida RMS 100% sobrecarga 150% minimo de
motor carga tipica durante 60 seg resistencia de
A A frenado
kW cv A A Servicio duro Q
SKA1100025 | 0,25 | 0,33 10 7,5 1,7 2,55 N/A*
SKA1100037 | 0,37 | 0,5 15 11 2,2 3,3
SKB1100075 | 0,75 | 1,0 25 19,6 4,0 6,0 28
SKB1100110 | 1,1 1,5 32 24,0 52 7,8
*El frenado dindmico no esta disponible con el Commander SK talla A 110V
Tabla 2-2 Commander SK monofasico 200 a 240 V ca £10% 48 a 62 Hz
Codigo de Potencia Fusibles de Intensidad de | Intensidad de sal- Intensidad de Valor
modelo nominal del entrada entradaaplena | ida RMS 100% sobrecarga 150% minimo de
motor carga tipica durante 60 seg resistencia de
A A frenado
kW cv A A Servicio duro Q
SKA1200025 | 0,25 | 0,33 6 4,3 1,7 2,55 68
SKA1200037 | 0,37 | 0,5 10 58 2,2 3,3 68
SKA1200055 | 0,55 | 0,75 10 8,1 3,0 4,5 68
SKA1200075 | 0,75 | 1,0 16 10,5 4,0 6,0 68
Tabla 2-3 Commander SK monofasicol/trifasico 200 a 240 V ca +10% 48 a 62 Hz
Cadigo de Potencia Fusibles de Intensidad Corriente Intensidad de | Intensidad de Valor
modelo nominal del entrada deentradaa | continua de | salida RMS sobrecarga minimo de
motor plena carga entrada 100% 150% durante | resistencia
tipica maxima 60 seg de frenado
A A A A A
kw cv 1 ph 3ph |1ph | 3ph | 1ph | 3ph Servicio duro Q
SKBD200110 | 1,1 1,5 16 10 14,2 | 6,7 9,2 5,2 7.8 28
SKBD200150 | 1,5 | 2,0 20 16 17,4 | 8,7 12,6 7,0 10,5 28
SKCD200220| 2,2 | 3,0 25 20 232|119 17,0 9,6 14,4 28
SKDD200300| 3,0 | 3,0 25 16 | 23,6125 16,6 12,6 18,9 20
SKD3200400 | 4,0 | 5,0 20 15,7 19,5 17,0 25,5 20

www.controltechniques.com
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Tabla 2-4 Commander SK trifasico 380 a 480 V ca #10% 48 a 62 Hz

=3
g
Cadigo de Potencia Fusibles de Intensidad Corriente Intensidad de | Intensidad de Valor g
modelo nominal del entrada de entrada | continua de salida RMS sobrecarga minimo de Q.
motor aplena entrada 100% 150% durante | resistencia g
carga tipica maxima 60 seg de frenado g
A A
kW (1Y) A A A Servicio duro Q g
SKB3400037 | 0,37 | 0,5 6 1,7 2,5 1,3 1,95 100 g
SKB3400055 | 0,55 | 0,75 6 2,5 3,1 1,7 2,55 100 e
SKB3400075| 0,75 | 1,0 6 3,1 3,75 2,1 3,15 100
SKB3400110 | 1,1 1,5 6 4,0 4,6 2,8 4,2 100 -
SKB3400150 | 1,5 | 2,0 10 5,2 59 3,8 57 100 § ;‘%_,
SKC3400220 | 2,2 | 3,0 16 73 9,6 5,1 7,65 100 5 §:
SKC3400300 | 3,0 | 4,0 16 9,5 1,2 7.2 10,8 55
SKC3400400| 4,0 | 55 16 11,9 13,4 9,0 13,5 55
SKD3400550 | 5,5 | 7,5 16 12,4 14,3 13,0 19,5 53 2 g
SKD3400750( 7,5 | 10,0 20 15,6 16,9 16,5 24,75 53 % g_::
=]
Frecuencia de salida
0 a 1500 Hz g
Tension de salida g
Modelos de 110 V %
Trifasica, 0 a 240 V ca (240 V ca maximo, definido en Pr 08) >
NOTA Los accionamientos alimentados a 110V tienen un circuito doblador de tensién en la T
entrada AC g
2
Modelos de 200 V y 400 V 2
Trifasica, 0 a tensiéon nominal del accionamiento (240 o 480 V ca maximo, definido en =
Pr 08) g
8o
5
123
NOTA La tension de salida puede aumentar un 20% durante la deceleracion. Consulte Pr 30 ® S
en la pagina 36. &
NOTA Las entradas de corriente maxima se utilizan para calcular las dimensiones del cable de §
entrada y los fusibles. Cuando no se indique valores maximos de entrada de corriente, g
habra que utilizar los valores tipicos de corriente de entrada a plena carga. Consulte los 8
datos de los cables y fusibles en la Guia de datos técnicos del Commander SK.
o
3
S
2
Ey=
35
Qo
g (1]
8 _
23
8
3
&3
3 O
o 3
o Q
c (1]
c
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Instalacion mecanica

A

El Armario
EI Accionamiento tiene por objeto ser montado en un armario 6 cerramiento capaz de
impedir el acceso salvo al personal formado y autorizado, y que impide la entrada de

materias contaminantes. Esta disefiado para su empleo en un entorno clasificado con el
grado 2 de contaminacion en conformidad con la norma IEC 60664-1. Esto significa que
solo es aceptable la contaminacion seca y no conductiva.
El accionamiento es IP20 en std.
Figura 3-1 Dimensiones del Commander SK
. E
D
\'9 N e > « F >
(o Gy, il D >
‘c
LT il
% == 1
ARO 00O — I
oo e =
= ==
= =
i —
AlB I £ ———1 |G
’ S
[S==u== ===
\ )
0 |
I - E
: v v v Jﬁ
Taladros de montaje : 4 x M 4 (tallas Aa C), 4 x M 5 (talla D)
Tabla 3-1 Dimensiones del Commander SK
Tamaiio A B C D E G H* 1
::1?:2; mm | plg | mm| plg | mm| plg | mm| plg [ mm| plg | mm| plg | mm| plg | mm| plg | mm| plg
A 140 [5,51] 154 6,06 11 [0,43] 64 [2,52] 75 [2,95 145[5,71( 104 [ 4,09] 143]5,63
B 190 [ 7,48 205 | 8,07{ 10,9] 0,43| 65,9] 2,6 | 85 [3,35 77 | 3,0 | 156 | 6,15[155,5 6,12] 194 [ 7,64
C 240 | 9,45 258 [10,16] 10,4| 0,41] 81,1 3,2 | 100 | 3,94 91,9( 3,62] 173 6,81 244 19,61
D 300 [11,81| 335 [13,19] 14,5| 0,57]100,5 3,96 | 115 | 4,53 198 [ 7,80 315 12,4

NOTA El mecanismo de montaje sobre carril DIN esta disefiado de tal manera que no es

*Tallas C y D no son carril DIN .
NOTA Cuando el accionamiento pueda estar expuesto a sacudidas y vibraciones, y se utilice
como método de montaje un carril DIN, sera aconsejable fijar el equipo a la placa de
montaje mediante los tornillos inferiores.
Si el equipo va a quedar expuesto a sacudidas y vibraciones fuertes, sera aconsejable

montar el accionamiento directamente sobre la placa de montaje, no en carril DIN.

preciso utilizar herramientas durante la instalaciéon del accionamiento en el carril DIN, ni
durante su extraccién. Antes de empezar con la instalacion, asegurese de que las bridas
de sujecion estén correctamente colocadas en el carril DIN.

10

Guia de Usuario del Commander SK
82 Edicion

www.controltechniques.com




El carril DIN usado es conforme a DIN46277-3. —
=]
Figura 3-2 Espacios minimos de montaje 38 g
c
A g
N o
o3
3
3
El
3
1]
o Z
[]
£8
8 &
=]
g
8
(=]
<
= B
Tamaiio A B C S
accionamiento mm in mm in mm in T
A 0 0
B (<0,75kW) 10* | 0,39* g
B (>1,19kW) o B (110V) | 10 0,39 0 0 100 | 3,94 3
C 50* | 1,97 8
D 0 0
*Este es el minimo espacio entre accionamientos cuando se montan contra panel. §
g
Tabla 3-2 Par de apriete para fijacion %g o)
o @
Tamaio accionamiento Par de Apriete g_
AacC 1,3a 1,6 Nm o
D 2,5a2,8 Nm o
&
§‘
=3
8
o
o]
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S
1]
Ec
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Qo
o ()
o
8 _
g3
8S
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p
c
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Figura 3-3 Funciones del accionamiento (Tamafno B ilustrado)
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4 Instalacion eléctrica 82
4.1 Conexiones de los terminales de potencia RS
[0)
Figura 4-1 Conexiones de los terminales de potencia tamafio A
oC g
EMC &
3
[ ] + | L1 |L2IN g
[o}
%9%%\% i
EBH&BH;} ------------------- i Filtro EMC 3 g
opcional § E)’_,
Reactancia de Tierra de Tierra de E §:
linea opcional alimen-  alimen-
tacion tacion

Fusibles|

i i o2
: : o5
: H s nn_)
! e
[ — o
Conexion
atierra —
___________________________ Alimentacion opcional g
principal %’_
Figura 4-2 Conexiones de los terminales de potencia tamaiios B, Cy D §
o
L1| L2 [L3N| U | V o
9)%)|%)\%]|%) 3
8
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- |+ | ®|PE|PE 5
2
9)%)|%)|%]|%) -
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: : 1 Z
' : = g
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] : =]
01 e 1 | :
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/ /. | L i 3 g
H ' ER)
] : Qo
' AL ge
Alimentacion principal @
*Para obtener mas informacion, consulte la seccion 4.3 EMC en la pagina 16. g
t2
. L &8
NOTA En el Commander SKB 110V ,la alimentacion debe ser conectada a L1y L3/N. 23
o' Q
29
o o
c [V)
c
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NOTA En el Commander SK talla D , el filtro EMC interno esta conectado al negativo del DC

Bus.

NOTA Los terminales de frenado no estan disponibles en la talla A 110V.

A

Fusibles/Microdisyuntor
La alimentacion de CA del accionamiento debe estar provista de una proteccién adecuada contra
sobrecargas y cortocircuitos. Si no se cumplen estos requisitos puede producirse un incendio.

ADVERTENCIA

Consulte la informacion relacionada con los fusibles en la Guia de datos técnicos del Commander SK|
El accionamiento debe conectarse a tierra mediante un cable con capacidad suficiente
para soportar la corriente de fuga prevista en caso de fallo. Consulte también la

advertencia relacionada con la corriente de fuga a tierra en la seccion 4.2 Fuga a tierra .

i

ADVERTENCIA

A fin de evitar el riesgo de incendio y la anulacién de la catalogacion de UL, asegurese
de aplicar el par de apriete especifico de los terminales de alimentacién y puesta a
tierra. Consulte la tabla siguiente.

411

Tamarnio de sistema Par de apriete maximo del terminal de alimentacion
A 0,5 Nm (4,4 Ib plg)
B,CyD 1,4 Nm (12,1 Ib plg)

Arranques por hora

Arranques eléctricos

Con la alimentacién conectada permanentemente, el nimero de arranques del motor
electrénico por hora so6lo esta limitado por los limites térmicos del motor y el
accionamiento.

Arranques de alimentacion

El numero de arranques por conexion de la alimentaciéon de CA esta limitado. El circuito
de arranque permite tres arranques consecutivos a intervalos de tres segundos en el
encendido inicial. Superar el nimero de arranques por hora indicado en la tabla
siguiente podria producir dafios al circuito de arranque.

Tamaiio de sistema de | Maximos arranques con alimentacion de CA por hora a
accionamiento intervalos de tiempo regulares

AaD 20

A

ADVERTENCIA

Resistencias de frenado: altas temperaturas y proteccion contra sobrecargas

Las resistencias de frenado pueden alcanzar altas temperaturas y, por consiguiente,
tendran que ubicarse donde no puedan causar dafios. Utilice cable con un aislamiento
capaz de soportar altas temperaturas.

Es fundamental proteger la resistencia de frenado contra sobrecargas ocasionadas por
un fallo del control del freno. A menos que la resistencia disponga de proteccion
integrada, sera preciso utilizar un circuito, como el mostrado en la Figura 4-1 y la Figura
4-2, en el que el dispositivo de proteccion térmica desconecte la alimentacion de CA del
accionamiento. No monte los contactos del relé de CA directamente en serie con el
circuito de la resistencia de frenado, ya que esta conexién es portadora de CC.

14
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NOTA Utilice los terminales L1 y L3 para conectar sistemas monofasicos a unidades de 200 V
con doble posibilidad de conexion (2 6 3 fases).

NOTA Consulte las conexiones de los terminales de control en Pr 05 en la pagina 26.

NOTA Para obtener informacion sobre el filtro EMC interno, consulte la seccion 4.3 EMC .

4.2 Fuga a tierra
El nivel de las corrientes de fuga a tierra depende de la instalacion del filtro EMC
interno. El accionamiento se suministra con este filtro acoplado. Las instrucciones para
extraer el filtro EMC interno se incluyen en la seccién 4.3.2 Desconexién del filtro EMC
interno .

Filtro EMC interno conectado
30 pA CC (resistencia reguladora de tension interna de 10 MQ cuando se mide la corriente
continua de fuga)
Tamaio A
Accionamientos monofasicos de 110 V
4 mA CA maximo a 110 V, 50 Hz (proporcional a tensién y frecuencia de
alimentacion)
Accionamientos monofasicos de 200 V
10 mA CA maximo a 230 V, 50 Hz (proporcional a tensién y frecuencia de
alimentacion)
Tamaiio B
Accionamientos monofasicos de 110 V
10 mA CA maximo a 110 V, 50 Hz (proporcional a tensién y frecuencia de
alimentacion)
Tamanos By C
Accionamientos monofasicos de 200 V
20 mA CA maximo a 230 V, 50 Hz (proporcional a tensién y frecuencia de
alimentacion)
Accionamientos trifasicos de 200 V
8 mA CA maximo a 230 V, 50 Hz (proporcional a tensién y frecuencia de
alimentacion)
Accionamientos trifasicos de 400 V
8,2 mA CA maximo a 415V, 50 Hz (proporcional a tensién y frecuencia de
alimentacion)
Tamaio D
Accionamientos monofasicos de 200 V
20,5 mA CA maximo a 230 V, 50 Hz (proporcional a tension y frecuencia de
alimentacion)
Accionamientos trifasicos de 200 V
8 mA CA maximo a 230 V, 50 Hz (proporcional a tensién y frecuencia de
alimentacion)
Accionamientos trifasicos de 400 V
10,5 mA CA maximo a 415V, 50 Hz (proporcional a tension y frecuencia de
alimentacion)

NOTA Las corrientes de fuga anteriores corresponden solamente al accionamiento con el filtro EMC
interno conectado, sin considerar las corrientes de fuga en el motor o en el cable del motor.

Guia de Usuario del Commander SK 15
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Filtro EMC interno desconectado
<1 mA

NOTA En ambos casos hay un dispositivo de supresion de sobretension interno conectado a

tierra, que es portador de una cantidad de corriente insignificante en circunstancias
normales.

A

ADVERTENCIA

La corriente de fuga es elevada cuando el filtro EMC interno se encuentra conectado. En
este caso, es necesario realizar una conexion a tierra fija permanente mediante dos
conductores separados que tengan una seccion transversal igual o mayor que la de los
conductores de alimentacion. Para facilitar esta operacion, el accionamiento dispone de
dos terminales de tierra, cuyo objetivo es evitar que peligre la seguridad si se interrumpe
una conexion. Ambas conexiones de tierra son necesarias para cumplir con los
estandares Europeos

4.21

4.3
431

Uso de diferenciales con interrupcion de potencia integrada (ELCB) /
diferenciales sin circuito de interrupcién (DCR)
Existen tres tipos convencionales de dispositivos ELCB/DCR:

Tipo AC: detecta corrientes alternas de pérdida.

Tipo A: detecta corrientes de fuga alternas y continuas pulsatorias (siempre que
la corriente continua alcance el valor cero al menos una vez cada mitad
de ciclo).

Tipo B: detecta corrientes de fuga alternas, continuas pulsatorias y continuas

uniformes.

. El tipo AC nunca debe utilizarse con accionamientos.
. El tipo A s6lo puede emplearse con accionamientos monofasicos.
. El tipo B debe emplearse con accionamientos trifasicos.

EMC

Filtro EMC interno

Se recomienda mantener el filtro EMC conectado, a menos que exista una razén
concreta para quitarlo.

Si el accionamiento se utiliza con un suministro eléctrico IT, el filtro tendra que
desconectarse.

El filtro EMC interno reduce las emisiones de radiofrecuencia en la alimentacion
principal. Los cables de poca longitud garantizan el cumplimiento de los requisitos de la
norma EN 61800-3:2004 para el entorno auxiliar.

El filtro continda proporcionando una reduccién del nivel de emisiones util con cables
de motor de mayor longitud, y es poco probable que se produzcan interferencias con
equipos industriales proximos si se emplea con cables blindados de longitud maxima
establecida en funcion del accionamiento. Se recomienda hacer uso del filtro en todas
las aplicaciones, salvo cuando la corriente de pérdida a tierra se considere inaceptable
o se den las condiciones anteriores.

Cuando el EMC filtro interno se utiliza en el Commander SK talla D , los cables del
motor (U,V y W) necesitan ser pasados dos veces a través del anillo de ferrita
(suministrado con el equipo) , de esta manera el accionamiento cumple los requisitos
de operacion en el segundo ambiente
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4.3.2 Desconexion del filtro EMC interno
Figura 4-3 Desconexién y conexién del filtro EMC interno

Filtro
EMC interno

Lenglieta completamente extraida: =
Filtro EMC conectado

Filtro
EMC interno

Lengiieta completamente extraida:
Filtro EMC desconectado

pepunbas
P UoIoBLLLIOU|

sajeuiwou sojeq

=%

4.3.3 Otras advertencias de EMC
Cuando se requiera el cumplimiento de requisitos de EMC mas exigentes, sera
necesario adoptar otras medidas precautorias:

* Funcionamiento en el primer entorno (EN 61800-3:2004)

* Conformidad con las normas genéricas de emision

« Equipo sensible a interferencias eléctricas ocasionadas por equipos préximos

En estos casos es preciso utilizar lo siguiente:

» Filtro EMC externo opcional

+ Cable de motor apantallado, con apantallamiento conectado al panel de metal
puesto a tierra

+ Cable de control apantallado, con apantallamiento conectado al panel de metal
puesto a tierra

En la Guia de datos técnicos del Commander SK se proporcionan todas las

instrucciones.

Existe a disposicién una gama completa de filtros EMC externos aptos para el uso con

el Commander SK.

4.4 Especificaciones de E/S de los terminales de control
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un aislamiento basico solamente (aislamiento simple). El instalador debe estar seguro de
que los circuitos de control externos estan aislados del contacto humano por al menos un

nivel de aislamiento (aislamiento complementario) acorde con la tensién de alimentacion
de CA utilizada.

2 Los circuitos de control se aislan de los circuitos de potencia del accionamiento mediante

sauoido

extra-baja de seguridad (SELV) (por ejemplo, un ordenador personal), debe instalarse

Q Si los circuitos de control se van a conectar a otros circuitos con clasificaciéon de tensién
una barrera de aislamiento adicional para mantener la clasificacion SELV.

ADVERTENCIA
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de Soluciones adicional. Para poder colocar el Médulo de Soluciones en el Commander
SK, la tapa protectora tiene que ser quitada para permitir el acceso al conector extremo
de la carta. Ver Figura 3-3 en la pagina 12.
Esta tapa protectora protege de los contactos directos con el conector , al usuario
.Cuando esta tapa se quita y hay un Médulo de Soluciones insertado , el propio Médulo
da proteccion a los posible contactos directos por parte del usuario. Si el M6édulo de
Soluciones se quita , el conector queda expuesto. El usuario en este caso debe
protegerse para no tocar el conector referido.

2 La precaucioén anterior también aplica al conector del extremo de la carta para el Médulo

NOTA Consulte los diagramas de configuracion de terminales y los detalles en Pr 05
(Configuracion de accionamiento) en la pagina 26.

NOTA Las entradas digitales tienen exclusivamente logica positiva.

NOTA Las entradas analdgicas son unipolares. Para informacion en entradas bipolares , ver la
Guia Avanzada del Commander SK.

AN Comina0V

j A Entrada analégica 1 (A1), tension o intensidad (Consulte Pr 16)

Tension o entrada de intensidad 0-10V, 6 mA. segun rango de parametro seleccionado
Rango de parametro 4-20, 20-4, 0-20, 20-0, 4-.20, 20-.4, VoLt

El rango de entrada se convierte automaticamente a
escala en funcién del valor de Pr 01 Velocidad minima

Escala

fijada / Pr 02 Velocidad méxima fijada.
Impedancia de entrada 200 Q (intensidad) / 100 kQ (tension)
Resolucion 0,1%

0-20: entrada de intensidad 0 a 20 mA (20 mA maximo)
20-0: entrada de intensidad 20 a 0 mA (0 mA maximo)
4-20: entrada de intensidad 4 mA a 20 mA con desconexién por pérdida de bucle de

corriente (cL1) (20 mA maximo)

20-4: entrada de intensidad 20 mA a 4 mA con desconexién por pérdida de bucle de
corriente (cL1) (4 mA maximo)

4-.20:entrada de intensidad 4 mA a 20 mA sin desconexion por pérdida de bucle de

corriente (cL1) (20 mA maximo)
20-.4:entrada de intensidad 20 mA a 4 mA sin desconexion por pérdida de bucle de

corriente (cL1) (4 mA maximo)
VolLt:entrada0a 10 V

Alimentacion +10 V
Intensidad de salida maxima 5mA

18 Guia de Usuario del Commander SK
www.controltechniques.com 82 Edicion




iYW Entrada analégica 2 (A2), tension o entrada digital 2 g
Tensién o entrada digital Oa+10V/0a+24V ‘g g
El rango de entrada se convierte automaticamente a § g_
Escala (como entrada de tension) escala en funcién del valor de Pr 01 Velocidad minima ®
fijada / Pr 02 Velocidad méxima fijada. o
Resolucion 0,1% 5
Impedancia de entrada 100 kQ (tension) / 6k8 (entrada digital) §
Tensién umbral de activacion alto (como L " 3
entrada digital) +10 V (l6gica positiva solamente) o
33
DL
T5 85
Relé de estado - Accionamiento OK (normalmente abierto) 8 §:
- . 240V CA
Tension nominal de contacto 30V Ce Vs
2A, 240V CA TE
Intensidad nominal maxima de contacto |4 A, 30 V CC carga resistiva (2 A, 35V CC para UL) a 8.
0,3 A, 30 V CC carga inductiva (L/R=40 ms) g
Valor nominal minimo recomendado de 12V 100 mA "
contacto 8
Q
Aislamiento de contacto 1,5 kV CA (categoria de sobretension I1) §
ABIERTO g
Alimentacién de CA desconectada del accionamiento %
. . Accionamiento conectado a la alimentacion de CAy en
Funcionamiento de contacto . L -
(accionamiento OK, por defecto) situacion de desconexién (no OK) -
’ CERRADO g
Accionamiento conectado a la alimentacion de CAy en 3
situacion de ‘listo para funcionar’ o ‘en marcha’ (OK) -8"‘
J
Incorporar un fusible u otra proteccién contra sobreintensidad en el circuito del relé de %—
estado. % )
® §
[=)
o
. . . . . 9
& Un diodo de debe ser instalado entre las cargas inductivas conectadas al relé de estado.| &
3.
g
@
Salida de tension analégica - Velocidad del motor
Salida de tension Oa+10V o
0V representa la salida 0 Hz/rpm §'
Escala +10 V representa el valor de Pr 02 Velocidad méaxima @
fijada
Intensidad de salida maxima 5mA
Resolucion 0,1% § [
3w
Qo
g [0)
Alimentacion +24 V
Intensidad de salida maxima 100 mA §;! g
&a
c [V)
c
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Salida digital - Velocidad cero (o entrada digital)

Rango de tensién Oa+24V
Intensidad de salida maxima 50 mA a+24 V.

NOTA La intensidad total que proporcionan las salidas digital y +24 V es de 100 mA. El terminal

B3 puede también ser configurado como una entrada digital, salida de frecuencia 6
salida PWM. Para obtener informacién detallada, consulte la Guia avanzada del usuario
del Commander SK.

=¥ Entrada digital - Activacion/Reinicio*/**

218 Entrada digital - Marcha adelante**

12{:} Entrada digital - Marcha atras**

=Yl Entrada digital - Seleccién de referencia de velocidad local/remota (A1/A2)

Logica Légica positiva solamente
Rango de tensién Oa+24V
Tension nominal de umbral de activacion |+10 V

Si el terminal de activacion se abre, la salida del accionamiento se desactiva y el motor
marcha por inercia hasta detenerse. El accionamiento no se vuelve a activar hasta
1,0 seg. después de que el terminal de activacion se cierra de nuevo.

*Tras una desconexién por bloqueo, el accionamiento se puede reiniciar abriendo y
cerrando el terminal de activacion. Si el terminal de marcha adelante o marcha atras
esta cerrado en ese momento, el accionamiento funcionara de inmediato.

**Después de que el accionamiento se desconecte por bloqueo y se reinicie mediante
la tecla de parada/reinicio, sera preciso abrir y cerrar el terminal de activacion, marcha
adelante o marcha atras para que el accionamiento funcione. Esto permite asegurar
que el accionamiento no se va a poner en funcionamiento de forma intempestiva al
pulsar la tecla de reinicio/parada.

Los terminales de activacion, marcha adelante y marcha atras se activan por nivel de
manera independiente después de una desconexion que determind su activacion por
flanco. Consulte los apartados anteriores que se indican con los simbolos * y **.

Si los terminales de activacién y marcha adelante, o de activacién y marcha atras,
estan cerrados cuando se enciende el accionamiento, éste funcionara de inmediato a la
velocidad fijada.

Si los terminales de marcha adelante y marcha atras estan cerrados, el accionamiento
se detiene bajo el control de la rampa y los modos de parada definidos en Pr 30 y Pr 31.
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=3

5 Teclado y pantalla 53

€2

El teclado y la pantalla permiten realizar las acciones siguientes: g %
* Mostrar el estado operativo del accionamiento ®
* Mostrar un cédigo de fallo o desconexion g
* Leery cambiar los valores de los parametros §
» Detener, poner en funcionamiento y reiniciar el accionamiento E
=]
o
Figura 5-1 Teclado y pantalla 1]

=4

8¢9

32

4

8 o

=1

5 3
5 3
E
=8
P <

Menel display indica si se ha seleccionado el mapa motor 1 6 2
5.1 Teclas de programacién
La tecla @ MODO sirve para cambiar el modo de funcionamiento del accionamiento.

sosjpweed

Las teclas @ ARRIBA y @ ABAJO sirven para seleccionar los parametros y §
modificar los valores de éstos. En el modo de funcionamiento por teclado permite 3 g
aumentar o reducir la velocidad del motor. & §
5.2 Teclas de control g
La tecla @ INICIO se utiliza para poner en marcha el accionamiento en el modo de o
teclado. 2
La tecla @ PARADA/REINICIO se utiliza en el modo de teclado para detener y g
reiniciar el accionamiento. También permite reiniciar el accionamiento en el modo de
terminal.
€
I Con los parametros por defecto USA | la tecla (@) PARADA/REINICIO ser4 habilitada. §

NOTA Los valores de los parametros se pueden cambiar con mas rapidez. Para obtener
informacién detallada, consulte el Capitulo 4 Teclado y pantalla en la Guia del usuario
avanzado del Commander SK.
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5.3

Seleccién y cambio de parametros

NOTA Este procedimiento incluye las instrucciones necesarias para utilizar el accionamiento

desde la primera vez que se enciende, sin que haya terminales conectados, parametros
modificados ni medidas de seguridad definidas.

Figura 5-2

MODO ESTADO

«
B - B

Pulsar
Mantener durante 2 seg

2 seg
Pulsar y
@ soltar

Pulsar y

@ soltar
1 Tiempo
limite
4 min

MODO VISUALIZACION DE PARAMETROS
Seleccionar parametro para visualizacion

Pulsar @ o] @4—

Numero de parametro parpadeando

v

A

Pulsar y Parametros m Pulsar y
soltar almacenados soltar

MODO EDICION DE PARAMETROS
Cambiar valor de parametro

Pulsar @ o) @

Valor de parametro parpadeando

Si mantiene pulsada la tecla @ MODO durante 2 segundos en el modo de estado, la
pantalla alterna las indicaciones de velocidad y carga.

Sin embargo, si pulsa y suelta la tecla @ MODO, la pantalla pasa del modo de estado
al de visualizacion de parametros. En el modo de visualizacion de parametros, el
numero del parametro parpadea en la parte izquierda de la pantalla y el valor del
parametro en la parte derecha.

Al pulsar y soltar la tecla @ MODO otra vez, la pantalla cambia del modo de
visualizacion de parametros al modo de edicién. Cuando se usa el modo de edicion de
parametros, en la parte derecha de la pantalla parpadea el valor del parametro
mostrado a la izquierda.

Para que el accionamiento regrese al modo de visualizacion de parametros, pulse la
tecla @ MODO en el modo de edicién de pardmetros. Cuando pulse la tecla @
MODO otra vez, el accionamiento regresara al modo de estado. Sin embargo, si utiliza

la tecla @ arriba o @ abajo para cambiar el pardmetro mostrado antes de pulsar la

tecla @ MODO, cuando pulse @ MODO aparecera de nuevo el modo de edicion de
parametros. Esto permite alternar los modos de visualizacion y ediciéon de parametros
de forma sencilla durante la puesta en servicio del accionamiento.
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Modos de estado

Velocidad del motor en rpm

Velocidad de la maquina en unidades definidas por el usuario

Indicaciones de carga

Indicacién en Descripcion
pantalla

Corriente de carga como porcentaje de la corriente de carga
nominal del motor

Intensidad de salida del accionamiento por fase en amperios
(A)

5
lzquierda de la Estado Descripcion (ﬁ g
pantalla < g
Q&
Accionamiento El accionamiento esta activado y listo para recibir una 8 %

preparado orden de inicio. El puente de salida no esta activo. ]

. . El accionamiento se inhibe por varios motivos: no se ha dado o

Accionamiento A . . Y

inhibido una orden de a_ctl_vgcmn, un paro por inercia hasta detenerse 8

o durante un reinicio tras desconexién por bloqueo. 3

Accionamiento El accionamiento ha sufrido un bloqueo. El cédigo de g

bloqueado bloqueo aparecera en la parte derecha de la pantalla. o

Frenado por inyeccién | Se esta aplicando corriente de frenado por inyeccion de
de CC CC al motor. 35
12
Ausencia de potencia |Consulte la Guia avanzada del usuario del Commander § ¥
de alimentacion SK. § &
=1
Indicaciones de velocidad

Indicacién en Descripcion -
pantalla & %
g5
Frecuencia de salida del accionamiento en Hz 8 §:

5 3
5 3
E
=8
P <

sosjpweed

epides
OIOINIBS US BjSand

soonsoubelq

sauopdo

sonswesed
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54 Almacenamiento de parametros
Los parametros se guardan automaticamente cuando se pulsa la tecla @ MODO para
pasar del modo de edicion al de visualizacion de parametros.
5.5 Acceso a parametros
Pr 10 controla los 3 niveles de acceso que existen, y que determinan los parametros a
los que es posible acceder. Consulte la Tabla 5-1.
Mediante la configuracién de un cédigo seguridad de usuario en Pr 25 se establece si el
parametro es de sélo lectura (RO) o de lectura y escritura (RW).
Tabla 5-1
Nivel de acceso (Pr 10) Parametros accesibles
L1 Pr01aPr10
L2 Pr 01 a Pr 60
L3 Pro01aPr95
5.6 Cédigos de seguridad
La configuracion de un cédigo de seguridad permite el acceso a todos los parametros
para visualizarlos solamente.
Los codigos de seguridad quedan registrados en el accionamiento cuando Pr 25 se
ajusta en un valor distinto de 0 y, a continuacion, se selecciona Loc en Pr 10. Cuando
Guia de Usuario del Commander SK 23
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5.6.1

5.6.2

5.6.3

5.6.4

se pulsa la tecla @ MODO, Pr 10 cambia automaticamente de Loc a L1y Pr 25 se
ajusta en 0 de forma automatica con el fin de ocultar el cédigo de seguridad.

El valor de Pr 10 se puede cambiar a L2 o L3 para que solo sea posible acceder a los

parametros para visualizarlos.

Configuracion de un cédigo de seguridad

* Ajuste Pr10en L2.

» Ajuste Pr 25 en el codigo de seguridad deseado, por ejemplo 5.

* Ajuste Pr10 en LoC.

* Pulse la tecla @ MODO.

* Pr10 cambia a L1y Pr 25 se pone a cero.

« El cédigo de seguridad queda registrado en el accionamiento.

+ La seguridad también queda configurada si el accionamiento se apaga después de
definir un cédigo en Pr 25.

Desactivacion de un coédigo de seguridad

* Seleccione el parametro que quiere modificar.

» Cuando pulse la tecla @ MODO, la indicacién 'CodE' parpadeara en la parte
derecha de la pantalla.

* Pulse la tecla @ ARRIBA para introducir el codigo de seguridad definido. En la
parte izquierda de la pantalla aparecera la indicacién 'Co'.

* Introduzca el codigo de seguridad correcto.

* Pulse la tecla @ MODO.

* Una vez que haya introducido el cédigo correctamente, la parte derecha de la
pantalla parpadeara y podra realizar ajustes.

» Siintroduce mal el cédigo de seguridad, en la parte izquierda de la pantalla
parpadeara el nimero del parametro. Repita el procedimiento anterior otra vez.

Reactivacion de la seguridad

Tras desactivar el codigo de seguridad y modificar los parametros elegidos, puede

realizar lo siguiente para activar otra vez el cédigo:

* Ajuste Pr10 en LoC.

* Pulselatecla @ PARADA/REINICIO

Ajuste del valor de seguridad en cero (0) - anulacion de la seguridad

*  Ajuste Pr10en L2.

* Vayaa Pr25.

+ Desactive la seguridad como se ha descrito anteriormente.
*  Ajuste Pr25en 0.

* Pulse la tecla @ MODO.

NOTA Si pierde u olvida el cédigo de seguridad, péngase en contacto con el Centro de Control

Techniques mas cercano o su distribuidor local.

5.7 Nuevo ajuste de los valores por defecto
*  Ajuste Pr10 en L2.
* Ajuste Pr 29 en Eur y pulse la tecla @ MODO para cargar los parametros cuyo
valor por defecto es 50 Hz.
* Ajuste Pr29 en USA y pulse la tecla @ MODO para cargar los parametros cuyo
valor por defecto es 60 Hz.
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Parametros 82
c
=3e]

Los parametros se han agrupado en subconjuntos, como se indica: §¢

Nivel 1 8

Pro01 a Pr10: parametros basicos de configuracion del accionamiento o
Nivel 2 g
Pr11 aPr12: parametros de configuracion del funcionamiento del accionamiento §
Pr15aPr21: parametros de configuracion de las referencias de velocidad 3
Pr22 a Pr29: configuracién de la pantalla / teclado 8
Pr 30 a Pr 33: configuracién del sistema
Pr34 a Pr36: configuracién de la funcion de los términales de entrada/salida ]
Pr 37 a Pr42: configuraciéon del motor (no convencional) g g—)
Pr 43 a Pr44: configuracién de comunicaciones serie 8g
Pr 45: versién de software del accionamiento
Pr 46 a Pr 51: configuracion del freno mecanico
Pr 52 a Pr 54: configuracién del bus de campo o g
Pr 55 a Pr 58: registro de desconexiones del accionamiento g5
Pr 59 a Pr60: configuracién de programacion del PLC ladder 8g
Pr61 a Pr70: area de parametros que puede definir el usuario
Nivel 3 g
Pr71 a Pr80: configuracién de parametros que puede definir el usuario 22
Pr 81 a Pr95: parametros de diagnostico del accionamiento §

Estos parametros pueden utilizarse para optimizar la configuracion del accionamiento g

de acuerdo con la aplicacion. >

Descripcion de parametros de nivel 1 g

Funcién Rango Por defecto Tipo 3
Velocidad minima fijada 0aProz2Hz 0,0 RW g

Se utiliza para establecer la velocidad minima a la que va a funcionar el motor en D

ambas direcciones. (La referencia de 0 V o la entrada de corriente a minimo de escala 5 g,

representa el valor de Pr 01.) E‘] %

(]
Funcion Rango Por defecto Tipo §:
Velocidad méaxima fijada 0a 1500 Hz Eur: 50,0 USA: 60,0 RwW o

Se utiliza para establecer la velocidad maxima a la que va a funcionar el motor en @

ambas direcciones. 2

Cuando Pr 02 se ajusta por debajo de Pr 01, Pr 01 se ajusta automaticamente en el 8

valor de Pr 02. (La referencia de +10 V o la entrada de corriente a fondo de escala

representa el valor de Pr 02.) 9

La velocidad de salida del accionamiento puede ser superior al valor ajustado en Pr 02 §

a causa de la compensacion de deslizamiento y a los limites de intensidad.

Funcién Rango Por defecto Tipo

Rampa de aceleracion Eur: 5,0, USA: 33,0
— 0 a 3200,0 seg/100 Hz RW

Rampa de deceleracion Eur: 10,0, USA: 33,0

Establece las rampas de aceleracién y deceleraciéon del motor en ambas direcciones,

sosawesed
spesr]
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expresadas en segundos/100 Hz.

Si se selecciona uno de los modos de rampa estandar (consulte Pr 30 en la pagina 36),
el accionamiento puede aumentar automaticamente la rampa de deceleracién para

evitar desconexiones por sobretension (OV) cuando la inercia de la carga es demasiado
elevada para la rampa de deceleracion programada.

N°

Funcion

Rango Por defecto

Tipo

Configuracién de accionamiento

AlLAV, AV.Pr, AlL.Pr, Pr, PAd,
E.Pot, tor, Pid, HVAC

Eur: ALAV, USA: PAd RwW

El ajuste de Pr 05 determina automaticamente la configuracion del accionamiento.

Los cambios introducidos en Pr 05 quedan definidos cuando se pulsa la tecla @ MODO
para salir del modo de ediciéon de parametros. Para que un cambio se aplique, el
accionamiento debe estar desactivado, parado o haber sufrido una desconexién.
Si se modifica el ajuste de Pr 05 mientras el accionamiento esta funcionando, el
parametro recuperara el valor anterior cuando se pulse la tecla @ MODO para salir del
modo de edicion de parametros.

NOTA Cuando se cambia el parametro Pr 05, la configuracion regresa a la por defecto.

En los ajustes que se citan abajo, el relé de estado se ha definido como un relé para
indicacion de accionamiento OK:

15|00

6|00

o <

Fallo )/

Configuracién

Descripcion

ALAV Entradas de control por tensién e intensidad
AV.Pr Entrada de control por tensién y 3 velocidades prefijadas
AlL.Pr Entrada control por intensidad y 3 velocidades prefijadas
Pr 4 velocidades prefijadas
Pad Control por teclado
E.Pot Control por potenciémetro electrénico motorizado
tor Operacion de control de par
Pid Control de PID
HVAC Control de bomba y ventilador
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Figura 6-1 Pr 05 = ALAV

EUR USA
ov Ojr1] ov
Entrada de referencia Entrada de referencia Entrada de referencia
(emol; de velocidad por de velocidad remota Ojr2 !'emotg de velocidad por
intensidad (A1) intensidad (A1)
Alimentacion de | T3] Alimentacion de
referencia +10 V referencia +10 V.
10k Entrada de referencia 10k i Entrada de referencia
(2kmin) local de velocidad por (2kmin) local de velocidad por
tension (A2) tension (A2)
*fv\+ Salida analégica */\-/\+ [ Salida analégica
U (velocidad de motor) U (velocidad de motor)
+24v ion +24 V 124V [|B2| Alimentacion +24 v
-l < Salida digital -I < Salida digital
L‘ (velocidad cero) N EE (velocidad cero)
ov ov
Activar/reiniciar ¢ T e—1M[B4 Stop NC
accionamiento
_T
Marcha adelante [|B5| Marcha
.

Marcha atras

Seleccionar referencia de

(]

velocidad local (A2)/remota (A1)

@
>

&
o

Velocidad lenta

Seleccionar referencia de

pepunbas
P UoIoBLLLIOU|

sajeuiwou sojeq

eolugosW

uoieelsu|

velocidad local (A2)/remota (A1)

Terminal B7 abierto: seleccion de la referencia local de velocidad por tension (A2)
Terminal B7 cerrado: seleccion de la referencia remota de velocidad por intensidad (A1)
Figura 6-2 Pr 05 = AV.Pr

Eee)

ugiEfEISU|

sosjaweled

epides
OIDIAISS U Bjsend

e|lejued A opejoa|

soonsoubelq

EUR USA
O] ov O] ov
Entrada de referencia Entrada de referencia
@ k|11(i)nl; ] 12| remota de velocidad por @ k:n?nk) [J] 12| local de velocidad por
intensidad (A1) tension (A2)
| T3] Alimentacion de | 73| Alimentacion de
referencia +10 V referencia +10 V
O|74 referencia | 74| Seleccionar referencia
-\ \+ Salida analdgica —(\\+ I Salida analdgica
Q/J Ojs1 (velocidad de motor) \\_/j Ojet (velocidad de motor)
w24V [J|B2| Alimentacion +24 v w24V [J|B2| Alimentacion +24 v
-I < Salida digital < Salida digital
L E‘E (velocidad cero) L E‘E (velocidad cero)
oV Activar/reiniciar ov
O[B4 accionamients e T o OB4| stopNC
T
B5| Marcha adelante B5| Marcha
mES mES
i
[J|B6| Marcha atras [J|B6| Velocidad lenta
[|B7| Seleccionar referencia [|B7| Seleccionar referencia
T4 B7 Referencia seleccionada
0 0 A1l
0 1 Prefijado 2
1 0 Prefijado 3
1 1 Prefijado 4
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Figura 6-3 Pr 05 = AlL.Pr

EUR USA
ov E||T1 ov
Entrada de Entrada de referencia Entrada de N Entrada de referencia
referencia de remota de velocidad por $— referencia de g DlTZ remota de velocidad por
velocidad remota intensidad (A1) velocidad remota intensidad (A1)
Alimentacion de DlTS Alimentacién de
referencia +10 V referencia +10 V
Seleccionar referencia D|T4 referencia
—/\-/\+ Salida analégica —f\/\+ EE Salida analégica
U (velocidad de motor) U (velocidad de motor)
124V ion +24 V 124V E||B2 Alimentacién +24 V
-l <& Salida digital < Salida digital
N (velocidad cero) I EIE (velocidad cero)
ov ov
Activar/reiniciar _!L_ D|B4 Stop NC
accionamiento
_T
Marcha adelante Ell B5| Marcha
i
Marcha atras EIlBG Velocidad lenta
Seleccionar referencia [|B7| Seleccionar referencia
T4 B7 Referencia seleccionada
0 0 A1l
0 1 Prefijado 2
1 0 Prefijado 3
1 1 Prefijado 4
Figura 6-4 Pr 05 = Pr
EUR USA
Ojt1] ov ov
[J] 12| No utilizado No utilizado
| 73| Alimentacion de Alimentacion de
referencia +10 V referencia +10 V
[J| 74| seleccionar Seleccionar referencia
,/\-/\,, D] Selida analégica ffv\*f Salida analogica
W (velocidad de motor) U (velocidad de motor)
w24V [J|B2| Alimentacion +24 v w24y ion +24 V
< O[s3 Salida digital < Salida digital
h (velocidad cero) h (velocidad cero)
ov " . ov
[|B4| Activar/reiniciar ._L Stop NC
accionamiento
_T
[J|B5| Marcha adelante Marcha
_T
[J|B6| Marcha atras Velocidad lenta
[|B7| Seleccionar referencia | ar referencia
T4 B7 Referencia seleccionada
0 0 Prefijado 1
0 1 Prefijado 2
1 0 Prefijado 3
1 1 Prefijado 4
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Figura 6-5 Pr 05 = PAd

EUR

ov
No utilizado
Alimentacién de

referencia +10 V
No utilizado

Salida analdgica

+24V

(velocidad de motor)

Alimentacion +24 V

Salida digital

ov

(velocidad cero)

Activar/reiniciar
accionamiento

Adelante/Atras

No utilizado

No utilizado

USA
7@* =]
+24V Dls2
-lL: [J|B3]
ov Sled
= (] =
(] =
[J|B7]

ov
No utilizado

Alimentacion
de referencia +10 V

No utilizado

Salida analdgica
(velocidad de motor)

Alimentacién +24 V

Salida digital
(velocidad cero)

Activar/reiniciar
accionamiento
Adelante/Atras

No utilizado

No utilizado

pepunbas
P UoIoBLLLIOU|

sajeuiwou sojeq

eolugosW

uoieelsu|

Programando el Forward/Reverse en el modo Keypad

Desde el display del accionamiento:

*  Programar Pr 71 a 8.23.
*  Programar Pr 61 a 6.33
* Presionar la tecla de Stop/Reset

El terminal B5 ahora esta programado como un terminal Forward/Reverse.

Figura 6-6 Pr 05 = E.Pot

Eee)

ugiEfEISU|

EUR

ov

No utilizado

Alimentacion de
referencia +10 V

Desconexién

Salida analdgica

+24V

(velocidad de motor)

Alimentacion +24 V

Salida digital

ov

(velocidad cero)

Activar/reiniciar
accionamiento

Marcha adelante

Marcha atras

_T

Conexion

USA

Ojm
O] 2
(] ]

Ojt4

+24V

O|s1

Ojs2

ov

|83
O|s4

Ojss

|88

O|s7

ov
No utilizado

Alimentacion de
referencia +10 V

Desconexion

Salida analdgica
(velocidad de motor)

Alimentacion +24 V

Salida digital
(velocidad cero)

Stop NC
Marcha
Velocidad lenta

Conexion

sosjaweled

epides
OIDIAISS U Bjsend

e|lejued A opejoa|

soonsoubelq

sauoido

Cuando Pr 05 se ajusta en E.Pot, es posible acceder a los parametros siguientes para

ajustarlos:

* Pr61: Velocidad de respuesta (seg./100%) de aumentar/disminuir el potenciémetro

* Pr62: Tipo de sefial del potenciémetro motorizado (0 = unipolar, 1 = bipolar)

* Pr63: Punto de inicio del potencidmetro motorizado tras conexion de red.

» O=referencia a 0, 1= referencia a ultimo valor ajustado, 2 = cero tras la conexion y
s6lo cambia cuando el accionamiento esta funcionando, 3 = ultimo valor ajustado
antes de la conexién y sélo cambia cuando el accionamiento esta funcionando.
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Figura 6-7 Pr 05 = tor

EUR USA
ov Oj1f ov
Entrada de referencia Entrada de referencia Entrada de referencia Ol Entrada de referencia
de velocidad remota remota de velocidad de velocidad remota remota de velocidad
por intensidad (A1) por intensidad (A1)
Alimentacion de [ 13| Alimentacion de
referencia +10 V referencia +10 V
10k Referencia de par (A2) 10k 074 Referencia de par (A2)
(2kmin) (2kmin)
*fv\+ Salida analégica *fv\+ Salida analégica
U (velocidad de motor) U (velocidad de motor)
28V 1 +24 V +24V Alimentacién +24 V
< Salida digital -l < Salida digital
L‘ (velocidad cero) L‘ (velocidad cero)
ov . o ov
Activar/reiniciar L Stop NC
accionamiento
_T
Marcha adelante Marcha
, 1 .
Marcha atras Velocidad lenta
Seleccionar modo de par Seleccionar modo de par
Cuando el modo de par se encuentra seleccionado y el accionamiento esta conectado
a un motor sin carga, la velocidad del motor puede aumentar rapidamente hasta la
velocidad maxima (Pr 02 +20%).
Figura 6-8 Pr 05 = Pid
EUR USA
Ojr1] ov JjT1| ov
realimentacion PID realimentacion PID
[J] 73| Alimentacion de CJ] T3] Al ion de
referencia +10 V Errade oo - referencia +10 V
Ents fi ia ntrada de referencia
PlnDr?)(—j?Dd\i referenct | 74| Entrada de referencia [J| 74| Entrada de referencia
PID PID
() Salida analégica Nt Salida analégica
\VJ EE (velocidad de motor) \V/ ] Ef (velocidad de motor)
24V O|s2 24V oy 0|52 ion +24 V
1 < Salida digital -l < Salida digital
L‘ m]EX (velocidad cero) L‘ ] X (velocidad cero)
ov ov
O|B4| Activarireiniciar ¢———2 T e——[B4| stopnec
accionamiento
_T
[|B5| Marcha adelante [J|85| Marcha
_T
[J|B6| Marcha atras [J|B6| Velocidad lenta
[|B7]| Activar PID [1|87| Activar PID

Cuando Pr 05 se ajusta en Pid, es posible acceder a los parametros siguientes para

ajustarlos:

* Pr61: Ganancia proporcional PID

* Pr62: Ganancia integral PID

* Pr63: Inversion de realimentaciéon PID
* Pr64: Limite superior de PID (%)

* Pr65: Limite inferior de PID (%)

* Pr66: Salida de PID (%)
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Figura 6-9 Diagrama légico de PID

=3
Referencia de (ﬁ g
Entrada de accionamiento R
realimentacion % Ganancia P % Hz g9
PID . % = 2
yo—»< 95 Ganandia | conversion <
a frecuencial
lw)
Q
o3
" 12
Inversion :64 Limite superior| §
de PID 2
Entrada de % : Limite inferi D
referencia PID i [(e5 imite inferior 3
i de PID
v[r0]
4
=4
89
Activar PID
yBIO——— D
ACC|onam|ento OK 2 %
=8
8 o
=1
Figura 6-10 Pr 05 = Configuracion de terminal HVAC
i
5}
Eur + USA e
Q
o
ov <
B
Entrada de referencia Entrada de referencia remota de g.
de velocidad remota velocidad por intensidad (A1) 5
Alimentacién de referencia +10 V
g
No utilizado o
E]
2
8
*fv\+ Salida analdgica »
W (velocidad del motor)
- o]
w24y ion +24 V 5:3
e Salida digital 30
L‘ (velocidad cero) o3
ov H - - . g 8
Activar/reiniciar accionamiento 2
s | &
MarchaLj Marcha adelante
auto A H: Contactos realizados en posicion @]
= Marcha atras ‘manual’ - Control por teclado oy
Interruptor A: Contactos realizados en posicion <
Manual/Off/Auto Seleccionar referencia  auto’ - Entrada de referencia z{
remota de velocidad por intensidad 8
@
N° Funcién Rango Por defecto Tipo
0 a intensidad nominal del Valores nominales de fe)
Intensidad nominal de motor accionamiento en amperios . . RW Q.
accionamiento 9
(A) 2
Introduzca la intensidad nominal del motor (especificada en la placa de caracteristicas
del motor).

La intensidad nominal del accionamiento es el 100% de la intensidad de salida RMS.
Este parametro se puede ajustar a un valor igual o inferior pero nunca superior al valor
de la intensidad nominal del accionamiento.

sosawesed
spesr]

Pr 06 Intensidad nominal del motor debe ajustarse correctamente para evitar el riesgo

de incendio en caso de sobrecarga del motor.

1N ap ugweborereo
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N° Funcion Rango Por defecto Tipo
Velocidad nominal del motor 0 a 9999 rpm Eur: 1500, USA: 1800 RW

Introduzca la velocidad nominal del motor a plena carga (especificada en la placa de
caracteristicas del motor).

La velocidad nominal del motor permite calcular la velocidad de compensacion de
deslizamiento correcta del motor.

NOTA Cuando se introduce el valor cero en Pr 07, la compensacion de deslizamiento se desactiva.

NOTA Si la velocidad del motor a plena carga es superior a 9999 rpm, introduzca el valor 0 en Pr
07. Esto permite desactivar la compensacién de deslizamiento, ya que no es posible
introducir valores mayores que 9999 en este parametro.

NOTA La compensacién de deslizamiento debe deshabilitado cuando se trabaje con una carga de

gran inercia
N° Funcién Rango Por defecto Tipo
L ’ Eur: 230/ 400
Tensién nominal del motor 0a240,0a480V USA: 230 / 460 RW

Introduzca la tension nominal del motor (especificada en la placa de caracteristicas del
motor).
Se trata de la tensién que se aplica al motor a la frecuencia de base.

NOTA Si el motor no es un motor estandar de 50 o 60 Hz, consulte Pr 39 en la pagina 39 y realice
el ajuste conforme sea necesario.

N° Funcion Rango Por defecto Tipo

Factor de potencia del motor Oa1 0,85 RW

Introduzca el factor de potencia nominal del motor cos ¢ (especificado en la placa de
caracteristicas del motor).

NOTA El factor de potencia se podria cambiar automaticamente tras un autoajuste por rotacién.
Consulte Pr 38 en la pagina 38.

N° Funcion Rango Por defecto Tipo

Acceso a parametros L1,L2, L3, LoC L1 RW

L1: Acceso de nivel 1: sélo es posible acceder a los 10 primeros parametros.

L2: Acceso de nivel 2: es posible acceder a todos los parametros entre 01 y 60.

L3: Acceso de nivel 3: es posible acceder a todos los parametros entre 01 y 95.

LoC: permite activar un cédigo de seguridad en el accionamiento. Para obtener mas
informacion, consulte la seccion 5.6 Cédigos de seguridad en la pagina 23.
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6.2

Descripcion de parametros de nivel 2

Funcion Rango Por defecto Tipo

Oab Eur: 0, USA: 4 RW

N°
H Seleccionar légica de inicio/parada

NOTA

pepunbas
ap ugpeWLOo|

sajeuiwou sojeq

Pr11 Terminal B4 Terminal B5 Terminal B6 Enclavamiento

0 Activacion Marcha adelante Marcha atras No

1 /Paro Marcha adelante Marcha atras Si

2 Activacion Marcha Adelante / Atras No

3 /Paro Marcha Adelante / Atras Si

4 /Paro Marcha Velocidad lenta Si

5 Progrgmable por Marcha adelante Marcha atras No
usuario

6 Progrgmable por Progr'amable por Progr;mable por Progr?mable por
usuario usuario usuario usuario

Bolugdswl
uoieelsu|

Los cambios introducidos en Pr 11 quedan definidos cuando se pulsa la tecla @ MODO
para salir del modo de edicién de parametros. Para que un cambio se aplique, el
accionamiento debe estar desactivado, parado o haber sufrido una desconexion. Si se
modifica el ajuste de Pr 11 mientras el accionamiento esta funcionando, el parametro
recuperara el valor anterior cuando se pulse la tecla @ MODO para salir del modo de
edicién de parametros.

eougle
ugiEfEISU|

N°

Funcién Rango Por defecto Tipo

Activacion de controlador de freno

diS RwW

diS, rEL, d 10, USEr

NOTA

diS: software de freno mecanico desactivado

rEL: software de freno mecanico activado. El freno se controla mediante los relés T5 y
T6. La salida digital del terminal B3 se programa automaticamente como una
salida de indicacion de accionamiento OK.

d 10: software de freno mecanico activado. El freno se controla mediante la salida
digital B3. Las salidas de relé de los terminales T5 y T6 se programan
automaticamente como una salida de indicacién de accionamiento OK.

USEr:software de freno mecanico activado. El usuario debe programar el control del
freno. El relé y la salida digital no se programan. El usuario debe programar el
control del freno en la salida digital o el relé. La salida que no se ha programado
para controlar el freno puede programarse para indicar la sefial necesaria.
(Consulte la Guia avanzada del usuario del Commander SK.)

Los cambios introducidos en Pr 12 quedan definidos cuando se pulsa la tecla @ MODO
para salir del modo de edicion de parametros. Para que un cambio se aplique, el
accionamiento debe estar desactivado, parado o haber sufrido una desconexién. Si se
modifica el ajuste de Pr 12 mientras el accionamiento esta funcionando, el parametro
recuperara el valor anterior cuando se pulse la tecla @ MODO para salir del modo de
edicién de parametros.

Consulte Pr 46 a Pr 51 en la pagina 40.

sonoweled  [EETECRYeILTETR

epides
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A

ADVERTENCIA

Es preciso prestar atencién cuando se aplique una configuracion de control del freno, ya
que con algunas aplicaciones puede conllevar problemas de seguridad, por ejemplo,
con el uso de gruas. En caso de duda, pongase en contacto con el proveedor del
accionamiento para obtener mas informacion.

sosawesed
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circuito del freno electro mecanico al Accionamiento. Desconectar el circuito del freno

& Asegurese que el control del freno esta ajustado correctamente , antes de conectar el
electro mecanico, antes de realizar una carga de parametros por defecto.

Funcion Rango Por defecto Tipo

No utilizado
° Funcién Rango Por defecto Tipo
Referencia de velocidad lenta 0a400,0 Hz 1,5 RW

Define la velocidad lenta.

Funcién Rango Por defecto Tipo
0-20, 20-0, 4-20, 20-4,
4-.20, 20-.4, VoLt

Determina la entrada en el terminal T2.

0-20: entrada de intensidad 0 a 20 mA (20 mA maximo)

20-0: entrada de intensidad 20 a 0 mA (0 mA maximo)

4-20: entrada de intensidad 4 mA a 20 mA con desconexién por pérdida de bucle de
corriente (cL1) (20 mA maximo)

20-4: entrada de intensidad 20 mA a 4 mA con desconexién por pérdida de bucle de
corriente (cL1) (4 mA maximo)

4-.20:entrada de intensidad 4 mA a 20 mA sin desconexion por pérdida de bucle de
corriente (cL1) (20 mA maximo)

20-.4:entrada de intensidad 20 mA a 4 mA sin desconexion por pérdida de bucle de
corriente (cL1) (4 mA maximo)

VolLt:.entrada0a 10 V

Modo de entrada analdgica 1 4-0,20 RW

B B

NOTA En los modos de 4-20 o 20-4 mA (con pérdida del bucle de corriente), el accionamiento
sufre una desconexion cL1 si la referencia de entrada es inferior a 3 mA. Cuando se
produce este tipo de desconexion, no es posible seleccionar la entrada analdgica de
tension.

NOTA Si las dos entradas analogicas (A1 y A2) se configuran como entradas de intensidad y los
potenciometros reciben alimentacion a traves de la guia de +10 V del accionamiento
(terminal T3), deben tener una resistencia >4 kQ. cada una.

N° Funcién Rango Por defecto Tipo

Activar velocidades prefijadas
negativas

OFF uOn OFF RW

OFF:direccién de rotacion controlada por los terminales de marcha adelante y marcha atras
On:direccion de rotacion controlada por los valores de velocidad prefijada (se utiliza el
terminal de marcha adelante)

N° Funcion Rango Por defecto Tipo
LIl VVelocidad prefijada 1

- - +1500 Hz
-l Velocidad prefijada 2 (Limitado por el ajuste de

. P 0,0 RW
Il \/elocidad prefijada 3 Pr 02 Ve/?QIZa;i maxima
ljada

YAl \elocidad prefijada 4 /

Define las velocidades prefijadas 1 a 4.
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N° Funcion Rango Por defecto Tipo p g
Unidades de carga visualizadas Ld, A Ld RW Q g
- - - - - 28
Ld: nivel de carga como porcentaje de la corriente activa nominal del motor g %
A: intensidad de salida del accionamiento por fase, en amperios (A) °©
lw)
N° Funcién Rango Por defecto Tipo “8')‘
Unidades de velocidad visualizadas Fr, SP, Cd Fr RW §
Fr: frecuencia de salida del accionamiento en Hz g
SP: velocidad del motor en rpm -
Cd: velocidad de la maquina en unidades definidas por el usuario (consulte Pr 24) -
2 g
N° Funcién Rango Por defecto Tipo § g
&
Escala definida por usuario 0a 9,999 1,000 RW 55
Factor de multiplicacién de la velocidad del motor (rpm) que permite calcular unidades
definidas por el usuario. .
gs
N° Funcién Rango Por defecto Tipo 3 %;
=1
Cadigo de seguridad del usuario 0a999 0 RW
Se utiliza para configurar un cédigo de seguridad de usuario. Consulte la seccion g
5.6 Cddigos de seguridad en la pagina 23. g
2
N° Funcién Rango Por defecto Tipo ?,‘
No utilizado >
v
N° Funcién Rango Por defecto Tipo ﬁ‘
Referencia de teclado inicial 0, LASt, PrS1 0 RW 3
- - 8
0: la referencia de teclado es igual a cero. e
LASt:la referencia de teclado es el dltimo valor seleccionado antes de apagar el accionamiento. o
PrS1:la referencia de teclado se copia de la velocidad prefijada 1. %
3
< Q@
N° Funcion Rango Por defecto Tipo g 2
3
Duplicacion de parametro no, rEAd, Prog, boot No RW g
no: sin funcion. o
rEAd:programa el accionamiento con el contenido del médulo SmartStick. @
Prog: programa el médulo SmartStick con los ajustes actuales del accionamiento. g
boot: el médulo SmartStick pasa a ser de sélo lectura. El contenido de SmartStick se 8
copia en el accionamiento cada vez que éste es conectado a red.
NOTA Antes de ajustar el modo boot es preciso almacenar los ajustes actuales del o
accionamiento en el SmartStick mediante el modo Prog, de lo contrario se producira una g
.z . =]
desconexién C.Acc durante el encendido. 8

Los parametros empiezan a duplicarse cuando se pulsa la tecla @ MODO para salir
del modo de edicién de parametros tras ajustar Pr 28 en rEAd, Prog o boot.

NOTA Cuando se activa la duplicacion de parametros sin que haya un moédulo SmartStick
instalado en el accionamiento, este ultimo sufre una desconexién C.Acc.
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NOTA El médulo SmartStick permite copiar parametros entre accionamientos de potencias

diferente. Algunos de los parametros que dependen del accionamiento se guardan en
el médulo SmartStick, pero no se copian en el accionamiento duplicado.

Cuando se copia un conjunto de parametros duplicados de un accionamiento con
potencia diferente, el accionamiento sufre una desconexion C.rtg.

Los parametros que dependen del accionamiento son: Pr 06 Intensidad nominal del
motor, Pr 08 Tensién nominal del motor, Pr 09 Factor de potencia del motor y Pr 37
Frecuencia maxima de conmutacion.

NOTA Antes de escribir la SmartStick /LogicStick utilizando Prog, la SmartStick /LogicStick

debera estar insertada antes de dar la alimentacion , ya que en caso contrario
interpretara una orden de reset cuando se de la alimentacion. Ademas el trip C.dAt
ocurrira cuando se ejecute el comando Prog.

NOTA Para optimizar el rendimiento del motor es preciso realizar un autoajuste después de

duplicar los parametros.

Funcion Rango Por defecto Tipo

N°
ﬁAjuste a parametros por defecto no, Eur, USA No RW

NOTA

no: no se cargan los valores por defecto.
Eur: se cargan los parametros cuyo valor por defecto es 50 Hz.
USA: se cargan los parametros cuyo valor por defecto es 60 Hz.

Los parametros por defecto se definen cuando se pulsa la tecla @ MODO para salir
del modo de edicion de parametros tras ajustar Pr 29 en Eur o USA.

Una vez que se han cargado los parametros por defecto, la pantalla vuelve a mostrar
Pr 01y Pr 10 se reajusta en L1.

Para que se ajusten los parametros por defecto, el accionamiento debe estar
desactivado, parado o haber sufrido una desconexion. Si se ajustan los parametros por
defecto mientras el accionamiento esta funcionando, en la pantalla parpadea la
indicacion FAIL una vez antes de cambiar de nuevo a no.

A

ADVERTENCIA

Desconectar el circuito del freno electro mecanico, antes de realizar una carga de
parametros por defecto

Funcién Rango Por defecto Tipo

N°
ﬁ Seleccionar modo de rampa 0a3 1 RW

0: rampa rapida seleccionada

1: rampa estandar con tensién normal del motor seleccionada

2: rampa estandar con alta tensién del motor seleccionada

3: rampa rapida con alta tensién del motor seleccionada

La rampa rapida es la deceleracion lineal a la velocidad programada, y suele utilizarse
cuando se instala una resistencia de frenado.

La rampa estandar es la deceleracion controlada que evita desconexiones del bus de CC por
sobretension, y normalmente se utiliza si no hay ninguna resistencia de frenado instalada.
Cuando se selecciona un modo de alta tensién del motor, las rampas de deceleracion
pueden disminuir (mas rapidas) para una inercia determinada, pero las temperaturas
del motor seran mas altas.
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N° Funcion Rango Por defecto Tipo p g
Selector de modo de parada 0Oa4d 1 RW Q g
- - 38
0: marcha por inercia hasta detenerse g %
1: rampa hasta detenerse °®
2: rampa hasta detenerse con 1 segundo de frenado por inyecciéon de CC 9
3: frenado por inyeccién de CC con deteccion de velocidad cero g
4: frenado por inyecciéon de CC temporizado §
Consulte la Guia avanzada del usuario del Commander SK. 3
@
12
N° Funcion Rango Por defecto Tipo
V/F dinamica OFF u On OFF RW 3 g
— — — — - 8y
OFF:relacion tension/frecuencia lineal fija (par constante, carga estandar) 5 %’:
On:relacion tension/frecuencia en funcion de la corriente de carga (par/carga dinamico/ >
variable). Esta relacion mejora el rendimiento del motor.
N° Funcion Rango Por defecto Tipo 2 %
Seleccionar deteccién de motor en giro 0a3 0 RwW % %
=]
0: desactivado
1: deteccion de frecuencias positivas y negativas 5
2: deteccion de frecuencias positivas solamente g
3: deteccién de frecuencias negativas solamente M
. . ) " B
Cuando el accionamiento se va a configurar en el modo de refuerzo fijo (Pr 41 = Fd o 2
SrE) con el software de deteccién de motor en giro activo, es preciso realizar un .
autoajuste (consulte Pr 38 en la pagina 38) para medir de antemano la resistencia del v
. . . . . . n . o i
estator del motor. Si no se mide la resistencia del estator, el accionamiento puede sufrir g
una desconexién OV o OI.AC mientras intenta detectar un motor en giro. 2
(<]
17}
N° Funcion Rango Por defecto Tipo
Seleccionar modo de terminal B7 dig, th, Fr, Fr.hr dig RW §
dig: entrada digital g g
th: entrada del termistor del motor (realice las conexiones como se indica en el 8g
diagrama siguiente) §:
Fr:  entrada de frecuencia (consulte la Guia avanzada del usuario del Commander SK)
Fr.hr:entrada de frecuencia de alta resolucion (consulte la Guia avanzada del usuario o
del Commander SK) 2
: 2
Figura 6-11 g
O|t1] ov
Entrada de o
D|B7 termistor del motor g.
=]
Resistencia de desconexion: 3 kQ &
Resistencia de reinicio: 1k8
NOTA Si Pr 34 se ajusta en th para utilizar el terminal B7 como termistor del motor, se desactiva § e
la funcién de dicho terminal definida con Pr 05 Configuracion de accionamiento. Para g
parametrizar a th, presionar mode 4 veces. La referencia analdgica 2 ya no estara g°
seleccionada como referencia de velocidad. La referencia analégica 1 deberia ser s
usada g5
88
2
pa
c
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N° Funcion Rango Por defecto Tipo

n=0, At.SP, Lo.SP, hEAL,

Act, ALAr, I Lt, AtLd, USEr n=0 RW

Control de salida digital (terminal B3)

n=0: a velocidad cero
At.SP: a la velocidad prefijada
Lo.SP: a velocidad minima
hEAL: accionamiento OK
Act:  accionamiento activo
ALAr: alarma general de accionamiento
I.Lt: limite de intensidad activo
At.Ld: carga al 100%
USEr: programable por usuario
Este parametro cambia automaticamente al ajustar Pr 12. Su valor no se puede
modificar cuando Pr 12 controla automaticamente el ajuste de este parametro.

Un cambio en el parametro Pr 35 se producira apretando la tecla @ MODO , durante
la salida , desde el modo de edicién de parametros. El terminal B3 puede también ser
configurado como una entrada digital, salida de frecuencia 6 salida PWM. Para obtener
informacién detallada, consulte la Guia avanzada del usuario del Commander SK.

N° Funcion Rango Por defecto Tipo
Control de salida analégica (terminal B1) Fr, Ld, A, Por, USEr Fr RW
Fr: tensién proporcional a velocidad del motor
Ld: tension proporcional a carga del motor
A: tensién proporcional a intensidad de salida

Por:  tension proporcional a potencia de salida
USEr: programable por usuario

NOTA Un cambio en el parametro Pr 36 se producira apretando la tecla @ MODO , durante
la salida , desde el modo de edicién de parametros.

Consulte la Guia avanzada del usuario del Commander SK.

N° Funcion Rango Por defecto Tipo
ﬁ Frecuencia de conmutacién maxima 3,6,12, 18 kHz 3 RW
3: 3 kHz
6: 6 kHz
12: 12kHz
18: 18 kHz

Consulte la Guia de datos técnicos del Commander SK para comprobar la reduccion de
potencia del accionamiento

NOTA 18KHz no esté disponible en las tallas B y C de 400V y tampoco en la talla D de 200V

N° Funcion Rango Por defecto Tipo
Autoajuste 0a2 0 RW

0: sin autoajuste
1: autoajuste estatico sin rotacion
2: autoajuste por rotacion
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Cuando se selecciona el autoajuste por rotacion, el accionamiento acelera el motor p E)
hasta 2/3 de la velocidad maxima definida en Pr 02. Una vez iniciado el autotuning € g
(Pr 38=2) , este debe ser completado antes de volver a operar normalmente. Si el g9
autotuning no ha terminado (mediante deshabilitacion 6 disparo de proteccion) el &
accionamiento solamente funcionara a la velocidad del autotuning (2/3 de la velocidad o
de referencia) 5
3
El motor debe estar en estado de reposo antes de iniciar el autoajuste sin rotacion. %
@
12
EI motor debe encontrarse parado y sin carga cuando se inicie el autotuning
ENe)
N° Funcion Rango Por defecto Tipo 89
Frecuencia nominal del motor 0,0 a 1500,0 Hz Eur: 50,0, USA: 60,0 RW
Introduzca la frecuencia nominal del motor (especificada en la placa de caracteristicas _
del motor). % 2
Define la relacién tensién/frecuencia que se aplica al motor. 8 g:
N° Funcion Rango Por defecto Tipo =
ﬁ Numero de polos de motor Auto, 2P, 4P, 6P, 8P Auto RW gz
Auto: calcula automaticamente el numero de polos del motor a partir de los ajustes de %
Pr 07 y Pr 39. g
2P: ajustado para un motor de 2 polos >
4P: ajustado para un motor de 4 polos b
6P: ajustado para un motor de 6 polos g
8P: ajustado para un motor de 8 polos %
17}
N° Funcién Rango Por defecto Tipo -
HSeleccionar modo de tension Ur S, Ur, Fd, Ur A, Ur |, SrE Eur: Ur I, USA: Fd RW 8
Ur S: laresistencia del estator se mide cada vez que se activa y pone en marcha el % §
accionamiento. > 8
Ur: no se mide la resistencia del estator. g
Fd: aumento de la relacién tensién/frecuencia prefijado. o
Ur A: laresistencia del estator se mide la primera vez que el accionamiento se activa &
y pone en marcha. §
Url:  La resistencia del estator se mide con cada encendido al activar y poner en 8
marcha el accionamiento.
SrE: relacién tensién/frecuencia cuadratica.
El accionamiento funciona en modo vectorial de bucle abierto en todos los modos Ur. g
o
El ajuste por defecto del accionamiento es el modo Ur |, lo que significa que realizara un 3
autoajuste cada vez que se encienda y active. Si se prevé que la carga no sea fija
cuando se encienda y active el accionamiento, habra que seleccionar cualquier otro
modo. De no seleccionar otro modo, el rendimiento del motor podria disminuir o g =
producirse una desconexion OLLAC, It.AC u OV. g
a @
N° Funcion Rango Por defecto Tipo v
HAumento de tensioén a baja frecuencia 0,0 a50,0 % Eur: 3,0, USA: 1,0 RW % -
Determina el nivel de aumento cuando Pr 41 se ajusta en Fd o SrE. % %
pa
c
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N° Funcion Rango Por defecto Tipo
Velocidad en baudios de 2,4,48,9,6,19,2, 38,4 19,2 RW
comunicaciones serie

2.4: 2400 baudios
4.8: 4800 baudios
9.6: 9600 baudios
19.2: 19200 baudios
38.4: 38400 baudios

N° Funcién Rango Por defecto Tipo

Direccion de comunicaciones serie 0 a 247 1 RW
Define la direccion del accionamiento para la comunicacion serie.

N° Funcién Rango Por defecto Tipo

Version de software 1.00 a 99.99 RO

Indica la versién de software instalada en el accionamie

n

t

0.

Pr 46 a Pr 51 aparecen cuando Pr 12 se ajusta para controlar un freno del motor.

mE
S

Funcién Rango Por defecto Tipo
Intensidad para liberacion del freno 50
- - 0a 200 % RW
Intensidad para aplicar el freno 10

Define los umbrales de intensidad para liberar y aplicar el freno como porcentaje de la

intensidad del motor.

Cuando la frecuencia es >Pr 48 y la intensidad es >Pr 46, se inicia la secuencia para

liberar el freno.

Si la intensidad es <Pr 47, el freno se aplica de inmediato.

N° Funcion Rango Por defecto Tipo
I:: 38 Frecuencia para liberar el freno 1,0

_ , 0,0 a 20,0 Hz RW
Il Frecuencia para aplicar el freno 2,0

Define las frecuencias para liberar y aplicar el freno.

Cuando la intensidad es >Pr 46 y la frecuencia es > Pr 48, se inicia la secuencia para
liberar el freno. Si la frecuencia es <Pr 49 y se ha enviado una orden de parada al
accionamiento, el freno se aplica de inmediato.

Funcién

Rango

Por defecto

Tipo

E

Retardo anterior a liberar el freno

0,0 a 25,0 seg

1,0

RW

Define el tiempo que transcurre entre el momento en que se cumplen las condiciones
de frecuencia y carga y el momento en que se libera el freno. Durante este intervalo de

tiempo la rampa es retenida.

o

Funcion

Rango

Por defecto

Tipo

E

Retardo posterior a liberar del freno

0,0 a 25,0 seg

1,0

RwW

Define el tiempo que transcurre entre el momento en que se libera el freno y el
momento en que se desactiva la retencién de rampa.
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Figura 6-12 Diagrama de funcionamiento del freno
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eolugosW

uoieelsu|

Eee)

ugiEfEISU|

Frecuencia de salida

para liberar el freno

_ ) Activar
aplicar el freno controlador
} de freno

Referencia
2 &)
@ '
Figura 6-13 Secuencia de frenado
Pr 48: Frecuencia Pr 49:

Frecuencia para

§ aplicar freno

Intensidad de salida

Pr 46: Umbral de intensidad

para liberar el freno !

Intensidad para
aplicar el freno

Pr47:
T\

Liberar el freno

Retencién de rampa

NP
Pr51:

Retardo posterior
a liberar el freno

Pr 50:
Retardo anterior
a liberar el freno

sosjaweled

epides
OIDIAISS U Bjsend

e|jejued A opejos|

soonsoubelq

Pr 52 al Pr 54 aparecen cuando el médulo de soluciones esta montado en el

accionamiento

sauopdo

sosawesed

apesr

N° Funcion Rango Por defecto Tipo
*Médulo de soluciones dependiente 0 RW
N° Funcion Rango Por defecto Tipo
*Médulo de soluciones dependiente 0 RW
N° Funcion Rango Por defecto Tipo
*Médulo de soluciones dependiente 0 RW
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Para mas informacién ver la Guia Avanzada del Usuario del Commander SK.

Indica las ultimas 4 desconexiones del accionamiento.

Funcién Rango Por defecto Tipo

Activar programa PLC ladder 0a2 0 RW

N° Funcion Rango Por defecto Tipo
Ultima desconexion
Desconexion anterior a Pr 55
— - 0 RO
Desconexion anterior a Pr 56
Desconexion anterior a Pr 57
ﬁ

La activacién del programa PLC ladder permite iniciar y detener el programa PLC ladder.

0: parada del programa PLC ladder

1: ejecucion del programa PLC ladder (desconexion del accionamiento si LogicStick
no esta instalado). Cualquier intento de introducir parametros fuera de rango se
impedira, dado que existe una serie de valores maximos y minimos validos para
ese parametro.

2: ejecucion del programa PLC ladder (desconexion del accionamiento si LogicStick
no esta instalado). Cualquier intento de introducir parametros fuera de rango hara
que el accionamiento se desconecte.

Para obtener informacién detallada sobre la programacién del PLC ladder, consulte la
Guia avanzada del usuario del Commander SK.

N° Funcion Rango Por defecto Tipo
Estado del programa PLC ladder -128 a +127 RO
El parametro de estado del programa PLC ladder indica el estado actual de dicho
programa.

-n: el programa PLC ladder ha originado la desconexién del accionamiento a causa de
una condicion de error durante la ejecucion del paso n. El nimero aparece como un
valor negativo en la pantalla.

0: LogicStick instalado sin programa PLC ladder
1: LogicStick instalado, programa PLC ladder instalado pero detenido
2: LogicStick instalado, programa PLC ladder instalado y funcionando
3: LogicStick no instalado
N° Funcion Rango | Por defecto | Tipo

Parametro configurable 1 a parametro

configurable 10 Como origen

Pr61aPr70y Pr71aPr 80 se pueden utilizar para acceder a los parametros
avanzados (parametros internos) y realizar ajustes en ellos.

Ejemplo: Es preciso ajustar Pr 1.29 (Frecuencia de salto 1). Al ajustar uno de los
parametros Pr 71 a Pr 80 en 1.29, el valor de Pr 1.29 aparece en el parametro
correspondiente (Pr 61 a Pr 70). Esto significa que, si Pr 71 se ajusta en 1.29, Pr 61
incluira el valor de Pr 1.29. A partir de ahora dicho parametro podra ajustarse.

Algunos parametros solo se aplican si el accionamiento esta desactivado, parado o ha
sufrido una desconexion y se pulsa la tecla @ PARADA/REINICIO durante 1 segundo.
Para obtener informacién detallada sobre los parametros avanzados, consulte la Guia
avanzada del usuario del Commander SK.
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6.3 Descripcion de parametros de nivel 3 -
g
N° Funcién Rango Por defecto Tipo é_— g
o
;()a Configuracion de Pr 61 a Pr 70 0aPr21.51 RW & é
Los parametros Pr 71 a Pr 80 permiten seleccionar los parametros avanzados aog
(internos) que apareceran en Pr 61 a Pr 70. A partir de ese momento para cambiar g
el valor del parametro interno deseado bastara con ajustar el Pr 61 a Pr 70 3
correspondiente. ?;T’
Para obtener mas informacién, consulte la Guia avanzada del usuario del
Commander SK. e
6.4 Parametros de diagnoéstico g g"
Los parametros de sdlo lectura (RO) siguientes facilitan el diagnéstico de fallos en el 53
accionamiento. Consulte la Figura 8-1 Diagrama légico de diagndsticos en la
pagina 50. 03
Funcién Rango Tipo § %
Referencia de frecuencia seleccionada +Pr 02 Hz RO 8 g
Referencia anterior a rampa +Pr 02 Hz RO
Referencia posterior a rampa +Pr 02 Hz RO g
Tension de bus de CC 0 a V cc maximo de accionamiento RO §
Frecuencia del motor +Pr 02 Hz RO §
Tension del motor 0 a V nominal de accionamiento RO %
Velocidad del motor +9999 rpm RO
Intensidad del motor +A maximo de accionamiento RO :.:
Corriente activa del motor +A maximo de accionamiento RO 3
Lectura de E/S digital 0a9% RO s
Indicacion de referencia activada OFF u On RO
Indicador de marcha atras seleccionada OFF u On RO g
Indicador de velocidad lenta seleccionada OFF uOn RO 8 g
Nivel de entrada analdgica 1 0a 100 % RO 8g
Nivel de entrada analdgica 2 0a 100 % RO §:
9
€
g
8
g
o
2

sosawesed
spesr]
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Puesta en servicio rapida

En este procedimiento se utilizan los parametros por defecto, que son los parametros
con los que se suministra el accionamiento de fabrica.

Para parametros por defecto Europeos referirse a la seccion 7.1 Control por
terminales . Para parametros USA referirse a la seccion 7.2 Control por teclado en la

pagina 46.
71 Control por terminales
Figura 7-1 Conexiones de los terminales de control minimos requeridos
Eur USA
Ofr1] ov Ofr1] ov
Entrada de referencia Entrada de referencia
|:|| T2| remota de velocidad DITZ remota de velocidad
E\?r \nttetnsiqadd(A1) por intensidad (A1)
|:||T3 re‘fglrzrr]];:liqofl |:||T3 Alimentacion de referencia +10 V
10k Entrada de referencia 10k Entrada de referencia
(2 kmin) | 14] 1ocal de velocidad por (2 kmin) | 74] 1ocal de velocidad por
tensia (A2) tension (A2)
Potenciémetro Salida analdgica Potenciémetro Salida analdgica
de velocidad Ojst (velocidad del motor) de velocidad Ojst (velocidad del motor)
OJe2| Aimentacion +24 v O] Atimentacion +24 v
Salida digital Salida digital
D|83 (velocidad cero) D|83 (velocidad cero)
Activar/reiniciar
Dl B4 accionamiento T Dl B4 /Paro
_T
|:||BS Marcha adelante |:||BS Marcha
DIBG Marcha atras |:||B6 Velocidad lenta
Ols7 Seleccionar referencia de velocidad Ols7] Seleccionar referencia de velocidad
local (A2)/remota (A1) local (A2)/remota (A1)

Terminal B7 abierto: seleccién de la referencia local de velocidad por tensién (A2)
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Accion Detalles p E)
Antes del Verifique que: ‘€ g
encendido * No se ha aplicado la sefial de activacion del accionamiento § g

(terminal B4 abierto). g
* No se ha aplicado la sefial de marcha (terminal B5/B6
abierto). g
» El motor esta conectado al accionamiento. &
* La conexioén del motor al accionamiento es correcta (A o Y). §
+  Se ha conectado la tensién de alimentacion correcta al 3
accionamiento. 3
Encendido del Verifique que:
accionamiento +  En el accionamiento aparece: [l oo é %
28
Introduccion de las | Introduzca: 89
velocidades *  Velocidad minima en Pr 01 (Hz) L
maxima y minima |+  Velocidad maxima en Pr 02 (Hz) i
. 03
Introduccion de las | Introduzca: . § r
rampas de * Rampa de aceleracion en Pr 03 (seg/100 Hz) ’ ga
aceleracion y * Rampa de deceleracion en Pr 04 (seg/100 Hz) -
deceleracion v AN -
Introduccion de Introduzca: §
valores delaplaca [+  Intensidad nominal del motor en Pr 06 (A) §
de caracteristicas |+ Velocidad nominal del motor en Pr 07 (rpm) B
del motor *  Tension nominal del motor en Pr 08 (V) g
»  Factor de potencia nominal del motor en Pr 09 :m:ALUM 22006 )
SFer
»  Cuando el motor no sea un motor estandar de 50/60 Hz, o oy St
ajuste Pr 39 conforme sea necesario. *‘ ‘ FN:‘<44 g
g
Preparado para el autoajuste %
Activacion y Conecte: ?

puesta en marcha |+  Sefales de activacion y marcha adelante o marcha atras

[’
del accionamiento 3 3
Autoajuste El Commander SK realizara un autoajuste sin rotacion en el e
motor. o B 5
El motor debe estar estacionario para que el autoajuste se lleve a / g ’

cabo correctamente.
El accionamiento ejecutara un autoajuste sin rotacion cada vez

9
que se ponga en marcha después de encenderlo. Si esto causa - §
problemas a la aplicacion, ajuste Pr 41 en el valor necesario. g
Fin del autoajuste |Cuando el autoajuste termine, en la pantalla aparecera: g
Fr OO
Preparado para funcionar fe)
n n ram T Q.
Puesta en marcha | El accionamiento esta listo para hacer funcionar el motor. S
Aumento y Al girar el potencidometro de velocidad, la velocidad del motor
reduccién de la aumentara o se reducira.
velocidad /—\
Parada Para detener el motor aplicando el control de rampa, abra el

terminal de marcha adelante o el terminal de marcha atras.
Si el terminal de activacion se abre mientras el motor esta
funcionando, éste marchara por inercia hasta detenerse.

sonaweled
spesr]
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7.2

Control por teclado

Figura 7-2 Conexiones de los terminales de control minimos requeridos

Ot

Ojr2

O3

O|T4

O|s1

Ols2

Ole3

Ols4

Olss

Olss

d|s7

oV

No utilizado

Alimentacion referencia +10 V

No utilizado

Salida analdgica
(velocidad del motor)

Alimentacion +24 V

Salida digital
(velocidad cero)
Activar/reiniciar
accionamiento

Adelante/Atras
No utilizado

No utilizado

NOTA Para implementar el contacto de Forward/Reverse desde el display del accionamiento:

*  Programar Pr 71 a 8.23.
* Programar Pr 61 a 6.33

* Presionar la tecla de Stop/Reset
El terminal B5 ahora esta programado como un terminal Forward/Reverse.

46

Guia de Usuario del Commander SK

www.controltechniques.com 82 Edicion



Accion Detalles
Antes del Verifique que:
encendido * No se ha aplicado la sefial de activaciéon del accionamiento

(terminal B4 abierto).
» El motor esta conectado al accionamiento.
» La conexién del motor al accionamiento es correcta (A o Y).
» Se ha conectado la tension de alimentacion correcta al
accionamiento.

pepunbas
ap ugpeWLOo|

Encendido del
accionamiento

Verifique que:

+  En el accionamiento aparece: [ HH

sajeuiwou sojeq

Introduccién de
las velocidades
maxima y minima

Introduzca:
* Velocidad maxima en Pr 01 (Hz)
*  Velocidad minima en Pr 02 (Hz)

N -

eolugosW

uoieelsu|

Introduccién de
las rampas de
aceleracion y
deceleracion

Introduzca:
* Rampa de aceleracion en Pr 03 (seg/100 Hz)
* Rampa de deceleracion en Pr 04 (seg/100 Hz)

100Kz

Proad FProa

Eee)

ugiEfEISU|

Ajuste del control |Introduzca:

por teclado » PAdenPro05

Introduccién de Introduzca:

valores de la * Intensidad nominal del motor en Pr 06 (A)

placa de *  Velocidad nominal del motor en Pr 07 (rpm) EOOO0a0

caracteristicas del
motor

Tension nominal del motor en Pr 08 (V)

»  Factor de potencia nominal del motor en Pr 09

*  Cuando el motor no sea un motor estandar de 50/60 Hz,
ajuste Pr 39 conforme sea necesario.

NO XOXXXXXXXX kg

1P55_1dl

V_[Hz [ min Tcosa] A
Q & 200[ 50 [1445]220[080 (850
L 400 j4.90
CN=14.50m N

2240 | 50| 1445/2.20[0.76 [8.50 =
Lats 40 3

ANm 8

e|lejued A opejoa|

Preparado para el

autoajuste

Activacion y
puesta en marcha
del accionamiento

Conecte:
»  Senal de activacion

+ Pulse la tecla @ INICIO .

Autoajuste

El Commander SK realizara un autoajuste sin rotacién en el motor.
El motor debe estar estacionario para que el autoajuste se lleve
a cabo correctamente.

El accionamiento ejecutara un autoajuste sin rotacion cada vez
que se ponga en marcha después de encenderlo. Si esto causa
problemas a la aplicacion, ajuste Pr 41 en el valor necesario.

0
®
2
[
o
=
o

o
a
o

sojjpweed

soonsoubelq

u?9 ejsand

Fin del autoajuste

Cuando el autoajuste termine, en la pantalla aparecera:

Fr an

Preparado para fu

ncionar

Puesta en marcha

El accionamiento esta listo para hacer funcionar el motor.

A‘jjme",t,o yd | Pulse la tecla @) ARRIBA para aumentar la velocidad.
reduccion ae la

velocidad Pulse la tecla (%) ABAJO para reducir la velocidad.
Parada

Pulse la tecla @ PARADA/REINICIO para detener el motor.

sauoido

sonaweled
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Diagnésticos

ADVERTENCIA

No intente realizar reparaciones en el interior del accionamiento. Devuelva las unidades
defectuosas al proveedor para su reparacion.

Codigo de
bloqueo

OLAC**

Ol.br**

O.SPd

tunE

It.br

It.AC

Estado

Posible causa

Subtension en bus de CC

Baja tension de alimentacion de CA
Baja tension del bus de CC desde una fuente de alimentacion
de CC externa

Sobretension en bus de CC

Rampa de deceleracion demasiado alta para la inercia de la
maquina
Carga mecanica girando el motor

Sobreintensidad instantanea en la
salida del accionamiento

Tiempos de rampa insuficientes

Cortocircuito entre fases o de fase a tierra en la salida de los
accionamientos

Es preciso el autoajuste del accionamiento en funcion del
motor.

Cambio de motor o de conexiones del motor. Vuelva a autoajustar
el accionamiento en funcion del motor.

Sobreintensidad instantanea de la
resistencia de frenado

Corriente de frenado excesiva en la resistencia de frenado
Resistencia de frenado con valor demasiado bajo

Exceso de velocidad

Velocidad del motor demasiado alta (normalmente se debe a
que la carga mecanica acciona el motor)

Autoajuste detenido antes de
terminar

Orden de marcha eliminada antes de terminar el autoajuste

12t en resistencia de frenado

Exceso de energia en la resistencia de frenado

1%t en corriente de salida del
accionamiento

Carga mecanica excesiva

Cortocircuito entre fases o de fase a tierra, o gran impedancia
en la salida del accionamiento

Es preciso el autoajuste del accionamiento en funcion del
motor.

Sobrecalentamiento de IGBT
basado en el modelo térmico de los
accionamientos

La temperatura en los IGBT supera el valor térmico maximo.

Sobrecalentamiento basado en el
disipador térmico de los
accionamientos

La temperatura del disipador térmico supera el valor maximo
permitido.

Desconexion del termistor del motor

Temperatura del motor demasiado alta

Salida de usuario +24 V o
sobrecarga de salida digital

Exceso de carga o cortocircuito en la salida +24 V

Accionamiento sobrecalentado
termicamente

La temperatura en los IGBT supera el valor térmico maximo

Modo de intensidad de entrada
analdgica 1, pérdida de corriente

Intensidad de entrada inferior a 3 mA con los modos de 4-20 o
20-4 mA seleccionados

Tiempo limite de pérdida de
comunicaciones serie

Interrupcién de la comunicacion con el accionamiento
controlado en modo remoto

Trip de la EEPROM interna del
accionamiento

Posible pérdida de los valores de parametro
(configure los parametros por defecto (consulte Pr 29 en la
pagina 36))

Desequilibrio o pérdida de la fase
de entrada

Una de las fases de entrada se ha desconectado del
accionamiento (sélo se aplica a accionamientos trifasicos de
200/400 V, no a accionamientos de 200 V con posibilidad de
doble conexion monofasica o trifasica).
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Codigo de Estado Posible causa _
bloqueo % e
Fallo de medida de la resistencia Motor demasiado pequefio para el accionamiento ‘g g
del estator de los motores Cable del motor desconectado durante la medicion g9
Disparo iniciado desde la palabra |5\ 46 control ha iniciado el disparo °
de control 5
Q
Sobretemperatura del modulo de Exceso de temperatura en el médulo rectificador &
potencia 3
Error de datos de SmartStick Conexm_n incorrecta o degradacion de la memoria de 3
SmartStick 2
Datos de SmartStick inexistentes Lectura de SmartStick nuevo/vacio
Fallo de lectura/escritura de P . 37
SmartStick Conexion incorrecta o SmartStick defectuoso § g
= Q.
Cambio de valores nominales de Lectura del SmartStick programado por un accionamiento con 88
SmartStick/accionamiento valores nominales diferentes
SOb.recarga en entrada de bucle de Corriente de entrada superior a 25 mA _
corriente 03
gg
Fallos de hardware Fallo interno del hardware del accionamiento (consulte la Guia 8 §:
avanzada del usuario del Commander SK)
* El accionamiento no puede reiniciarse mediante el terminal de activacion/reinicio 8
Q
después de una desconexion O.Ld1. Utilice la tecla (@) de parada/reinicio. <
** El accionamiento no puede reiniciarse hasta 10 segundos después de estas ?;
desconexiones. =5
Para obtener mas informacién sobre las posibles causas de desconexién del -
accionamiento, consulte la Guia avanzada del usuario del Commander SK. B
. 3
Tabla 8-1 Tensiones del bus de CC z
@
Tensién nominal Desconexién UV Reinicio UV Nivel de frenado | Desconexién OV**
del accionamiento o
110V 175 215* 390 415 2 %—
200V 175 215* 390 415 é’_%
400 V 330 425* 780 830 g.
g

* Estos son los voltajes de CC absolutos minimos que pueden utilizarse con los
accionamientos.
** El accionamiento sufrira una desconexion OV si la tensién del bus de DC aumenta por
encima del nivel de desconexién OV.

=
]
Q
S
[<}
@
=
5]
o
@

Tabla 8-2 Avisos de alarma / Indicaciones del Dispaly

o
Pantalla Estado Solucién §-
- i 8
S_oprecarga I xt (1= corriente, Reduzca la intensidad del motor. (Carga) ¢
t= tiempo)
Alta temperatura de IGBT/disipador

P Reduzca la temperatura ambiente o la intensidad del motor.
térmico

Sobrecarga de resistencia de frenado |Consulte la Guia avanzada del usuario del Commander SK.

sosaweled
spesr]

El accionamiento esta en limite de

. Consulte la Guia avanzada del usuario del Commander SK.
corriente

Un intento de lectura de la Logic Stick ha sido realizado
cuando el accionamiento no estaba deshabilitado or con
disparo de proteccion, o la Logic Stick esta en lectura
solamente

Error al tratar de leer la Logic Stick

1N ap ugweborereo
ap UgIBWLIOJU|
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NOTA Si no se toman las medidas oportunas ante la aparicion de un aviso de alarma, el
accionamiento se desconecta y se muestra el cédigo de error correspondiente.

Figura 8-1 Diagrama légico de diagnosticos

Bloqueos de velocidad Rampas

! Velocidad
Entradas analdgicas \elocidad aceleracion

Referencia de minima

@ * fecvenca [Coz] elspd (07 ] yerociead
seleccionada eceleracion

(i ] (Hz) l [ 30 ] Seleccionar de

modo de rampa

Entrada analogica 2 (%) 0 Referencia anterior
‘F _,_n_l arampa (Hz,
| L DW

Referencia de
velocidad lenta

Reftere_ncia
i osterior a
E/S digital Indicador de | rpampa (Hz)

velocidad lenta

[0 Sefal de [Secuenciador ; Frecuen::\a del
/e— lectura Seleccionar motor
q E/S dégona\ Iégica d Control del motor
r

ogica de
inicio/paradal Intensidad
B30 Marcha atras %] nominal motor ‘e
Activacion dd Seleccionada Motor velocidad
) controlador i
= @ defrene G2/ [08 ] ?:r?:ig:l nominal
JzEm de motor Tension del
Selector de |Referencia Fagtor potencia motor
} modo de actiyida del motor
9 parada Seleccionar T/f
32 P
, |I| 91 [32 ] dinamica

Tension de Frecuencia de
bus de CG coRMUtAGON

Senal de lectura de E/S digital Pr 90 Autoajuste
Terminal Valor binario de XX F . Velocidad
recuencia nominal|  del motor
gi ; [39_] de motor Tpm
Numero de polos
Eg g de motor P
B7 16 Seleccionar
T6/T5 64 modo de tension
Corriente activa Aumento de
Clave Medida de de motor tension
Ep— intensidad
lerminales Parametro de lectura
’m de entrada y escritura (RW)
Terminales Parametro d dco|mergte A
! arametro de el motor cceso a
0 (¢ Sica sélo lectura (RO) parametro

Control del ventilador de refrigeracion (tamafos B, C y D solamente)

El accionamiento controla por defecto el ventilador de refrigeracion. El ventilador
permanecera apagado hasta que la temperatura del disipador térmico sea de 60°C o
hasta que la corriente de salida aumente por encima del 75% de la corriente nominal
del accionamiento. En ese momento, el ventilador se enciende y funciona a la
velocidad maxima durante un minimo de 20 segundos.

El ventilador del Commander SK talla D es de doble velocidad.El accionamiento
controla su velocidad en base a la temperatura del radiador del accionamiento y
tambien del modelo térmico del mismo.

Para obtener mas informacion, consulte la Guia avanzada del usuario del Commander
SK.
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9 Opciones

Opcion

Funcion

SmartStick

Descarga de los parametros al SmartStick para almacenaje, para clonar
accionamientos idénticos 6 para cargar en equipos de sustitucion

pepunbas
P UoIoBLLLIOU|

LogicStick

El LogicStick se inserta en el frontal del accionamiento, y permite al
usuario programar funciones de PLC en el propio accionamiento
La LogicStick puede ser también utilizada como una SmartStick

sajeuiwou sojeq

Proteccion de la

La proteccion de la LogicStick lo hace cuando se ha montado en el

LogicStick accionamiento

SM-1/O Lite* Modulo de E/S adicionales sin reloj de tiempo real

SM-I/O Timer* Maodulo de E/S adicionales con reloj de tiempo real

SM-1/0 120Vv* Modulo de E/S adicionales

SM-1/O PELV* Entra(.jas/SaI'ldas lals.ladas segun especificaciones NAMUR NE37
(para industria quimic

SM-1/O 24V Modulo de entradas /salidas adicionales con proteccion por sobre

Protected* tension hasta 48V. 2 salidas analdgicas , 4 entradas/salidas digitales
, 3 entradas digitales y 1 salida de relé

SM-1/O 32 Adicional Médulo E/S con 32 x E/S digitales

SM-PROFIBUS-DP-
V1*

SM-DeviceNet*

SM-CANopen*

SM-INTERBUS*

SM-Ethernet*

SM-LON*

SM-EtherCAT*

Médulos de comunicaciones por bus de campo

Bolugdswl
uoieelsu|

eougle
ugiEfEISU|

e|lejued A opejoa|

sojjpweed

SM-Keypad Plus

Display remoto LCD con texto multilinglie, IP65 (NEMA 12) y tecla
adicional de Ayuda

epides
OIDINISS US Ejsand

SK-Keypad Remote

Display remoto a LED IP54 (NEMA 12) y tecla adicional de Ayuda

Filtros EMC

Estos filtros adicionales estan disefiados para trabajar
conjuntamente con los propios filtros integrados de los
accionamientos , en areas de alta sensibilidad

SK-Abrazadera

Abrazadera del cable

soonsoubelq

sauolodQ

sonawesed
spesr]

comunicaciones CT

RS485. Se utiliza para conectar el PC/Laptop al accionamiento
cuando se usa CTSoft o SyPTLite

Kit de tapa de El kit adicional de la tapa superior ,incrementara el grado de ,@@ gt

proteccion proteccion a un IP4X en direccién vertical - :/ )
Cable de comunicaciones serie aislado con convertidor RS232 a S

Cable de

1N ap ugweborereo
ap UgIBWLIOJU|
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Opcién Funcién Imagen

Cable (.’e ) Cable conversor aislado RS232 y RS485 .Para conectar

comunicaciones CT ) . ) .

USB ordenadores al accionamiento cuando se use CT Soft 6 SypLite

Reactancias d B £

xeactancias de Reducen el nivel de armoénicos en la corriente de entrada

linea de CA m
Software para PC que permite al usuario configurar y almacenar

CTSoft ] A \
conjuntos de parametros FREE %

SyPTLite Software para I_DC que perrr_ute al usuario programar funciones de Scftware”
PLC en el propio accionamiento

Kit UL tipo 1 Prensas metalicos inferiores, las tapas superior y lateral permitira al

accionamiento cumplir con los requisitos de UL tipo 1

* Sélo se aplica a los tamafios B, C y D.
Para obtener informacién detallada sobre las opciones anteriores, visite el sitio www.controltechniques.com.

9.1 Documentacion
Al igual que la Guia de Usuario del Commander SK, existen a disposicién otras guias
relacionadas con este accionamiento:

Guia de datos técnicos del Commander SK

En esta guia se proporcionan todos los datos técnicos del accionamiento, como los
siguientes:

* Tamanfos de fusible + Grado de contaminacion * Pesos

» Tamafos de cable + Especificaciones de vibracion «  Pérdidas

* Informacién de la *  Humedad * Informacién de
resistencia de frenado reduccion de potencia
» Clasificaciones IP +  Altitud * Informacién de filtros
EMC

Guia avanzada del usuario del Commander SK

En esta guia se ofrece informacion detallada sobre todos los parametros avanzados del
accionamiento y sobre las comunicaciones serie. Asimismo, incluye ejemplos de
configuracién del accionamiento.

Guias de usuario / Hojas de instalacién de moédulos SM opcionales

Estos manuales instruyen detalladamente de la configuracion relativa a las opciones
varias disponibles para el Commander SK.

Todas estas guias se encuentran disponibles en el CD suministrado con el
accionamiento y en el sitio www.controltechniques.com.
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10 Lista de parametros §§
S
Param. Descripcion Euror deectSSA Ajuste 1 Ajuste 2 &
Parametros de nivel 1 §
01 |Velocidad minima fijada (Hz) 0,0 g
02 |Velocidad maxima fijada (Hz) 50,0 60,0 3
03 [Rampa de aceleracién (seg/100 Hz) 5,0 33,0 %
04 |Rampa de deceleracién (seg/100 Hz) 10,0 33,0
05 |Configuracion de accionamiento ALAV PAd 35
. . Valores nominales de 28
06 |Intensidad nominal del motor (A) accionamiento % g—,:
07 |Velocidad nominal del motor (rpm) 1500 1800 >
08 | Tensién nominal del motor (V) 230 /400 230 /460
09 |Factor de potencia del motor (cos ¢) 0,85 _
10 |Acceso a parametros L1 & %
Parametros de nivel 2 % %
11 | Seleccionar légica de inicio/parada 0 | 4 >
12 | Activacién de controlador de freno diS
13 g
7 No utilizado 22
15 |Referencia de velocidad lenta (Hz) 1,5 §
16 |Modo de entrada analégica 1 (mA) 4-0,20 g
17 | Activar velocidades prefijadas negativas OFF >
18 | Velocidad prefijada 1 (Hz) 0,0 -
19 | Velocidad prefijada 2 (Hz) 0,0 Rl
20 |Velocidad prefijada 3 (Hz) 0,0 g
21 |Velocidad prefijada 4 (Hz) 0,0 8
22 |Unidades de carga visualizadas Ld =
23 |Unidades de velocidad visualizadas Fr 8
24 Escala definida por usuario 1,000 3 g
25 |Codigo de seguridad del usuario 0 g 2
26 |No utilizado 3
27 |Referencia de teclado inicial 0 °
28 [Duplicacion de parametro No o
29 [Ajuste a parametros por defecto No §
30 |[Seleccionar modo de rampa 1 §
31 |Selector de modo de parada 1 §
32 | V/F dinamica OFF
33 |Seleccionar deteccion de motor en giro 0
34  |Seleccionar modo de terminal B7 dig %
35 |[Funcion de salida digital (terminal B3) n=0 S
36 | Funcion de salida analégica (terminal B1) Fr ¢
37 |Frecuencia de conmutacién maxima (kHz) 3
38 |Autoajuste 0 g
39 Frecuencia nominal del motor (Hz) 50,0 60,0 g
40 |Numero de polos de motor Auto 2
41 | Seleccionar modo de tension Url Fd 8
42 | Aumento de tension a baja frecuencia (%) 3,0 1,0
Velocidad en baudios de comunicaciones % 3
43 serie 19,2 89
o 3
44 | Direccion de comunicaciones serie 1 §1 §:
45 [Version de software 8a
'g [V)
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Por defecto

Param. Descripcion Eor USA Ajuste 1 Ajuste 2
46 |Umbral de intensidad para liberar freno (%) 50
47 |Umbral de intensidad para aplicar freno (%) 10
48 |Frecuencia para liberar freno (Hz) 1,0
49 | Frecuencia para aplicar freno (Hz) 2,0
50 |Retardo anterior a aplicar el freno (s) 1,0
51 Retardo posterior a liberar el freno (s) 1,0
52 [*Modulo de soluciones dependiente 0
53 [*Moddulo de soluciones dependiente 0
54  [*Modulo de soluciones dependiente 0
55 |Ultima desconexion 0
56 [Desconexién anterior a Pr 55 0
57 |Desconexion anterior a Pr 56 0
58 |Desconexion anterior a Pr 57 0
59 [Activar programa PLC ladder 0
60 |Estado del programa PLC ladder
61 Parametro configurable 1
62 |Parametro configurable 2
63 [Parametro configurable 3
64 |Parametro configurable 4
65 |Parametro configurable 5
66 |Parametro configurable 6
67 |Parametro configurable 7
68 [Parametro configurable 8
69 [Parametro configurable 9
70 [Parametro configurable 10

Parametros de nivel 3

7 Parametro de configuracion Pr 61

72 |Parametro de configuracion Pr 62

73 |Parametro de configuracién Pr 63

74  |Parametro de configuracion Pr 64

75 |Parametro de configuracién Pr 65

76 | Parametro de configuracion Pr 66

77 |Parametro de configuracion Pr 67

78 |Parametro de configuracion Pr 68

79 |Parametro de configuracion Pr 69

80 |[Parametro de configuracién Pr 70

81 |Referencia de frecuencia seleccionada

82 |[Referencia anterior a rampa

83 [Referencia posterior a rampa

84 [Tension de bus de CC

85 |Frecuencia del motor

86 | Tensién del motor

87 |Velocidad del motor

88 |Intensidad del motor

89 |[Corriente activa del motor

90 |Lectura de E/S digital

91 |Indicacion de referencia activada

92 |Indicador de marcha atras seleccionada

03 Indica(_ior de velocidad lenta
seleccionada

94  |Nivel de entrada analdgica 1

95 [Nivel de entrada analégica 2

*Para mas informacién ver la Guia Avanzada del Usuario del Commander SK.
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e e E
1 Informacion de catalogacién de UL 83
£E
Tabla 11-1 Homologacién g3
()
(E Homologaciéon CE Europa 9
5
Homologacién C Tick Australia ]
cus Homologacién UL / cUL | EE.UU. y Canada
33
. r ~ g5
1.1 Informaciéon de UL (Commander SK tamaio A, B, C y D) g g
El numero de registro UL de Control Techniques es el E171230. La confirmacion del UL 55
listado puede ser encontrado en la Web : www.ul.com.
11.1.1 Conformidad ez
» El accionamiento es conforme a los requisitos de catalogacién de UL sélo cuando %’ g
se cumple lo siguiente: E)
« Enlainstalacién se usa solo hilo de cobre de clase 1 60/75°C (140/167°F). ~
» Latemperatura ambiente no supera los 40°C (104°F) cuando el accionamiento esta 8
en funcionamiento. §
+ Se utilizan los pares de apriete de terminales especificados en la seccion B
4.1 Conexiones de los terminales de potencia en la pagina 13. %
» El accionamiento esta instalado en un carenado eléctrico separado. El
accionamiento tiene una clasificacion del carenado UL de tipoabierto. §
« Se utilizan fusibles de accién rapida catalogados en UL de clase CC para la g
alimentacion de CA; por ejemplo, serie Bussman Limitron KTK, serie Gould Amp- g
Trap ATM o equivalentes. -
11.1.2 Especificacion de alimentacién de CA g
El accionamiento esta preparado para su utilizaciéon en un circuito capaz de suministrar § g
no mas de 100000 rms de amperios simétricos a 264 Vca rms como maximo (modelos | * §
de 200 V), 528 Vca rms como maximo (modelos de 400 V) o 132 Vca rms como g
maximo (modelos de 110 V). 5
11.1.3 Proteccion contra sobrecargas del motor %
El accionamiento proporciona proteccién contra las sobrecargas del motor. El nivel de %‘
proteccion contra sobrecargas es del 150% de corriente a plena carga. Para una ?
proteccion satisfactoria, es necesario introducir la intensidad nominal del motor en el
Pr 06. Si es necesario, el nivel de proteccién puede ajustarse por debajo del 150%. 9
Para mas informacion, consulte la Guia del usuario avanzado del Commander SK. )
3
11.1.4 Proteccion contra el exceso de velocidad
El accionamiento tiene una proteccion de sobre velocidad. No obstante esta proteccion
no es comparable al nivel de un dispositivo independiente de alta integridad. g -
3g
e
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Pr 29 = Eur

10k
(2 kmin)

Entrada de referencia
de velocidad remota

][]

Ol O
HEEREINE

oV

Entrada de referencia remota de
velocidad por intensidad (A1)

Alimentacion de referencia +10 V

Entrada de referencia local de
velocidad por tensién (A2)

pay

OK< Fallo)/

[m] ]
3

+24 V

oV

Salida analdgica
(velocidad del motor)

Alimentacion +24 V

Salida digital
(velocidad cero)

Activar/reiniciar accionamiento
Marcha adelante

Marcha atras

Seleccionar referencia de velocidad
local (A2)/remota (A1)

Pr 29 = USA

Oy

B

ov

O
x|

No utilizado

O
3

Alimentacion
de referencia +10 V/

0
=

No utilizado

Salida analdgica

0
E

(velocidad de motor)

+24V

Alimentacién +24 V

Salida digital

ov

(velocidad cero)

Activar/reiniciar
accionamiento

alalals

Adelante/Atras

[m]
3

No utilizado

0
]

No utilizado
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