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Secciéon 1

Guia para Comienzo Rapido

Resumen

Si tiene experiencia usando los controles Baldor, probablemente ya se encuentra
familiarizado con los métodos de operacion y programacién del teclado. De ser asi, esta
“guia rapida” fue preparada para usted. Este procedimiento le ayudara a preparar y
operar su sistema rapidamente en el modo de teclado, permitiéndole verificar la
operacion del motor y el control. Este procedimiento presupone que el Control, el Motor y
el Hardware de Frenado Dinamico estan correctamente instalados (ver los
procedimientos descriptos en la Seccién 3) y que usted conoce los procedimientos de
operacion y programacion del teclado. No es necesario cablear la regleta de terminales
para operar en el modo de Teclado (en la Seccidn 3 se describe el procedimiento para
cablear la regleta de terminales). El procedimiento para el comienzo rapido es asi:

1. Leael Aviso de Seguridad y las Precauciones en la Seccion 2 del manual.
Instale el control. Vea el procedimiento de “Ubicacién Fisica” en la Seccion 3.
Conecte la potencia CA; vea “Conexiones de Linea de CA” en la Seccion 3.
Conecte el motor; vea “Potencia de Entrada Trifasica” en la Seccién 3.
Conecte el codificador; vea “Instalacion del Codificador” en la Seccion 3.

o g s~ wDN

Instale el hardware de frenado dinamico, de ser requerido. Vea “Hardware
Opcional de Frenado Dinamico” en la Seccién 3.

Lista de Verificacién para el Comienzo Rapido

Chequeo de detalles eléctricos.

iCUIDADO!:  Luego de completar la instalacion pero antes de aplicar potencia el
equipo, asegurese de chequear los puntos siguientes.

1. Verifique si el voltaje de linea CA en la fuente es equivalente al voltaje nominal
del control.

2. Revise todas las conexiones de potencia para confirmar que se hicieron
correctamente, estan bien apretadas y cumplen con los cddigos especificos.

3. Verifique si el control y el motor estdn mutuamente puestos a tierra, y si el
control esta conectado a masa de tierra.

4. Chequee la precision en todo el cableado de sefiales.

5. Asegurese que todas las bobinas de freno, contactores y bobinas de relés
(relevadores) cuentan con supresion de ruidos. Esta debera consistir en un
filtro R—C para las bobinas CA y en diodos de polaridad inversa para las
bobinas CC. El método de supresién de transitorios tipo MOV no es adecuado.

ADVERTENCIA: Aseglrese que una operacion inesperada del eje (flecha) del
motor durante el arranque no vaya a provocar lesiones a
personas ni dafios al equipo.

Chequeo de Motores y Acoplamientos

1. Verifique si todos los ejes del motor se mueven libremente y si todos los
acoplamientos del motor estan bien apretados y no contragolpean.

2. Verifique si los frenos de retencion, de haberlos, estan bien ajustados para
soltarse completamente y si estan regulados al valor de par que se desea.

IMN718SP
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Procedimiento de Comienzo Répido

Condiciones Iniciales

Asegurese que el Control 18H, el Motor y el Hardware de Frenado Dinamico estan
instalados y cableados de acuerdo a los procedimientos de la Seccién 3 de este manual.
Familiaricese con la programacion del teclado y la operacion por teclado del control,
segun estan descriptas en la Seccion 4 de este manual.

1.

10.

11.
12.
13.
14.

15.

16.

Desconecte la carga (incluyendo acoplamientos o volantes de inercia) del eje
del motor, de ser posible.

Conecte la alimentacién del equipo. Aseglrese que no se muestran errores.

Defina el parametro de Modo de Operacioén en el bloque de Entrada, Nivel 1
para “KEYPAD” (teclado).

Defina el parametro “OPERATING ZONE” (zona de operacién) del bloque de
Limites de Salida, Nivel 2, como lo desee (STD CONST TQ, STD VAR TQ,
QUIET CONST TQ o QUIET VAR TQ) (par constante estandar, par variable
estandar, par constante con operacion silenciosa, par variable con operacion
silenciosa).

Defina el parametro “MIN OUTPUT SPEED” (velocidad minima de salida) en el
bloque de Limites de Salida, Nivel 2.

Defina el parametro “MAX OUTPUT SPEED” (velocidad méxima de salida) en
el bloque de Limites de Salida, Nivel 2.

Introduzca los siguientes datos del motor en los pardmetros del bloque de
Datos del Motor, Nivel 2:

Voltaje del Motor (Placa de Fabrica, VOLTS)

Amperios Nominales del Motor (Placa de Fabrica, FLA)

Velocidad Nominal del Motor (Placa de Fabrica, RPM)

Frecuencia Nominal del Motor (Placa de Fabrica, HZ)

Amperios Magnetizantes del Motor (corriente en vacio [sin cargal])

Si la carga no fue desconectada en el paso 1, vea la Seccidn 6 y sintonice
manualmente el control. Luego de la sintonizacién manual, saltee los pasos
9 a 13 y continde con el paso 14.

Vaya al blogue de Autosintonizacion, Nivel 2, pulse ENTER, en CALC
PRE-SETS seleccione YES (usando la tecla s) y deje al control calcular
valores predefinidos para los parametros necesarios para la operacion del
control.

Vaya al bloque de Autosintonizacion, Nivel 2, y haga las siguientes pruebas:
CMD OFFSET TRIM (Retoque de las Desviaciones del Mando)

CUR LOOP COMP (Compensacion del Bucle de Corriente)

FLUX CUR SETTING (Ajuste del Flujo de Corriente)

ENCODER TESTS (Pruebas del Codificador)

SLIP FREQ TEST (Ajuste de Frecuencia de Deslizamiento)

Desconecte toda la alimentacién de potencia del control.
Acople el motor a su carga
Conecte la alimentacién del equipo. Asegurese que no se exhiben errores.

Vaya al blogue de Autosintonizacion, Nivel 2, y haga la prueba SPD CNTRLR
CALC (Célculo del Controlador de Velocidad).

Opere la unidad desde el teclado usando las teclas de flecha para control
directo de velocidad, velocidad introducida desde el teclado o0 modo de JOG.

Seleccione y programe parametros adicionales adecuados a su aplicacion.

El control estara ahora listo para usarse en modo de teclado. Si se desea un modo de
operacion diferente, puede cablearse la regleta de terminales y cambiarse la
programacion segun lo descripto en la Seccién 3.

1-2 Guia para Comienzo Rapido
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Seccion 2
Informacion General

Resumen

El control PWM (con modulacién de impulsos en anchura o por ancho de pulsos*) de
Baldor Serie 18H usa tecnologia vectorial de flujo. Esta tecnologia (a veces denominada
de Control de Campo Orientado) es un esquema de control de bucle cerrado que usa un
algoritmo para ajustar la frecuencia y fase del voltaje y la corriente que se aplican a un
motor de induccidn trifasico. El control vectorial separa la corriente del motor en sus
componentes de produccion de par y flujo. Estos componentes son ajustados
indepen—dientemente y sumados vectorialmente para mantener una relacion de 90
grados entre tales componentes. Esto produce un par maximo desde la velocidad base
hasta la velocidad cero, inclusive. Al excederse la velocidad base, el componente de flujo
es reducido para operacion a potencia (HP) constante. Ademas de la corriente, debe
controlarse la frecuencia eléctrica. La frecuencia del voltaje que se aplica al motor es
calculada a partir de la frecuencia de deslizamiento y la velocidad mecanica del rotor.
Esto brinda un ajuste instantaneo del enfasamiento de corriente y voltaje en respuesta a
la retroalimentacion (realimentacion) de la velocidad y la posicién que es proporcionada
por un codificador montado en el eje (flecha) del motor.

La potencia (HP) nominal (asignada o de régimen) del control est4 basada en el uso de
un motor de cuatro polos de disefio B de NEMA y operacion a 60 Hz en el voltaje
nominal de entrada asignado. Si se usa cualquier otro tipo de motor, el control debera
dimensionarse para el motor usando la corriente nominal que se indica en la placa de
fabrica del motor.

El control Baldor Serie 18H puede utilizarse en muchas y variadas aplicaciones. Puede
ser programado por el usuario para operar en cuatro diferentes zonas de operacion: par
constante o par variable, estandar o de operacién silenciosa. Puede también
configurarse para operar en diversos modos, dependiendo de los requisitos de la
aplicacion y de la preferencia del usuario.

El usuario tiene la responsabilidad de determinar la zona y el modo de operacién
Optimos para adaptar el control a la aplicacién especifica. Estas selecciones se hacen
a traveés del teclado, tal como se explica en la seccion sobre programacion que hay en
este manual.

* Nota del Traductor: Como existen frecuentemente variaciones regionales en el
vocabulario técnico usado en los paises de habla hispana, se han incluido (entre
paréntesis y letra bastardilla) vocablos alternativos para algunos términos clave —
generalmente, cuando aparecen por primera vez en el manual. Resulta imposible cubrir
todas las preferencias nacionales, locales o regionales en el vocabulario, pero la
intencidén es que sea preciso y pueda entenderse claramente. El Apéndice D contiene un
glosario

Inglés—Espafiol de los parametros y bloques.

IMN718SP
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Garantia Limitada

Por favor, consulte con la fabrica los detalles de aplicacion de la garantia.

2-2 Informacion General IMN718SP



Aviso de Seguridad iEste equipo maneja voltajes que pueden llegar a los 1000 voltios! El choque eléctrico
puede causar lesiones serias o fatales. Unicamente el personal calificado debera realizar
los procedimientos de arranque o el diagnéstico de fallas en este equipo.

Este equipo puede estar conectado a otras maquinas que poseen partes (piezas)
rotativas (giratorias) o partes que estan impulsadas por esta unidad. El uso indebido
puede ocasionar lesiones serias o mortales. Unicamente el personal calificado debera
realizar los procedimientos de arranque o el diagnéstico de fallas en este equipo.

PRECAUCIONES

ijADVERTENCIA!: No toque ninguna tarjeta (placa) de circuito, dispositivo de
potencia 0 conexidn eléctrica sin antes asegu—rarse que la
alimentacion haya sido desconectada y que no hayan altos
voltajes presentes en este equipo 0 en otros equipos al que
esté conectado. El choque eléctrico puede ocasionar lesiones
serias o mortales. Unicamente el personal calificado debera
realizar los procedimientos de arranque o el diagndstico de
fallas en este equipo.

ijADVERTENCIA!: Asegurese de familiarizarse completamente con la operacion
segura de este equipo. El mismo puede estar conectado a otras
maquinas que poseen partes rotativas o partes que estan
controladas por este equipo. El uso indebido puede ocasionar
lesiones serias o mortales. Unicamente el personal calificado
deberé realizar los procedimientos de arranque o el diagnéstico
de fallas en este equipo.

iADVERTENCIA!: Esta unidad tiene una caracteristica de reiniciacién automatica
que arranca el motor al aplicarse potencia (alimentacion) de
entrada y se da y mantiene un mando de RUN (FWD o REV). Si
una reiniciacion automatica del motor pudiera resultar en
lesiones a personas, la caracteristica de reiniciacion automéatica
no debera habilitarse.

ijADVERTENCIA!: Asegurese que el sistema esta debidamente puesto a tierra
antes de aplicarle potencia. No alimente potencia CA sin antes
asegurarse que se hayan seguido todas las instrucciones de
puesta a tierra. El choque eléctrico puede ocasionar lesiones
serias o mortales.

iADVERTENCIA!: No quite la tapa antes de un minimo de cinco (5) minutos luego
de desconectar la alimentacion de CA, para permitir la descarga
de los capacitores. En el interior del equipo hay voltaje
peligrosos. El choque eléctrico puede ocasionar lesiones serias
0 mortales.

ijADVERTENCIA!: La operacioén inapropiada del control puede causar un
movimiento violento del eje del motor y del equipo impulsado.
Asegurese que un movimiento inesperado del eje no vaya a
provocar lesiones a personas ni dafios al equipo. Ciertos
modos de falla del control pueden producir pares de pico
(punta) varias veces mayores que el par nominal del motor.

Continda en la pagina siguiente.
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ijADVERTENCIA!: Toda vez que se aplique potencia CA puede haber alto voltaje
en el circuito del motor, aln si el motor no se encuentra

rotando. El choque eléctrico puede ocasionar lesiones serias o
mortales.

ijADVERTENCIA!: Los resistores de frenado dinamico pueden generar calor
suficiente para encender materiales combusti—bles. Mantenga
todos los materiales combustibles y los vapores inflamables
alejados de los resistores de frenado.

iCUIDADO!:  Para evitar los dafios al equipo, asegurese que el servicio eléctrico
no pueda suministrar una corriente mayor que los amperios de
corriente maxima de corto circuito de
linea listados para las clasificaciones de 230 VCA,
460 VCA o de 575 VCA del control.

iCUIDADQ!:  Desconecte del control los cables (T1, T2 y T3) del motor antes de
efectuar una prueba de “Megger” en el motor.
Si no se desconecta el motor del control, éste resultara
substancialmente dafiado. Como parte de lo requerido por
Underwriters Laboratory, el control es sometido en la fabrica a
pruebas de resistencia a las fugas/alto voltaje.
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Seccidén 3

Recepcion e Instalacion

Recepcién e Inspeccidn

Ubicacién Fisica

El Control Vectorial Serie 18H es probado minuciosamente en la fabrica, y es empacado
cuidadosamente para el transporte. Al recibir su control, debera hacer de inmediato lo

siguiente:
1.

Evalue las condiciones del embalaje del control, y si hay dafios informe cuanto
antes a la empresa que lo transporté.

2. Verifique si el No. de parte del control que ha recibido corresponde al que esta
indicado en su orden de compra.
3. Si el control serd almacenado durante varias semanas antes del uso,

asegurese que el sitio de almacenaje cumpla con las especificaciones
respectivas publicadas. (Consulte la Seccion 7 de este manual).

La ubicacion del control 18H es importante. Debera instalarse en un area protegida
contra la exposicién directa a la luz solar, las substancias corrosivas, los gases o liquidos
nocivos, el polvo, las particulas metalicas y la vibracién. La exposicién a estos elementos
puede reducir la vida util y degradar el rendimiento del control.

Hay otros factores que deberan evaluarse cuidadosamente al seleccionar una ubicacion
para la instalacion:

1.

Para eficacia en el mantenimiento y la disipacion térmica, el control debera
montarse verticalmente en una superficie vertical plana, lisa y no inflamable. La
Tabla 3-1 da una lista de Pérdidas de Watts para dimensionar el gabinete.

Para una adecuada circulacion de aire, debera dejarse un espacio minimo
de 5 cm. (dos pulgadas) alrededor del control.

Debe contarse con acceso frontal para poder abrir la tapa del control o sacarla
para servicio, y para permitir ver el display del teclado. (El teclado puede
montarse opcionalmente en forma remota, a una distancia de hasta 30 metros
[100 pies] del control).

Los controles instalados en un gabinete montado en el suelo deben ubicarse
dejando espacio para abrir la puerta del gabinete. Este espacio permitira
también suficiente circulacion de aire para la disipacion térmica.

Reduccién de capacidad por altitud: Hasta 1000 metros (3300 pies] no se
requiere reduccién. A mas de 1000 m, reduzca la corriente de salida pico y
continua en 2% por cada 305 m (1000 pies).

Reduccidn de capacidad por temperatura: Hasta 40°C no se requiere
reduccién. A mas de 40°C, reduzca la corriente de salida pico y continua en un
2% por cada °C. La maxima temperatura ambiente es de 55°C.

Tabla 3-1 Control Serie 18H — Clasificacion de las Pérdidas de Watts

Tamarfio 230 VCA 460 VCA 575 VCA
del Gabmete 2.5KHz 8.0KHz 2.5KHz 8.0KHz 2.5KHz 8.0KHz

PWM PWM PWM PWM PWM PWM

AyB 14 Watts/ 17 Watts/ 17 Watts/ 26 Watts/ 18 Watts/ 28 Watts/
Amp Amp Amp Amp Amp Amp

C,D,E,yF 12 Watts/ 15 Watts/ 15 Watts/ 23Watts/ 19Watts/ 29 Watts/
Amp Amp Amp Amp Amp Amp

G

34 Watts/
Amp
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Instalacion del Control

Montaje a Través de la Pared

El control

debera asegurarse firmemente a la superficie de montaje. Use los cuatro (4)

agujeros de montaje para asegurar el control a dicha superficie o al gabinete.

Los controles de tamafio E y F estan disefiados para instalacion en panel o a través de la
pared. Para montar un control a través de la pared, se debera adquirir un Juego de
Montaje a Través de la Pared. Estos juegos son:

Kit No. Description
KTOOOOAO00 Juego de montaje a través de la pared, control tamafio A.
KTO001A00 Juego de montaje a través de la pared, control tamafio B.
V0083991 Juego de montaje a través de la pared, control tamafio E.
V0084001 Juego de montaje a través de la pared, control tamafio F.
Procedimiento:
1. Veaen la Seccion 7 de este manual los planos (dibujos) y dimensiones de los

juegos de montaje a traves de la pared. Use la informacion contenida en tales
dibujos para marcar agujeros de tamafio adecuado en el gabinete y en
la pared.

Haga los agujeros en el gabinete y en la pared.

Ubique y perfore los agujeros para los herrajes de montaje como se indica en
los planos.

Corte cinta de goma espuma y apliquela al perimetro de la abertura tal como
se muestra.

Asegure los cuatro (4) soportes a la parte exterior del Panel del Usuario con los
herrajes que se proporcionan.

Asegure el Ensamble del Control al Panel del Usuario con los herrajes que se
proporcionan.
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Instalacion Remota Opcional del Teclado El teclado puede montarse remotamente usando el cable de extension

opcional para teclado de Baldor. El ensamble del teclado (blanco — DCO0005A-01; gris —
DCO00005A-02) viene completo con los tornillos y empaques necesarios para montarlo
en un gabinete. Cuando el teclado esta debidamente montado en un gabinete NEMA
Tipo 4X interior, éste mantiene su clasificacion de Tipo 4X interior.

Herramientas Necesarias:

Punzon de centrar, portamachos, destornilladores (Phillips y recto) y llave

tipo medialuna.

Macho de 8-32 y mecha #29 (para agujeros de montaje roscados) o mecha
#19 (para agujeros de montaje de paso [con despejo]).

Punzén estandar de 1-1/4" para destapaderos (diametro nominal de 1-11/16")
Compuesto sellador RTV.

Cuatro (4) tuercas y arandelas de seguridad de 8-32.

Se requieren tornillos alargados 8—32 (cabeza ranurada) si la superficie de
montaje tiene mas de calibre 12 de espesor y no esta roscada (agujeros de
montaje de paso).

Plantilla (modelo) para montaje remoto del teclado. Al final de este manual hay
una copia desprendible para su conveniencia.

Instrucciones de Montaje: Para agujeros de montaje roscados:

1.

N

o o~ w

© N

Utilice una superficie de montaje plana de 4” (10,2 cm) de ancho

x 5.5” (14 cm) de altura minima. El material deber& ser de suficiente espesor
(calibre 14 como minimo).

Coloque la plantilla sobre la superficie de montaje o marque los agujeros tal
como se muestra.

Centre en forma precisa con punzén los 4 agujeros de montaje (marcados
como A) y el destapadero grande (marcado como B).

Taladre cuatro agujeros de montaje #29 (A). Haga las roscas en cada uno de
ellos utilizando un macho de 8-32.

Ubique el centro de 1-1/4" del destapadero (B) y punzonée de acuerdo a las
instrucciones del fabricante.

Quite las rebabas del destapadero y los agujeros de montaje, asegurandose
que el panel permanezca limpio y plano.

Aplique compuesto sellador RTV en los 4 agujeros marcados como (A).
Ensamble el teclado al panel. Use arandelas de seguridad, tornillos y tuercas
de 8-32.

Desde la parte interior del panel apligue RTV sobre cada tornillo y tuerca.
Cubra un &rea de 3/4” alrededor de cada tornillo, asegurandose de encapsular
completamente la tuerca y la arandela.

Instrucciones de Montaje: Para agujeros de montaje de paso

1.

N

o oM W

© N

Utilice una superficie de montaje plana de 4” (10,2 cm) de ancho

x 5.5” (14 cm) de altura minima. El material debera ser de suficiente espesor

(calibre 14 como minimo).

Coloque la plantilla sobre la superficie de montaje o marque los agujeros tal

como se muestra en la plantilla.

Centre en forma precisa con punzoén los 4 agujeros de montaje (marcados

como A) y el destapadero grande (marcado como B).

Taladre cuatro agujeros de paso #19 (A).

Ubique el centro de 1-1/4" del destapadero (B) y punzonée de acuerdo a las

instrucciones del fabricante.

Quite las rebabas del destapadero y los agujeros de montaje, asegurandose

gue el panel permanezca limpio y plano.

Aplique compuesto sellador RTV en los 4 agujeros marcados como (A).

Ensamble el teclado al panel. Use arandelas de seguridad, tornillos y tuercas
e 8-32.

Desde la parte interior del panel apligue RTV sobre cada tornillo y tuerca.

Cubra un area de 3/4" alrededor de cada tornillo, asegurandose de encapsular

completamente la tuerca y la arandela.
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Instalacién Eléctrica

Impedancia de Linea

Se requiere cableado de interconexion entre el control de motores, la fuente de
alimentacion de CA, el motor, el control principal, y las estaciones de interfaz del
operador. Utilice conectores de bucle cerrado listados del tamafio apropiado para el
calibre de alambre que se usa. Los conectores deberan instalarse empleando la
herramienta de compresion especificada por el fabricante del conector. Debera usarse
Unicamente cableado de Clase 1.

Los controles Baldor Serie 18H ofrecen proteccién ajusTabla contra la sobrecarga del
motor aprobada por UL, adecuada para motores con capacidad no inferior al 50% de la
clasificacion de salida del control. Otras agencias reguladoras, como NEC, quizas
requieran proteccion separada contra sobrecorriente. El instalador de este equipo tiene
la responsabilidad de cumplir con el Cédigo Nacional Eléctrico y los cddigos locales
pertinentes que regulen aspectos tales como la proteccion del cableado, la puesta a
tierra, los seccionadores, y otras protecciones de la corriente.

El control Baldor Serie 18H requiere una minima impedancia de linea del 3% (la caida de
voltaje a través del reactor es de 3% cuando el control consume la corriente nominal de
entrada). Si la linea de alimentacion entrante tiene menos de 3% de impedancia, puede
usarse un reactor de linea trifasico para dar la impedancia requerida en la mayoria de los
casos. Los reactores de linea son opcionales, y se consiguen en Baldor.

La impedancia de entrada de las lineas de alimentacion puede determinarse de dos
maneras:

1. Mida el voltaje entre fases en el motor sin carga y con plena carga nominal.
Use estos valores medidos para calcular la impedancia como sigue:
(VOltSNo Load Speed = Volts Full Load Speed)

(VOltSNo Load Speed)
donde: No Load Speed = Velocidad en Vacio (sin carga)
Full Load Speed = Velocidad con Plena Carga

%Impedancia / 100

2. Calcule la capacidad de corriente de cortocircuito de la linea de alimentacion.
Si dicha capacidad excede a los valores publicados de corriente maxima de
cortocircuito (Tablas 3-2), debera instalarse un reactor de linea.

Se proporcionan a continuacion dos métodos para calcular la capacidad de
corriente de cortocircuito:
A. Meétodo 1
Calcule la corriente de cortocircuito como sigue:
(KVAemr 1000 100)
ISC / .

(%Zyenr  Viow ( 3)

Ejemplo: Transformador de 50KVA con impedancia de 2.75% @ 460VCA.
(50 1000 100)
ISC /

(275 460 (3)
B. Método 2

Paso 1: Calcule los KVA de cortocircuito como sigue:

(KVAevr) [ 50 ]
KVAg. / e, / 0775 / 1818.2 KVA
100

/ 2282 Amps

Paso 2: Calcule la corriente de cortocircuito como sigue:
KVA 1000
. ) KVAsc 1000) 18182 1000 ; 5yg5 Amps
Vi (3) 460 (3
donde: KVAXFMR = KVA del transformador
Isc = corriente de cortocircuito;

KVASC = KVA de cortocircuito
ZXFMR = Impedancia del transformador
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Reactores de Linea Los reactores de linea trifasicos pueden conseguirse en Baldor. El reactor de linea a
pedir debe basarse en la potencia (HP) nominal en cuadratura (Quad Rated HP*) del
control. Si usted suministrara su propio reactor de linea, use la siguiente férmula para
calcular la inductancia minima requerida. La Tabla 3-3 da una lista de las corrientes de
entrada necesarias para este calculo, para cada tamafio de control.

L/ (VL=L_ 0.03)
(1 3  377)
Donde:
L Inductancia minima en henries.
VL-L Voltios de entrada medidos entre fases (linea a linea).
0.03 Porcentaje deseado de impedancia de entrada.
| Valor nominal de corriente de entrada del control.
377 Constante usada para una alimentacion de potencia de 60 Hz.
Si la potencia es de 50 Hz, deberéa usarse la constante 314.
Reactores de Carga Pueden usarse reactores de linea en la salida del control al motor. Cuando son usados

de esta forma, se los denomina Reactores de Carga. Los reactores de carga cumplen
diversas funciones, incluyendo:

. Proteger al control contra un cortocircuito en el motor.
e Limitar la velocidad de subida de las sobrecorrientes transitorias del motor.
. Reducir la tasa de cambio de la potencia que el control envia al motor.

Los reactores de carga deberan instalarse lo mas cerca posible del control.

* La Quad Rated HP (HP nominal en cuadratura) del control se refiere a los cuatro (4)
valores nominales de potencia en HP del control basados en la operacion Estandar (2.5
KHz PWM) o Silenciosa (8.0 KHz PWM) ya sea con Par Contante o Par Variable. Los
valores nominales se proporcionan en la Seccién 7 de este manual, bajo “Valores
Nominales — Productos en Inventario de la Serie 18H".
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Tabla 3-2 Valores Nominales de Corriente de Cortocircuito

230VCA 460VCA 575VCA
. Corriente Corriente Corriente
d’e\I lé:rgglc())séo c owc?():(i'rgueito Numeros de Catalogo Co%c?c):(i'rgljeito Numeros de Catalogo c owc?c):(i'rgueito
de Linea de Linea de Linea
ZD18H201-E 250 ZD18H401-E 150 ZD18H501-E 50
ZD18H201-W 350 ZD18H401-W 200 ZD18H502-E 100
ZD18H202-E 350 ZD18H402-E 200 ZD18H503-E 150
ZD18H202-W 550 ZD18H402-W 300 ZD18H505-E 200
ZD18H203-E or W 550 ZD18H403-E or W 300 ZD18H507-E 300
ZD18H205-E 550 ZD18H405-E 300 ZD18H510-E 400
ZD18H205-W 1000 ZD18H405-W 500 ZD18H515-E, EO or ER 600
ZD18H207-E or W 1000 ZD18H407-E or W 500 ZD18H520-EO or ER 1000
ZD18H210-E 1000 ZD18H410-E 500 ZD18H525-EO or ER 1100
ZD18H210L-ER 1500 ZD18H410L-ER 800 ZD18H530-EO or ER 1500
ZD18H215-E, EO or ER 1900 ZD18H415-E, EO or ER 1000 ZD18H540-EO or ER 1800
ZD18H215L-ER 1900 ZD18H415L-ER 1000 ZD18H550—-EO or ER 2200
ZD18H220-EO or ER 2400 ZD18H420-EO or ER 1200 ZD18H560—EO or ER 2700
ZD18H220L-ER 2100 ZD18H420L-ER 1200 ZD18H575-EO or ER 3300
ZD18H225-EO or ER 2800 ZD18H425-EO or ER 1400 ZD18H5100—EO or ER 4200
ZD18H225L-ER 2500 ZD18H425L-ER 1400 ZD18H5150V—EO or ER 4800
ZD18H230V—EO or ER 3600 ZD18H430V—EO or ER 1800
ZD18H230-EO or ER 3600 ZD18H430-EO or ER 1800
ZD18H230L-ER 3600 ZD18H430L-ER 1800
ZD18H240-MO or MR 4500 ZD18H440-MO or MR 2300
ZD18H240L-MR 4000 ZD18H440L-MR 2300
ZD18H250V—MO or MR 4500 ZD18H450—EO or ER 2800
ZD18H250-MO or MR 4500 ZD18H450L-ER 2800
ZD18H460—EO or ER 3500
ZD18H460V—EO or ER 3500
ZD18H460L—ER 3500
' ZD18H475-EO 4300
| ZD18H475L-EO 4300
' ZD18H4100-EO 5500
| ZD18H4150V-EO 6200
' ZD18H4150-EO 8300
' ZD18H4200-EO 11000
' ZD18H4250-EO 13800
' ZD18H4300—-EO 16600
ZD18H4350-EO 19900
ZD18H4400-EO 19900
ZD18H4450—EO 25000
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Requisitos de Corriente de Entrada

Tabla 3-3 Requisitos de Corriente de Entrada

Numeros de Catalogo. Amp. Numeros de Catalogp. Amp. Numeros de Catalogo. Amp.
Controles de 230 VCA Entrada Controles de 460 VCA Entrada Controles de 575 VCA Entrada
ZD18H201-E or W 6.8 ZD18H401-E or W 3.4 ZD18H501-E 2.7
ZD18H202-E or W 9.6 ZD18H402-E or W 4.8 ZD18H502-E 4.0
ZD18H203-E or W 15.2 ZD18H403-E or W 7.6 ZD18H503-E 6.1
ZD18H205-E 15.2 ZD18H405-E or W 11 ZD18H505-E 11
ZD18H205-W 22 ZD18H407-E 11 ZD18H507-E 11
ZD18H207-E or W 28 ZD18H407-W 14 ZD18H510-E 11
ZD18H210-E 28 ZD18H410-E 21 ZD18H515-E0 or ER 22
ZD18H210L-ER 42 ZD18H410L-ER 21 ZD18H520-EO or ER 27
ZD18H215-E 42 ZD18H415-E 21 ZD18H525-E0 or ER 32
ZD18H215-EO or ER 54 ZD18H415-E0 or ER 27 ZD18H530-EO or ER 41
ZD18H220-EO or ER 68 ZD18H415L-ER 27 ZD18H540-EO or ER 52
ZD18H220L-ER 60 ZD18H420-E or ER 34 ZD18H550-E0 or ER 62
ZD18H225-EO or ER 80 ZD18H420L-ER 30 ZD18H560-EO or ER 62
ZD18H225L-ER 75 ZD18H425-EO or ER 40 ZD18H575-EO 100
ZD18H230-EO or ER 104 ZD18H425L-ER 38 ZD18H5100-EO 125
ZD18H230V-EO or ER 104 ZD18H430-EO or ER 52 ZD18H5150V-EO 145
ZD18H230L-ER 104 ZD18H430L-ER 52
ZD18H240-MO or MR 130 ZD18H430V-EO or ER 52
ZD18H240L-MR 115 ZD18H430L-ER 52
ZD18H250-MO or MR 130 ZD18H440-EO or ER 65
ZD18H250V-MR 130 ZD18H440L-ER 60
| ZD18H450-EO or ER 80
ZD18H450L-ER 80
ZD18H460-EO or ER 100
| ZD18H460V-EO or ER 100
' ZD18H460L-ER 100
ZD18H475-EO 125
ZD18H475L-EO 125
ZD18H4100-EO 160
ZD18H4150-EO 240
ZD18H4150V-EO 180
ZD18H4200-EO 310
ZD18H4250-EO 370
ZD18H4300-EO 420
ZD18H4350-EO 480
ZD18H4400-EO 540
ZD18H4450-EO0 590
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Circuito Principal de CA

Dispositivos de Proteccidbn  Asegurese que se ha instalado un dispositivo adecuado para proteccién de la
alimentacion de potencia. Use el interruptor automatico o los fusibles recomendados
listados en las Tablas 3-4 a 3—6 (Calibre de Conductores y Dispositivos de Proteccion).
El calibre de los conductores de entrada y salida se basa en el uso de alambre conductor
de cobre clasificado para 75°C. La tabla esta especificada para motores NEMA B.

Interruptor Automatico: Trifasico, termomagnético.

Igual a GE tipo THQ o TEB para 230 VCA o
GE tipo TED para 460 VCA 'y 575 VCA.

Fusibles de Accion Rapida: 230 VCA, Buss KTN
460 VCA, Buss KTS hasta 600A (KTU 601 — 1200A)
575 VCA, Buss FRS

Fusibles de Accidon muy Rapida: 230 VCA, Buss JIN
460 VCA, Buss JJS
575 VCA, Buss JJS
Fusibles con Retardo de Tiempo: 230 VCA, Buss FRN
460 VCA, Buss FRS hasta 600A (KTU 601 — 1200A)
575 VCA, Buss FRS hasta 600A (KTU 601 — 1200A)

Desconectador de Potencia Deberd instalarse un desconectador (seccionador) de potencia entre el servicio de
alimentacion de potencia y el control como método seguro de desconectar la
alimentacion. El control permanecera en condicién energizada hasta que se haya quitado
toda la alimentacion del control y se haya agotado el voltaje de bus interno.

Calibre de Conductores y Dispositivos de Proteccién
Tabla 3-4 Calibre de Conductores y Dispositivos de Proteccion — Controles de 230 VCA

. Interruptor de FusibletreEntratta C%ﬁgﬂﬁ(ﬂ%s
Ntmero de Catélogo M?—lxl'DET Entrada Retardo de

Accién Réapida Tiempo AWG mm2
ZD18H201-E or W 1 10A 10A 8A 14 2.5
ZD18H202-E or W 2 15A 15A 12A 14 2.5
ZD18H203-E or W 3 20A 25A 12.5A 14 2.5
ZD18H205-E or W 5 25A 30A 25A 12 4
ZD18H207-E or W 7.5 35A 40A 35A 10 10
ZD18H210-E 10 50A 60A 50A 8 10
ZD18H210L-ER 10 50A 60A 50A 4 25
ZD18H215-E, EO or ER 15 60A 80A 60A 4 25
ZD18H215L-ER 15 60A 80A 60A 4 25
ZD18H220-EO or ER 20 80A 100A 80A 4 25
ZD18H220L-ER 20 80A 100A 80A 4 25
ZD18H225-EO or ER 25 100A 125A 100A 3 30
ZD18H225L-ER 25 100A 125A 100A 4 25
ZD18H230-EO or ER 30 125A 150A 125A 1 50
ZD18H230L-ER 30 125A 150A 125A 1 50
ZD18H230V-EO or ER 30 125A 150A 125A 1 50
ZD18H240-MO or MR 40 150A 200A 150A 2/0 70
ZD18H240L-MR 40 125A 175A 125A 2/0 70
ZD18H250V-MO or MR 50 150A 200A 150A 2/0 70
ZD18H250-MO or MR 50 150A 200A 150A 2/0 70

Nota: Todos los calibres de conductores se basan en alambres de cobre de 75°C, 3% de impedancia de linea. Se
pueden usar conductores de menor calibre para temperatura mas alta de acuerdo a NEC y los codigos
locales. Los fusibles e interruptores recomendados se basan en una temperatura ambiente de 25°C, corriente
de salida continua méaxima del control, y ausencia de corriente arménica. *CT HP = HP con Par Constante
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Tabla 3-5 Calibre de Conductores y Dispositivos de Proteccion — Controles de 460 VCA

Max. Interruptor FusibleteErtratta de C%ﬁgzﬁores
Nimero de Catalogo CT HP* de -
Entrada A(EC'.O n Ret_ardo AWG mm?2
Réapida de Tiempo

ZD18H401-E or W 1 10A 5A 4A 14 2.5
ZD18H402-E or W 2 10A 8A 6A 14 2.5
ZD18H403-E or W 3 10A 12A 9A 14 2.5
ZD18H405-E or W 5 15A 20A 15A 14 2.5
ZD18H407-E or W 7.5 20A 25A 17.5A 12 4
ZD18H410-E 10 25A 30A 25A 10 6
ZD18H410L-ER 10 25A 30A 25A 8 10
ZD18H415-E, EO or ER 15 30A 40A 30A 8 10
ZD18H415L-ER 15 30A 40A 30A 8 10
ZD18H420-EO or ER 20 40A 50A 40A 8 10
ZD18H420L-ER 20 40A 50A 40A 8 10
ZD18H425-EO or ER 25 45A 60A 45A 6 10
ZD18H425L-ER 25 45A 60A 45A 6 10
ZD18H430-EO or ER 30 60A 80A 60A 4 25
ZD18H430L-ER 30 60A 80A 60A 4 25
ZD18H430V-EO or ER 30 60A 80A 60A 4 25
ZD18H440-EO or ER 40 70A 100A 75A 4 25
ZD18H440L-ER 40 70A 100A 75A 4 25
ZD18H450-EO or ER 50 90A 125A 90A 2 35
ZD18H450-L or ER 50 90A 125A 90A 2 35
ZD18H460-EO or ER 60 125A 150A 125A 1/0 54
ZD18H460L-ER 60 125A 150A 125A 1/0 54
ZD18H460V-EO or ER 60 125A 150A 125A 1/0 54
ZD18H475-EO 75 150A 200A 150A 2/0 70
ZD18H475L-EO 75 150A 200A 150A 2/0 70
ZD18H4100-EO 100 175A 250A 175A 2/0 70
ZD18H4150V-EO 150 200A 300A 200A 4/0 120
ZD18H4150-EO 150 250A 350A 250A (2)1/0 (2)54
ZD18H4200-EO 200 350A 450A 350A (2)3/0 (2)95
ZD18H4250-EO 250 400A 500A 400A (2)4/0 (2)120
ZD18H4300-EO 300 500A 600A 500A (3)4/0 (3)120
ZD18H4350-EO 350 600A 800A 600A (3)250 mcm (3)125
ZD18H4400-EO 400 600A 800A 600A (3)350 mcm (3)185
ZD18H4450-EO 450 800A 800A 800A (3)500 mcm (3)240

Nota: Todos los calibres de conductores se basan en alambres de cobre de 75°C, 3% de impedancia de linea. Se
pueden usar conductores de menor calibre para temperatura mas alta de acuerdo a NEC y los codigos
locales. Los fusibles e interruptores recomendados se basan en una temperatura ambiente de 25°C, corriente
de salida continua maxima del control, y ausencia de corriente arménica.

*CT HP = HP con Par Constante
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Tabla 3-6 Calibre de Conductores y Dispositivos de Proteccion — Controles de 575 VCA

. Calibre
4 FusibleteEntra’da
Numero de Catalogo C'\'/ll'alﬁi?* Interrwiptor de- de Conductores
Entrada Accion Retardo
S ; AWG mm?2
Réapida de Tiempo
ZD18H501-E 1 10A 4A 3A 14 25
ZD18H502-E 2 10A 6A 4.5A 14 2.5
ZD18H503-E 3 10A 10A A 14 25
ZD18H505-E 5 10A 15A 10A 14 25
ZD18H507-E 7 15A 15A 12A 14 25
ZD18H510-E 10 20A 25A 20A 12 4
ZD18H515-E, EO or ER 15 25A 35A 25A 10 6
ZD18H520-EO or ER 20 30A 40A 30A 8 10
ZD18H525-EO or ER 25 35A 50A 35A 8 10
ZD18H530-EO or ER 30 45A 60A 45A 6 16
ZD18H540-EO or ER 40 60A 80A 60A 4 25
ZD18H550-EO or ER 50 70A 90A 70A 4 25
ZD18H560-EO or ER 60 70A 90A 70A 2 35
ZD18H575-EO 75 110A 150A 110A 1/0 54
ZD18H5100-EO 100 150A 200A 150A 2/0 70
ZD18H5150V-EO 150 175A 225A 175A 2/0 70

Nota: Todos los calibres de conductores se basan en alambres de cobre de 75°C, 3% de impedancia de linea. Se
pueden usar conductores de menor calibre para temperatura més alta de acuerdo a NEC y los cédigos
locales. Los fusibles e interruptores recomendados se basan en una temperatura ambiente de 25°C, corriente
de salida continua méxima del control, y ausencia de corriente arménica.

*CT HP = HP con Par Constante
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Conexiones de Linea de CA  Antes de proseguir, aseglrese que se ha desconectado toda la alimentacion del
control. Si se aplicé potencia al control, espere por lo menos 5 minutos luego de
desconectar la alimentacion para que se descargue el voltaje residual a través de los
capacitores del bus.

Reduccion por Voltaje de Entrada Disminuido Todos los valores nominales de potencia en la Seccién 7
son para los voltajes nominales de entrada CA indicados (230, 460 6 575 VCA). La
potencia nominal del control debera reducirse cuando se opera bajo un voltaje de
entrada disminuido. La cantidad de la reduccion es la relacion (razén) del cambio de
voltaje.

Ejemplos:
Por ejemplo, un control de 10 HP, 230 VCA que esta operando a 208 VCA tiene una
potencia nominal reducida de 9.04 HP.

208VAC _
10HP  S2S0R e = 9.04HP

Similarmente, un control de 10 HP, 460 VCA que esta operando a 380 VCA tiene una
potencia nominal reducida de 8.26 HP.

380VAC _
10HP 160VAG 8.26HP

En ambos casos se requiere un Control de 15 HP para contar con la salida hominal
completa de 10 HP.

Operacion a 380—400 VCA Los controles de tamafio A y B pueden usarse directamente con una fuente de
alimentacion de 380—400 VCA,; no es necesario modificar el control.

Los controles de tamafio C, D, E, Fy G requieren todos ser modificados para operar con
el voltaje de linea reducido. Especificamente, en el transformador de control se

debe mover el hilo (alambre, conductor) del terminal 5 (para 460 V) al terminal 4 (para
380—-400 V). Ver la Figura 3-1.

1. Asegurese bien que la unidad no se encuentra funcionando.

2. Desconecte toda fuente de alimentacion del control. Si se aplicé potencia,
espere por lo menos 5 minutos a que se descarguen los capacitores del bus.

Saque o abra la tapa delantera.

Saque el alambre del terminal 5.

Ponga en el terminal 4 el hilo que se ha quitado del terminal 5.
6. Vuelva a colocar, o cierre, la tapa delantera.

Figura 3-1 Configuracion del Transformador de Control para Instalacién en 380-400 VCA

ok w

El hilo esta en Mueva el hilo desde —
el terminal 5. ~1 terminal 5 al
terminal 4.
% )
Notal:
Los hilos 3y 6 quizas
P P no se usan en todos
O O los modelos.
'Y |
N A P 9 S v €z |
» Frequenia Toma Rango de VCA de Entrada
50Hz 4 340VAC — 457VAC
Nota 1 50Hz 5 396VAC — 484VAC
60Hz 4 340VAC — 460VAC
tBU 460VAC 18' TBU 380/400VAC 18 60Hz 5 400VAC — 530VAC
Ny N~
N N
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Potencia de Entrada Trifasica

iCUIDADOQ!:  Desconecte del control los cables (T1, T2 y T3) del motor antes de
efectuar una prueba de “Megger” en el motor.
Si no se desconecta el motor del control, éste resultara
substancialmente dafiado. Como parte de lo requerido por
Underwriters Laboratory, el control es sometido en la fabrica a
pruebas de resistencia a las fugas/alto voltaje.

Las conexiones del motor y de la alimentacion de potencia CA se muestran en

la Figura 3—2. No se requieren protectores de sobrecarga. El control 18H tiene una
proteccién electronica 12t contra la sobrecarga. Si se desean protectores de sobrecarga,
deberan dimensionarse de acuerdo a las especificaciones del fabricante e instalarse
entre el motor y los terminales T1, T2 y T3 del control.

1. Conecte los cables de entrada de potencia CA de los dispositivos de proteccién
all, L2y L3 enlos Terminales del Circuito Principal. La rotacion de fases no
es importante pues el control no es sensible a la fase.

2. *Conecte una masa de tierra al “=”

coédigos locales.

del control. No deje de cumplir con los

3. Conecte los cables de potencia trifasica del motor CA a los terminales T1,
T2 y T3 de los Terminales del Circuito Principal.

4. *Conecte el hilo de tierra del motor al “=” del control. No deje de cumplir con
todos los cddigos aplicables.
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Figura 3-2 Conexiones del Motor y de Alimentacion CA Trifasica

L1 L2 L3
féggﬂ Tierra

Nota 1 ‘

‘ * Interruptor _)
‘ Automatico

* Reactor de
Linea Opcional

-
[y
[
N
[
w

|||—

Control
Baldor
Serie 18H

TL[[T2 || T3 || L

Nota3 —»

* Reactor de
Carga
Opcional
A2

Nota3 ——

Nota 4

r 1

* Motor CA

‘ Conexiién de ‘

Fusibles Nota 1
‘ Alternativa* ‘
|_ Al Bl c1 J

Ver los “Dispositivos de Proteccién”, descriptos en la Seccion 3.

Conectar el terminal de tierra del control a “Earth Ground”
(massa de tierra).

Proteger los cables haciéndolos pasar por un conducto de metal.

Ver Reactores de Linea/Carga descriptos en la Seccién 3 de este
manual.

* Componentes opcionales no provistos con el Control 18H.

T1 T2 T3

|||—

M=Contactos del Contactor M opcional

—_—
‘F 7 Mo BLO Clo
| * Reactor de
\ Carga
| Opcional
\
L Ao B0 C2
—_—
M| M| M|

Conexiién Opcional del Reactor
de Carga y el Contactor M

o .
A la Fuente de | ‘ * Dispositivo RC |
Alimentacién | Contactor M * | Electrocube |
(Voltaje Nominal | | RG1781-3 |
de Bobina) o | | Opcional |
E— g e 4

* J1
M Enable \7/“ Nota: Cerrar “Enable” (habilitacién o
— 8 activacion ) luego del cierre de los

9 contactos “M".

N

Ver los Recomendados para Apretar Terminales en la Seccion 7.
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Instalacion Monofasica Se puede utilizar potencia monofasica CA de entrada para alimentar el control
(en lugar de 3 fases). Si se usara potencia monofasica, quizas se requiera reducir
(mermar) la capacidad de potencia (HP) nominal del control, y también hacer varios
cambios en el hardware o los puentes.
Las Tablas y contienen las listas de los calibres de conductores
y dispositivos de proteccidn para un sistema con clasificacion monofasica.

Reduccion de Capacidad del Control Monofasico: La reduccion de capacidad de la potencia en
un sistema monofasico requiere que se reduzcan los valores nominales de corriente
continua y pico del control en los siguientes porcentajes:

1. Controles de 230y 460 VCA, 1-2 HP :
No se requiere hacer reduccion.

2. Controles de 230y 460 VCA, 3—-10 HP :
Se debe reducir HP en un 40% de su valor nominal.

3. Controles de 230y 460 VCA, 15 HP y mas :
Se debe reducir HP en un 50% de su valor nominal.

Conexiones de Alimentacion Monofasica

En los controles de tamafios A y B no se requieren cambios en los puentes.

En los controles de tamafios C y D, puede ser necesario cambiar la posicion

del puente JP3, dependiendo de la configuracién de su control. JP3 esta en la placa de
circuito del control de compuerta [“gate drive”] (situado bajo la placa de control principal).
Unicamente en los controles equipados con la placa de control de compuerta No. 083051
no es necesario hacer cambios en los puentes.

En los controles de tamafio E, el JP1 en la placa de Alto Voltaje debera ajustarse
correctamente.

En los controles de tamafos F y G, el JP2 en la placa de Alto Voltaje debera ajustarse
correctamente.

1. Controles de 230 VCA, tamafios Cy D:
El puente JP3 debera estar en la posicion “A”, Figura 3—-3A.

2. Controles de 460 VCA, tamafios Cy D:
El puente JP1 debera estar a través de los pines 1y 2. Figura 3-3B.

3. Controles de 460 VCA, tamafios E, Fy G:
El puente JP2 debera estar a través de los pines 1y 2. Figura 3—3C.

Figura 3-3 Puentes para Controles de Tamafio C y mas Grandes, Una Fase

Controles de Tamafio Cy Controles de Tamafio E — Controles de Tamafio Fy
D — Placa de Control de Placa de Alto Voltaje G — Placa de Alto Voltaje
Compuerta
& JP1
o o o e |IP2
1 2 3
A B C
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Tabla 3-7 Calibre de Conductores y Dispositivos de Proteccion,
Clasificacion Monofasica — Controles de 230 VCA

Numero de Catalogo Max. Interruptor Fusible de Entrada Calibre de Conductores
CTHP de Entrada Accion Rapida | Retardo de Tiempo AWG mm?2

ZD18H201-E or W 1 15A 15A 15A 14 25
ZD18H202-E or W 2 15A 15A 15A 14 25
ZD18H203-E or W 1.8 15A 15A 15A 14 2.5
ZD18H205-E or W 3 15A 15A 15A 14 2.5
ZD18H207-E or W 4.5 20A 20A 20A 12 4

ZD18H210-E 6 30A 30A 30A 10 6

ZD18H210L-ER 6 40A 40A 40A 8 10
ZD18H215-E, EO or ER 7.5 40A 40A 40A 8 10
ZD18H215L-ER 7.5 40A 40A 40A 8 10
ZD18H220-EO or ER 10 | 60A 60A 60A 4 25
ZD18H220L-ER 10 ' 50A 50A 50A 4 25
ZD18H225-EO or ER 12.5 75A 75A 75A 3 30
ZD18H225L-ER 125 60A 60A 60A 4 25
ZD18H230-EO or ER 15 ' 100A 100A 100A 1 50
ZD18H230L-ER 15 ' 100A 100A 100A 1 50
ZD18H230V-EO or ER 15 100A 100A 100A 1 50
ZD18H240-MO or MR 20 100A 100A 100A 2/0 70
ZD18H240L-MR 20 100A 100A 100A 2/0 70
ZD18H250V-MO or MR 25 100A 100A 100A 2/0 70
ZD18H250-MO or MR 25 100A 100A 100A 2/0 70

Tabla 3-8 Calibre de Conductores y Dispositivos de Proteccion,
Clasificacion Monofasica — Controles de 460 VCA

Numero de Catalogo Max. Interruptor Fusible de Entrada Calibre de Conductores
CTHP de Entrada Accion Rapida | Retardo de Tiempo AWG mm?2
ZD18H401-E or W 1 15A 15A 15A 14 25
ZD18H402-E or W 2 15A 15A 15A 14 2.5
ZD18H403-E or W 1.8 15A 15A 15A 14 25
ZD18H405-E or W 3 15A 15A 15A 14 25
ZD18H407-E or W 4.5 15A 15A 15A 12 4
ZD18H410-E 6 15A 15A 15A 10 6
ZD18H410L-ER 6 20A 20A 20A 8 10
ZD18H415-E, EO or ER 7.5 ' 25A 25A 25A 8 10
ZD18H415L-ER 7.5 ' 25A 25A 25A 8 10
ZD18H420-EO or ER 10 30A 30A 30A 8 10
ZD18H420L-ER 10 25A 25A 25A 8 10
ZD18H425-EO or ER 125 | 40A 40A 40A 8 10
ZD18H425L-ER 125 | 30A 30A 30A 8 10
ZD18H430-EO or ER 15 40A 40A 40A 4 25
ZD18H430L-ER 15 40A 40A 40A 4 25
ZD18H430V-EO or ER 15 40A 40A 40A 4 25
ZD18H440-EO or ER 20 ' 50A 50A 50A 4 25
ZD18H440L-ER 20 50A 50A 50A 4 25
ZD18H450-EO or ER 25 60A 60A 60A 2 35
ZD18H450L-ER 25 60A 60A 60A 2 35
ZD18H460-EO or ER 30 100A 100A 100A 1/0 54
ZD18H460L-ER 30 100A 100A 100A 1/0 54
ZD18H460V-EO or ER 30 100A 100A 100A 1/0 54

Nota: Todos los calibres de conductores se basan en alambres de cobre de 75°C, 3% de impedancia de linea. Se
pueden usar conductores de menor calibre para temperatura més alta de acuerdo a NEC y los cédigos
locales. Los fusibles e interruptores recomendados se basan en una temperatura ambiente de 25°C, corriente
de salida continua maxima del control, y ausencia de corriente arménica.*CT HP = HP con Par Constante
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Conexiones de Alimentacion Monofasica

Las conexiones del motor y de la alimentacidon monofasica se muestran en

la Figura 3—4. No se requieren protectores de sobrecarga. El control 18H tiene una
proteccién electronica 12t contra la sobrecarga. Si se desean protectores de sobrecarga,
deberan dimensionarse de acuerdo a las especificaciones del fabricante e ins—talarse
entre el motor y los terminales T1, T2 y T3 del control.

1. Conecte los cables de entrada de alimentacién a los Terminales del Circuito
Principal L1y L2.

2. Pongaun puente a través de L2 y L3. Use el mismo calibre de conductor
para el puente que para los cables de entrada de alimentacion en L1y L2.

2. * Conecte una masa de tierra al “=” del control. No deje de cumplir con los
coédigos locales.

3. Conecte los cables de potencia trifasica del motor CA a los terminales T1,
T2 y T3 de los Terminales del Circuito Principal.

4. *Conecte el hilo de tierra del motor al “=” del control. No deje de cumplir con

todos los cadigos aplicables.
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Figura 3-4 Conexiones del Motor y de Alimentacion de 230/460 V Monofasica

L1 L2
‘F**** 7¢77‘ Earth
Nota 1 ‘ * Interruptor _> _> ‘
‘ Automatico ‘
L _ |
Nota2 —— | |
‘F Al B1 j‘
| Reactor de ‘
Nota 4 } Linea Opcional }
| A2 B2 |
[ A
Nota2 —— ?
L1 L2 L3 L

Control
Baldor
Serie 18H

Nota3 ———
‘F ALO
| * Reactor de

Nota4 | Carga
| Opcional
S

Nota3 ——

* AC Motor

* Componentes opcionales no provistos con el Control 18H.

L1 L2 i
‘ Conexiién de
Fusibles Nota 1
Alternativa* ‘
Al B1
- o 9o _ _ ]

1. Ver los “Dispositivos de Proteccién”, descriptos en la Seccién 3.

2. Conectar el terminal de tierra del control a “Earth Ground”
(massa de tierra).

3. Proteger los cables haciéndolos pasar por un conducto de metal.

4. Ver Reactores de Linea/Carga descriptos en la Seccién 3 de este
manual.

T1 T2 T3

—_—

‘F 7 Mo BLO Clo j‘
| *Reactor de \
| Carga |
| Opcional |
\ \
L A0 B0 C0 |
—_—

M € M 1

M
M=Contactos del Contactor M opcional .

|||—

Conexion Opcional del Reactor de
Cargay el Contactor M
o T —— o, o
A la Fuente de * i . |
Dispositivo RC
Alimentacion | Contactor M* { | A% Eler?:trocube |
(Voltaje Nominal \ | RG1781-3 |
de Bohina) | | T Opcional * |
O r—— — — - _ 2
* J1
o
M Enable |,
— 8 | Nota: Cerrar “Enable” (habilitacion o
9 | activacion ) luego del cierre de los
~ contactos “M".

Ver los Recomendados para Apretar Terminales en la Seccién 7.
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Hardware Opcional de Frenado Dindmico
iADVERTENCIA!:

Los resistores pueden generar calor suficiente

para encender materiales combustibles. Para evitar
los riesgos de incendio, mantenga todos los materiales
combustibles y los vapores inflamables alejados de

los resistores de frenado.

Instalacion Fisica El Hardware de Frenado Dindmico (DB) debera ser instalado en una superficie vertical
plana, no inflamable, para eficacia en la operacién y en la disipacion térmica. La

temperatura ambiente no debera exceder de los 80°C.

1. Escoja una superficie VERTICAL limpia, libre de gases corrosivos, liquidos,
vibracién, polvo y particulas metalicas.

iCUIDADOQ!:  Si el montaje del hardware de DB se hace en posicion

diferente a la vertical (Figura 3-5), la capacidad de dicho hardware

debera reducirse en un 35% de su valor

nominal.

2. Instale el hardware de DB tal como se muestra en la Figura 3-5.

Figura 3-5 Instalacién del Hardware de DB

Temperaturas maximas

cera de la pared.

Temperaturas maximas

/ sorbre el gabinete.
° 85°C
115°C
L 4
° 115°C
48"
. 200°C 36

24"

I
HO
80°C
X 2
70°C
X 2
65°C
HO
70°C
75°C B
/’
//‘

La pantalla témica
dentro de las unidades
RBA deberéa estar en
esta direccion vertical
para proteger al
transistor y la placa de
circuito.
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Instalacién Eléctrica La conexién de terminales para el hardware de DB (frenado dindmico) esta determinada
por el sufijo del nimero de modelo del Control 18H (E, EO, ER o MO). Ver la Figura 3-6
para la identificacion de los terminales.

Figura 3-6 Identificacion de los Terminales del DB

Sufijo “E” 0 “W” (ZD18HXXX-E).

VI

R2 B+/Rl1 B- GND

Sufijo “EO” 0 “MO” (ZD18HXXX-EO).

2121 N% 220200 %;

B+ B- GND D1 D2 L

Sufijo “ER” (ZD18HXXX-ER).

VI

B+/R1 R2 GND

Figura 3-7 Conexiones del Ensamble RGA

GND

R2 Freno Dinamico
Opcional (RGA)
B+/R1

MOTOR
T3
T1

Potencia _A_[I:D_ L3
Trifasica

sor0 Hz § — I L2
— T+ u
Proteccién Opcional por Interruptor

GND
o Fusibles Provista por el Usario -
Sujeta a los Codigos Locales. —

Ver en la Seccién 7 los Pares Recomendados para Apretar Terminales.
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Figura 3-8 Conexiones del Ensamble RBA

Par Retorcido

Bindado |_______—|
D1 D1
D2 D2 |
1 1L Freno Dinamico
= | = Opcional (RBA) |
L
GND | =
B- H B |
B+ B+
MOTOR | |
T3
T2 | |
T1 | |
Potencia — T s | Ver en Tabla 3-10 los Pares Recomendados |
Trifasica o~ para Apretar Terminales
50/60 Hz LI e
—~ T u | |
Proteccién Opcional por Interrupto/r GND | |
o Fusibles Provista por el Usario - I
Sujeta a los Cédigos Locales. —

Ver en la Seccién 7 los Pares Recomendados para Apretar Terminales.

Figura 3-9 Conexiones del Ensamble RTA

Par Retorcido

Bindado |_______—|
D1 D1
D2 D2 |
e 1| L Freno Dindmico
= | = Opcional (RTA) |
L
GND | -
B- H B
B+ B+
MOTOR | |
T3 RIR2 L
- | [ [] |
T1
| R1R2 L |
. —’\—ﬂ:ﬂ— L3 | Ensamle |
Potencia -
e — Opcional (RGA)
Trifasica —
—| I— L2
50/60 Hz
T u | |
Ver en Tabla 3-10 los Pares Recomendados
Proteccién Opcional por Interruptor GND para Apretar Terminales
o Fusibles Provista por el Usario - I
Sujeta a los Cédigos Locales. -

Ver en la Seccién 7 los Pares Recomendados para Apretar Terminales.
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Tabla 3-9 Pares de Terminales y Calibre de Conductores para Nos. de Modelo con

SufioEoW
Terminales
. . B+/R1/R2
Voltaje Nominal del Control Calibre de Par de
VCA Conductores \oltios Apretamiento
AWG mm?2 Nm Lb—in
230, 460, 575 10 6 600 2.26 20

Tabla 3-10 Pares de Terminales y Calibre de Conductores para Nos. de Modelo con
Sufijo EO, MO, o0 ER

. ] Valor Nominal B+/B—and R1/R2 Terminales
Vog:{%'ggg‘(‘)?al en Watts de.la. Terminals D1/D2
VCA Opci6n de Calibre de Par de Calibre de Par de
Frenado Conductores " Apretamiento Conductores i Apretamiento
AWG | mmz | Voltios Nm | Lb—in | AWG | mm2 | Voltios Nm | Lb—in
230 <10,000 10 6 600 2.26 20 20-22 | 0.5 600 0.4 3.5
230 >10,000 8 10 600 2.26 20 20-22 | 0.5 600 0.4 35
460 <20,000 10 6 600 2.26 20 20-22 | 0.5 600 0.4 3.5
460 >20,000 8 10 600 2.26 20 20-22 | 0.5 600 0.4 3.5
575 <20,000 10 6 600 2.26 20 20-22 | 0.5 600 0.4 35
575 >20,000 8 10 600 2.26 20 20-22 | 0.5 600 0.4 3.5
IMN718SP Recepcion e Instalacion 3-21



Instalacién del Codificador Es muy aconsejable que el eje y la caja del codificador sean aislados eléctricamente

del motor. El aislamiento eléctrico impide el acoplamiento capacitivo del ruido del motor,
gue va a alterar (viciar) las sefales del codificador. Ver las consideraciones sobre ruido
eléctrico en la Seccion 7 de este manual.

Preparacion del Cable

El cableado del codificador debera hacerse con pares retorcidos blindados
(apan-tallados) con un calibre minimo de #22 AWG (0.34mm2), longitud maxima de 200
pies (60 m), con pantalla aislada general.

Extremo del Control (Ver la Figura 3-10).

1.

4.

Pelar la chaqueta exterior aproximadamente 0.375” (9.5mm) desde
el extremo.

Soldar un alambre de #22 AWG (0.34mm?2) a la pantalla trenzada.

Conectar todas las pantallas a J1-30. Para ello debe soldarse un “Alambre de
Drenaje” desde cada pantalla al alambre que se ha soldado a la pantalla
trenzada en el paso 2.

Aislar o cubrir con cinta los extremos no puestos a tierra de las pantallas, para
evitar el contacto con otros conductores o con tierra.

Extremo del Codificador

1. Pelar la chaqueta exterior aproximadamente 0.375" (9.5mm) desde
el extremo.

2. ldentificar cada uno de los cuatro pares retorcidos y marcarlos, o usar
los cédigos de color que se muestran en la Figura 3—11 para el Cable para
Codificador Baldor, que es opcional.

3. Aislar o cubrir con cinta los extremos no puestos a tierra de las pantallas, para
evitar el contacto con otros conductores o con tierra.

iCUIDADOQO!:  No se deben conectar pantallas a la caja del codificador ni al

OUTSIDE JACKET

armazon del motor. La fuente de +5VCC del codificador en J1-29
esta referenciada al comudn de la placa de circuito. No se deben
conectar pantallas a tierra ni a otra fuente de alimentacion, pues el
control podria resultar dafiado.

Figura 3-10 Cables del Codificador

Braided Shield & Wire

5VDC Ground Wire
J1-30

Drain Wire

Mylar Sleeve Outside Jacket =Chaqueta Exterior

CAROLCABLE Braided Shield & Wire = Alambre y Pantella Trenzada

OUTSIDE JACKET

Braided Shield & Wire

Ground Wire = Alambre de Tierra
Drain Wire = Alambre de Consumo (drenador)
Mylar Sleeve = Funda (forro) de Mylar

J1-30
5VDC Ground Wire

AA,B,B,C,C&
+5VDC Wires

BELDEN CABLE No. 9891
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ELECTRICALLY
ISOLATED
ENCODER

Figura 3-11 Conexiones del Codificador

COLORCODES FOR
OPTIONALBALDOR
ENCODER CABLE

~

23

GREY % - -
D @

VIOLET :: ;
i v

24
25

OO

26
27

ORANGEEE
i XX

BLUE
WHITE |

28
29

MO XO «“W I >

m

BLACK i it

GREEN !

== No Connection

BUFFERED ENCODER OUTPUT

30

31
32

ENCODERINPUT
J1

ol o > >

INDEX (C)
INDEX (C)
+5V

COMMON

AOUT
AOUT
BOUT
BouT

INDEX OUT(C)
INDEX OUT (C)
NOT USED

COMMON

Par para Apretar Terminales = 7 Lb-in (0.8 Nm).

Electrically Isolated Encoder = Codificador Aislado Eléctricamente

Color Codes for Optional Baldor Encoder Cable = Codigos de Color
para Cable de Codificador Opcional Baldor

Encoder Input = Entrada del Codificador

Buffered Encoder Output = Salida de Codificador Separada

Grey = Gris

Violet = Violeta

Orange = Anaranjado

Blue = Azul

Green = Verde

White = Blanco

Black = Negro

Index = Indice

Not Used = No Se Usa

Out (Output) = Salida

Common = Comun

Conexion del Cable del Codificador

El cable del codificador debera estar separado en por lo menos 3" (76 mm) de los tramos
paralelos de cables de alimentacion de potencia. Los cables del codificador que se
crucen con cables de alimentacion deberan cruzarse so6lo en angulos de 90°. Los cables
del codificador deberan ser de un minimo de #22 AWG (0.34 mm?2), con longitud maxima
de 200 pies (60 m), y tener blindaje (pantalla) total.

Nota: Tenga cuidado de no apretar el aislamiento de los cables en los terminales
J1, ya que ésto podria impedir una buena conexion eléctrica.

1. Haga pasar el extremo del cable que va al control a través de uno de los
agujeros de “destapadero” en el gabinete del mismo, para que puedan hacerse
conexiones dentro del control.

2. Conexiones Diferenciales
Conecte la pantalla trenzada del cable a J1-30, en el extremo del control.
Conecte los extremos del cable tal como se indica a continuacion
(Ver la Figura 3-11):

Extremo del Codificador

Extremo del Control

MMOXO“~“®WI>

J1-23 (A)

J1-24 (A)

J1-25 (B)

J1-26 (B)

J1-27 Index(C)
J1-28 Index(C)
J1-29 (+5VDC)
J1-30 (Common)
Sin Conexion

3. Conexiones Unilaterales
Para una mejor inmunidad contra el ruido, se recomiendan las entradas
diferenciales. Si solo se dispone de sefiales de codificador unilaterales
(asimétri—cas o de terminacion unica), se las debera conectar a A, B e INDEX
(C) (J1-23, J1-25y J1-27, respectivamente).
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Entrada del Conmutador de Posicidn Inicial (Orientacién) La funcion “Home or Orient” (posicion inicial

u orientacion) hace rotar el eje del motor hacia una posicion inicial predefinida. La
posicion inicial se localiza al activarse (cerrarse) el impulso “Index” del codificador o un
conmutador montado en la maquina. “Home” esta definida por un borde de sefial
ascendente en el terminal J1-27. El eje continuara rotando sélo en direccion CW
(sentido de las agujas del reloj) con un valor de desplazamiento definido por el usuario.
El desplazamiento se programa en el pardmetro Homing Offset, Miscelaneos, Nivel 2.
Se puede usar un conmutador montado en la maquina para definir la posiciéon “Home”
(Inicial) en vez del canal de indice del codificador. Para mejor inmunidad contra el ruido
se prefiere una salida de excitador diferencial de linea, de un conmutador de estado
solido. Conecte esta salida diferencial a los terminales J1-27 y J1-28.

Un conmutador de limite 0 un conmutador unilateral de estado sélido debera conectarse
tal como se muestra en la Figura 3—12. Para que el posicionamiento sea preciso, se
requieren bordes ascendentes y descendentes bien definidos (“limpios”) en

J1-27, no importa cual fuere el tipo de conmutador que se utiliza.

Nota: El control requiere hardware de frenado dindmico para que pueda operar
la funcién de Orientacién (Posicion Inicial o Reorientacion). Si no se ha
instalado hardware de frenado dinamico, el control va a disparar.

Figura 3-12 Conexiones Tipicas del Conmutador de Posicion Inicial u Orientacion

Salida de Codificador Separada

+5INPUT

OUTPUT
COMMON

J1

27
28
29
30

INDEX
iINDEX
+5V
COMMON

Sensor de Proximidad de 5 VCC
Par para Apretar Terminales = 7 Lb-in (0.8 Nm).

Salida de

Codificador {

Separada

J1

INDEX
INDEX
+5V
COMMON

Conmutador de Limite (Abierto en la Posicion

El control tiene una salida de codificador separada en los pines J1-31 a

J1-38 (Fig. 3—13). Puede usarse con hardware externo para monitorear sefiales del
codificador; se recomienda que tal salida controle una sola carga del circuito de salida.

Figura 3-13 Salida de Codificador Separada

+5VDC
COMMON

W W > >

INDEX
INDEX

Not Used

L COMMON

29
30
31
32
33
34
35
36
37
38

J

Y

IN A
IN B A
INC Procesador

| > [>

IND
26LS31

olll

m
m

I

Par para Apretar Terminales = 7 Lb-in (0.8 Nm).
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Conexiones del Circuito de Control*

El control vectorial Serie 18H dispone de seis diferentes modos de

operacion. Estos modos de operacion definen la preparacion basica del control de
motores, y la operacion de los terminales de entrada y salida. Luego de completar las
conexiones del circuito, el modo de operacion se selecciona programando el parametro
Operating Mode en el bloque de programacion, Entrada, Nivel 1. Los modos de
operacion disponibles son:

Control por Teclado

Control de Marcha Estandar, 3 Conductores
Control de 15 Velocidades, 2 Conductores
Par o Velocidad Bipolar

Control de Procesos

Serie

* Ver el Glosario para los Diagramas de Conexién en la Pagina 3-29
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Modo de Operaciéon del Control por Teclado
En el modo de operacion por Teclado:

1.

Sdlo la Entrada Opto de Disparo Externo en J1-16 esta activa. Todas las
entradas y salidas analdgicas permanecen activas. Si el pardmetro de Disparo
Externo esta programado como “ON”, haga las conexiones tal como muestra la
Figura 3-14.

Pulse la tecla STOP una vez para frenar o parar por inercia (“coast”).
Pulse la tecla STOP dos veces para inhabilitar el control.
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Salida Programable 0-5V (Preaj. de Fabrica: Velocidad) <
Salida Programable 0-5V (Preaj. de Fabrica: Corriente) =<

Par para Apretar Terminales = 7 Lb-in (0.8 Nm).

Conexiones

Conexiones

Figura 3-14 Diagrama de Conexion del Control por Teclado

J1
ANALOG GND | 0 | A
ANALOG INPUT L | s | &
POT REFERENCE
No Se Requireren 3 25 | B
ANALOG INPUT +2 _
4 26 B Entrada del
ANALOG INPUT -2 | 27 | INDEX Codificador
ANALOGOUT1 | -s | WoOEX
ANALOGOUT2 | 09 | +5vDC
ENABLE
— 1 8 30 | COMMON
INPUT #1
—— 9 31 | A
INPUT #2 _
———— 10 | 32 | A
INPUT #3 u | s | B
Sin Conexiones T
(Inactivas) < __INPUT #4 | 5 Salida de
INPUT #5 12 54 > Codificador
- 1 13 35 INDEX Separada
INPUT #B s | 36 | WDEX
\ __INPUT #7 | 15 | 37 | Notused
EXTERNAL TRIP
| OC 16 | 38 | COMMON
OPTO INPUT COMMON | 1 | a5 Loy
OPTO OUT COMMON :I
18 | 40 ~OPTO IN POWER
OPTO OUT #1
. 19 | 41 | OPTO OUT #1 RETURN
No Se Requireren OPTO OUT #2
20 | 42 | OPTO OUT #2 RETURN
OPTO OUT #3
21 | 43 | OPTO OUT #3 RETURN
OPTO OUT #4
22 | 44 | OPTO OUT #4 RETURN

ABIERTO (open) hace que el control reciba un Disparo Externo (cuando esta
programado en “ON"). Cuando ésto ocurre, se emite el mando de parada del motor, la
operacion del control concluye, y se exhibe una falla por disparo externo en el display
del teclado (es también anotada en el registro de fallas).
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Modo de Control de Marcha Estandar, 3 Conductores

Figura 3-15 Diagrama de Conexion — Marcha Estandar, 3 Conductores

ANALOG GND

ANALOG INPUT 1
Pot. de Mando Sk =, 1 REFERENCE

Nota 1

Nota 4 ANALOG INPUT +2

Diferencial +5VDC,

+10VCC 0 4-20mA ANALOG INPUT -2

ANALOG OUT 1

ANALOG OUT 2

{ Salida Programable 0-5V (Preaj. de Fabrica: Velocidad) <%
Nota 2

Salida Programable 0-5V (Preaj. de Fabrica: Corriente) &
ENABLE

o0
. —|—O FORWARD RUN
:—l— REVERSE RUN
Notas: ) © STOP
1. Consultar Entradas Analdgicas. +—=<alo 10G
2. Consultar Salidas Analdgicas. +—00O
3. Consultar Salidas Opto Aisladas. — 0O ACCEL/DECEL
4. Para una entrada de 4-20mA, mover el — OO PRESET SPEED #1
puente JP1 en la placa principal de control < :—l—o FAULT RESET
dos pines hacia la izquierda. (Ver Fig. 3-21). EXTERNAL TRIP
—O g O
OPTO INPUT COMMON

OPTO OUT COMMON

OPTO OUT #1

Nota 3 OPTO OUT #2

OPTO OUT #3

OPTO OUT #4

Par para Apretar Terminales = 7 Lb-in (0.8 Nm).

J1-8

J1-9

© o N o U1~ W N P

e o i =
AN W N P O

Tl
o Ol

N N N P P
N P O © 0 N

23
24
25
26
27
28
29
30

31
32
33
34
35
36

37
38

39

40
41

42
43
44

|

W m > >

INDEX
INDEX
+5VDC
COMMON

W m > >

INDEX
INDEX
Not Used
COMMON
+24VDC

%

)

Entrada del
Codificador

Salida de
Codificador
Separada

OPTO IN POWER
OPTO OUT #1 RETURN

OPTO OUT #2 RETURN
OPTO OUT #3 RETURN
OPTO OUT #4 RETURN

ABIERTO inhabilita el control y el motor para por inercia (“coast”).
CERRADO permite que circule corriente en el motor y produzca par.

CERRADO MOMENTANEO inicia la operacion del motor en direccién de Avance

(Adelante). En modo de JOG (J1-12 CERRADO), CERRADO CONTINUO produce

el jog del motor en direccion de Avance.
J1-10

CERRADO MOMENTANEQO inicia la operacion del motor en direccion Reversa.

En modo de JOG (J1-12 CERRADO), CERRADO CONTINUO produce el jog

del motor en direccion Reversa.
J1-11

Estando ABIERTO, el control para el motor. El motor frena o para por inercia

dependiendo del ajuste del parametro de Modo de Parada — Teclado. Se continta

aplicando corriente al motor.
J1-12
y Reversa para el jog del motor.
J1-13
CERRADO selecciona el grupo 2.
J1-14

ABIERTO selecciona ACC/DEC/S—-CURVE, grupo 1.

CERRADO pone al control en modo de JOG. Se usan las marchas de Avance

CERRADO escoge la velocidad preseleccionada #1 (J1-12 va a anular ésto).

ABIERTO permite dar un mando de velocidad desde la entrada analdgica

#1 o la #2.

J1-15 ABIERTO para marcha,

CERRADO para reponer una condicién de falla.

J1-16

y exhibird un Disparo Externo cuando esta programado en “ON”".

ABIERTO hace que el control reciba un disparo externo. El control se inhabilitara
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Modo de Control de 15 Velocidades, 2 Conductores Ver la Tabla de Verdad de los Conmutadores, 3-11.
Figura 3-16 Diagrama de Conexién — Control de 15 Velocidades, 2 Conductores

J1
< ANALOG GND 1 23 | A
ANALOG INPUT 1 5 oa | &
Sin Conexiones POT REFERENCE 3 25 B
ANALOG INPUT +2 =
4 | 26 | B Entrada del
ANALOG INPUT -2 5 27 INDEX Codificador
Salida Programable 0-5V (Preaj. de Fabrica: Velocidad)eg ANALOG OUT 1 6 28 INDEX
Nota 1 Salida Programable 0-5V (Preaj. de Fabrica: Corriente)g ANALOG OUT 2 7 29 +5VDC
ENABLE
o— 0 8 30 | COMMON
FORWARD RUN
_ — 0O 9 31 A
Both CLOSED= Forward REVERSE RUN B
Both OPEN=Stop | O O rswicni] 0] 32 | A
' ° * SWITCH 2 1 33 5
* All CLOSED= Fault ¢ $— © © “owitens | 2| 34| B Salida de
_— odificador
Reset < O * SWITCH 4 13 35 INDEX Separada
0O 14 | 36 | TNDEX
° o—G_ACC/DEC/'S” SELECT 1 15 | 37 Not Used
EXTERNAL TRIP
¢——0go 16 | 38 COMMON
OPTO INPUT COMMON 17 39 +24VDC
OPTO OUT COMMON :I
Not OPTO OUT #1 18 | 40 —OPTO IN POWER
otas:
_ . 19 | 41 | OPTO OUT #1 RETURN
1. Consultar Salidas Analégicas. OPTO OUT #2
) : Nota 2 20 | 42 | OPTO OUT #2 RETURN
2. Consultar Salidas Opto Aisladas.
OPTO OUT #3
21 | 43 | OPTO OUT #3 RETURN
OPTO OUT #4
22 | 44 | OPTO OUT #4 RETURN
* Refer to truth Tabla, Tabla 3-11. Par para Apretar Terminales = 7 Lb-in (0.8 Nm).
J1-8 ABIERTO inhabilita el control y el motor para por inercia. CERRADO permite que
circule corriente en el motor y produzca par.
J1-9 CERRADO opera el motor en direccién de Avance (con J1-10 abierto). ABIERTO

produce una parada por inercia o por frenado dependiendo del ajuste del parametro de
modo de Parada — Teclado.

J1-10 CERRADO opera el motor en direccion Reversa (con J1-9 abierto). ABIERTO produce
una parada por inercia o por frenado dependiendo del ajuste del parametro de modo de
Parada — Teclado.

J1-11a Escoge las velocidades preseleccionadas que se programaron,
J1-14 tal como se define en la Tabla 3-11.

J1-15 Selecciona el grupo ACC/DEC. ABIERTO selecciona el grupo 1.
CERRADO selecciona el grupo 2.

J1-16 ABIERTO hace que el control reciba un Disparo Externo (cuando esta programado en
“ON"). Cuando ésto ocurre, se emite el mando de parada del motor, la operacion
del control concluye, y se exhibe un error por disparo externo en el display
del teclado(es también anotado en el registro de errores).
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Tabla 3-11 Switch Truth Tabla for 15 Speed, 2 Wire Control Mode

Function Ji-11 | J1-12 | J1-13 | J1-14
Preset 1 Open |Open | Open |Open
Preset 2 [Closed [Open |[Open |Open
Preset 3 Open |Closed Open |Open
Preset 4 Closed |Closed |Open |Open
Preset 5 [Open |[Open |[Closed |Open
Preset 6 [Closed [Open |Closed |Open
Preset 7 [Open [Closed |Closed |Open
Preset 8 Closed |Closed |Closed |Open
Preset 9 Open |Open |Open | Closed

Preset10 |Closed |Open |Open |Closed
Preset 11 Open |Closed Open |Closed

Preset 12 Closed |Closed |Open | Closed

Preset 13 Open |Open |Closed |Closed

Preset 14 Closed |Open |Closed |Closed

Preset 15 Open |Closed |Closed |Closed

Fault Reset Closed | Closed |Closed |Closed

Glosario para los Diagramas de Conexion

ACCEL/DECEL/“S” Select = Seleccion de Aceleracién/Desaceleracion/‘S”
Analog GND = Tierra Analdgica

Analog Input = Entrada Analdgica

Analog Out (Output) = Salida Analégica

Closed = Cerrado

Current = Corriente

Enable = Habilitacion (Activacion)

External Trip =Disparo Externo

Fault Reset = Reposicion de Falla

Forward Run = Marcha de Avance (Adelante, Directa)
Index = Indice

Input = Entrada

Input Common = Comun de Entrada

Jog Speed =Velocidad de Jog

Open = Abierto

Opto Input Common = Comun de Entrada Opto

Opto Out (Output) =Salida Opto

Output =Salida

Output Common =Comun de Salida

Pot Reference =Referencia del Potenciometro

Preset Speed = Velocidad Preseleccionada (Preajustada, de Preajuste)
Process Mode Enable = Habilitacién del Modo de Procesos
Return = Retorno

Reverse Run = Marcha Reversa (Inversa)

Speed =Velocidad

Select =Seleccionar (Seleccion de...)

Stop =Parada (Paro)

Switch = Conmutador (Interruptor)

Table Select = Seleccionar en la Tabla

Torque = Par
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Modo de Control de Par o Velocidad Bipolar
Figura 3-17 Diagrama de Conexién — Par o Velocidad Bipolar

J1
ANALOG GND 1 23 A
Pot. de Mando 5kQ %(ANALOG INPUTL | 5 24 | A
Nota 1 POT REFERENCE 3 o5 B
Nota 4 Diferencial +5VDC, ANALOG INPUT +2 =
+10VCC 0 4-20mA 4128 Entrada del
ANALOG INPUT -2 5 27 INDEX Codificador
Salida Programable 0-5V (Preaj. de Fabrica: Velocidad) - ANALOG OUT 1 6 28 | TNDEX
Nota 2 } = salida Programable 0-5V (Preaj. de Fabrica: Corriente) g ANALOGOUT2 | | 9 | L5\pc
o— 0 ENABLE | 5 | 30 | common
) 5 FORWARD ENABLE 9 31 A
oo mmamar ||
' /O SPEED/;ORQUE H 33 ° Salida d
_ alida de
' 0 *taplasetect | 2 | 3| P > Codificador
— 0O P—— 13 | 35 | INDEX Separada
abla R
Notas: 00 14 | 36 | INDEX
1. Consultar Entradas Analdgicas. —©O O FAULT RESET 15 | 37 Not Used
2. Consultar Salidas Anal6gicas. ¢—0Jo EXTERNAL TRIP 16 | 38 | coMmmON
3. Consultar Salidas Opto Aisladas. OPTO INPUT COMMON | - | 354 +24VDC
4. Para una entrada de 4-20mA, mover el OPTO OUT COMMON :I
puente JP1 en la placa principal de control OPTO OUT #1 18 | 40 —OPTO IN POWER
dos pines hacia la izquierda. (Ver Fig. 3-21). 19 | 41 | OPTO OUT #1 RETURN
OPTO OUT #2
Nota 3 20 | 42 | OPTO OUT #2 RETURN
OPTO OUT #3
P TO OUT #4 21 | 43 | OPTO OUT #3 RETURN
22 | 44 | OPTO OUT #4 RETURN

Par para Apretar Terminales = 7 Lb-in (0.8 Nm).

J1-8

J1-9

J1-10

J1-11

J1-12

J1-13 a
J1-14

J1-15

J1-16

ABIERTO inhabilita el control y el motor para por inercia (“coast”).
CERRADO permite que circule corriente en el motor y produzca par.

CERRADO habilita la operacion en direccién de Avance.
ABIERTO para inhabilitar la operacién en Avance (la unidad va a frenar y parar si ain
se mantiene un mando de Avance).

CERRADO habilita la operacién en direccion Reversa.
ABIERTO para inhabilitar la operacién en Reversa (la unidad va a frenar y parar si ain
se mantiene un mando de Reversa).

Hace que el eje del motor se oriente hacia un marcador o conmutador externo.

CERRADO pone al control en modo de par. ABIERTO pone al control en modo de
velocidad.

Seleccionar entre cuatro tablas de parametros tal como se define
en la Tabla 3-12.

ABIERTO para la marcha,
CERRADO momentaneo para reponer una condicion de falla.

ABIERTO hace que el control reciba un Disparo Externo (cuando esta programado en
“ON"). Cuando ésto ocurre, se emite el mando de parada del motor, la operacion

del control concluye, y se exhibe un error por disparo externo en el display del teclado
(es también anotado en el registro de errores).
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Modo de Control de Par o Velocidad Bipolar con Conjuntos de Pardmetros Multiples

En adicion a | control individual de par o de velocidad bipolar del motor, este modo de
operacion permite al usuario guardar hasta cuatro (4) diferentes conjuntos

completos de parametros de operacion. La Tabla 3—-12 muestra los ajustes de
conmutador requeridos para el acceso a cada una de las tablas de parametros.

El siguiente procedimiento le permitira programar hasta cuatro conjuntos completos
de valores de parametros y usar conjuntos de parametros mdltiples:

Nota: Cuando se programa cada conjunto de paradmetros, se debe usar la tecla
ENTER para aceptar y guarda automaticamente valores de parametros.

1. Poner los conmutadores J1-13 y J1-14 en Parameter Table #0 (tabla de
parametros #0) (ambos conmutadores estan abiertos). Asegurese que los
conmutadores J1-9 y J1-10 estén ABIERTOS, y J1-18 esté CERRADO.
Introduzca todos los valores de parametros, y autosintonice como se instruye
en la Seccion 3 de este manual. Esto crea y guarda (almacena) el primer
conjunto de parametros, numerado como Table #0 (tabla #0).

2. Poner los conmutadores J1-13 y J1-14 en Parameter Table #1. Asegurese que
los conmutadores J1-9 y J1-10 estén ABIERTOS, y J1-18 esté CERRADO.
Introduzca todos los valores de parametros, y autosintonice
como se instruye en la Seccion 3 de este manual. Esto crea y guarda
el segundo conjunto de pardmetros, numerado como Table #1.

3.  Poner los conmutadores J1-13 y J1-14 en Parameter Table #2. Asegurese que
los conmutadores J1-9 y J1-10 estén ABIERTOS, y J1-18 esté CERRADO.
Introduzca todos los valores de parametros, y autosintonice
como se instruye en la Seccion 3 de este manual. Esto crea y guarda
el tercer conjunto de parametros, numerado como Table #2.

4. Poner los conmutadores J1-13 y J1-14 en Parameter Table #3. Asegulrese que
los conmutadores J1-9 y J1-10 estén ABIERTOS, y J1-18 esté CERRADO.
Introduzca todos los valores de parametros, y autosintonice
como se instruye en la Seccion 3 de este manual. Esto crea y guarda
el dltimo conjunto de pardmetros, numerado como Table #3.

Nota: A excepcion del parametro de Modo de Operacion, Nivel 1, el control
puede ser programado en modo REMOTO con la unidad habilitada y los
conmutadores en el paso 3 cerrados. El control debera estar inhabilitado
para poder cambiar el parametro de modo de operacion.

Nota: El valor del parametro de Modo de Operacion, bloque de ENTRADA,
Nivel 1, debera definirse como BIPOLAR en cada uno de los conjuntos de
parametros

5. Recuerde que para cambiar el valor de un pardmetro en una de las tablas de
parametros, usted debera primero seleccionar la tabla por medio de los
conmutadores. No podra cambiar ningun valor en una tabla hasta tanto
haya seleccionado esa tabla.

Tabla 3-12 Tabla de Verdad para Seleccionar Tablas de Modo Bipolar

Funcion J1-13 J1-14
Parameter Tabla #0 Open Open
Parameter Tabla #1 Closed Open
Parameter Tabla #2 Open Closed
Parameter Tabla #3 Closed Closed
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Modo de Control de Procesos  The process control mode provides an auxiliary closed loop general purpose PID set
point control that is shown in Figura 3-18. The process control loop may be conFigurad
in either of two ways.

1. Usando dos (2) entradas: de punto fijado (de ajuste) y de retroalimentacién del

proceso. La sefal de error (entre las sefiales de retroalimentacion y el punto
fijado) ajusta la velocidad o el par del motor para eliminar el error.

2. Usando tres (3) entradas: de punto fijado, de ali mentacién en avance y de
retroalimentacion del proceso. En vez de esperar a que se produzca una sefial
de error entre las sefiales de retroalimentacion del proceso y del punto fijado, la
sefial de alimentacion en avance ajusta la velocidad o el par del motor para
reducir la magnitud del error que se producira entre las entradas de
retroalimentacion y del punto fijado.

Ambos métodos tienen por objeto forzar la retroalimentacién del proceso a estar lo mas
cerca posible del punto fijado y eliminar el error del proceso. La Tabla 3—13 muestra una
matriz de Compatibilidad de Sefiales de Entrada del Modo de Procesos para las sefiales
de Fuente del Punto Fijado, Retroalimentacién del Proceso y Alimentacion en Avance.
Asegurese de usar esta informacion para seleccionar los tipos de sefales y las placas de
expansion para su aplicacién especifica.

Configuracion de Dos Entradas
Para la operacion con 2 entradas, se deberan definir varios parametros como sigue:

1. El parametro “Process Feedback” del blogque de Control de Procesos,

Nivel 2, debera definirse para el tipo de sefial de retroalimentacion que

se use. La sefial de retroalimentacion del proceso puede ser cualquier

entrada Analogl o Analog?2 disponible en la regleta de terminales J1.

Las selecciones se muestran en la Figura 3—18.

2. El pardmetro “Setpoint Source” del bloque de Control de Procesos, Nivel 2,
debera definirse para el tipo de punto fijado que se use.

A. Un punto fijado de valor constante (fijo) es un valor de parametro
programado en el teclado. Para programar un valor constante, haga ésto:
i.  Defina el parametro “Setpoint Source” del bloque de Control de

Procesos, Nivel 2, como Setpoint CMD.

ii. Defina el parametro “Setpoint CMD” del bloque de Control de
Procesos, Nivel 2, como un valor comprendido entre —100% a
+100% de la entrada de retroalimentacion del proceso.

B. Sise usa un punto de valor variable, Setpoint Source debera definirse en
base a cualquier entrada disponible de placa de expansion o regleta de
terminales que no se esté usando para la entrada de retroalimentacion del
proceso. Las selecciones se muestran en Fig. 3—18.

3. El pardmetro “Command Select”, bloque de Entrada, Nivel 1, debera
definirse como “None”.

Configuracion de Tres Entradas
Para la operacion con 3 entradas, se deberan definir varios parametros como sigue:

1. El parametro “Process Feedback” del bloque de Control de Procesos, Nivel 2,
deberé definirse para el tipo de sefial de retroalimentacion que se use. La sefal

de retroalimentacion del proceso puede ser cualquier entrada Analogl o

Analog2 disponible en la regleta de terminales J1. Las selecciones se muestran

en la Figura 3—-18.

2. El pardmetro “Setpoint Source” del bloque de Control de Procesos, Nivel 2,
deberé definirse para el tipo de punto fijado que se use.

A. Siusa un punto de valor constante, defina el parAmetro Setpoint Source,
blogue de Control de Procesos, Nivel 2, como “Setpoint CMD". Defina el
parametro “Setpoint Command” de tal bloque en un valor que esté entre
—100% y +100% de la retroalimentacion del proceso.

B. Siusa un punto de valor variable, defina el parametro Setpoint Source,
blogue de Control de Procesos, Nivel 2, en base a cualquier entrada
Analogl, Analog2 o de placa de expansion que no se esté usando para
entrada de retroalimentacion del proceso. Ver selecciones en Fig. 3—18.
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Figura 3-18 Diagrama de Bloques Simplificado del Control de Procesos

r
FUENTE DEL PUNTO FIJADO

SET POINT SOURCE
Las fuentes disponibles
son:

Set Point Command

+ 10 Volts

+ 5 Volts

4-20 mA

10 Volt EXB

4-20mA EXB

3-15 PSI EXB
Tachometer EXB
None

3. El pardmetro “Command Select”, bloque de Entrada, Nivel 1, debe definirse en
base al tipo de sefial de alimentacion en avance. Esta sefial puede ser
cualquier entrada Analogl, Analog2 o de placa de expansion que no esté
siendo usada para entrada de la fuente del punto fijado o de retroalimentacion
del proceso. Las selecciones se muestran en la Figura 3—18.

Nota: Una entrada puede ser solo usada de una vez como Retroalimentacién
del Proceso, O Fuente del Punto Fijado, O Alimentacién en Avance.

Control Baldor Serie “H”

RETROALIMENTACION
DEL PROCESO

EXB = Placa de Expansion

PROCESS FEEDBACK
Las fuentes disponibles
son:

Potentiometer

+ 10 Volts

+ 5 Volts

4-20 mA

10 Volt EXB

4-20mA EXB

3-15 PSI EXB
Tachometer EXB

None

Proportional

[a

LIMENTACION EN AVANCE

COMMAND SELECT
Las fuentes disponibles
son:

Potentiometer

+ 10 Volts

+ 5 Volts

4-20 mA

10 V w/Ext Current Limit
EXB Pulse Follower

10 V w/Torq FF

10 Volt EXB

4-20mA EXB

3-15 PSI EXB
Tachometer EXB

Serial EXB

None

—+—Ppp» S-Curve

2

Control Auxiliar PID

P Gp

Cerrado cuando el Modo de
Procesos estéa habilitado (J1-13)

Control del Motor

ACC/DEC

Perfilador

+
Diferenciador

—p s
EXB Seguidor
de Impulsos
unicamente

Diferencial

Gds

Integral

Gi
s

]

Limite de ajuste del Punto
_O/O_ Fijado c/sujecion

Diferencial

Sistema Existente de Control Baldor

+

Proportional

Gp

S

4 Diferenciador

+ P Gds

+
Integral
Gi

S

+
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Tabla 3-13 Compatibilidad de Sefiales de Entrada del Modo de Procesos

J1-1&2 J1-4&5 |5V EXB[] 10v 4-20mA 3-15 PSI DC MPR/F EXB
EXB[] EXB[] EXB[2] Tach EXB
J1-1&2
J1-4 &5
5V EXB
10V EXB

4-20mA EXB

3-15 PSI EXB[2]

DC Tach EXB

MPR/F EXB

Se requiere la placa de expansion EXBO07AO01.
Se requiere la placa de expansion EXB0O4A01.
Se requiere la placa de expansién EXBO6A01.
Se requiere la placa de expansién EXB0O5A01.

Entradas incompatibles. No usar la misma sefial de entrada en multiples ocasiones.

EIEHHH

Placas de expansion del nivel 1 0 2, incompatibles. jNo usar!

Salidas Especificas del Modo de Procesos
Modo de Procesos Unicamente, Salidas Analdgicas de Monitoreo

Nombre Descripcién
Process FDBK Entrada en escala de Retroalimentacién del Proceso.

Es util para observar o sintonizar el bucle de control de procesos.
Setpoint CMD Entrada en escala de Mando del Punto Fijado (de Ajuste).

Es util para observar o sintonizar el bucle de control de procesos.

Speed Command Velocidad del Motor mandada. Es Util para observar o sintonizar
la salida del bucle de control.

Modo de Procesos Unicamente, Salidas Opto Aisladas

Nombre Descripcién
Process Error CERRADA cuando la Retroalimentacién del Proceso se encuentra

dentro de la banda de tolerancia especificada. ABIERTA cuando la
Retroalimentacion del Proceso es mayor que la banda de tolerancia
especificada. El ancho de la banda de tolerancia es ajustado por

el valor del parametro Process ERR TOL del bloque de Control de
Procesos, Nivel 2.
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Nota 2 {

Figura 3-19 Diagrama de Conexién — Modo de Procesos

Nota 1
Nota 4

Notas:

1.

2.
3.
4

Consultar Entradas Analégicas.
Consultar Salidas Analdgicas.
Consultar Salidas Opto Aisladas.

Para una entrada de 4-20mA, mover el
puente JP1 en la placa principal de control
dos pines hacia la izquierda. (Ver Fig. 3-21).

Salida Programable 0-5V (Preaj. de Fabrica: Velocidad) -
Salida Programable 0-5V (Preaj. de Fabrica: Corriente) <

ANALOG GND | T 23 | A
ANALOG INPUT 1 -
Pot. de Mando 5kQ %‘POT SEFERENCE z 2‘51 2
Diferencial £5VDC, { 232::82 :EEBI +§ 4 26 B >Entr_a_da del
+10VCC 0 4-20mA - 5 | 27 | INDEX Codificador
ANALOGOUT1 | . - | WoER
ANALOGOUT2 | , | 9 | LsypC
o5 Enable 8 30 COMMON
« o—5 Forward | g 31 | A
. o— 0O Reverse | 32 X
) 5 Tabla Select 11 33 B
+ o075 SpeedfTorque | 4, | ., | g Salida de
) 5 Process Mode Enable 13 35 INDEX > (Siggglr(;%ior
"_Of Jog | 14 36 INDEX
O O Fault Reset 15 37 Not Used
. Opto Ian)E:tteCrz:r:]:ﬁ 10 % COMMON
17 | 39 [q+24vDC
Opto Out Common 18 40 :IOPTO IN POWER
OPTOOUTH | 19 | a1 OPTO OUT #1 RETURN
Nota 3 OPTOOUT#2 | 20 | 42 OPTO OUT #2 RETURN
OFTOOUTES | 51 | 43 OPTO OUT #3 RETURN
OPTOOUT#4 | 22 | 44 OPTO OUT #4 RETURN

Par para Apretar Terminales = 7 Lb-in (0.8 Nm).

J1-8

J1-9

J1-10

J1-11

J1-12

J1-13
J1-14

J1-15

J1-16

ABIERTO inhabilita el control y el motor para por inercia. CERRADO permite
que circule corriente en el motor y produzca par.

CERRADO habilita la operacion en direccion de Avance. ABIERTO inhabilita
la operacion en direccion de Avance. La parada sera por inercia o por frenado
dependiendo del ajuste del parametro de modo de Parada — Teclado.

CERRADO habilita la operacion en direccion Reversa. ABIERTO inhabilita
la operacion en Reversa. La parada sera por inercia o por frenado dependiendo
del ajuste del parametro de modo de Parada — Teclado.

ABIERTO = TABLA 0, CERRADO = TABLA 1
CERRADO pone al control en modo de par
ABIERTO pone al control en modo de velocidad.
CERRADO habilita el Modo de Procesos.

CERRADO pone al control en modo de JOG. El control va hacer el jog sélo en
direccion de avance.

ABIERTO para la marcha.
CERRADO para reponer una condicién de falla.

ABIERTO hace que el control reciba un Disparo Externo (cuando esta programado
en “ON"). Cuando ésto ocurre, se emite el mando de parada del motor, la operacion
del control concluye, y se exhibe un error por disparo externo en el display

del teclado (es también anotado en el registro de errores).
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Entradas y Salidas Analdgicas

Entradas Analdgicas

Entrada Analdgica #1

Entrada Analdgica #2

Hay dos entradas analégicas disponibles: la entrada analdgica #1 (J1-1y J1-2) y la
entrada analdgica #2 (J1-4 y J1-5), como muestra la Figura 3—20. Cualquiera de las
entradas analdgicas, #1 o #2, puede ponerse a tierra en tanto no se exceda el rango del
modo comun. Cualquiera de las entradas analégicas puede ser seleccionada en el
blogue de ENTRADA, Nivel 1, con el valor del pardmetro Command Select. La entrada
analogica #1 es seleccionada si se escoge el valor “Potentiometer” del parametro.

La entrada analégica #2 es seleccionada si se escoge el valor “+/-10 Volts,

+/— 5 Volts 0 4-20 mA” del parametro. La Figura 3—21 muestra los circuitos equivalentes
de las Entradas Analdgicas.

Figura 3-20 Entradas y Salidas Analdgicas
J1

1 Analog Ground
Pot. de Mando i 5K

O <l
0-10vCC T‘

Analog Input 1

Pot Reference

Entrada Diferencial de +5VCC,

+10VCC 0 4-20 mA Input N

2

3

4 Analog Input +2
5 Analog Input -2
6

Programable 0-5VDC ] Analog Output 1
(Preaj. de Fabrica: Velocidad)
Programable 0-5VDC - 7

(Preaj. de Fabrica: Corriente) \
Par para Apretar Terminales = 7 Lb-in (0.8 Nm).

Analog Output 2

La entrada analégica unilateral (de extremo Unico) se usa cuando el control esta
definido para Control Estandar—3 Conductores, de Procesos, o Bipolar. Cuando se usa
un potenciometro como fuente del punto fijado (de ajuste), mando de velocidad,

o retroalimentacion del proceso, el parametro COMMAND SELECT del bloque de
Entrada, Nivel 1 debera estar definido como POTENTIOMETER.

1. Conecte los cables del potenciémetro de 5KQ2 como muestra la Figura 3—20.
Un extremo del potenciémetro se conecta a J1-1 (tierra analégica) y el otro
extremo se conecta a J1-3 (voltaje de referencia).

2. Conecte el contacto deslizante del potenciémetro a J1-2. El voltaje a través de
los terminales J1-1y J1-2 es la entrada del mando de velocidad.

3. Se puede conectar una sefial de mando de velocidad absoluta de 0-10 VCC a
través de J1-1y J1-2, en lugar de un potenciémetro de 5KQ.

La entrada analdgica #2 acepta un mando diferencial de +/-5 VCC, +/-10 VCC 0 4-20
mA. El modo de operacién se define en el parametro COMMAND SELECT del bloque de
Entrada, Nivel 1.

Nota: La Entrada Analdgica #2 se usa con los modos de Control de Marcha
Estandar — 3 Conductores, o Bipolar, y no se usa con los modos de
operacion de 15 Velocidades — 2 Conductores, ni de Serie.

1. Conecte el cable +2 de la Entrada Analdgica a J1-4, y el cable -2 a J1-5.

Si se usa una sefial de mando de 4-20 mA, el puente JP1 situado en
la placa principal de control deber& estar en los pines del medio y de
la izquierda. Para todos los demas modos, JP1 deberd estar en

los pines del medio y de la derecha.
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Figura 3-21 Circuitos Equivalentes — Entradas Analégicas

30KQ
n N[ 5-1V Zener
-15vDC
033 uF
1— [
I
5KQ
—VVN—
20KQ
2 +
—D Al Microprocesador
1.96KQ
3 +15VDC
10KQ 10KQ
4185
' 4-20mA
K D Al Microprocesador
500Q
O— X NIC 10KQ 10KQ
5
_—~ Notas: _
Todos los Amperios OP son
TLO82 0 TLO84
La Terra Analdgica esta separada de
la Tierra del Chasis. Eléctricamente,
estan separades por una red RC.
o === (] Q
)
|
|
|
]
]
|
L]
Q L] Q
©
JP1
1-2 +10VDC/+5VD
123 c
o o |le o <—PL o 3 4-20mA
VOOOOVOOOOOOOOVOO VOO

Par para Apretar Terminales = 7 Lb-in (0.8 Nm).

Tabla 3-14 Control Board Jumper

Jumper Jumper Position Description of Jumper Position Setting
JP1 1-2 4-20mA Speed Command Signal.
2-3 0-5 or 0-10VDC Speed Command Signal. (Factory Setting)
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Salidas Analdgicas En J1-6 y J1-7 se proporcionan dos salidas analégicas programables. Ver la Figura
3-22. Estas salidas estan escaladas para 0 — 5 VCC (1mA de corriente de salida
méxima) y pueden usarse para indicar el estado de diversas condiciones del control en
tiempo real. Las condiciones de salida estan definidas en la Tabla 4-2 de la Seccién 4 de

este manual.

El retorno de estas salidas es tierra analégica J1-1. Cada salida se programa en
el bloque de Salida, Nivel 1.

1. Conectar los cables de la Salida #1 a J1-6y J1-1.
2. Conectar los cables de la Salida #2 a J1-7y J1-1.

Figura 3-22 Circuitos Equivalentes — Salidas Analégicas

Ji

10KQ2 10KS2

49.9Q T

= Del Microprocesador

033 uF

10KQ

49.9Q

Del Microprocesador

Todos los Amperios OP son
TLO82 o TLO84

N/ La Terra Analdgica esté separada de
la Tierra del Chasis. Eléctricamente,
estan separades por una red RC.

Par para Apretar Terminales = 7 Lb-in (0.8 Nm).
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Entrada de Disparo Externo  El terminal J1-16 esta disponible para conectar a un relé (relevador) de
sobrecarga o un termostato normalmente cerrado, en todos los modos de operacion,
como muestra la Figura 3—-23. El termostato o el relé de sobrecarga deberan ser
de tipo contacto seco, sin disponer de alimentacion desde el contacto. Si el termostato
del motor o el relé de sobrecarga se activan, el control va a parar automaticamente
y dara una falla de Disparo Externo.

Conecte los cables de Entrada de Disparo Externo a J1-16 y J1-17. Estos cables
no deben ponerse en el mismo conducto que los cables de alimentacion del motor.

Para activar la entrada de Disparo Externo, el parametro External Trip en el Bloque
de Proteccién de la programacién debera estar puesto en “ON”.

Figura 3-23 Relé de Interposicion de Temperatura del Motor

TL||T2 || T3 || L |

r - - 1 7
\ \
| | a1

Térmico | ~

del Motor | | | 16
| 17
L -y ¥y | | \/
M M| M|

Par para Apretar Terminales = 7 Lb-in (0.8 Nm).
Entradas Opto Aisladas El circuito equivalente para las nueve entradas Opto se muestra en la Figura 3-24.

La funcion de cada entrada depende del modo de operacién seleccionado.
Consulte los diagramas de conexion de los modos de operacién que se exhiben
previamente en esta seccion.

Figura 3-24 Circuito Equivalente — Entradas Opto

Ji
; opto Input 1 [~ |
5 pto Input
- Opto Input 1
5 Opto Input 2 10
- Opto Input 3 1
- Opto Input 4 12
- Opto Input 5 13
- Opto Input 6 14
- Opto Input 7 15
- Opto Input 8 16
Opto Input Common |, @ @ @ @ @ @ @ @ @
Y W W b/ b/ Y Y Y Y Y
")
+24VDC @ 2,00mA 39 6.8K 6.8K 6.8K .8K .8K .8K .8K .8K .8K
(terminal de alimentacilon 39).
Terminals de puente 39 a 40 40
(Instalados en Fébrica). N Par para Apretar Terminales = 7 Lb-in (0.8 Nm).
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Salidas Opto Aisladas

Hay cuatro salidas opto aisladas programables disponibles en los terminales J1-19

a J1-22. Ver la Figura 3—-25. Cada salida puede ser programada para que represente
una condicién de salida. Las condiciones de salida estan definidas en la Tabla 4-2 de
la Seccién 4 de este manual.

Las salidas opto aisladas pueden configurarse para disipar (sinking) o alimentar
(sourcing) 60 mA cada una. Pero todas deben ser configuradas de igual manera.

El voltaje méaximo de la salida opto a la comun cuando est4 activa es de 1.0 VCC
(compatible con TTL — [Logica Transistor—Transistor]). Las salidas opto aisladas pueden
conectarse de diferentes maneras, como muestra la Figura 3-25. El circuito

equivalente para las salidas opto aisladas se muestra en la Figura 3—26.

Si las salidas opto aisladas se usan para controlar directamente un relé, sera necesario
conectar un diodo de retorno (flyback), de 1A, 100V como minimo, en paralelo a la
bobina del relé. Ver las Consideraciones sobre el Ruido Eléctrico en

la Seccién 5 de este manual.

1. Conecte los cables OPTO OUT #1 a J1-19y J1-41.
2. Conecte los cables OPTO OUT #2 a J1-20 y J1-42.
3. Conecte los cables OPTO OUT #3 a J1-21y J1-43.
4. Conecte los cables OPTO OUT #4 a J1-22 y J1-44.

Cada salida opto se programa en el bloque de programacion de Salida.

Figura 3-25 Configuraciones de las Salidas Opto Aisladas

e

Fuente opcional de 10VCC a
30VCC provista por el usario

+ 0

Relé
opcigneasles 39 M 39 +24VDC Relés
provistos por opcionales

el usario 24COM 18 40 24COM 18 40 prg\I/|Lsé%srigor
1 OI 19 41 19| |4 —@—
Ot 20 | | 42 20 | | 42 ﬁ—? em
? OI 21 43 21 | | 43 —@—
1 OI 22 44 22 44 _@_

Usando Fuente Interna Usando Fuente Interna
(Disipando el Relé) (Alimentando el Relé)
e
Fuente opcional de 10VCC a
30VCC provista por el usario
Relé + 0 16

opcigneasles 39 +24VDC 39 +24VDC opggrfasles
provistos por 24COM provistos por

elusario  24COM 18 40 —1 18 40 el usario

1 O] 19 M 19 4 —Q 1
1 O] 20 42 20 42 —@ h’_
1 O] 21 | | 43 21 43 —@ 1
1 O] 22 44 22 44 —w

Usando Fuente Externa
(Disipando el Relé)

Usando Fuente Externa
(Alimentando el Relé)

Par para Apretar Terminales = 7 Lb-in (0.8 Nm).
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Figura 3-26 Circuito Equivalente — Salidas Opto

P
.

4N33
50mA max

.
.

4N33
50mA max

.
.

4N33
50mA max

.
.

4N33
50mA max

Ji
Opto Output Common ?_
Opto Output 1 19
Opto Output 2 20
Opto Output 3 21
Opto Output 4 29
\/\
Salidas Opto <
10 - 30vCC
Opto Out 1 Return f
Opto Out 2 Return 42
Opto Out 3 Return 43
Opto Out 4 Return a4
\/\

Par para Apretar Terminales = 7 Lb-in (0.8 Nm).
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Lista de Verificacion Previa a la Operacién
Tiene por objeto evaluar diversos aspectos eléctricos.

iCUIDADO!:  Luego de completar la instalacién, pero antes de
aplicar potencia (alimentacién) al control, asegurese
de chequear lo siguiente.

1. \Verifique si el voltaje de linea CA en la fuente es equivalente al voltaje
nominal del control.

2. Revise todas las conexiones de alimentacion para asegurar que sean
precisas, que estén apretadas y bien hechas, y que cumplen con los cddigos
pertinentes.

3. Verifique si el control y el motor estan mutuamente puestos a tierra,
y si el control esta conectado a masa de tierra.

4. Verifique si todo el cableado de sefiales es correcto.

5. Asegurese que todas las bobinas de freno, contactores y bobinas de
relés cuentan con supresion de ruidos. Esta debera consistir en un filtro R—C
para las bobinas CA y en diodos de polaridad inversa para las bobinas CC.
La supresion de transitorios tipo MOV no es adecuada.

ijADVERTENCIA!: AsegUrese que una operacion inesperada del eje (flecha) del
motor durante el arranque no vaya
a provocar lesiones a personas ni a dafar
el equipo.

Chequeo de Motores y Acoplamientos

1. Verifique el libre movimiento de todos los ejes del motor, y si todos
los acoplamientos del motor estan apretados pero no contragolpean.

2. Verifique si los frenos de retencion, de haberlos, estdn debidamente
ajustados para soltarse completamente, y si estan regulados al valor de par
que se desea.

Aplicacion Temporaria de Potencia

1. Chequee todas las conexiones eléctricas y mecanicas antes de alimentar
potencia al control.

2. Verifique si las entradas de habilitacion a J1-8 estan abiertas.

3. Alimente potencia temporariamente, y observe si se enciende el display
del teclado. Si el display del teclado no se activa, desconecte toda
la alimentacion, chequee todas las conexiones, y verifique el voltaje
de entrada. En caso de producirse una indicacion de falla, consulte
la seccién de diagndstico de fallas en este manual.

4. Desconecte toda la alimentacion del control.
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Procedimiento de Energizacion

Este procedimiento le ayudara a preparar rapidamente su sistema para operar en

el modo de teclado. Ello le permitira probar la operacion del motor y el control. Este
procedimiento presupone que el Control, el Motor y el hardware de Frenado Dindmico
estan correctamente instalados (ver los procedimientos en la Seccién 3) y que usted
conoce los procedimientos de programacion y operacion del teclado. No es necesario
conectar la regleta de terminales para operar el motor en el modo de Teclado.

Condiciones Iniciales

Asegurese que el Control, el Motor y el hardware de Frenado Dindmico han sido
cableados segun los procedimientos descriptos previamente en este manual.
Familiaricese con la programacién del teclado y la operacion por teclado del control,
de acuerdo a lo descripto en la Seccién 4 de este manual.

1.

10.
11.

12.

13.

Conecte la alimentacion del equipo y asegurese que no se descubrieron
errores al hacer lo indicado en la Lista de Verificacion Previa a la Operacion
que esta al final de la Seccion 3.

Defina el Modo de Operacién, en el bloque de Entrada, Nivel 1, como
“KEYPAD?” (teclado).

Defina el parametro “OPERATING ZONE” (zona de operacion) en el bloque de
Limites de Salida, Nivel 2, para el tipo de operacion deseado (STD CONST TQ,
STD VAR TQ, QUIET CONST TQ o QUIET VAR TQ) (par
constante o variable en operacion estandar o silenciosa).

Defina el parametro “MIN OUTPUT SPEED” (velocidad minima de salida) en el
blogue de Limites de Salida, Nivel 2.

Defina el parametro
el bloque de Limites de Salida, Nivel 2.

Introduzca los siguientes datos del motor en los parametros del bloque de
Datos del Motor, Nivel 2:

Voltaje del Motor (entrada)

Amperios Nominales del Motor (FLA)

Velocidad Nominal del Motor (velocidad base)

Frecuencia Nominal del Motor

Amperios Magnetizantes del Motor (corriente sin carga o en vacio)

Vaya al bloque de Autosintonizacién, Nivel 2, pulse ENTER, en CALC
PRESETS seleccione YES (usando la tecla s) y deje que el control calcule los
valores predefinidos para los pardmetros que se requieren para

la operacion del control.

Desconecte el motor de la carga (incluyendo los acoplamientos o volantes de
inercia). Si la carga no puede ser desconectada, consulte la Seccion 6 y
sintonice manualmente el control. Luego de la sintonizacién manual, pase por
alto los pasos 9y 10 y prosiga con el paso 11.

Vaya al bloque de Autosintonizacion, Nivel 2, y haga las siguientes pruebas:
CMD OFFSET TRIM (retoque de las desviaciones del mando)
CUR LOOP COMP (compensacion del bucle de corriente)
FLUX CUR SETTING (ajuste del flujo de corriente)
ENCODER TESTS (pruebas del codificador)
SLIP FREQ TEST (prueba de la frecuencia de deslizamiento)
SPD CNTRLR CALC (calculo de la velocidad del controlador)

Acople el motor a su carga.

Vaya al bloque de Autosintonizacién, Nivel 2, y vuelva a hacer
la prueba SPD CNTRLR CALC.

Haga funcionar la unidad desde el teclado usando el modo de JOG. Use
mandos de velocidad entrados desde el teclado, 0 mandos de velocidad
empleando las teclas de flechas.

Seleccione y programe los deméas parametros que requiera su aplicacion.
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Seccion 4
Programacion y Operacion

Resumen

La programacion y la operacion del Control Baldor Serie 15H se realizan con simples

pulsaciones de las teclas. El teclado se utiliza para programar los parametros del control,
para operar el motor, y para verificar el estado y las salidas del control mediante el
acceso a las opciones del display, los menus de diagnostico y el registro de fallas.

JOG - (Verde) se ilumina cuando Jog esta activa.

FWD -  (Verde) se ilumina al darse un mando de direccion FWD

REV - (Verde) se ilumina al darse un mando de direccién REV
JOG STOP - (Roja) se ilumina al darse un mando de STOP al motor

JOG - Pulse JOG para seleccionar la
velocidad de jog preprogramada. Luego
de pulsar la tecla de jog, use las teclas
FWD o REV para hacer que el motor
marche en la direccién que se requiera.
La tecla JOG estara activa Unicamente
en el modo local.

FWD - Pulse FWD para iniciar la
rotacion del motor en la direccion de
avance.

REV - Pulse REV para iniciar la rotacion
del motor en la direccion reversa.

STOP - Pulse STOP para iniciar una
secuencia de parada. Dependiendo de la
preparacioén del control, el motor va a
parar por rampa o inercia. Esta tecla es
funcional en todos los modos de
operacion a menos que haya sido
inhabilitada por el parametro Keypad
Stop en el Bloque Keypad Setup
(programacion del teclado).

LOCAL - Pulse LOCAL para alternar
entre la operacion local (teclado) y
remota. Cuando el control esta en modo
local, los demé&s mandos externos a la
regleta de terminales J1 seran
ignorados, con excepcion de la entrada
de disparo externo.

DISP - Pulse DISP para retornar al
modo de display desde el de
programacion. Da el estado operativo y
avanza al siguiente item en el menu del
display.

Figura 4-1 Teclado

Luces Indicadoras

BALDOR

MOTORS AND DRIVES

JOG LOCAL

FWD DISP A
o

REV SHIFT

ENTER

STOP RESET

SHIFT - Pulse SHIFT en el modo de
programacion para controlar el
movimiento del cursor. Pulsando SHIFT
una vez mueve la posicion del cursor
intermitente un carécter hacia la
derecha. Estando en el modo de
programacion, puede reponerse el valor
de un parametro al valor predefinido en
fabrica pulsando SHIFT hasta que
parpadeen los simbolos de flecha al
extremo izquierdo del display del
teclado, pulsando luego una tecla de
flecha. En el modo de display, la tecla
SHIFT se usa para ajustar el contraste
del teclado.

RESET - Pulse RESETpara borrar
todos los mensajes de falla (en modo
local). Puede usarse también para
retornar al nivel superior del menu de
programacion del bloque sin guardar
ningun cambio en los valores de los
parametros.

Keypad Display — Exhibe informacion
de estado durante la operacion Local o
Remota. Exhibe también informacion al
definirse pardmetros, e informacion de
diagndstico o de fallas.

PROG - Pulse PROG para entrar al
modo de programacion. Al estar en este
modo, la tecla PROG se usar para
corregir el ajuste de un parametro.

A - (Flecha hacia ARRIBA).

Pulse A para cambiar el valor del
parametro visualizado. Al pulsar A se
incrementa al valor mayor siguiente.
Asimismo, cuando se exhibe el registro
de fallas o la lista de parametros, la tecla
A permite desplazarse hacia arriba de la
lista. En modo local, al pulsar la tecla A
se aumenta la velocidad del motor al
valor mayor siguiente.

ENTER - Pulse ENTER para guardar
cambios en valores de parametros y
retornar al nivel anterior en el menu de
programacion. En modo de display, la
tecla ENTER se usa para definir
directamente la referencia de velocidad
local. Se usa también para seleccionar
otras operaciones cuando el display del
teclado asi lo indique.

V¥V - (Flecha hacia ABAJO).

Pulse Y para cambiar el valor del
parametro exhibido. Pulsando ¥ se
reduce el mismo al valor menor
siguiente. Asimismo, cuando se visualiza
el registro de fallas o la lista de
parametros, la tecla ¥ permite
desplazarse hacia abajo de la lista. En
modo local, al pulsar ¥ se reduce la
velocidad del motor al valor menor

IMN718SP
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Modo de Display El control esta siempre en MODO DE DISPLAY, excepto cuando se estan cambiando

valores de pardmetros (modo de Programacién). El Display del Teclado exhibe el estado
del control, como se muestra en el siguiente ejemplo:

Motor Status —= STOP MOTOR SPEED j[«— Output Condition
Control Operation —» L JCARL 0 RPN «— Value and Units

El MODO DE DISPLAY se utiliza para visualizar la INFORMACION DE IAGNOSTICO y
el REGISTRO DE FALLAS. En las siguientes paginas se describe como deben realizarse
tales procedimientos.

Ajuste del Contraste del Display Al alimentarse potencia CA al control, el teclado debera exhibir el estado del

control. En caso de no haber un display visible, use el siguiente procedimiento para
ajustar el contraste del display.

(El contraste puede ajustarse en el modo de display cuando el motor esta parado o en funcionamiento).

Accion Descripcién Display Comentarios

Conecte la alimentacion | No hay un display visible BLANK
Pulse la tecla DISP Pone al control en modo de

display BLANK
Pulse SHIFT SHIFT AII_ows display contrast ADJUST [ONTRRST

adjustment STENTERI TO SRVE
Pulse latecla A0V Ajusta la intensidad del display ADJUST CONTRRST

SIENTERI TO SRVE

Pulse ENTER Guarda el nivel del contraste STOP MOTGOR SPEED Display tipico

y sale al modo de display 1OCAL 0 RPN
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Modo de Display — Continta
Pantallas del Modo de Display

Accion

Descripcion

Display

Comentarios

Conecte la alimentacién

Pulse la tecla DISP

Pulse la tecla DISP

Pulse la tecla DISP

Pulse la tecla DISP

Pulse la tecla DISP

Pulse la tecla DISP

Pulse la tecla DISP

Modo de display que muestra
la velocidad del motor.

Display de la Frecuencia

Display de la Corriente

Display del Voltaje

Display combinado

Pantalla para entrar al Registro
de Fallas

Pantalla para entrar al Menu de
Diagndstico

Sale del Modo de Display y
retorna al display de Velocidad
del Motor

BALDOR
NOTORS 6 DRIVES

STOP NOTOR SPEED

LOCAL 0 RPN
STOP  FREQUENCHY
LOCAL 000 HZ
STOP CURRENT OUT

LocAL 0.00 A

STOP VOLTRGE OUT
LOCARL ov

5TP ov 0 RPN
Lol 0.0R 0.0 HZ

PRESS ENTER FOR
FRULT LOG

PRESS ENTER FOR
DIRGNOSTIC INFD

STOP NOTOR SPEED
LOCAL O RPN

Visualizacién del logo durante
5 segundos.

Sin fallas presentes. Modo local
del teclado. En remoto/serie,
pulse “local” para este display.

Primera pantalla del Modo de
Display.
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Modo de Display —

Continta

Pantallas del Display y Acceso a la Informacién de Diagnéstico

Accion

Descripcion

Display

Comentarios

Conecte la alimentacién

Pulse 6 veces la
tecla DISP

Pulse la tecla ENTER

Pulse la tecla DISP

Pulse la tecla DISP

Pulse la tecla DISP

Pulse la tecla DISP

Pulse la tecla DISP

Pulse la tecla DISP

Pulse la tecla DISP

Pulse la tecla DISP

Pulse la tecla DISP

Pulse la tecla DISP

Pulse la tecla DISP

Modo de display que muestra
la velocidad del motor.

Se desplaza a la pantalla de
Informacién de Diagndstico.

Acceso a la informacién de
diagnéstico.

Modo de Display que muestra
la temperatura del control.

Display que muestra el voltaje
de bus.

Display que muestra el %
restante de corriente de
sobrecarga.

Display que muestra el estado
de las entradas y salidas opto.

Display que muestra el tiempo
real de funcionamiento del
control.

Display que muestra la zona de
operacion, el voltaje y el tipo de
control.

Display de A continuos, A pico
nominales, escala A/V de
retroali-mentacién, ID-base de
potencia.

El Display muestra qué placas de
expansiéon — Grupo 1 6 2 estan
instaladas.

Display de las revoluciones del
eje del motor desde el punto de
ajuste inicial de REV.

Modo de Display indicando la
version y revision del software
gue esté instalada en el control.

Muestra la opcion de salida.

BALDOR
NOTORS 6 DRIVES

OP MOTOR SPEED

5T
LOCAL 0 RPN

PRESS ENTER FOR
DIRGNOSTIC INFD

STOP SPEED REF
LOCARL O RPN

STOP CONTROL TENP
LOCAL 0.0°C

STOP BUS VDLTAGE
LOCAL XXXV

STOP OVRLD LEFT
LOCAL 100.00%

DIGITAL /0

0060006000 06G0

TIME FROMN PUR UP
0600000.01.43

QUIET VAR TQ
XXXV FLUX VECTOR
X XA XX RPK
X XX RV 1D XXX

G1 NOT INSTARLLED
G2 NOT INSTRLLED

POSITION LCOUNTER
+ 000.00000 REV

SOFTWARRE VERSION

PRESS ENTER FOR
DIRGNDOSTIC EXIT

Visualizacién del logo durante
5 segundos.

Sin fallas presentes. Modo local
del teclado. En remoto/serie,
pulse “local” para este display.

Pantalla de Acceso a la
Informacién de Diagndstico.

Primera pantalla de Informaciéon
de Diagnostico.

Estado de Entradas Opto (Izq.)
Estado de Salidas Opto (Der.).

Formato de HR.MIN.SEC

Display tipico.

Pulse ENTER para salir de la
informacion de diagnostico.
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Modo de Display —

Acceso al Registro de Fallas

Contintia

Al producirse una condicion de falla, la operacion del motor se detiene

y se visualiza un codigo de falla en el display del Teclado. El control mantiene un
registro de hasta las ultimas 31 fallas. Si ocurrieron méas de 31 fallas, la mas antigua
sera borrada del registro dejando espacio para la falla mas reciente. Para lograr

el acceso al registro de fallas, debe realizarse el siguiente procedimiento:

Accion

Descripcion

Display

Comentarios

Conecte la alimentacién

Pulse 5 veces la tecla
DISP

Pulse la tecla ENTER

Pulse la tecla A

Pulse la tecla ENTER

Modo de display que muestra
la velocidad del motor.

Se desplaza a la pantalla
del Registro de Fallas.

Muestra el tipo de la primera falla
y el momento en que ocurrio.

Se desplaza a través de
los mensajes de falla.

Retorno al modo de Display.

BALDOR
NOTORS 6 DRIVES

OP MOTOR SPEED

5T
LOCAL 0 RPN

PRESS ENTER FOR
FRULT LOG

EXTERNRL TRIP
i: 0:00:30

PR
F

OP MOTOR SPEED

ST
LOCAL 0 RPN

Visualizacién del logo durante
5 segundos.

Modo de Display.

Pantalla de acceso al Registro de
Fallas.

Se visualiza la falla
mas reciente.

Si no hay mensajes, se muestra
la opcién de salida del registro de
fallas.

El LED de la tecla de Stop
del modo de display
esta encendido.
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Modo de Programacion

El Modo de Programacion (o del Programa) se usa para:

1. Introducir datos del motor.

2. Autosintonizar el motor.
3. Adecuar los pardmetros de la unidad (Control y Motor) a su aplicacion

especifica.

En el Modo de Display, pulse la tecla PROG para el acceso al Modo de Programacion.

Nota: Una vez que se ha seleccionado un parametro, pulsando alternadamente las
teclas DISP y PROG permite cambiar entre el Modo de Display y el
parametro seleccionado. Cuando se selecciona un parametro para ser
programado, el display del teclado proporciona la siguiente informacion:

Parametro—» PRESET SPEED 1

Estado del Parametro —3{ P -

100 RPN i=— Valory Unidades

Estado de los Parametros . Todos los parametros programables se visualizan

con una “P:” en la esquina inferior izquierda del display del teclado. Si un pardmetro
se visualiza con una “V:", el valor del parametro puede ser visto pero no cambiado
mientras el motor se encuentra en funcionamiento. Si el pardmetro se visualiza con
una “L:", su valor esta bloqueado y ser& necesario introducir el cédigo de acceso
de seguridad antes de poder cambiarlo.

Acceso a los Bloques de Parametros para la Programacion

Use el procedimiento siguiente para lograr el acceso a los bloques de parametros
con el fin de programar el control.

Accion

Descripcion

Display

Comentarios

Conecte la alimentacién

El Display del Teclado muestra
este mensaje de apertura.

BALDOR
MNOTORS 6 DRIVES

Visualizacién del logo durante
5 segundos.

Modo de Display.

Si no hay fallas y esta STOP MOTOR SPEED
programado para operacion
LOCAL. LOCAL 0 RPP
Si no hay fallas y esta STOP MOTOR SPEED Si se muestra una falla, consulte
programado para operacion LocAaL 0 RPRM la seccion Diagnostico de Fallas
REMOTA. en este manual.
Pulse la tecla PROG PRESS ENTER FQOR Pulse ENTER para el acceso
PRESET SPEEDS a los parametros de velocidad
predefinidos.
Pulse latecla A0V Se desplaza al bloque de PRESS ENTER FOR Pulse ENTER para el acceso
ACCEL/DECEL. ACCEL/DECEL RATE a los parametros de tasa de
aceleracion y desaceleracion.
Pulse latecla A0V Se desplaza al bloque del Nivel 2. PRESS ENTER FOR Pulse ENTER para el acceso
LEVEL 2 BLOCKS a los blogues del Nivel 2.
Press ENTER key Prime_r display del bloque PRESS ENTER FOR
def Nivel 2. QUTPUT LIMITS
Pulse latecla A0V Se desplaza al menu de Salida de PRESS ENTER FOR Pulse ENTER para retornar
la Programacion. PROGRAMMING EXIT al modo de Display.
Pulse la tecla ENTER Retorno al Modo de Display. STOP MOTOR SPEED
LOCAL 0 RPN
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Modo de Programacion —

Continta

Cambio en el Valor de los Parametros Cuando No Se Usa un Cdédigo de Seguridad

Use el siguiente procedimiento para programar un parametro o cambiar un parametro
gue ya esta programado en el control, cuando no se esta usando un cddigo de

seguridad.
En el ejemplo ofrecido a continuacién, se cambia el modo de operacién de Teclado
a Bipolar.
Accion Descripcion Display Comentarios
Conecte la alimentacion | El Display del Teclado muestra BALDOR Visualizacion del logo durante

Pulse la tecla PROG

Pulse latecla A0V

Pulse la tecla ENTER

Pulse la tecla ENTER

Pulse la tecla A

Pulse la tecla ENTER

Pulse la tecla A

Pulse la tecla ENTER

Pulse la tecla DISP

este mensaje de apertura.

Si no hay fallas y esta
programado para operacion
LOCAL.

Acceso al modo de
programacion.

Se desplaza al Bloque de
Entrada, Nivel 1.

Acceso al Bloque de Entrada.
Acceso al parametro de Modo
de Operacion.

Se desplaza para el cambio de
seleccion.

Guarda lo seleccionado en la
memoria.

Se desplaza a la salida del mend.

Retorno al Bloque de Entrada.

Retorno al Modo de Display.

NOTORS 6 BRIVES

OP MOTOR SPEED
0 RPN

ENTER FOR
SPEEDS

R FOR

GPERATING
P:

OPERATING
e[ ]

OPERRARTING
s BIP

NOBDE

OPERRARTING
: BIPOLAR

P:

5 segundos.

Modo de Display. El LED de Stop
esta encendido.

Pulse ENTER para el acceso
al parametro del bloque de INPUT
(entrada).

El modo de teclado que se
muestra es el ajuste de fabrica.

El modo de teclado que se
muestra es el ajuste de fabrica.

Al estar el cursor intermitente,
seleccione el modo deseado, que
en este caso es BIPOLAR.

Pulse ENTER para guardar
su seleccion.

Modo de display tipico.
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Modo de Programacién —  ContinGa
Reposicion de Parametros a los Ajustes de Fabrica

A veces resulta necesario restaurar los valores de los parametros a sus respectivos
ajustes de fabrica. Para ello, siga este procedimiento. Asegurese de cambiar “Motor
Rated Amps” (amperios nominales del motor) del bloque de Datos del Motor, Nivel 2,

a su valor correcto luego de efectuar este procedimiento (el ajuste de fabrica restaurado
es 999).

Nota: Todos los parametros especificos a la aplicacién que hayan sido
programados se perderan al reponerse el control a los ajustes de fabrica.

Accién Descripcién Display Comentarios
Conecte la alimentacion | El Display del Teclado muestra BALDOR Visualizacion del logo durante
este mensaje de apertura. MOTORS & DRIVES 5 segundos.
Si no hay fallas y esta STOP MOTCOR SPEED Modo de Display. El LED de Stop
programado para operacion LOCAL g RPN esta encendido.
LOCAL.
Pulse la tecla PROG Entrada al modo de PRESS ENTER FOR
programacion. PRESET SPEEDS
Pulselatecla A0 V¥ St_a desplaza a los Bloques del PRESS ENTER FOR
Nivel 2. LEVEL 2 BLOCKS
Pulse la tecla ENTER Sglecciona los Bloques del PRESS ENTER FOR
Nivel 2. QUTPUT LIMITS
Pulselatecla AoV Se desplaza al bloque PRESS ENTER FOR
de Miscelaneos. MISCELLANEQUS
Pulse la tecla ENTER Selecciona el blogue de RESTART ARUTO/PABN
Miscelaneos. P- NANURL
Pulse la tecla A Se desplaza al parametro de FACTORY SETTINGS
Ajustes de Fabrica. P. ND
Pulse la tecla ENTER ﬁ.cceso gl pg%metro de FACTORY SETTINGS ] representa el cursor
Justes de Fabrica. gL na intermitente.
Pulse la tecla A Se desplaza a YES para FACTORY SETTINGS
seleccionar los ajustes originales s8] YUES
de fabrica.
Pulse la tecla ENTER Restaura los ajustes de fabrica. FRCTORY SETTINGS “Loading Presets” es el primer
P.-LOADING PRESETS mensaje. “Operation Done” es el
: siguiente. “No” es el Ultimo en
visualizarse.
Pulse la tecla A Se desplaza a la salida del mend. PRESS ENTER FOR Salida de los bloques del
MENU EXIT Nivel 2.
Pulse latecla A0V Se desplaza a la salida de la PRESS ENTER FOR Salida del modo de
Programacion. PROGRAMMING EXIT Programacion y retorno
al modo de Display.
Pulse la tecla ENTER Retorno al Modo de Display. STOP MOTOR SPEED Modo de Display. EI LED de Stop
LOCAL 0O RPN esta encendido.
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Modo de Programacion —

Continta

Inicializacion del Nuevo Software de los EEPROMSs

Luego de instalar nuevos EEPROMSs, el control deberd inicializarse para la nueva version
del software y los nuevos sitios en la memoria. Use el siguiente procedimiento para

inicializar los EEPROMSs.

Accion

Descripcién

Display

Comentarios

Conecte la alimentacion

Pulse la tecla PROG

Pulselatecla A o'W

Pulse la tecla ENTER

Pulse latecla A 0¥

Pulse la tecla ENTER

Pulse la tecla A

Pulse la tecla ENTER

Pulse la tecla A

Pulse la tecla ENTER

Pulse la tecla A
Pulse la tecla ENTER
Pulse varias veces la

tecla DISP

Pulse la tecla ENTER

Pulse la tecla DISP

Pulse la tecla DISP

El Display del Teclado muestra
este mensaje de apertura.

Si no hay fallas y esta
programado para operacion
LOCAL.

Entrada al modo de
programacion.

Se desplaza a los Bloques del
Nivel 2.

Selecciona los Bloques del
Nivel 2.

Se desplaza al bloque
de Miscelaneos.

Selecciona el bloque de
Miscelaneos.

Se desplaza al parametro de
Ajustes de Fabrica.

Acceso al parametro de
Ajustes de Fabrica.

Se desplaza a YES para
seleccionar los ajustes originales
de fabrica.

Restaura los ajustes de fabrica.

Se desplaza a la salida del menu.

Retorno al Modo de Display.

Se desplaza a la pantalla
de informacion de diagndstico.

Acceso a la informacién
de diagnéstico.

Modo de Display que muestra
la version y revision del software
instalada en el control.

Muestra la opcion de salida.

BALDOR
MNOTORS & DRIVES

STOP NOTOR SPEED
LOCARL 0 RPN

ENTER FOR

ENTER FOR
2 BLOCKS

L e

RESS
RESET SPEEDS
RESS
EVEL

ES
ES
ES
VE

ENTER FOR

RESS
UTPUT LIMITS
RESS

P
0
P ENTER FOR
i

ISCELLANEQUS
5

ESTART AUTO/N
: nand

RCTORY SETTIN

R

P

FACTORY SETTIN
P

F

o]

AN
AL
)
: NG
GS
NO
GS
ES

FRCTORY SETTIN
s y

PRESS ENTER FOR
MENU EXIT

STOP MOTOR SPEED
LOCARL 0 RPN

PRESS ENTER FOR
DIRGNDSTIC INFO

STOP SPEED
LOCARL

REF
O RPN

SOFTURRE VERSION
(aparara A,

PR NTER FOR

ESS E
DIRGNOSTIC EXIT

Visualizacién del logo durante
5 segundos.

Modo de Display. El LED de Stop
esta encendido.

] representa el cursor
intermitente.

“Loading Presets” es el primer
mensaje. “Operation Done” es el
siguiente. “No” es el ultimo en
visualizarse.

Modo de Display. EI LED de Stop
esta encendido.

Muestra velocidad mandada,
direccién de rotacion, Local/
Remoto y velocidad del motor.

Se verifica la nueva version del
software.

Pulse ENTER para salir de la
informacidén de diagndstico.
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Ajustes de los Parametros

Para facilitar la programacion, los parametros han sido organizados en la estructura de

dos niveles que muestra la Tabla 4-1. Pulse la tecla PROG para entrar al modo de

programacion y se visualizara el bloque de programacion “Preset Speeds” (velocidades
predefinidas o preseleccionadas). Use las teclas de flecha hacia arriba (s) o hacia abajo
(t) para desplazarse a través de los bloques de pardmetros. Pulse ENTER para lograr el
acceso a los parametros dentro de un bloque de programacion especifico.

Las Tablas 4-2 y 4-3 ofrecen una explicacion de cada parametro. Al final de este manual
hay una lista completa de Valores de Bloques de Parametros. Esta lista define el rango
programable y el valor predefinido en fabrica para cada parametro. La lista contiene un
espacio para que anote sus propios ajustes con fines de futura referencia.

Table 4-1 Lista de Parametros
(Ver la traduccion de los bloques y parametros en el Glosario — Apéndice D)

BLOQUES DEL NIVEL 1

BLOQUES DEL NIVEL 2

Preset Speeds
Preset Speed #1
Preset Speed #2
Preset Speed #3
Preset Speed #4
Preset Speed #5
Preset Speed #6
Preset Speed #7
Preset Speed #8
Preset Speed #9
Preset Speed #10
Preset Speed #11
Preset Speed #12
Preset Speed #13
Preset Speed #14
Preset Speed #15

Accel / Decel Rate
Accel Time #1
Decel Time #1
S-Curve #1

Accel Time #2
Decel Time #2
S-Curve #2

Jog Settings

Jog Speed

Jog Accel Time
Jog Decel Time
Jog S-Curve Time

Keypad Setup
Keypad Stop Key
Keypad Stop Mode
Keypad Run Fwd
Keypad Run Rev
Keypad Jog Fwd
Keypad Jog Rev

Input

Operating Mode
Command Select
ANA CMD Inverse
ANA CMD Offset
ANA CMD Deadband

Output

Opto Output #1
Opto Output #2
Opto Output #3
Opto Output #4
Zero SPD Set PT
At Speed Band
Set Speed
Analog Out #1
Analog Out #2
Analog #1 Scale
Analog #2 Scale

Vector Control

Ctrl Base Speed
Feedback Filter
Feedback Align
Current PROP Gain
Current INT Gain
Speed PROP Gain
Speed INT Gain
Speed DIFF Gain
Position Gain

Slip Frequency

Output Limits
Operating Zone
Min Output Speed
Max Output Speed
PK Current Limit
PWM Frequency
TORQ Rate Limit

Custom Units
Decimal Places
Value at Speed
Units of Measure

Protection
Overload
External Trip
Following Error
Torque Proving

Miscellaneous
Restart Auto/Man
Restart Fault/Hr
Restart Delay
Factory Settings
Homing Speed
Homing Offset

Security Control
Security State
Access Timeout
Access Code

Motor Data

Motor Voltage
Motor Rated Amps
Motor Rated SPD
Motor Rated Freq
Motor Mag Amps
Encoder Counts
Resolver Speeds

Brake Adjust
Resistor Ohms
Resistor Watts

Process Control
Process Feedback
Process Inverse
Setpoint Source
Setpoint Command
Set PT ADJ Limit
Process ERR TOL
Process PROP Gain
Process INT Gain
Process DIFF Gain
Follow I:0 Ratio
Master Encoder

Auto-Tuning

CALC Presets

CMD Offset Trim
CUR Loop Comp
Flux CUR Setting
Feedback Test

Slip Freq Test

SPD CNTRLR CALC
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Table 4-2 Definiciones de los Bloques de Parametros, Nivel 1

Block Title Parameter Description
PRESET Preset Speeds Allows selection of 15 predefined motor operating speeds.
SPEEDS #1 — #15 Each speed may be selected using external switches connected to J1-11, J1-12,

(Velocidades
Predefinidas)

ACCEL/DECEL
RATE

(Tasa o Velocidad de
Acel./Desacel.)

Accel Time #1,2

Decel Time #1,2

S-Curve #1,2

J1-13 and J1-14 when Operating Mode is set to 15 Speed.
For motor operation, a motor direction command must be given along with a preset
speed command.

El tiempo de aceleracion es el No. de segundos que el motor requiere para acelerar

a una tasa lineal desde 0 RPM a las RPM especificadas en el parametro “Max Output
Speed” (velocidad méxima de salida) en el bloque de Limites de Salida, Nivel 2.

El tiempo de desaceleracién es el No. de segundos que el motor requiere para
desacelerar a una tasa lineal desde la velocidad especificada en “Max Output Speed”
hasta 0 RPM.

La Curva S es un porcentaje del tiempo total de Acel. y Desacel. y permite hacer
arranques y paradas suaves. Una mitad del % de Curva S programado se aplica a
las rampas de Acel. y la otra mitad a las rampas de Desacel. 0% representa “no S*
y 100% representa “S completa” sin un segmento lineal.

Nota: Accel #1, Decel #1 y S—Curve #1 estan asociadas conjuntamente.
De igual forma, Accel #2, Decel #2 y S—Curve #2 estan asociadas
conjuntamente. Estas asociaciones pueden usarse para controlar cualquier
mando de Velocidad Externa o Velocidad Predefinida.

Nota: Si se producen fallas en la unidad durante una Acel. o Desacel. rapida,
al seleccionarse una Curva S las fallas pueden ser eliminadas.

JOG SETTINGS
(Ajustes de Jog)

Jog Speed

Jog Accel Time

Jog Decel Time

Jog S-Curve

La Velocidad de Jog cambia la velocidad del motor a un nuevo valor predefinido para
el modo de jog. Para hacer que el motor opere a Velocidad de Jog, se debe pulsar
la tecla FWD o la REV , o dar un mando externo de Avance (J1-9) o Reversa
(J1-10). El motor funcionara a la velocidad de jog hasta soltarse la tecla FWD o la
REV o quitarse la sefial de mando externo. La velocidad de jog puede ser menor que
el ajuste minimo del parametro de velocidad.

El Tiempo de Acel. de Jog cambia el Tiempo de Acel. a un nuevo valor predefinido para
el modo de jog.

El Tiempo de Desacel. de Jog cambia el Tiempo de Desacel. a un nuevo valor pre—
definido para el modo de jog.

La Curva S de Jog cambia la Curva S a un nuevo valor predefinido para el modo de jog.

IMN718SP
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Table 4-2 Definiciones de los Bloques de Parametros, Nivel 1 —

Continta

Titulo del Bloque Pardmetro Descripcion
KEYPAD SETUP Keypad Stop Key | Stop Key -  Permite que la tecla “STOP” inicie la parada del motor durante la opera-
(Preparacion cién remota o serie (si la tecla “STOP” esta en Remote ON). Al pulsar
del Teclado) “STOP”, si esta activa, se selecciona automaticamente el modo Local y
Keypad Stop Mode se inicia el mando de parada.
Stop Mode - Selecciona si el mando de Stop hara que la parada del motor sea de
“COAST" 0 “REGEN?". En COAST, se apaga el motor y se le permite parar
por inercia (parada libre). En REGEN, el voltaje y la frecuencia al motor
Keypad Run FWD son reducidos a una tasa que esta deflnlda. por “Decel Time”.
Keypad Run REV Run FWD - Hace que la tecla “FWD” (avance) este' actl_va en modo Local.
Keypad Jog FWD Run REV -  Hace que la tecla “REV” ( reversa) estfa act.lva en modo Local.
Keypad Jog REV Jog FWD -  Hace que la tecla “FWD” (avance) esté activa en modo Local Jog.
Jog REV - Hace que la tecla “REV” ( reversa) esté activa en modo Local Jog.
INPUT Operating Mode Hay seis “Modos de Operacion” disponibles. Las opciones son: Teclado, Marcha
(Entrada) Estandar, 15 Velocidades, Serie, Bipolar y de Procesos. Las conexiones externas

Command Select

ANA CMD Inverse

ANA CMD Offset

ANA CMD
Deadband

al control se hacen en la regleta de terminales J1 (los diagramas de conexiones se
muestran en la Seccién 3).

Selecciona la referencia externa de velocidad a usarse. El método de control de velocidad
mas facil es seleccionar POTENTIOMETER y conectar un pot. de 5 KQ a J1-1, J1-2
y J1-3. Se puede aplicar un mando de entrada de +5 0 +10 VCC a J1-4
y J1-5.

Si se requiere una larga distancia entre el control de velocidad externo y el control, deberan
considerarse las selecciones de 4-20 mA en J1-4 y J1-5. El bucle
de corriente permite usar tramos largos de cable sin que se atenue la sefial de mando.

10 VOLT W/EXT CL — al haber un mando diferencial de 10 V en J1-4 y 5 permite que haya
una entrada adicional de 5V en J-1, 2 y 3, lo que a su vez permite reducir el limite de
corriente programado para hacer ajustes finos(retoques o triming) del par durante la op-
eracion.

10 VOLT W/TORQ OFF — al haber un mando diferencial en J1-4 y 5 permite que haya una
entrada adicional de 5 V de alimentacién en avance del par en J1-1, 2 y 3 para fijar un
valor predeterminado de par dentro del bucle de régimen con ajustes de alta ganancia.

EXB PULSE FOL - selecciona la placa opcional de expansién de Referencia de Impulso
Maestro/Seguidor de Impulso Aislado, si esta instalada.

10 VOLT EXB - selecciona la placa opcional de expansion 1/0 de Alta Resolucion, si esta
instalada.

3-15 PSI selecciona la placa opcional de expansion de 3—15 PSI.
Tachometer — selecciona la placa opcional de Tacémetro CC, si esté instalada.

Serial - selecciona la placa opcional de expansion de Comunicacién en Serie, si esta insta-
lada.

Nota: Cuando se usa la entrada de 4-20 mA, el puente JP1 en la placa principal
de control debera moverse hacia la izquierda dos pines “A”.

“OFF" hara que un bajo voltaje de entrada (por ejemplo, 0 VCC) sea un mando de baja velo-
cidad del motor, y un voltaje maximo de entrada (por ejemplo, 10 VCC) sea un
mando de velocidad méaxima del motor.

“ON”" hara que un bajo voltaje de entrada (por ejemplo, 0 VCC) sea un mando de velocidad
maxima del motor, y un voltaje maximo de entrada (por ejemplo, 10 VCC) sea un mando
de baja velocidad del motor.

Compensa la Entrada Analdgica para minimizar la deriva de la sefial. Por ejemplo, si la
sefial de velocidad minima es de 1 VCC (en lugar de 0 VCC), el ANA CMD Offset
puede definirse en —10% para que la entrada de voltaje minimo sea percibida por el
control como 0 VCC.

Permite que un rango definido del voltaje sea una banda muerta. Una sefial de mando
dentro de este rango no afectara la salida del control. El valor de la banda muerta es
el voltaje por arriba y por abajo del nivel de la sefial de mando cero.
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Table 4-2 Definiciones de los Bloques de Parametros, Nivel 1 — Continda

Titulo del Bloque Pardmetro Descripcion

OUTPUT OPTO OUTPUT Son cuatro salidas digitales 6pticamente aisladas que tienen dos estados operativos,

(Salida) #1 —#4 Alto 0 Bajo légico. Cada salida puede configurarse para cualquiera de las siguientes
condiciones:

Condicion Descripcion

Ready — (Listo) Esta activa al conectarse la alimentacion sin que hayan
fallas presentes.

Zero Speed — (Velocidad Cero) Est4 activa cuando la frecuencia de salida al
motor es inferior al valor del pardmetro “Zero SPD Set Pt” de
Salida, Nivel 1.

At Speed — (En Velocidad) Esta activa cuando la velocidad de salida esta
dentro del rango de velocidad definido por el parametro “At
Speed Band” de Salida, Nivel 1.

At Set Speed — (En Velocidad Definida) Esté activa cuando la velocidad de
salida es igual o mayor que el valor del parametro “Set Speed”
de Salida, Nivel 1.

Overload — (Sobrecarga) Esta activa durante una falla por sobrecarga
causada por una interrupcién cuando la corriente de salida ha
excedido la corriente nominal.

Keypad Control — (Control del Teclado) Esta activa en el control Local del

Fault — (Falla) Estéa activa cuando existe una condicion de falla.

Following ERR —  (Error de Seguimiento) Est4 activa cuando la velocidad del motor
esté fuera de la banda de tolerancia definida por el parametro “At
Speed Band”.

Motor Direction — (Direccién del Motor) Esta activa en Alta cuando se recibe un
mando de direccion REV. Esté activa en Baja cuando se recibe
un mando de direccion FWD.

Drive On — (Control Conectado) Esté activa cuando el control esta “Listo”
(ha alcanzado su nivel de excitacion y es capaz de producir par).

CMD Direction —  (Direccion del Mando) Esté activa en todo momento. El estado
de salida légico indica una direccion de Avance o Reversa.

AT Position — (En Posicion) Estéa activa durante un mando de posicionamiento,
cuando el control esta dentro de la tolerancia del parametro de
banda de posicion.

Over Temp Warn — (Advertencia — Sobretemperatura) Esta activa cuando el
disipador térmico del control esta dentro de los 3°C de la
Sobretemp. Interna.

Process Error — (Error de Proceso) Esta activa cuando la sefial de
retroalimen—tacion del proceso esta dentro de la tolerancia de
error de proceso del punto de ajuste del proceso. Queda
desactivada al eliminarse el error de retroalimentacion del
proceso.

Drive Run — (Marcha del Control) Esta activa cuando la unidad esta Lista,
Habilitada, y se recibié un mando de Velocidad o Par con
indicacion de la direccion FWD o REV.
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Table 4-2 Definiciones de los Bloques de Parametros, Nivel 1 — Continda

Titulo del Bloque Pardmetro

Descripcion

OUTPUT Zero SPD Set PT
(Salida)
[Continda]

At Speed Band

Set Speed

Establece la velocidad a la cual la salida opto Zero Speed se hace activa (se conecta).
Cuando la velocidad es menor que ZERO SPD SET PT, la Salida Opto se hace activa.
Esto es util cuando un freno de motor se enclavara con la operacion de un motor.

La Banda en Velocidad sirve para dos Condiciones de Salida Opto y para el Error de
Seguimiento del bloque de Proteccion, Nivel 2:

Establece el rango de velocidad en RPM al cual la salida opto At Speed se conecta y se
mantiene activa dentro de este rango.

Establece la Banda de Tolerancia del Error de Seguimiento para la condiciéon Following
ERR de la Salida Opto, Nivel 1, SALIDA. La salida opto estard activa si la velocidad
del motor est4 fuera de esta banda.

Establece el rango de velocidad de operacion sin fallas de la unidad. Este valor es
usado por el parametro Following Error, bloque de Proteccion, Nivel 2 (si esta en
ON). Si la velocidad de la unidad sale fuera de esta banda, el parametro Following
Error del bloque de Proteccién, Nivel 2 va a parar el control (si esta en ON).

Establece la velocidad a la cual la salida opto AT Set Speed se hace activa (se conecta)
Cuando la velocidad es mayor que el parametro SET SPEED, Salida, Nivel 1, la
Salida Opto se hace activa. Esto es (til cuando otra maquina no debe de arrancar
hasta tanto el motor exceda una velocidad predeterminada.
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Table 4-2 Definiciones de los Bloques de Parametros, Nivel 1 — Continda

Titulo del Bloque Pardmetro Descripcion

OUTPUT Analog Output Dos salidas analégicas lineales de 0-5 VCC pueden ser configuradas para que
(Salida) #1 and #2 representen cualquiera de las 19 condiciones siguientes
[Continual Condicién Descripcion

ABS Speed — (Velocidad Abs.) Representa el valor absoluto de la velocidad
del motor, donde 0 VCC =0 RPMy + 5 VCC = MAX RPM.

ABS Torque — (Par Abs.) Representa el valor absoluto del par, donde
+5 VCC = Par en CURRENT LIMIT.

Speed Command — (Mando de Velocidad) Representa el valor absoluto de la
velocidad mandada, donde + 5 VCC = MAX RPM.

PWM Voltage — Representa la amplitud del voltaje PWM, donde
+5 VCC = Voltaje CA MAX.

Flux Current — Retroalimentacion de la Corriente de Flujo.
Es atil con CMD Flux CUR.

CMD Flux CUR — Corriente de Flujo mandada.

Motor Current — Amplitud de la corriente continua, incluyendo la corriente
de excitaciéon del motor. 2.5 V = Corriente nominal.

Load Component — (Componente de Carga) Amplitud de la corriente de carga, sin
incluir la corriente de excitacion del motor. 2.5 V = Corriente
nominal.

Quad Voltage — (Voltaje en Cuadratura) Salida del controlador de carga.
Es util para el diagnéstico de problemas en el control.

Direct Voltage — Salida del controlador de flujo.

AC Voltage — Voltaje de control PWM que es proporcional al voltaje CA terminal
entre fases del motor. Centrado en 2.5 V.

Bus Voltage — (Voltaje de Bus) 5 V = 1000 VCC.

Torque — (Par) Salida de par bipolar. Centrado en 2.5V,
5V = Par Positivo Max., 0 V = Par Negativo M&x.

Power — (Potencia) Salida de potencia bipolar. 2.5 V = Potencia Cero,
0 V = Potencia Pico Nominal Negativa,
+5 V = Potencia Pico Nominal Positiva.

Velocity — Representa la velocidad del motor escalada
a 0 V = RPM Negativas Max., +2.5 V = Velocidad Cero,
+5 V = RPM Positivas Max.

Overload — (Sobrecarga) (Corriente acumulada)?2 x (tiempo).
La sobrecarga ocurre a +5 V.

PH 2 Current — (Corriente — Fase 2) Corriente CA muestreada de la fase 2 del
motor.
2.5V = cero amperios, 0 V = amperios pico nominales negativos,
+5 V = amperios pico nominales positivos.

PH 3 Current — (Corriente — Fase 3) Corriente CA muestreada de la fase 3 del
motor.
2.5V = cero amperios, 0 V = amperios pico nominales negativos,
+5 V = amperios pico nhominales positivos.

Position — Posicion dentro de una misma revolucion.
+5 V = 1 revolucion completa.
El contador se repondra a 0 en cada revolucion.

Analog Scale #1 & | Factor de escala para el voltaje de Salida Analdgica. Es Util para establecer el rango de
#2 limite de escala o el valor cero para los medidores externos.

Position Band Establece el rango aceptable en cuentas (impulsos) digitales en el cual la salida Opto
At Position se hace activa (se conecta).
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Table 4-2 Definiciones de los Bloques de Parametros, Nivel 1 — Continda

Titulo del Bloque Pardmetro Descripcion
Vector Control CTRL BASE Speed | Establece la velocidad en RPM a la cual se alcanza el voltaje de saturacion
(Control Vectorial) del control. Para valores superiores a este RPM, el control va a producir voltaje
constante y frecuencia variable.
Feedback Filter Un valor mayor proporciona una sefial mas filtrada, pero a costa de un ancho de
banda reducido.
Feedback Align Establece la direccion de rotacion eléctrica del codificador, igualandola a la del motor.

Current PROP Gain | Establece la ganancia proporcional del bucle de corriente.
Current INT Gain Establece la ganancia integral del bucle de corriente.
Speed PROP Gain | Establece la ganancia proporcional del bucle de velocidad.

Speed INT Gain Establece la ganancia integral del bucle de velocidad.

Speed DIFF Gain Establece la ganancia diferencial del bucle de velocidad.

Position Gain Establece la ganancia proporcional del bucle de posicion.

Slip Frequency Establece la frecuencia nominal de deslizamiento del motor.
LEVEL 2 BLOCK ENTRADA AL MENU DEL NIVEL 2

(Blogue del Nivel 2)
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Titulo del Bloque

F

Table 4-3 Definiciones de los Bloques de Parametros, Nivel 2

Darametro

Descripcion

OUTPUT LIMITS
(Limites de Salida)

Operating Zone

MIN Output Speed

MAX Output Speed
PK Current Limit

PWM Frequency

Torque Rate Limit

Establece la zona de operacion PWM como Estandar—2.5 KHz o Silenciosa—8.0 KHz, de
frecuencia portadora de puente de salida. Pueden seleccionarse también dos modos
de operacion: Par Constante y Par Variable.

El Par Constante permite 170—200% de sobrecarga por 3 segundos 0 150% de
sobrecarga por 60 segundos.
El Par Variable permite 115% de sobrecarga pico por 60 segundos.

Establece la velocidad minima del motor en RPM. Durante la operacion, no se permitira
que la velocidad del motor caiga por debajo de este valor, excepto en los arranques
del motor desde 0 RPM o durante la parada por frenado dinamico.

Establece la velocidad maxima del motor en RPM.

Es la corriente pico de salida maxima al motor. Se dispone de valores superiores al
100% de la corriente nominal, dependiendo de la zona de operacién seleccionada.

Es la frecuencia de conmutacion de los transistores de salida. PWM debera ser lo mas
baja posible para minimizar el esfuerzo en los transistores de salida y los devanados
del motor. La frecuencia PWM es también denominada frecuencia “Portadora”.

Limita la tasa de cambio de un mando de par.

CUSTOM UNITS
(Unidades de
Lectura en Display
Adaptables por el
Usuario)

Decimal Places

Value At Speed

Units of Measure

El nimero de lugares decimales del display de Output Rate (tasa o velocidad de salida)
en el teclado. Se reduce automaticamente para valores grandes. El display de la tasa
de salida esté& disponible sélo si el valor del parametro Value At Speed no es de cero.

Establece el valor deseado de la tasa de salida por RPM de velocidad del motor. En
el display del teclado se visualizan dos nimeros (separados por una barra “/”).
El primer numero (al extremo izquierdo) es el valor que se desea que el teclado
exhiba para una velocidad especifica del motor. El segundo nimero (al extremo
derecho) es el valor de RPM del motor correspondiente a las unidades del primer
namero.
Se puede insertar un decimal en los nimeros colocando el cursor intermitente
sobre la flecha arriba/abajo.

Permite visualizar en el display de Output Rate las unidades de medida especificadas
por el usuario. Para desplazarse al primer caracter y los sucesivos, use las teclas de
Shift y de flecha. Si no se exhibe el caracter que desea, coloque el cursor intermitente
sobre el caracter especial de flecha arriba/abajo a la izquierda del display. Use las
teclas de Shift y de flechas arriba/abajo para desplazarse a través de los 9 conjuntos
de caracteres. Use la tecla ENTER para guardar su seleccion.

PROTECTION
(Proteccién)

Overload

External Trip

Following Error

Torque Proving

Pone el modo de proteccién en Fault (disparo durante condiciones de sobrecarga) o en
Foldback (se reduce automaticamente la corriente de salida por debajo del nivel de
salida continua durante una sobrecarga). Si se desea una operacién continua, debera
seleccionarse Foldback (reinyeccion). En Fault (falla), serd necesario reponer
el control luego de una sobrecarga.

Nota: La seleccion “Foldback” puede no estar disponible en algunas de las
primeras versiones del software.

OFF — El Disparo Externo estéa inhabilitado.

ON — Al abrirse un contacto normalmente cerrado en J1-16, se producira una falla
por Disparo Externo si este parametro esta en ON, provocando la parada de la
unidad.

Este pardmetro determina si el control va a monitorear la magnitud del error de
seguimiento que ocurre en una aplicacion. Following Error (error de seguimiento)
es la tolerancia programable para la salida opto AT Speed, segun lo define
el parametro AT Speed Band, bloque de Salida, Nivel 1. Si se opera fuera de este
rango de velocidad, se producird una falla y la unidad va a parar.

Cuando este parametro esta en ON, el control busca una corriente de salida equilibrada
en las tres fases que van al motor. Si la corriente de salida es desequilibrada,
el control va a disparar generando una falla por Torque Proving (comprobacion
o verificacion del par). En las aplicaciones de montacargas, por ejemplo, esto resulta
util para confirmar que se cuenta con par del motor antes de soltarse el freno de
seguridad. Si el Torque Proving llegara a fallar, se producira una salida de “Drive On”,
si es que ha sido programada.
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Figure 4-2 Maximum Output Frequency vs PWM Frequency

It is recommended that the PWM frequency parameter be set to approximately
15 times the maximum output frequency of the control. Ratios less than 15
will result in non-sinusoidal current waveforms.

1.00KHz

! !
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/\ Caution:  If an automatic restart of the motor control could cause injury to
personnel, the automatic restart feature should be disabled by
changing the Level 2 Miscellaneous block, Restart Auto/Man
parameter to manual.

Table 4-3 Definiciones de los Bloques de Parametros, Nivel 2 — Continta

Titulo del Bloque

F

Darametro Descripcion

MISCELLANEOUS
(Miscelaneos)

Restart Auto/Man Manual — Si ocurre una falla, el control debera reponerse manualmente para que
reanude su operacion.
Automatic — Si ocurre una falla, el control se repondra automaticamente para
reanudar su operacion.

Restart Fault/Hr El maximo numero de intentos de reiniciacion antes que se requiera la reiniciacion
manual. Luego de una hora sin alcanzar el maximo nimero de fallas, o si la
alimentacion
se desconecta y se vuelve a conectar, la cuenta de las fallas se repondra a cero.

Restart Delay La cantidad de tiempo permitida luego que hubo una condicion de falla para que
se produzca una reiniciacion automatica. Es (til para dejar el tiempo suficiente para
despejar una falla antes que se intente la reiniciacion.

Factory Settings Restaura los ajustes de fabrica en los valores de todos los parametros. Seleccione YES
y pulse la tecla “ENTER” para restaurar los valores de fabrica en los parametros. El
display exhibira “Operation Done” y retornara a “NO” tras completar la restauracion.

Nota: Al restaurarse los ajustes de fabrica, el valor de los amperios nominales del
motor se repone a 999.9 A. Antes de intentar el arranque de la unidad, el
valor de este parametro del bloque de Datos del Motor, Nivel 2, debera ser
cambiado a su valor correcto (indicado en la placa de fabrica del motor).
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Titulo del Bloque

Table 4-3 Definiciones de los Bloques de Parametros, Nivel 2 —

F

Darametro

Continta

Descripcion

MISCELLANEOUS

(Miscelaneos)
[Continda]

Homing Speed

Homing Offset

En modos Bipolar y Serie, este parametro establece la velocidad a la cual el eje del
motor rotara a una posicion “Home” (inicial) cuando el conmutador de entrada de
orientacion esta cerrado (J1-11).

En los modos Bipolar y Serie, este pardmetro establece el No. de cuentas digitales del
codificador pasando la posicioén inicial (Home) en que se emitira el mando de parada
del motor. Los impulsos en cuadratura del codificador son de 4 veces el No. de
lineas por revolucion del codificador. EI No. minimo recomendado es de 100 cuentas
del codifica—dor, para dejar un margen de desaceleracion que permita la parada
suave del motor.

Nota: La direccion de la reorientacion (homing) es siempre hacia adelante.

SECURITY
CONTROL
(Control de
Seguridad)

Security State

Access Timeout

Access Code

Off — No se requiere un Cdédigo de Acceso para cambiar los valores de los
parametros.

Local — Se requiere introducir el Codigo de Acceso de seguridad antes de poder
hacer cambios usando el Teclado.

Serial — Se requiere introducir el Cédigo de Acceso de seguridad antes de poder
hacer cambios usando el Enlace de Serie.

Total — Se requiere introducir el Codigo de Acceso de seguridad antes de poder hacer
cambios usando el Teclado o el Enlace de Serie.

Nota: Sila seguridad esté definida como Local, Serie o Total, podra pulsar la tecla
PROG y desplazarse por los valores de pardmetros que estan
programados, pero no los podra cambiar sin antes introducir el cédigo de
acceso correcto.

El tiempo en segundos en que el acceso de seguridad permanece habilitado tras salir
del modo de programacion. Si sale del modo de programacion y regresa durante este
limite de tiempo, no debera volver a introducir el Cédigo de Acceso. Este contador de
tiempo empieza a contar cuando se sale del Modo de Programacién (pulsando
DISP).

Un codigo numérico de 4 digitos. Tan sélo las personas que conocen este cédigo
podran cambiar los valores asegurados de los parametros en el Nivel 1y el Nivel 2.

Nota: Tenga a bien anotar su cédigo de acceso y guardelo en un lugar seguro.
Si no puede entrar a los valores de los parametros para cambiar un
parametro protegido, por favor consulte a Baldor. Deberé estar listo para
dar el codigo
de 5 digitos que se muestra en la parte inferior derecha del display del
teclado ante el aviso del parametro “Security Control Access Code”.

MOTOR DATA
(Datos del Motor)

Motor Voltage

Motor Rated Amps

Motor Rated SPD

Motor Rated Freq
Motor Mag Amps

Encoder Counts
Resolver Speed

El voltaje nominal del motor (indicado en la placa de fabrica del motor).

La corriente nominal del motor (indicada en su placa de fabrica). Si la corriente del
motor excede este valor durante un cierto periodo de tiempo, ocurrird una falla por
Sobrecarga.

La velocidad nominal del motor (indicada en su placa de fabrica). Si Motor Rated SPD =
1750 RPM y Motor Rated Freq = 60 Hz, el display del teclado mostrara 1750 RPM
en 60 Hz, pero mostrara 875 RPM en 30 Hz.

La frecuencia nominal del motor (indicada en su placa de fabrica).

El valor de la corriente magnetizante del motor (indicada en su placa de fabrica). Se
la denomina también corriente en vacio (sin carga). Debe ser medida con un ampe—
rimetro de abrazadera en la linea de alimentacion CA mientras el motor esté
funcionado a la frecuencia de linea sin que haya una carga conectada al eje del
motor.

El nimero de cuentas de retroalimentacion del codificador (lineas por revolucion).
La velocidad del resolvedor (resolutor), si se esta usando uno para retroalimentacion.
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Table 4-3 Definiciones de los Bloques de Parametros, Nivel 2 —

Titulo del Bloque

F

Darametro

Continta

Descripcion

BRAKE ADJUST
(Ajuste de Frenado)

Resistor Ohms

Resistor Watts

El valor en ohms del resistor de frenado dinamico. Consulte el manual de frenado
dinamico o comuniquese con Baldor si requiere mayor informacion.

El valor nominal en watts del resistor de frenado dinamico. Consulte el manual de
frenado dindmico o comuniquese con Baldor si requiere mayor informacion.

PROCESS
CONTROL
(Control de
Procesos)

Process Feedback
Process Inverse

Setpoint Source

Setpoint Command

Set PT ADJ Limit

Process ERR TOL

Process PROP
Gain

Process INT Gain

Process DIFF Gain

Follow I:0 Ratio

Follow 1:0 Out

Master Encoder

Establece el tipo de sefial usado para la sefial de retroalimentacion del proceso.

Hace que se invierta la sefial de retroalimentacion del proceso. Se usa con procesos
de accion inversa que utilizan una sefial unipolar tal como 4-20 mA. Siestaen
“ON”, 20 mA va a disminuir la velocidad del motor, y 4 mA va a aumentar la velocidad
del motor.

Establece el tipo de sefial de entrada de la fuente con la que se va a comparar
la retroalimentacion del proceso. Si se selecciona “Setpoint CMD”, el valor fijo
del punto de ajuste es introducido en el valor del pardmetro Setpoint Command.

Establece el valor del punto de ajuste que el control tratard de mantener regulando la
velocidad del motor. Esto se usa Unicamente cuando el parametro Setpoint Source
est4 definido como un valor fijo “Setpoint CMD”.

Establece el valor maximo de correccion de la velocidad que sera aplicado al motor (en
respuesta al error maximo de retroalimentacion del punto de ajuste). Por ejemplo,
si la velocidad méxima del motor es de 1750 RPM, el error de retroalimentacion
del punto de ajuste es de 100% vy el limite de regulacién del punto de ajuste es de
10%, la maxima velocidad a la que funcionara el motor en respuesta al error
de retroalimentacién del punto de ajuste sera de +175 RPM. Si se esta en el punto de
ajuste del proceso, la velocidad del motor es de 1500 RPM y los limites de ajuste
maximo de la velocidad son de 1325 a 1675 RPM.

Establece el ancho de la banda de comparacién (% del punto de ajuste) con la que
se va a comparar la entrada del proceso. Como resultado, si la entrada del proceso
esta dentro de la banda de comparacion, la Salida Opto correspondiente va a
activarse.

Establece la ganancia proporcional del bucle PID (proporcional-integral—diferencial).
Esto determina en cuénto se regularé la velocidad del motor (dentro de lo fijado en
Set PT ADJ Limit) para llevar la entrada analdgica al punto de ajuste.

Establece la ganancia integral del bucle PID. Esto determina la rapidez de ajuste
de la velocidad del motor para corregir un error prolongado.

Establece la ganancia integral del bucle PID. Esto determina cuanto se ajustara
la velocidad del motor (dentro de lo fijado en Set PT ADJ Limit) para los errores
transitorios.

Establece la razén (relacién) del Maestro al Seguidor en las configuraciones Maestro/
Seguidor. Requiere la placa de expansion Master Pulse Reference/lsolated Pulse
Follower (referencia de impulso maestro/seguidor de impulso aislado). Por
ejemplo: el codificador maestro que se desea seguir es un codificador de 1024
cuentas. El motor seguidor que se desea controlar tiene también un codificador de
1024 cuentas. Si se desea que el seguidor funcione al doble de velocidad que el
maestro, se debe introducir una razén de 1:2. Las razones fraccionarias tales como
0.5:1 se introducen como 1:2. Los limites de las razones van desde 1:65.535 a 20:1.

Nota: EIl pardmetro Master Encoder (codificador maestro) debera estar definido
cuando se introduce un valor en el parametro Follow [:O Ratio.

Nota: Cuando se usan Comunicaciones en Serie para operar el control, este valor
serd la parte de MASTER de la razon. La parte de FOLLOWER de la razon

se determina en el parametro Follow 1:0 Out.

Este parametro se usa Unicamente cuando se utilizan Comunicaciones en Serie
para operar el control. Se requiere una placa de expansion Master Pulse
Reference/lsolated Pulse Follower. Este parametro representa la parte de
FOLLOWER de la razén. La parte de MASTER de la razén se determina en
el parametro Follow I:O Ratio.

Es usado unicamente si se ha instalado una placa opcional de expansion Master Pulse
Reference/Isolated Pulse Follower. Define el nimero de impulsos por revolucion
del codificador maestro. Se usa Unicamente para unidades con seguidores.
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Table 4-3 Definiciones de los Bloques de Parametros, Nivel 2 — Continda

Titulo del Bloque

F

Darametro

Descripcion

AUTO TUNING
(Autosintonizacion)

CALC Presets

CMD Offset Trim
CUR Loop COMP
Flux CUR Setting

Feedback Tests

Slip FREQ Test

SPD CNTRLR
CALC

El procedimiento de autosintonizacién se emplea para medir y calcular automaticamente
ciertos valores de parametros. Se requiere hardware de frenado dinamico para poder
realizar las pruebas de autosintonizacion “Slip Freq Test” (prueba de frecuencia de
deslizamiento) y “Spd Cntrlr Calc” (calculo de velocidad del controlador). En algunas
ocasiones, el procedimiento de autosintonizacion no puede hacerse debido a
diversas circunstancias — por ejemplo, que la carga no puede ser desacoplada del
motor. El control puede sintonizarse manualmente introduciendo los valores de los
parametros en base a céalculos que usted mismo realice. Consulte “Sintonizacién
Manual del Control” en la seccién de Diagnostico de Fallas en este manual.

Este procedimiento carga en la memoria los valores predefinidos que se requieren para
realizar la autosintonizacion. El procedimiento de CALC Presets debera hacerse
siempre como primer paso en la autosintonizacion.

Este procedimiento “retoca” (afina o corrige) las desviaciones del voltaje para la entrada
analdgica diferencial en J1-4 y J1-5.

Mide la respuesta de la corriente a impulsos de un medio de la corriente nominal
del motor.

Establece la corriente magnetizante del motor haciendo funcionar el motor a una
velocidad cercana a la hominal.

Verifica los valores de los parametros de alineamiento del codificador y las lineas por
revolucion del codificador (Encoder Lines) mientras el motor se encuentra
funcionando cerca de su plena velocidad nominal. La prueba cambia
automaticamente el enfasamiento del codificador para compatibilizarlo con la
direccion de rotacion del motor.

Calcula la frecuencia de deslizamiento del motor durante repetidas aceleraciones del
motor.

Se debera hacer con la carga acoplada al eje del motor. Define la corriente del motor en
base a la razon de aceleracion, y los valores de ganancia Diferencial y ganancia
Integral. Si se hace en vacio (sin carga), la ganancia Integral va a ser demasiado
grande para las cargas de alta inercia en caso que PK Current Limit (limite de
corriente pico) haya sido definido a un nivel demasiado bajo. Si el control es
demasiado sensible cuando la unidad esta bajo carga, defina el parametro PK
Current Limit como un valor mayor, y repita esta prueba.

LEVEL 1 BLOCK
(Bloque del Nivel 1)

ENTRADA AL MENU DEL NIVEL 1
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Seccion 5
Diagnéstico de Fallas

El Control Baldor Serie 18H requiere muy poco mantenimiento, y si se lo instala y aplica
correctamente funcionara sin problemas durante muchos afios. Se deberan realizar
ocasionalmente inspecciones visuales para asegurar que las conexiones del cableado
estén bien apretadas, y para evitar la acumulacion de polvo, suciedad o desechos
extrafios, lo que podria reducir la disipacion de calor.

Antes de dar servicio a este equipo, debera quitarse toda la alimentacién de potencia del
control para evitar la posibilidad de choque eléctrico. El servicio del equipo deberéa ser
realizado por un técnico electricista capacitado que tenga experiencia en el area de
electrénica de alta potencia.

Es de suma importancia familiarizarse con la siguiente informacion antes de tratar de
diagnosticar fallas o de prestar servicio al control. La mayor parte del diagndstico de
fallas puede hacerse usando Unicamente un voltimetro digital con impedancia de entrada
superior a 1 megohm. En algunos casos, un osciloscopio con ancho de banda minimo de
5 MHz puede resultar util. Antes de consultar con la fabrica, verifique si todo el cableado
de alimentacion y control es correcto, y si ha sido instalado de acuerdo a las
recomendaciones que se proporcionan en este manual.

No Hay Display en el Teclado — Ajuste del Contraste del Display

Si no hay un display visible, efectle el siguiente procedimiento para ajustar
el contraste del display.

(El contraste puede ajustarse en modo de display, cuando el motor esta parado o funcionando)

Accion Descripcion Display Comentarios
Conecte la alimentacion | No hay display visible. BLANK
Pulse la tecla DISP Se asegura que el control esté en Modo de display.
modo de Display. BLANK
Pulse dos veces la tecla P_ermite ajustar el contraste del ARDJUST CONTRRST
SHIFT display. SIENTERI TO SRVE
Pulselatecla A0V Ajusta el contraste (intensidad) ROJUST CONTRRST
del display. SIENTERI TO SRVE
Pulse la tecla ENTER Guarda el nivel de ajuste STOP FREQUENCY
del contraste del display y sale LoCAL 000 HZ
al modo de Display. -
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Table 5-1 Mensajes de Falla

MENSAJE DE FALLA

DESCRIPCION

Current Sens FLT

DC Bus High
DC Bus Low
Encoder Loss

External Trip

Following Error
GND FLT

INT Over-Temp
Invalid Base ID
Inverter Base ID
Line Regen FLT
Logic Supply FLT
Lost User Data

Low INIT Bus V
Memory Error
New Base ID

No Faults

No EXB Installed
Over Current FLT
Overload - 1 min
Overload - 3 sec
Over speed

uP Reset
PWR Base FLT

Regen R PWR FLT
Resolver Loss
Torque Prove FLT
User Fault Text

Hay un sensor de corriente de fase defectuoso, o se ha detectado un circuito abierto entre
la placa de control y el sensor de corriente. .

Se produjo una condicién de sobrevoltaje de bus.
Se produjo una condicién de bajo voltaje de bus.

El acoplamiento del codificador se ha deslizado o esta roto; hay ruido en las lineas
del codificador, pérdida de alimentacién de potencia al codificador, o el codificador
es defectuoso.

Se produjo una condicidn de sobretemperatura externa o hay un circuito abierto
en J1-16.

Error de seguimiento excesivo detectado entre las sefiales de retroalimentacién y mando.
Se ha detectado una trayectoria de baja impedancia entre una fase de salida y tierra.

La temperatura del disipador térmico del control ha excedido el nivel seguro.

El control no reconoce la ID de la base de potencia.

Placa de control instalada en la base de potencia sin retroalimentacion de corriente.
Aplicable so6lo a los controles de Regeneracion de Linea de las Series 21H y 22H.

La fuente de alimentacion del circuito l6gico no funciona apropiadamente.

Los parametros en el RAM respaldado por bateria se han perdido o estan viciados.
Una vez despejada la falla (Reset), el control va a reponerse a los valores predefinidos en
fabrica.

Insuficiente voltaje de bus en el arranque.

Se produjo un error de EEPROM. Comuniquese con Baldor.

La placa de control ha sido cambiada desde la Gltima operacion.

El registro de fallas esta vacio.

El modo de operacién programado requiere una placa de expansion.

El sensor de corriente de bus ha detectado una condicion de sobrecorriente instantanea.
La corriente de salida ha excedido la capacidad nominal de 1 minuto.

La corriente de salida ha excedido la capacidad nominal de 3 segundos.

El valor de RPM del motor excedié 110% de la Velocidad Méx. del Motor que se ha
programado.

La potencia ha ciclado antes que el voltaje residual de Bus haya alcanzado 0 VCC.

Se produjo una desaturacién de un dispositivo de potencia, o se ha excedido
el umbral de la corriente de bus.

La potencia de regeneracion excedid la capacidad del resistor de DB (frenado dinamico).
Indica un problema de retroalimentacién del resolvedor (resolutor) (si se lo usa).
Corriente desequilibrada entre las 3 fases del motor.

Ha ocurrido una falla de operacién en el software de aplicacion especial.

5-2 Diagnastico de Fallas
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Coémo Lograr el Acceso al Registro de Fallas

Cuando se produce una condicion de falla, la operacion

del motor cesa y se visualiza un codigo de falla en el display del Teclado. El control
mantiene un registro de hasta las Ultimas 31 fallas. Si ocurrieron mas de 31 fallas,

la falla més antigua sera borrada del registro para dejar espacio para la falla mas
reciente. Para lograr el acceso al registro de fallas, efectle el siguiente procedimiento:

Accién Descripcion Display Comentarios
Conecte la BALOOR Visualizacion del logo durante
alimentacion 5 segundos.

Pulse 5 veces la tecla
DISP

Pulse la tecla ENTER

Pulse la tecla A

Pulse la tecla ENTER

Cémo Borrar el Reqistro de Fallas

Modo de Display que muestra
la frecuencia de salida.

Use la tecla DISP para
desplazarse al punto de entrada
del Registro de Fallas.

Muestra el tipo de la primera falla
y el momento en que ocurrio.

Se desplaza por los mensajes de
falla.

Retorno al modo de Display.

NOTORS 6 DRIVES

STOP NOTOR SPEED
LOCAL O RPN

PRESS ENTER FOR
FRULT LOG

EXTERNRL TRIP
i: 0:00:30

ER FOR

PR T
F 06 EXIT

ESS EN
RULT L

STOP NMOTOR SPEED

LOCAL 0 RPN

Modo de Display.

Display tipico.

Si no hay mensajes, se muestra
la opcion de salida del registro de
fallas.

El LED de la tecla de Stop
del modo de display esta
encendido.

Use el siguiente procedimiento para borrar el registro de fallas.

Accion Descripcién Display Comentarios
Conecte la BALOOR Visualizacion del logo durante
alimentacion 5 segundos.

Pulse la tecla DISP

Pulse la tecla ENTER

Pulse la tecla SHIFT

Pulse la tecla RESET

Pulse la tecla SHIFT

Pulse la tecla ENTER

Pulselatecla A0 V¥

Pulse la tecla ENTER

Modo de Display que muestra
la frecuencia de salida.

Pulse DISP para desplazarse
al punto de entrada del Registro
de Fallas.

Muestra el mensaje mas reciente.

Se borra el registro de fallas.

Se desplaza a la salida
del Registro de Fallas.

Retorno al modo de Display.

NOTORS 6 DRIVES

STOP NOTOR SPEED
LOCAL O RPN

PRESS ENTER FOR
FRULT LOG

EXTERNRL TRIP
I: 00000:00:30

EXTERNRL TRIP
I: 00000:006:30

EXTERNRL TRIP
I: 00000:006:30

EXTERNRL TRIP
I: 00000:00:30

RULT LOG
FRULTS

F
NO
55 ENTER FOR
UL

PR
F T LOG EXIT

E
A

MOTOR SPEED

5TGP
LOCAL 0 RPN

T
]

Modo de Display.

No hay fallas en el registro de
fallas.
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Cbémo Lograr el Acceso a la Informacion de Diagnéstico

Accion Descripcion Display Comentarios
Conecte la BALOOR Visualizacion del logo durante
alimentacion 5 segundos.

Pulse 6 veces la tecla
DISP

Pulse la tecla ENTER

Pulse la tecla DISP

Pulse la tecla DISP

Pulse la tecla DISP

Pulse la tecla DISP

Pulse la tecla DISP

Pulse la tecla DISP

Pulse la tecla DISP

Pulse la tecla DISP

Pulse la tecla DISP

Pulse la tecla DISP

Pulse la tecla DISP

Modo de Display que muestra
la frecuencia de salida.

Se desplaza a la pantalla de
Informacion de Diagndstico.

Acceso a la informacién
de diagndstico

Display que muestra
la temperatura del control.

Display que muestra
el voltaje de bus.

Display que muestra el %
restante
de corriente de sobrecarga.

Display que muestra el estado de
las entradas y salidas opto.

Display que muestra el tiempo
real de funcionamiento de la
unidad.

Display que muestra la zona de
operacion, el voltaje y el tipo
de control.

Display que muestra los amperios
continuos; amperios pico
nominales; escala de
retroalimentacion A/voltio; ID de
la base de potencia.

Display que muestra qué placas
de expansion del Grupo 1 6 2
estan instaladas.

Display que muestra las
revoluciones del eje del motor
desde el punto de ajuste inicial de
REV.

Display que muestra la version
y revision del software instalado
en el control.

Muestra la opcion de salida.

NOTORS 6 DRIVES

STOP NOTOR SPEED
LOCAL O RPN

PRESS ENTER FOR
DIRGNOSTIC INFO

STOP SPEED REF

LOCARL O RPN
STOP CONTROL TENP
LOCAL 0.0°¢C
STOP BUS VOLTAGE
LOCAL XXXV
STOP OVRLD LEFT
LOCAL 100.00%
DIGITAL 1/0

00060060000 00060

TIME FROM PUR UP
0600000.01.43

QUIET VAR TQ
XXXV FLUX VECTOR
X XA XX RPK
X XX RIV 1D XXX

GV NOT INSTARLLED
G2 NOT INSTRLLED

POSITION COUNTER
+ 000.00000 REV

SOFTWARE VERSION
S18-X.XX

PRESS ENTER FOR
DIRGNOSTIC EXIT

No hay fallas. Modo local del
teclado. En modo remoto/serie,
pulse Local para este display.

Pantalla de acceso a la
Informacién de Diagndstico.

Primera pantalla de Informacién
de Diagndstico.

Estado de Entradas Opto (izq.);
estado de Salidas Opto (der.).

Formato HR.MIN.SEC.

Pulse ENTER para salir de la
informacion de diagnostico.
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Table 5-2 Diagnostico de Fallas

INDICACION

POSIBLE CAUSA

ACCION CORRECTIVA

No hay display

Fall6 la prueba de
Auto Sintonizacién
del Codificador

Falta de voltaje de entrada.

Conexiones flojas.

Chequee si el voltaje de alimentacién de potencia es apropiado. Verifique
si los fusibles estan bien (o si el interruptor automéatico no ha disparado).

‘ Chequee la terminacion de la potencia de entrada.Verifique la conexion

del teclado del operador.

Ajuste del contraste del display.
El codificador esta mal conectado.

El acoplamiento del codificador se
desliza, esta roto o desalineado.

Vea “Ajuste del Contraste del Display” en la Seccion 4.
Corrija los problemas en el cableado.
Corrija el acoplamiento del codificador al motor.

Ruido excesivo en las lineasdel
codificador.

Chequee si hay fluctuaciones en el contador de posicién en la
Informacion de Diagnéstico, lo que confirmara que hay problemas en el
codificador.Use el cable para codificador que se recomienda.Chequee las
conexiones del codificador, incluyendo los blindajes.Separe los hilos del
codificador de los cables de alimentacion.Cruce los hilos del codificador y
los cables de alimentacion a 90 grados.Aisle eléctricamente el codificador
del motor.Instale la placa opcional de expansion de Retroalimentacion del
Cadificador Aislado.

Current Sense FLT

Circuito abierto entre la placa de

Chequee las conexiones entre la placa de control y el sensor de

(Fallaenla control y el sensor de corriente. corriente.

detec—cion de . .

corriente) Sensor de corriente defectuoso. Reemplace el sensor de corriente.

DC Bus High Excesiva potencia de frenado Chequee los valores de los parametros de watts y resistencia de

(Bus CC alto)

dinamico.

frenadodindmico.Aumente el tiempo de DECEL
(desaceleracion).Agregue el hardware opcional de frenado dinamico.

Problema en la co_nexi()n
del frenado dinamico.

Chequee el cableado del hardware de frenado dinamico.

El voltaje de entrada
es demasiado alto.

Verifique si el voltaje de linea CA es apropiado.Use un transformador
aislador reductor, de ser necesario.Use un reactor de linea para
minimizar las puntas de voltaje.

DC Bus Low
(Bus CC bajo)

El voltaje de entrada
es demasiado bajo.

Desconecte el hardware de frenado dinamico y repita la
operacion.Verifique si el voltaje de linea CA es apropiado.Use un
transformador aislador elevador, de ser necesario.Chequee si hay
perturbaciones en la linea de alimentacion (caidas causadas por el
arranque de otros equipos).Monitoree las fluctuaciones en la linea de
alimentacion, registrando dia y hora para aislar el problema de
potencia.

Encoder Loss
(Pérdida
del codificador)

Falla en el suministro de potencia al
codificador.

Chequee si hay 5 VCC en J1-29 y J1-30. Chequee también los pines D
y F en el extremo del codificador.

El acoplamiento del codificador se
desliza, esta roto o esta
desalineado.

Ruido excesivo en las lineas
del codificador.

Corrija o reemplace el acoplamiento del codificador al motor.

Chequee si hay fluctuaciones en el contador de posicién en la
Informacion

de Diagnostico, lo que confirmara que hay problemas en el codificador.
Chequee las conexiones del codificador.
Separe los hilos del codificador de los cables de alimentacion.
Cruce los hilos del codificador y los cables de alimentacion a 90 grados.
Aisle eléctricamente el codificador del motor.
Instale la placa opcional de expansion de Retroalimentacion del
Cadificador Aislada.
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Table 5-2 Diagnostico de Fallas

— Contintia

INDICACION

POSIBLE CAUSA

ACCION CORRECTIVA

External Trip
(Disparo Externo)

La ventilacién del motor es
insuficiente.

Limpie la toma de aire y el escape del motor.Chequee la operacion del
soplador externo.Verifique si el ventilador interno del motor esta acoplado
firmemente.

El motor consume excesiva
corriente.

No se ha conectado un termostato.

Chequee si el motor esté sobrecargado. Verifique si el dimensionamiento
del control y el motor es apropiado.

Conecte un termostato.Verifique la conexién de todos los circuitos de
disparo externo que se usan con termostato.Inhabilite la entrada de
termostato en J1-16 (Entrada de Disparo Externo).

Las conexiones del termostato son
inadecuadas.

El parametro de disparo externo es
incorrecto.

Chequee las conexiones del termostato.

Verifigue la conexién del circuito de disparo externo en J1-16.

Ponga el pardmetro de disparo externo en “OFF” si no se hizo una
conexion en J1-16.

Following ERR
(Error de
seguimiento)

La ganancia proporcional de
velocidad es demasiado baja.

La banda de tolerancia del error de seguimiento es demasiado
angosta.Aumente el valor del parametro Speed PROP Gain.

El limite de corriente es demasiado
bajo.

Aumente el valor del parametro Current Limit.

El tiempo de ACCEL/DECEL es
demasiado breve.

Aumente el tiempo en el parametro de Acel./Desacel

Carga excesiva.

Verifique si el dimensionamiento del control y el motor es apropiado.

GND FLT
(Falla a tierra)

El cableado es inapropiado.

Cortocircuito del cableado en el
conducto.

Cortocircuito en el devanado del
motor.

Desconecte el cableado entre el control y el motor. Haga la prueba otra
vez. Sila falla (GND FLT) fue despejada, reconecte los cables del motor
y haga la prueba nuevamente.

Vuelva a cablear segin sea necesario.

Repare el motor. _
Si la falla (GND FLT) se mantiene, comuniquese con Baldor.

INT Over-Temp
(Sobretemp.
interna)

El motor esta sobrecargado.

Corrija la carga del motor.Verifique si el dimensionamiento del control y el
motor es apropiado.

La temperatura ambiente es
demasiado alta.

Transfiera el control a un area de operacion mas fresca.
Agregue ventiladores de enfriamiento o un acondicionador de aire
al gabinete del control.

Invalid Base ID
(La ID de Base
no es valida)

El control no reconoce la
configuracién de HP y voltaje.

Pulse la tecla “RESET” en el teclado. Si la falla se mantiene, comuniquese
con Baldor.

Inverter Base ID
(ID de Base —
Inversor)

Se esta usando una base de
potencia sin sensores de corriente
de fase en la salida.

Reemplace la base de potencia con una que cuente con retroalimentacion
de corriente en la rama de salida. Comuniquese con Baldor.

Logic Supply FLT
(Falla de
alimen—tacion del
circuito légico).

Lost User Data
(Se perdieron
datos del usuario)

La fuente de alimentacién funciona
mal.

Falla en la memoria respaldada por
bateria.

Reemplace la fuente de alimentacién del circuito légico.

Se borraron datos de parametros. Desconecte la alimentacién del control

y aplique (ciclee) potencia. Introduzca todos los parametros. Ciclee la

potencia. Si el problema persiste, comuniquese con Baldor.

Low INIT Bus V
(Bajo voltaje de
bus inicial)

El voltaje de linea CA es
inapropiado.

Desconecte el hardware de Frenado Dinamico y vuelva a hacer la
prueba.Chequee el nivel del voltaje CA de entrada.

Memory Error

Se produjo una falla en la memoria

Pulse la tecla “RESET” en el teclado. Si la falla se mantiene, comuniquese

(Error de del EEPROM. con Baldor.

memoria)

uP Reset La potencia fue ciclada antes que el | Pulse la tecla “RESET” en el teclado.Desconecte la alimentacion y espere
(Reposicion voltaje de Bus alcanzara 0 VCC. por lo menos 5 minutos  a que se descarguen los capacitores de bus

de mP) antes de aplicar potencia.Si la falla se mantiene, comunigquese con Baldor.
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Table 5-2 Diagnostico de Fallas - Continta

INDICACION POSIBLE CAUSA ACCION CORRECTIVA
Respuesta El voltaje del modo comun de Conecte el comun de la fuente de entrada del control al coman del control
incorrecta del entrada analdgica quizas sea para minimizar el voltaje de modo comun. El voltaje de modo comun
motor al mando excesivo. maximo en los terminales J1-4 y J1-5 es de +15 VCC en referencia al
de velocidad comun del chasis.
El eje del motor Incorrecta direccién de alineamiento | Cambie el parAmetro Feedback Align (alineamiento de la retroalimentacion)
oscila en ambas | del codificador. en el bloque de Control Vectorial, Nivel 1. Si esta en Reverse (reversa),
direcciones poéngalo en Forward (adelante). Si esta en Forward, péngalo en Reverse.
El eje del motor Incorrecta direccién de alineamiento | Chequee las conexiones del codificador.Cambie el parametro Feedback
gi—ra a baja del codificador. Align (alineamiento de la retroalimentacion) en el bloque de Control
velocidad sin Vectorial, Nivel 1. Si estd en Reverse, péngalo en Forward. Si esta en
importar la Forward, pongalo en Reverse.
ve—locidad
mandada
El eje del motor El cableado del codificador es Invierta los hilos Ay A o B y B del codificador en la entrada J1 al control,
giraenla incorrecto. y cambie la direccion del codificador en el parametro Feedback Align en
direccién el bloque de Control Vectorial, Nivel 1.
incorrecta
El motor no No hay suficiente par para el Aumente el ajuste del limite de corriente.
arranca arranque.

El motor esta sobrecargado. Verifique si la carga del motor es apropiada.

Chequee si los acoplamientos se traban. .
Verifique si el dimensionamiento del control y el motor es apropiado.

El control no esta en el modo de Ponga al control en modo local.
operacion local.

Quizas se mando al motor a que Aumente el mando de velocidad o disminuya el ajuste de frecuencia
funcione por debajo del ajuste de minima.
frecuencia minima.

El pardmetro Command Select es Modifique el parametro Command Select compatibilizandolo con la

incorrecto. conexion en J1.

Mando de velocidad incorrecto. Verifique si el control esta recibiendo la sefial de mando apropiada en J1.
El motor no La velocidad méaxima de salida es Ajuste el valor del parametro MAX Output Speed (velocidad maxima
alcanzasu demasiado baja. de salida).
velocidad maxima El motor esta sobrecargado. Chequee si hay sobrecarga mecanica. Si el eje del motor descargado no

gira libremente, chequee los cojinetes del motor.

Mando de velocidad inapropiado. Verifique si el control esta en el modo de operacién apropiado para recibir
el mando de velocidad.Verifique si el control esta recibiendo la sefial de
mando apropiada en los terminales de entrada.Chequee las ganancias
del bucle de velocidad.

Falla del potenciémetro de Reemplace el potenciometro.

velocidad.

El motor no El parametro MIN Output Speed Ajuste el valor del pardmetro MIN Output Speed (velocidad minima
detiene su est4 demasiado alto. de salida).
rotacion . . . I - PR ~ .

Mando de velocidad inapropiado. Verifique si el control esta recibiendo la sefial de mando apropiada en
los terminales de entrada.Verifique si el control esta preparado para
recibir el mando de velocidad.

Falla del potenciémetro de ' Reemplace el potenciometro.

velocidad.

New Base ID Los parametros del software no Pulse la tecla “RESET"” para despejar la condicion de falla. Reponga el
(Nueva ID de estan inicializados en la nueva placa | valor de los pardmetros a sus ajustes de fabrica. Entre al area de
Base) de control que se ha instalado. diagnostico y compare el namero de ID de base de potencia con la lista

en la Tabla 5-3 para verificar si se corresponden. Reintroduzca los
valores de los bloques de parametros registrados en los Ajustes del
Usuario en la parte final de este manual. Autosintonice el control.
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Table 5-2 Diagnostico de Fallas

— Contintia

INDICACION

POSIBLE CAUSA

ACCION CORRECTIVA

No EXB Installed
(No se instal6 una
placa de
expansion)

Se ha programado un modo de
operacion incorrecto.

Se necesita una placa de expansion
(EXB).

Cambie el Modo de Operacion en el bloque de Entrada, Nivel 1, por uno
gue no requiera la placa de expansion.

Instale la placa de expansion correcta para el modo de operacion

seleccionado.

Over Current FLT
(Falla por
Sobrecorriente)

El valor del pardmetro Current Limit
es menor que el valor nominal de la
unidad.

El tiempo de ACCEL/DECEL es
demasiado breve.

Aumente el valor del parametro PK Current Limit (limite de corriente pico)
en el bloque de Limites de Salida, Nivel 2, sin exceder la capacidad del
control.

Aumente el valor de los parametros de aceleracion/desaceleracion en el

bloque de ACCEL/DECEL Rate, Nivel 1.

El acoplamiento del codificador se
desliza, esta roto o desalineado.

Falla del soporte del codificador.

Ruido excesivo en las lineas del
codificador.

Corrija o reemplace el acoplamiento del codificador al motor.

Reemplace y alinee el codificador.

Chequee si hay fluctuaciones en el contador de posicion en la Informacién
de Diagndstico, lo que confirmara que hay problemas en el codificador.

Chequee las conexiones del codificador.

Separe los hilos del codificador de los cables de alimentacion.

Cruce los hilos del codificador y los cables de alimentacién a 90 grados.

Aisle eléctricamente el codificador del motor.

Instale la placa opcional de expansion de Retroalimentacion del
Codificador Aislado.

Ruido eléctrico de las bobinas CC
externas.

Instale diodos de polarizacion inversa conectados en paralelo a todas las
bobinas CC externas de relé (relevador), como se muestra en los ejemplos
de circuitos de Salidas Opto en este manual. Ver Consideraciones sobre
el Ruido Eléctrico en la Seccién 7 de este manual.

Ruido eléctrico de las bobinas CA
externas.

Instale atenuadores RC en todas las bobinas CA externas. Ver
Consideraciones sobre el Ruido Eléctrico en la Seccién 7 de este manual.

Carga excesiva.

Reduzca la carga del motor.
Verifique si el dimensionamiento del control y el motor es apropiado.

Overload - 3 Sec
FLT

(Falla por
Sobrecarga —

3 Segundos)

La corriente pico de salida excedi6
la clasificacion de 3 segundos.

Chequee el param. PK Current Limit, bloque de Limites de Salida, Nivel 2.

Cambie el parametro Overload (sobrecarga) en el bloque de Proteccién,
Nivel 2, de Trip (disparo) a Foldback (reinyeccion).

Chequee si el motor esté sobrecargado.

Aumente el tiempo de ACCEL (aceleracion).

Reduzca la carga del motor.

Verifique si el dimensionamiento del control y el motor es apropiado.

El acoplamiento del codificador se
desliza, esta roto o desalineado.

Corrija o reemplace el acoplamiento del codificador al motor.

Falla del soporte del codificador.

Reemplace y alinee el codificador.

Overload - 1 Min
FLT

La corriente pico de salida excedio
la clasificacion de 1 minuto.

Chequee el pardm. PK Current Limit, bloque de Limites de Salida, Nivel 2.
Cambie el pardmetro Overload (sobrecarga) en el bloque de Proteccion,

(Falla por Nivel 2, de Trip (disparo) a Foldback (reinyeccién).
fc')\;).rectarga - Chequee si el motor esta sobrecargado.
inuto) Aumente los tiempos de ACCEL (aceleracion) y DECEL (desaceleracion).
Reduzca la carga del motor.
Verifique si el dimensionamiento del control y el motor es apropiado.
El acoplamiento del codificador se ' Corrija o reemplace el acoplamiento del codificador al motor.
desliza, esta roto o desalineado.
Falla del soporte del codificador. Reemplace y alinee el codificador.
Over Speed El motor excedié 110% del valor del | Chequee Max Output Speed (velocidad méaxima de salida) en el bloque

(Sobrevelocidad)

pardmetro MAX Speed.

de Limites de Salida, Nivel 2.

Aumente Speed PROP Gain (ganancia proporcional de velocidad) en el
bloque de Control Vectorial, Nivel 1.
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Table 5-2 Diagnostico de Fallas

— Contintia

INDICACION POSIBLE CAUSA ACCION CORRECTIVA
Power Module Falla de la fuente de alimentacion. Pulse la tecla “RESET". Si la falla persiste, comuniquese con Baldor.
(Médulo de

Alimentacion)

PWR Base FLT
(Falla de la base
de potencia)

La puesta a tierra es inapropiada.
Uso excesivo de corriente.

El acoplamiento del codificador se
desliza, esta roto o desalineado.

Falla del soporte del codificador.

Asegurese que el control tiene un cable de tierra separado para conexién
a masa de tierra. Las conexiones de tierra en el panel o el conducto no
son suficientes.

Desconecte del control los cables del motor y haga nuevamente la
prueba. Si la falla persiste, comuniquese con Baldor.

Corrija o reemplace el acoplamiento del codificador al motor.

' Reemplace y alinee el codificador.

Ruido excesivo en las lineas del
codificador.

Chequee las conexiones del codificador.

Separe los hilos del codificador de los cables de alimentacion.

Cruce los hilos del codificador y los cables de alimentacion a 90 grados.
Aisle eléctricamente el codificador del motor.

Instale la placa opcional de expansion de Retroalimentacién del
Caodificador Aislada.

Ruido eléctrico de las bobinas CC
externas.

Instale diodos de polarizacion inversa conectados en paralelo a todas las
bobinas CC externas de relé (relevador), como se muestra en los
ejemplos de circuitos de Salidas Opto en este manual. Ver
Consideraciones sobre el Ruido Eléctrico en la Seccion 7 de
este manual.

Ruido eléctrico de las bobinas CA
externas.

Instale atenuadores RC en todas las bobinas CA externas. Ver
Consideraciones sobre el Ruido Eléctrico en la Seccién 7 de
este manual.

Carga excesiva.

Corrija la carga del motor.
Verifique si el dimensionamiento del control y el motor es apropiado.

Excesiva potencia en el circuito de
frenado dinamico.

Verifigue si los parametros de Ohms y Watts del Frenado por Inyeccion
de CC son apropiados.

Aumente el tiempo de desaceleracion.

Agregue el hardware opcional de frenado dinamico.

Regen R PWR
FLT

(Falla de potencia
regenerativa)

Resolver Loss
(Pérdida del
resolvedor
[resolutor])

El pardmetro de frenado dinamico
es incorrecto.

Chequee los parametros de Ohms del Resistor y Watts del Resistor en
el bloque de Ajuste de Frenado, Nivel 2.

La potencia regenerativa ha
excedido el valor nominal del
resistor de frenado dinamico.

Agregue el hardware opcional de frenado dinamico.

El voltaje de entrada es demasiado
alto.

Defecto del resolvedor.

Verifique si el voltaje de linea CA es apropiado.
Use un transformador reductor, si es necesario.
Use un reactor de linea para minimizar las puntas de voltaje.

Chequee el acoplamiento del resolvedor al motor (alinee o reemplace

COmo sea hecesario).

Verifique si el cableado es correcto. Consulte el manual de la placa de
expansion de Resolvedor a Digital.

Aisle eléctricamente el resolvedor del motor.

Torque Prove FLT
(Falla de
compro—bacion
del par)

Corriente desequilibrada en las 3
fases del motor.

Chequee la continuidad desde el control a los devanados del motor,
y verifique las conexiones del motor.

Unknown Fault
(Falla
desconocida)

Se produjo una falla, pero se
despejo antes que se pudiera
identificar su origen.

Chequee si hay ruido de alta frecuencia en la linea de CA.

Chequee las conexiones de los conmutadores de entrada y el ruido de
conmutacion.

User Fault Text
(Falla de texto —
Usuario)

Falla detectada por el software
especial (custom).

Consulte la lista de fallas del software especial.
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Table 5-3 Cddigo de Identificacion (ID) de la Base de Potencia — Serie 18H

NUmeros de Catalogo No. ID NuUmeros de Catélogo No. ID NuUmeros de Catalogo No. ID
Con'trd 1”280\ WTA Base de Conttrd Inthe 460 TA Base de Con'trd ItheRT R\ WTA Base de
Potencia Potencia Potencia

ZD18H201-E or W 802 ZD18H401-E or W A02 ZD18H501-E EO02
ZD18H202-E or W 803 ZD18H402-E or W AO03 ZD18H502-E EO3
ZD18H203-E or W 804 ZD18H403-E or W A04 ZD18H503-E EO4
ZD18H205-E or W 805 | ZD18H405-E or W A05 ZD18H505-E EO05
ZD18H207-E or W 806 | ZD18H407-E or W A06 ZD18H507-E Gabinete tamafio “A” E09
ZD18H210-E or W 807 ZD18H410-E AQ7 ZD18H507-E Gabinete tamafio “B” EO06
ZD18H210L-ER 80C | ZD18H410L-ER A08 ZD18H510-E EO7
ZD18H215-E 81A ZD18H415V-EO or ER AOE ZD18H510L-ER EOA
ZD18H215V-EO 008 ZD18H415-EO or ER Al10 ZD18H515-E EO8
ZD18H215L-EO or ER 810 | ZD18H415L-ER AOF ZD18H515-E0 or ER E10
ZD18H215L-ER 80D ZD18H420-EO or ER All ZD18H515L-ER EOB
ZD18H220-EO or ER 811 ZD18H420L-ER A20 ZD18H520-EO or ER E1l
ZD18H220L-ER 80E ZD18H425-EO or ER Al2 ZD18H520L-ER EOC
ZD18H225-EO or ER 812 ZD18H425L-ER A21 ZD18H525-EO or ER E12
ZD18H225L-ER 80F ZD18H430-EO or ER Al3 ZD18H525L-ER EOD
ZD18H230-EO or ER 813 ZD18H430V-EO or ER AOC ZD18H530-EO or ER E13
ZD18H230V-EO or ER 816 ZD18H430L-ER A22 ZD18H530L-ER EOE
ZD18H230L-ER 817 ZD18H440-EO or ER Al4 ZD18H540-EO or ER E14
ZD18H240-MO or MR 814 ZD18H440L-ER A23 ZD18H540L-ER EOF
ZD18H240L-MR 818 ZD18H450-EO or ER Al5 ZD18H550-EO or ER E15
ZD18H250-MO or MR 815 ZD18H450L-ER AlC ZD18H560-EO or ER E16
ZD18H250V-MO or MR 80A ZD18H460-EO or ER Al6 ZD18H575-EO E17
ZD18H250L-MR 81C ZD18H460V-EO or ER AOQA ZD18H5100-EO E18
ZD18H460L-ER A24 ZD18H5150V-EO E19

ZD18H475-EO Al7

ZD18H475L-EO AlD

ZD18H4100-EO Al18

ZD18H4150V-EO Al19

ZD18H4150-EO A9A

ZD18H4200-EO A9B

ZD18H4250-EO AAS

ZD18H4300-EO AAE

ZD18H4350-EO AAG

ZD18H4400-EO AA7

| ZD18H4450-EO AA9

Nota: El nimero de ID de la Base de Potencia de un control se muestra en
una pantalla de Informacién Diagndstica.
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Consideraciones sobre el Ruido Eléctrico

Causas y Soluciones

Todos los dispositivos electrénicos, incluyendo el control Serie 15H, son vulnerables

a las sefiales de interferencia electronica (llamadas habitualmente “Ruido Eléctrico”)
significativas. En su nivel méas bajo, el ruido puede causar fallas o errores intermitentes
de operacion. Desde el punto de vista del circuito, 5 6 10 milivoltios de ruido pueden
ocasionar un efecto perjudicial en la operacioén. Por ejemplo, las entradas de par y de
velocidad analdgica estan a menudo graduadas a un maximo de 5 a 10 VCC, con
resolucién tipica de una parte por 1000. Por ello, un ruido de tan sélo 5 mV representa
un error substancial.

En el nivel m&s extremo, un ruido significativo puede causar dafios en el control. Por lo
tanto, se recomienda evitar la generacion de ruidos y seguir procedimientos de cableado
que eviten que los ruidos generados por otros dispositivos lleguen a los circuitos
sensibles. En un control, tales circuitos incluyen las entradas de velocidad, de par, de
I6gica de control, y de retroalimentacion de velocidad y posicidn, asi como las salidas a
ciertos indicadores y computadoras.

El ruido eléctrico indeseable puede ser producido por numerosas fuentes.Dependiendo
de la fuente especifica, se pueden emplear diversos métodos para limitar los efectos de
este ruido y reducir el acoplo (acoplamiento) en los circuitos sensibles. Todos estos
métodos son menos costosos si se disefian inicialmente como parte del sistema en lugar
de aplicarlos luego de la instalacion.

La Figura 5—-1 muestra un trazo de osciloscopio inducido en un alambre de 1 pie (0,30 m)
junto a un hilo de una bobina de contactor de tamafio 2, al abrirse el circuito de la
bobina. El osciloscopio esta ajustado a 20 V/div. (vert.) y 1 mseg./div. (horiz.). El voltaje
pico maximo es de mas de 40 V. La impedancia de entrada del osciloscopio es de 10 KW
para todos los trazos del instrumento.

Figura 5-1 Display de Ruido Eléctrico

Bobinas de Contactores y Relés

Una de las fuentes mas comunes de ruido son las bobinas de contactores y relés
(relevadores). Cuando se abren estos circuitos de bobina altamente inductivos, las
condiciones transitorias generan a menudo puntas de varios cientos de voltios en el
circuito del control. Estas puntas pueden inducir varios voltios de ruido en un conductor
adyacente paralelo a un cable de circuito del control.

Para suprimir estos generadores de ruidos, conecte en paralelo un atenuador R—C
(snubber o amortiguador) a cada bobina de contactor y relé. Un atenuador que consiste
en un resistor de 33 KQ en serie con un capacitor de 0.47uf por lo general funciona
bien. El atenuador reduce la velocidad de subida y el voltaje pico en la bobina al
interrumpirse el flujo de corriente. Esto elimina la formacion de arcos y reduce el ruido
inducido por el voltaje en cables adyacentes. En nuestro ejemplo, el ruido se redujo
desde mas de 40 V cero—a—pico (VOP) a unos 16 VOP. A menos que hayan filtros
adecuados, ésto puede ser suficiente para arruinar una maquina productiva. Por lo tanto
se debe evitar el ruido eléctrico usando atenuadores y cable blindado (apantallado) de
pares retorcidos en los circuitos sensibles adyacentes a los conductores de las bobinas.
(Ver también “Procedimientos de Cableado”, mas adelante en este capitulo).
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Figura 5-2 Circuito de un Atenuador R-C

Al combinarse un atenuador R—C y un cable blindado de pares retorcidos, el voltaje del
circuito se mantiene a menos de 2 V durante una fraccién de milisegundo. La forma de

onda se muestra en la Figura 5-3; ademas del amortiguador conectado en paralelo a la
bobina, el conductor adyacente esta puesto a tierra en un cable blindado de pares

retorcidos. Observe que la escala vertical es de 1V/div. en vez de la de 20 V/div. en las
Figuras 5-1y 5-2.

Figura 5-3 Circuito de Atenuador R—C
y Cable de Pares Retorcidos

Con un diodo de polarizacion inversa conectado en paralelo a una bobina CC se logra el

mismo resultado que conectando un atenuador R—C en paralelo a una bobina CA;
Figura 5-4.

Figura 5-4 Supresion de Ruido en Bobinas CCy CA

Atenuador RC

Bobina N | 047 uf

c ] | Diodo
A 33Q
_
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Consideraciones sobre el Ruido Eléctrico — Continta

Conductores entre Controles y Motores

En los cables de salida de un control tipico de 460 VCA hay subidas rapidas de voltaje
creadas por semiconductores de potencia que conmutan 650 V en menos de un
microsegundo, 1.000 a 10.000 veces por segundo. Estas sefiales de ruido pueden
acoplarse a circuitos sensibles del control, como muestra la Figura 5-5. Para esta forma
de onda, se indujo un transitorio en 1 pie (0,30 m) de alambre adyacente al cable del

motor en un control de 10 HP, 460 VCA. El osciloscopio esta en 5 V/div. y 2 useg./div.
Figura 5-5 Control de 10 HP, 460 VCA

Usando cable de pares retorcidos, el acoplo se reduce casi en un 90%; Fig. 5-6.
Figura 5-6 Control de 10 HP, 460 VCA, Cable Blindado

En los cables de los motores CC hay similares voltajes transitorios. La tasa de
conmutacion es de aproximadamente 360 veces por segundo. Estos transitorios pueden
producir unos 2 V de ruido inducido en un conductor adyacente al cable del motor. En la
Figura 5-7 se muestra un Control de 30 HP, 500 VCC. El osciloscopio esta ajustado a 1
VIDiv.y 5 useg./div.

Figura 5-7 Control de 30 HP, 500 VCC

Nuevamente, reemplazando un conductor con un cable blindado de pares retorcidos se
reduce el ruido inducido a menos de 0,3 V; Figura 5-8.

Figura 5-8 Control de 30 HP, 500 VCC, Cable Blindado

IMN718SP Diagnéstico de Fallas 5-13



Consideraciones sobre el Ruido Eléctrico — Continta

Los cables de alimentacion de CA también contienen ruidos y pueden inducir ruidos en
conductores adyacentes. Esto resulta particularmente grave en los controles CC
regulados por SCR, y los inversores de seis pasos y fuente de corriente. La Figura 5-9
muestra un transitorio inducido en un alambre de 1 pie (0,30 m) adyacente a un cable de
alimentacion de CA de un control CC de 30 HP. El osciloscopio esta ajustado para 500

mV/div. y 2 useg./div.

Figura 5-9 Control de 30 HP, 500 VCC, Cable Blindado

U/
T N

Para evitar los ruidos inducidos por transitorios en los hilos de sefial, todos los cables del
motor y de alimentacion de CA deberan pasarse po conductos metalicos rigidos o por
conductos flexibles. El conducto debera estar puesto a tierra formando una pantalla que
contenga el ruido eléctrico dentro de la trayectoria del conducto. Los hilos de sefial, aun
los que estan en cables blindados, nunca deben pasarse por el mismo conducto que los
cables de alimentacion del motor.

Si se requiere el conducto flexible, deberan utilizarse cables blindados de pares
retorcidos. Si bien este procedimiento brinda mejor proteccién que los cables no
blindados, no ofrece la misma proteccién que el conducto metalico rigido.

Situaciones Especiales del Control

En las situaciones de ruido severas puede ser necesario reducir los voltajes transi—torios
en los cables que van al motor agregando reactores de carga. Los reactores de carga se
instalan entre el control y el motor. Esta adicion se requiere a menudo cuando la caja del
motor no tiene el blindaje necesario (habitualmente, en los motores lineales montados
directamente sobre el bastidor de una maquina) o cuando los conductores de
alimentacion del motor estan contenidos en cables flexibles.

Los reactores tipicamente tienen una reactancia del 3% y estan disefiados para las
frecuencias que se encuentran en los controles PWM. Estos reactores también reducen
la corriente de ondulacién en los devanados del motor, y prolongan a menudo la vida util
del motor. Para maximo beneficio, los reactores se deberan montar en el gabinete del
control, con cables cortos entre los reactores y el control. Los reactores pueden
adquirirse en Baldor.

Lineas de Alimentacion del Control

Transmisores de Radio

El mismo tipo de reactor que el instalado en el lado de carga del control puede también
suprimir los transitorios en las lineas de alimentacion entrantes. Al estar conectado al
control en el lado de la linea, el reactor protege a la unidad de velocidad ajustable
(regulable) contra ciertos transitorios generados por otros equipos, y suprime algunos de
los transitorios producidos por el mismo control.

AUn sin ser una causa comun de ruidos, los transmisores de frecuencia radial, como ser
las estaciones emisoras comerciales, las de onda corta fija, y los equipos moviles de
comunicacién (incluyendo walkie—talkies) crean ruido eléctrico. La probabilidad de que
este ruido afecte la unidad de velocidad ajustable es mayor al usarse un control con
gabinete abierto o cableado descubierto, y cuando la puesta a tierra es inadecuada.
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Consideraciones sobre el Ruido Eléctrico — Continta

Gabinete del Control

La solucién para ciertos ruidos eléctricos puede ser la instalacion del control en un
gabinete metélico puesto a tierra. El gabinete debera conectarse a la tierra del edificio
con un cable corto de calibre grueso. Asimismo, los conductos de alimentacion, de
cables del motor y de cables de sefial deberan aterrizarse al gabinete. La pintura y los
sellos pueden impedir el contacto eléctrico entre el conducto y el gabinete. A veces se
utilizan alambres o flejes para asegurar una buena conexion a tierra eléctrica.

Consideraciones Especiales sobre el Motor

La lista de puestas a tierra requeridas incluyen el bastidor (armazén) del motor. Los
motores, asi como el gabinete del control, deberan conectarse directamente a tierra de la
planta usando el cable mas corto posible. La razén es que el acoplamiento capacitivo en
los devanados del motor produce voltajes transitorios entre el bastidor del motor y la
tierra. La severidad de estos voltajes aumenta con la longitud del cable de tierra.

Las instalaciones donde el motor y el control estan montados en un mismo bastidor y
tienen cables a tierra gruesos de menos de 10 pies (3 m) de largo, raramente sufren los
problemas causados por estos voltajes transitorios que genera el motor.

Cuando los voltajes transitorios del bastidor del motor estan acoplados
capaci—tivamente a los dispositivos de retroalimentacién montados en el eje del motor,
quizas se requiera una solucion diferente. Especialmente en los codificadores opticos,
estos transitorios producen ruido en los cables de sefial y alteran la operacién del
control.

Figura 5-10 Método de Montaje Aislado

Acoplamiento aislante

Placa aislante

\J-
[ | v
[
L1
Codificador u otro T
dispositivo de
retroalimentacion | .
Soporte de montaje
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Procedimientos de Cableado

El tipo de cable que se utiliza, asi como su instalacion, constituyen la diferencia entre el
logro de una operacion confiable y la creacion de problemas adicionales.

Cableado de Alimentacion

Los conductores que alimentan potencia a un equipo (por ejemplo, a un motor, un
calentador, una bobina de freno, o a unidades de iluminacion) deberén instalarse en
conductos conductivos puestos a tierra en ambos extremos. Estos cables de
alimen-tacion deberan pasarse por conductos separados de los cables de sefial y de
control.

Conductores de la Légica del Control

Circuitos de Tacémetros CC

Los controles del operador (botones y conmutadores), contactos de relés, interruptores
limitadores, entradas/salidas de PLC, visualizadores del operador, y las bobinas de relés
y contactores funcionan tipicamente con 115 VCA 6 24 VCC. Si bien estos dispositivos
operan por lo general a bajos niveles de corriente, contienen ruidos de conmutacion
producidos por la apertura y el cierre de contactos y por la operacion de los interruptores
de estado solido. Por lo tanto, estos cables deberan instalarse en conductos distanciados
de los cables de sefial sensibles, o atarse en haces y alejarse de los cables descubiertos
de alimentacioén y de sefial.

Uno de los circuitos mas sensibles es el de los tacometros CC. La confiabilidad de
un circuito de tacémetro CC puede frecuentemente mejorarse utilizando las siguientes
técnicas de reduccion de ruidos:

*  Conecte un capacitor de 0.1 uf através de los terminales del tacometro para

suprimir el ruido de CA.

e  Use cables blindados de pares retorcidos con la pantalla puesta a tierra
Unicamente en el lado del control. Se debera evitar conectar a tierra la pantalla
en el conducto o en la caja del tacometro.

*  Siga los procedimientos del cableado de sefiales analégicas.

Cables de Senales Analdgicas

Circuitos del Codificador

Analog signals generally originate from speed and torque controls, plus DC tachometers
and process controllers. Reliability is often improved by the following noise reduction
techniques:

e  Use twisted pair shielded wires with the shield grounded at the drive end only.
* Route analog signal wires away from power or control wires (all other wiring

types).
*  Cross power and control wires at right angles to minimize inductive noise
coupling.
Los controles de velocidad ajustable son particularmente sensibles al ruido de alta
frecuencia en las lineas de sefial del codificador. Como estas sefiales de entrada no
pueden filtrarse significativamente, debera tenerse especial cuidado en impedir que
entren ruidos transitorios en estas lineas de sefal. La confiabilidad del control puede
mejorarse enormemente con las siguientes técnicas de reduccién de ruidos:
* Use codificadores con salida de excitacién de linea para reducir la impedancia
de salida del codificador.
*  Seleccione entradas de excitacion de linea en el control de velocidad ajustable.
* Instale cable blindado de pares retorcidos para la alimentacion al codificador, y
que tenga cada salida con su propio retorno. (Evite los conductores comunes
con salidas multiples o con una salida y la fuente de alimentacién).
* Nunca se debe conectar la tierra del codificador al terminal de tierra de la
alimentacion del control.
* Haga pasar todos los cables del codificador en forma independiente de los
demas cables de alimentacion.
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Conductores de Comunicacién en Serie

Aislamiento Optico

Acopladores Opticos

Fibra Optica

Tierra de la Planta

Los cables estandar para comunicacion en serie generalmente cuentan con una pantalla
que se conecta al casco del conector en ambos extremos. Esto normalmente aterriza la
fuente de datos al chasis del control puesto a tierra. Si la fuente de datos es flotante, tal
conexion ofrece una buena transmision de datos. Pero si la fuente de datos esta
conectada atierra, se puede generalmente reducir el problema de ruidos agregando un
cable de calibre grueso (#14 o mas grande) en paralelo con el cable de comunicacién
entre la fuente y el chasis del control.

Al aislarse los circuitos eléctricos con algun tipo de transmisién de luz se reduce el ruido
eléctrico transmitido desde una parte a otra de un circuito. Es decir, una sefial eléctrica
es convertida en una sefial luminosa que se transmite a un receptor de luz. El mismo
convierte la luz en una sefial eléctrica que tiene menos ruido que la entrada. Se usan
habitualmente dos métodos: acopladores épticos y fibra optica.

Los acopladores 6pticos, conocidos como optoacopladores, usan un transmisor de luz y
un receptor de luz en la misma unidad para transmitir datos aislando eléctricamente a la
vez dos circuitos. Este aislamiento rechaza parte del ruido. La magnitud del rechazo de
ruido estd generalmente especificada por la “clasificacién en dv/dt, modo de rechazo
comun”. Tipicamente, los optoacopladores de bajo costo tienen un rechazo de modo
comun de 100 a 500 V/u seg., lo que es adecuado para la mayor parte de las sefiales
I6gicas del control. Los optoacopladores de alto rendimiento con valores nominales de
modo comun de hasta 5.000 V/u seg. se instalan en los ambientes donde los problemas
de ruido son més severos.

Los hilos especiales de fibra plastica transmiten luz a distancias largas y cortas. Como
estas fibras son inmunes a la energia electromagnética, el uso de haces de fibra dptica
elimina el problema del acoplo de ruidos en tales circuitos. Estos cables de fibra éptica
libres de ruido pueden instalarse junto a los conductores de alimentacion o del motor
pues el ruido no puede acoplarse en forma inductiva ni capacitiva a los hilos de fibra
Optica.

La conexidn del equipo eléctrico a una tierra apropiada es esencial para la seguridad y la
operacion confiable. En muchos casos, una tierra que se considera apropiada no lo es.
Como resultado, el equipo funciona mal y/o hay peligro de choque eléctrico.

Quizéas se deba contratar un consultor electricista que sea ingeniero profesional
licenciado y tenga experiencia en procedimientos de puesta a tierra, para que realice las
mediciones necesarias para evaluar si la tierra de la planta es realmente apropiada para
la conexion a tierra del equipo.
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Seccidon 6
Sintonizacion Manual del Control Serie 18H

Sintonizacién Manual del Control A veces, el control no puede ser autosintonizado con exactitud para ciertas
aplicaciones. En estos casos es preciso calcular los valores necesarios para sintonizar el
control, e introducir manualmente estos valores paramétricos calculados.

Parametro “Motor Mag Amps” Este parametro de Amperios Magnetizantes del Motor esta situado en el Bloque
de Datos del Motor, Nivel 2. Se lo introduce normalmente usando los datos de placa de
fabrica (amperios sin carga del motor), o se autosintoniza. Si no se dispone de otros
datos, defina el pardmetro Motor Mag Amps en aproximadamente 40% de la corriente
nominal del motor indicada en la placa de fabrica.

Para definir el parAmetro Motor Mag Amps estando el motor acoplado a la carga,
se debera seguir este procedimiento:

1. Ajuste el parametro Motor Mag Amps a un 40% del valor de placa de fabrica de
la corriente de plena carga del motor.

2. Dé al controlador una entrada de mando de velocidad del 80% de la Velocidad
Base que se indica en la placa del motor.

3. Seleccione el voltaje del motor en el display del teclado pulsando la tecla DISP
hasta que se visualice este valor de voltaje.

4. Observe el voltaje del motor. Se deberda, idealmente, leer el 80% del voltaje de
placa del motor. Al aumentarse el valor del pardmetro Motor Mag Amps,
el voltaje del motor aumentard proporcionalmente. Si se continlla aumentando
el valor de dicho parametro, eventualmente el voltaje del motor va a saturarse.
Al disminuir el valor del parametro Motor Mag Amps, el voltaje
del motor va a disminuir proporcionalmente.

5. Mientras el motor est4 en marcha, ajuste el parametro Motor Mag Amps hasta
que el display exhiba el voltaje apropiado (80% del voltaje nhominal del motor).

Parametro “Slip Frequency” Este parametro de Frecuencia de Deslizamiento esta situado en el Bloque
F.., = Frequencia Nominal — [ (RPM Nominales x ?;o de Polos del Motor)] o

F

sip = Frecuencia Nominal — (w)(ﬁec. Nominal)

Velocidad Sinc

Parametro “Current Prop Gain” Este parametro de Ganancia Proporcional de Corriente esta situado en el
Bloque de Control Vectorial, Nivel 1. Cuando se desconoce la inductancia del motor, el
parametro Current Prop Gain es normalmente autosintonizado. Cuando no puede usarse
la autosintonizacion, el ajuste manual apropiado para la ganancia proporcional puede
calcularse mediante la siguiente formula:

[740 x L x (A/V)]

Current PROP Gain = VAC

Donde:
L = Inductancia de fuga de fase (linea) a neutro del motor, en mH
VAC = (VCA) Voltios nominales de linea
A/V = El escalamiento de amperios/voltio de la retroalimentacion de corriente

La inductancia de fuga de fase a neutro del motor puede obtenerse ya sea del fabricante
del motor, o midiendo la inductancia entre fases (linea—a—linea) y dividiéndola por dos.

El escalamiento (ajuste) A/V del controlador puede encontrarse en la informacién de
diagndstico que esta en el DISPLAY MODE.

En la mayoria de las aplicaciones, ajustando el parametro Current Prop Gain a un valor
de 20 resultara en un rendimiento adecuado.
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Parametro “Current Int Gain”

Este parametro de Ganancia Integral de Corriente, situado en el Bloque de Control
Vectorial, Nivel 1, esté predefinido en fabrica en 50 Hz. Este ajuste es adecuado para,
esencialmente, todos los sistemas. NO LO CAMBIE SIN ANTES OBTENER
APROBACION DE LA FABRICA.

Parametro “Speed Prop Gain”

Este parametro de Ganancia Proporcional de Velocidad, situado en el Bloque de Control
Vectorial, Nivel 1, esta predefinido en fabrica en 10. Esta ganancia puede

ser aumentada o disminuida para adecuarla a la aplicacion especifica. El aumento

del parametro Speed Prop Gain resultara en una respuesta mas rapida, y una

ganancia proporcional excesiva ocasionara sobremodulacién (sobreimpulso)

y oscilaciones transitorias (ringing). La disminucién del parametro Speed Prop Gain
resultard en una respuesta mas lenta, y se reduciran la sobremodulacion y las
oscilaciones transitorias que son ocasionadas por una ganancia proporcional excesiva.

Parametro “Speed Int Gain”

Este parametro de Ganancia Integral de Velocidad, situado en el Bloque de Control
Vectorial, Nivel 1, esta definido en 1 Hz, y puede ajustarse a cualquier valor entre cero y
10 Hz. Ver también Controlador PI, mas adelante en esta seccion.

Ajustando el parametro Speed Int Gain a 0 Hz se quita la compensacion integral,

lo que resulta en un bucle de tasa (velocidad) proporcional. Esta seleccion es ideal para
los sistemas en los que debe evitarse la sobremodulacion y que no requieren

un grado substancial de rigidez (la capacidad del controlador de mantener la velocidad
mandada pese a las cargas de pares variables).

El aumento del valor del parametro Speed Int Gain aumenta la ganancia de baja
frecuencia y la rigidez del controlador; un ajuste excesivo de la ganancia integral
ocasionara sobremodulacion para los mandos de velocidad transitorios y puede resultar
en oscilaciones. El ajuste tipico es de 4 Hz. Si el pardmetro Speed Prop Gain

y el pardmetro Speed Int Gain se definen a niveles demasiado altos, puede también
ocurrir una condicién de sobremodulacion.

iCUIDADO!:  No debe definirse el parametro SPEED INT GAIN

a un nivel mayor de 10 Hz, pues ello provocaria una
sobremodulacién substancial.

Para sintonizar el control manualmente, se usa el siguiente procedimiento:
1. Defina el parametro Speed Int Gain = 0 (se quita la ganancia integral).

2.  Aumente el ajuste del parametro Speed Prop Gain hasta que se logre una
respuesta adecuada a los mandos de velocidad en escalén.

3. Aumente el ajuste del parametro Speed Int Gain para aumentar la rigidez
del control.

Nota: Es conveniente monitorear la respuesta escalonada de velocidad con un
registrador de cinta o un osciloscopio de almacenamiento conectado a J1-6 6
J1-7, con Analog Out #1 6 #2 (salida analdgica) del Bloque de Salida, Nivel
1, definido en ABS SPEED (velocidad abs.) , 0 VCD = velocidad cero. Para
mayor informacion sobre las salidas analégicas, ver la Seccién 3.
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Controlador PI

Los bucles de control de la corriente y de la velocidad (tasa) son de tipo Proporcional
mas Integral. Si se define “E” como la sefial de error,

E = Command — Feedback (Mando — Retroalimentacion)
entonces el controlador Pl sera operado en “E” como:

Output (Salida) = (K * E) + (K; | E dt)
donde Kp es la ganancia proporcional del sistema, y Ki es la ganancia
integral del sistema.

La funcion de transferencia Output/E (salida/E) del controlador usando 1/s
(Operador de Laplace) para denotar la integral es:
Output/E = Ky + Kj/ s = Kp (s + KilKp) /s.

La segunda ecuacion muestra que la razon Ki/Kp es una frecuencia en
radianes/segundo. En el Control Vectorial CA Serie 18H de Baldor, la ganancia
integral ha sido redefinida como:

KI = (K / Kp) / (2) Hz,

y la funcién de transferencia es:

Output/E = K, (s + 27iKl) / s.

Esto define la ganancia integral como una frecuencia en Hz. Como regla préactica,

esta frecuencia debe ajustarse aproximadamente a 1/10 del ancho de banda
del bucle de control.

La ganancia proporcional establece la ganancia de bucle abierto del sistema, el ancho de
banda (velocidad de respuesta) del sistema. Si el sistema es excesivamente ruidoso, la
causa mas probable es que la ganancia proporcional ha sido definida a un nivel
demasiado alto.
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Seccion 7

Especificaciones, Volores Nominales y Dimensiones

Especificaciones:

Potencia

Frecuencia de Entrada
Voltaje de Salida
Corriente de Salida
Factor de Servicio
Servicio

Capacidad de Sobrecarga

Condiciones de Operacion:

Rango de Voltaje: Modelos de 230 VCA
Modelos de 460 VCA
Modelos de 575 VCA

Impedancia de Linea de Entrada
Temperatura Ambiente de Operacion:

Temperatura Nominal de Almacenamiento:

1-50 HP @ 230VCA
1-500 HP @ 460VCA
1-150 HP @ 575VCA

50/60 HZ + 5%

0 a Entrada M&xima de VCA

Ver la Tabla de Valores Nominales

1.0

Continuo

Modo de Par Constante: 170-200% durante 3 segundos
150% durante 60 segundos

Modo de Par Variable:  115% durante 60 segundos

180-264 VCA 30 60 Hz / 180-230 VCA 3¢ 50 Hz
340-528 VCA 3() 60 Hz / 340-460 VCA 30 50 Hz
495-660 VCA 30 60 Hz

3% Requerido como Minimo

0 to+40°C
Reducir la Capacidad de Salida en 2% por °C sobre
los 40 °C hasta 55 °C Max.

—30°Cto+65°C

Gabinete: NEMA 1: Modelos con sufijo Ey EO

NEMA 4X indoor: Modelos con sufijo W
Humedad: NEMA 1: 10 a 90% de HR sin Condensacion

NEMA 4X indoor: Hasta 100% de HR con Condensacion
Altitud: Nivel del Mar hasta 3300 Pies (1000 Metros)Reducir la

capacidad en 2% por cada 1000 Pies

(303 metros) sobre los 3300 Pies (1000 Metros)

IMN718SP Especificaciones, Volores Nominales y Dimensiones 7-1



Display del Teclado:
Display

Teclas
Funciones

Indicadores LED

Montaje Remoto

Especificaciones del Control:

Método de Control

Ancho de Banda del Bucle de Velocidad
Ancho de Banda del Bucle de Corriente
Frecuencia Maxima de Salida
Frecuencia — Version Silenciosa

Standard Frequency Version

Selectable Operating Modes

Entrada Analdgica Diferencial:

Rechazo de Modo Comdin
Rango de Limite de Escala
Resoluciones Autoseleccionables

Rapidez (Tasa) de Actualizacién

LCD Alfanumérico con Fondo lluminado
2 Lineas x 16 Caracteres

Teclado tipo membrana de 12 teclas con respuesta tactil

Monitoreo de estado a la salida

Control digital de velocidad

Ajuste y visualizacion de parametros
Display del Registro de Fallas y Diagnéstico
Marcha y jog del motor

Alternacion Local/Remota

Mando de marcha adelante (de avance)
Mando de marcha reversa (inversa)
Mando de parada

Jog activo

Hasta un maximo de 100 pies (30,3 m) del control

PWM (Modulacion de Impulsos en Anchura o por Anchura de Pulsos)

Ajustable hasta 60 Hz

Ajustable hasta 400 Hz

500 Hz

Plena capacidad — frecuencia PWM de 1-8 KHz,

Ajustable hasta 16 KHz con reduccién lineal (entre 8 — 16 KHz)

hasta 30% a 16 KHz
Plena capacidad — frecuencia PWM de 1-2.5 KHz,

Ajustable hasta 5 KHz con reduccion lineal (entre 2.5 — 5 KHz)

hasta 10% a 5 KHz

Keypad

Standard 3 Wire Control

Two Wire Control with 15 Preset Speeds
Bipolar Speed/Torque Control

Serial

Process

40 db
+5VDC, £10VCC, 4-20 mA

12 bits + signo debajo del mando de 1 VCC 9 bits + signo sobre

el mando de 1 VCC

2.0 mseg. en modo de velocidad
1.0 mseg. en modo de par
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Otra Entrada Analdgica:

Rango de Limite de Escala
Resolucién
Rapidez de Actualizacion

Salidas Analdgicas:

Salidas Analogicas

Rango de Limite de Escala
Corriente de Fuente
Resolucion

Rapidez de Actualizacion

Entradas Digitales:

Entradas LdAgicas Opto Aisladas

Voltaje Nominal
Impedancia de Entrada
Corriente de Fuga
Rapidez de Actualizacion

Salidas Digitales:

Salidas Logicas Opto Aisladas

Disipacion de Corriente — ON
Caida de Voltaje — ON
Rapidez de Actualizacion
Voltaje Maximo

Indicaciones de Diagnostico:

Current Sense Fault

(Falla de Deteccion de Corriente)

Ground Fault (Falla a Tierra)

Instantaneous Over Current
(Sobrecorriente instantanea)

Overload (Sobrecarga)

Line Power Loss
(Pérdida de Potencia de Linea)

Microprocessor Failure
(Falla del Microprocesador)

Over temperature (Motor or Control)
Sobretemperatura (Motor o Control)

0-10VvCC
9 bits + signo
2.0 mseg.

2 Asignables
0-5VvCC

1 mA méximo
8 bits

2.0 mseg.

9 Asignables

10 - 30 VCC (contactos cerrados estandar)

6.8 K Ohms
10 uA méxima
8 mseg.

4 Asignables
60 mA max.
2 VDC max.
8 mseg.
30VvVCC

Over speed (Sobrevelocidad)

Regeneration (db) Overload
(Sobrecarga de Regeneracién —
db=frenado dindmico)

Soft Start Fault
(Falla del Arranque Suave)

Under Voltage (Bajo Voltaje)
Ready (Listo)

Parameter Loss
(Pérdida de Parametro)

Overload (Sobrecarga)
Overvoltage (Sobrevoltaje)

Torque Proving
(Comprobacion del Par)

Following Error (Error de Seguimiento)

Encoder Loss
(Pérdida del Codificador)

Logic Power Fault
(Falla de Alimentacion — Logica)

Nota: Todas las especificaciones estan sujetas a cambios sin notificacion previa.
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Valores Nominales Productos en Inventario — Serie 18H

No. DE VOLT. ESTANDAR — 2.5 kHz PWM OPERACION SILENCIOSA — 8.0 kHz PWM
CATALOGO ENTR. | TAM. PAR CONSTANTE PAR VARIABLE PAR CONSTANTE PAR VARIABLE
HP [ KW | IC P [HP [ KW [ IC | IP | HP [KW | IC | IP | HP | KW | IC P

ZD18H201-E, -W 230 A 1 [075 | 40 | 80 2 15 | 68
ZD18H202-E, -W 230 A 2 |15 [ 70 | 14 3 22 | 96
ZD18H203-E, -W 230 A 3 |22 | 10 | 20 5 3.7 16
ZD18H205-E 230 A 5 |37 | 16 | 32 |75 | 565 | 22
ZD18H205-W 230 B 5 |37 | 16 | 32 |75 | 565 | 22
ZD18H207-E, -W 230 B 75 | 55 | 22 | 44 | 10 | 74 | 28
ZD18H210-E 230 B 10 | 74 | 28 | 56 | 15 | 1.1 | 42
ZD18H210-W 230 B 10 | 74 | 28 | 56 | 15 | 111 | 42
ZD18H215-E 230 B 15 [ 101 | 42 | 8 | 15 | 1.1 | 42
ZD18H215-W 230 B 15 |11 | 42 | 84 | 15 | 111 | 42
ZD18H215-EO 230 C 15 |11 | 42 | 72 | 20 | 149 | 54
ZD18H220-EO 230 C 20 | 149 | 55 | 100 | 25 | 186 | 68
ZD18H225-EO 230 C 25 | 186 | 68 | 116 | 30 | 223 | 80
ZD18H230-EO 230 c 30 | 223 | 80 | 140 | 40 | 298 | 104
ZD18H230V-EO 230 c 30 | 223 | 80 | 200 | 40 | 298 | 104
ZD18H240-MO 230 D 40 | 29.8 | 105 | 200 | 50 | 37.2 | 130
ZD18H250-MO 230 D 50 | 372 | 130 | 225 | 50 | 372 | 130
ZD18H250V-MO 230 D 50 | 37.2 | 130 | 260 | 50 | 37.2 | 130
ZD18H401-E, -W 460 A 1 [075 | 20 | 40 2 15 | 40
ZD18H402-E, -W 460 A 2 |15 | 40 80 | 3 22 | 50
ZD18H403-E, -W 460 A 3 | 22 | 50 | 10 5 37 | 80
ZD18H405-E, -W 460 A 5 [ 37 [ 80 | 16 | 75 | 55 11

ZD18H407-E 460 A 75 |55 | 11 | 22 | 10 | 74 14
ZD18H407-W 460 B 75 | 55 | 11 | 22 | 10 | 74 14
ZD18H410-E, -W 460 B 10 [ 74 | 14 | 28 | 15 | 111 | 21
ZD18H415-E 460 B 15 | 111 | 21 | 42 | 20 | 149 | 27
ZD18H415-W 460 B 15 | 111 | 21 | 42 | 20 | 149 | 27
ZD18H415-EO 460 c 15 |11 | 21 | 36 | 20 | 149 | 27
ZD18H420-EO 460 C 20 | 149 | 27 | 54 | 25 | 186 | 34
ZD18H425-EO 460 C 25 | 186 | 34 | 58 | 30 | 223 | 40
ZD18H430-EO 460 C 30 223 | 40 | 70 | 40 | 298 | 52

ZD18H430V-EO 460 C 30 223 | 40 | 100 | 40 | 298 | 52

ZD18H440-EO 460 D 40 [ 298 | 55 | 100 | 50 | 372 | 65

ZD18H450-EO 460 D 50 | 372 | 65 | 115 | 60 | 448 | 80

ZD18H460-EO 460 D 60 | 447 | 80 | 140 | 75 | 56 | 100
ZD18H460V-EO 460 D 60 | 447 | 80 | 200 | 75 | 56 | 100
ZD18H475-EO 460 E 75 | 56 | 100 | 200 | 100 | 75 | 125
ZD18H4100-EO 460 E 100 | 75 | 125 | 220 | 125 | 93 | 160
ZD18H4150V-EO 460 E 150 | 112 | 180 | 300 | 150 | 112 | 180
ZD18H4150-EO 460 F 150 | 112 | 190 | 380 | 200 | 149 | 240
ZD18H4200-EO 460 F 200 | 149 | 250 | 500 | 250 | 1865 | 310
ZD18H4250-EO 460 F 250 | 187 | 310 | 620 | 300 | 224 | 370
ZD18H4300-EO 460 G | 300 | 224 | 370 | 630 | 350 | 261 | 420
ZD18H4350-EO 460 G | 350 | 261 | 420 | 720 | 400 | 298 | 480
ZD18H4400-EO 460 G | 400 | 298 | 480 | 820 | 450 | 336 | 540
ZD18H4450-EO 460 G | 450 | 336 | 540 | 920 | 500 | 373 | 590
ZD18H501-E 575 A 1 [075 | 15 [ 30 | 20 | 15 | 30
ZD18H502-E 575 A 2 |15 | 30 | 60 | 3 22 | 40
ZD18H503-E 575 A 3 | 22 | 40 | 80 5 37 | 70
ZD18H505-E 575 A 5 |37 | 70 | 14 [ 75 | 55 | 90
ZD18H507-E 575 A 75 | 55 | 90 | 18 | 10 | 74 i1

ZD18H510-E 575 B 10 |74 | 10 | 22 | 15 | 11 | 17

ZD18H515-EO 575 B 15 [ 101 | 17 | 34 | 20 | 149 | 22

ZD18H520-EO 575 C 20 | 149 | 22 | 44 | 25 | 186 | 27

ZD18H525-EO 575 C 25 186 | 27 | 46 | 30 | 223 | 32

ZD18H530-EO 575 C 30 | 223 | 32 | 56 | 40 | 298 | 41

ZD18H540-EO 575 D 40 [ 298 41 | 75 | 50 | 372 | 52

ZD18H550-EO 575 D 50 | 372 | 52 | 92 | 60 | 447 | 62

ZD18H560-EO 575 D 60 | 447 | 62 | 109 | 60 | 447 | 62

ZD18H575-EO 575 E 75 | 56 | 77 | 185 | 100 | 75 | 100
ZD18H5100-EO 575 E 100 | 75 | 100 | 200 | 125 | 93 | 125
ZD18H5150V-EO 575 E 150 | 112 | 145 | 260 | 150 | 112 | 145

Nota: —E, -EO= NEMA 1
-W= NEMA 4X Indoor
—MO= Protected Chassis (not NEMA1)
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Valores Nominales: Controles Especiales Serie 18H, Alta Corriente de Pico

No. DE VOLT. ESTANDAR — 2.5 kHz PWM OPERACION SILENCIOSA - 8.0 kHz PWM
CATALOGO ENTR. | TAM. PAR CONSTANTE PAR VARIABLE PAR CONSTANTE PAR VARIABLE

HP KW IC IP HP KW IC IP HP KW IC P HP KW IC IP
ZD18H210L-ER 230 C 10 7.4 32 72 15 111 42 48 7.5 5.5 24 61 15 111 42 48
ZD18H215L-ER 230 C 15 111 46 108 20 14.9 54 62 10 7.4 32 92 20 14.9 54 62
ZD18H220L-ER 230 C 20 14.9 60 140 20 14.9 54 62 15 111 48 122 20 14.9 54 62
ZD18H225L-ER 230 C 25 18.6 75 190 25 18.6 68 78 20 14.9 60 170 20 14.9 54 62
ZD18H230L-ER 230 C 30 22.3 90 210 40 29.8 104 120 25 18.6 75 190 30 22.3 80 92
ZD18H240L-MR 230 D 40 29.8 115 270 40 29.8 115 133 30 22.3 90 240 40 29.8 104 120
ZD18H410L-ER 460 C 10 7.4 16 36 15 1.1 21 24 7.5 55 12 30 15 1.1 21 24
ZD18H415L-ER 460 C 15 1.1 24 54 20 14.9 27 31 10 7.4 16 46 20 14.9 27 31
ZD18H420L-ER 460 C 20 14.9 30 70 20 14.9 27 31 15 1.1 24 61 20 14.9 27 31
ZD18H425L-ER 460 C 25 18.6 38 90 25 18.6 34 38 20 14.9 30 90 20 14.9 27 31
ZD18H430L-ER 460 C 30 | 223 45 108 40 29.8 52 60 25 18.6 37 95 30 22.3 40 46
ZD18H440L-ER 460 C 40 | 29.8 60 140 40 29.8 60 69 30 22.3 45 122 30 22.3 40 46
ZD18H450L-ER 460 D 50 | 37.2 75 190 60 44.7 80 92 40 29.8 60 170 50 37.2 65 75
ZD18H460L-ER 460 D 60 | 447 90 215 75 56 100 115 50 37.2 75 190 60 44.7 80 92
ZD18H475L-EO 460 E 75 | 56 110 270 100 74.6 125 144 60 44.7 90 240 75 56 100 115

Valores Nominales: Controles Vectoriales Especiales Serie 18H , con Transistor de DB* Interno

No. DE VOLT. ESTANDAR — 2.5 kHz PWM OPERACION SILENCIOSA — 8.0 kHz PWM
CATALOGO ENTR. | TAM. PAR CONSTANTE PAR VARIABLE PAR CONSTANTE PAR VARIABLE

HP KW IC P HP KW IC P HP KW IC P HP KW IC IP
ZD18H215-E 230 B 15 1.1 42 84 15 1.1 42 48 10 7.4 30 61 15 1.1 42 48
ZD18H215-ER 230 C 15 1.1 42 72 20 14.9 54 62 10 7.4 30 61 15 1.1 42 48
ZD18H220-ER 230 C 20 14.9 55 100 25 18.7 68 78 15 1.1 42 92 20 14.9 54 62
ZD18H225-ER 230 C 25 18.6 68 116 30 22.3 80 92 20 14.9 54 92 25 18.6 68 78
ZD18H230-ER 230 C 30 22.3 80 140 40 29.8 104 120 25 18.6 70 122 30 22.3 80 92
ZD18H230V-ER 230 C 30 22.3 80 200 40 29.8 104 120 30 22.3 80 183 40 29.8 | 104 120
ZD18H240-MR 230 D 40 29.8 | 105 200 50 37.2 130 150 40 29.8 | 105 183 50 37.2 | 130 150
ZD18H250V-MR 230 D 50 37.2 | 130 260 50 37.2 130 150 50 37.2 | 130 244 50 37.2 | 130 150
ZD18H250-MR 230 D 50 | 37.2 | 130 225 50 37.2 130 150 40 29.8 | 105 183 50 37.2 | 130 150
ZD18H415-ER 460 C 15 | 111 21 36 20 14.9 27 31 10 7.4 15 30 15 1.1 21 24
ZD18H420-ER 460 C 20 | 149 27 54 25 18.7 34 39 15 1.1 21 46 20 14.9 27 31
ZD18H425-ER 460 C 25 | 186 34 58 30 22.3 40 46 20 14.9 27 46 25 18.6 34 39
ZD18H430-ER 460 C 30 | 223 40 70 40 29.8 52 60 25 18.6 35 61 30 22.3 40 46
ZD18H430V-ER 460 C 30 | 223 40 100 40 29.8 52 60 30 22.3 40 92 30 22.3 40 46
ZD18H440-ER 460 D 40 | 29.8 55 100 50 37.2 65 75 30 22.3 40 80 40 29.8 52 60
ZD18H450-ER 460 D 50 | 37.2 65 115 60 44.8 80 92 40 29.8 55 92 50 37.2 65 75
ZD18H460-ER 460 D 60 44.7 80 140 75 56 100 115 50 37.2 65 122 60 44.7 80 92
ZD18H460V-ER 460 D 60 44.7 80 200 75 56 100 115 60 44.7 80 183 60 44.7 80 92
ZD18H515-ER 575 B 15 1.1 17 29 20 14.9 22 26 10 7.5 11 19 15 111 17 20
ZD18H520-ER 575 C 20 14.9 22 44 25 18.7 27 31 15 111 17 34 20 14.9 22 25
ZD18H525-ER 575 C 25 18.7 27 46 30 22.3 32 37 20 14.9 22 38 25 18.6 27 31
ZD18H530-ER 575 C 30 22.3 32 56 40 29.8 41 47 25 18.6 27 47 30 22.3 32 37
ZD18H540-ER 575 D 40 29.8 41 75 50 37.2 52 60 30 22.3 32 58 40 29.8 41 47
ZD18H550-ER 575 D 50 37.2 52 92 60 44.7 62 71 40 29.8 41 73 50 37.2 52 60
ZD18H560-ER 575 D 60 44.7 62 109 60 44.7 62 71 50 37.2 52 91 60 44.7 62 71

*DB = Frenado Dinamico
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Especificaciones de Pares para Apretar Terminales

Table 7-4 Especificaciones de Pares para Apretamiento

230 VCA Pares para Apretamiento
No. de Catdtogo Potencia TB1 Tierra Control J1 D1/D2
Lb-in Nm Lb-in Nm Lb-in Nm Lb-in Nm
ZD18H201-E or W 8 0.9 15 1.7 7 0.8 - -
ZD18H202-E or W 8 0.9 15 1.7 7 0.8 - -
ZD18H203-E or W 8 0.9 15 1.7 7 0.8 - -
ZD18H205-E 8 0.9 15 1.7 7 0.8 - -
ZD18H205-W 20 25 15 1.7 7 0.8 - -
ZD18H207-E or W 20 25 15 1.7 7 0.8 - -
ZD18H210-E 20 2.5 15 1.7 7 0.8 - -
ZD18H210-ER 35 50 5.6 7 0.8 - -
ZD18H210L-ER 35 4 50 5.6 7 0.8 - -
ZD18H215-E 20 2.5 15 1.7 7 0.8 - -
ZD18H215V-EO 35 4 50 5.6 7 0.8 35 0.4
ZD18H215V-ER 35 4 50 5.6 7 0.8 - -
ZD18H215-EO 35 4 50 5.6 7 0.8 35 0.4
ZD18H215-ER 35 4 50 5.6 7 0.8 - -
ZD18H215L-ER 35 4 50 5.6 7 0.8 - -
ZD18H220-EO 35 4 22-26 2.5-3 7 0.8 35 0.4
ZD18H220-ER 35 4 22-26 2.5-3 7 0.8 - -
ZD18H220L-ER 35 4 22-26 2.5-3 7 0.8 - -
ZD18H225V-EO 35 4 50 5.6 7 0.8 35 0.4
ZD18H225V-ER 35 4 50 5.6 7 0.8 - -
ZD18H225-EO 22-26 2.5-3 22-26 2.5-3 7 0.8 35 0.4
ZD18H225-ER 22-26 2.5-3 22-26 2.5-3 7 0.8 - -
ZD18H225L-ER 35 4 22-26 2.5-3 7 0.8 - -
ZD18H230-EO 22-26 2.5-3 22-26 2.5-3 7 0.8 35 0.4
ZD18H230V-EO 22-26 2.5-3 22-26 2.5-3 7 0.8 35 0.4
ZD18H230V-ER 35 4 22-26 2.5-3 7 0.8 - -
ZD18H230L-ER 22-26 2.5-3 22-26 2.5-3 7 0.8 - -
ZD18H240-MO 140 15.8 50 5.6 7 0.8 35 0.4
ZD18H240-MR 140 15.8 50 5.6 7 0.8 - -
ZD18H240L-MR 140 15.8 50 5.6 7 0.8 - -
ZD18H250V-MO0 140 15.8 50 5.6 7 0.8 35 0.4
ZD18H250V-MR 140 15.8 50 5.6 7 0.8 - -
ZD18H250-MO 140 15.8 22-26 2.5-3 7 0.8 35 0.4
ZD18H250-MR 140 15.8 22-26 2.5-3 7 0.8 - -
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Table 7-4 Especificaciones de Pares para Apretamiento — Contintia

460 VCA Pares para Apretamiento AS%&%'?:{&
No. de Catalogo Potencia TB1 Tierra Control J1 D1/D2
Lb-in Nm Lb-in Nm Lb-in Nm ' Lb-in Nm
ZD18H401—E or W 8 0.9 15 17 7 08 | - -
ZD18H402—E or W 8 0.9 15 17 7 08 | - -
ZD18H403 —E or W 8 0.9 15 17 7 08 | - -
ZD18H405-E 8 0.9 15 17 7 08 | - -
ZD18H405-W 20 25 20 25 7 08 | - -
ZD18H407—E or W 20 25 20 25 7 08 | - -
ZD18H410-E 20 25 20 25 7 08 | - -
ZD18H410-ER 35 4 50 5.6 7 0.8 - -
ZD18H415-E 35 4 50 5.6 7 0.8 - -
ZD18H415V—-EO 35 4 20 25 7 0.8 35 0.4
ZD18H415-EO 35 4 20 25 7 0.8 35 0.4
ZD18H415-ER 35 4 50 5.6 7 0.8 - -
ZD18H415L-ER 35 4 50 5.6 7 0.8 - -
ZD18H420-EO 35 4 50 5.6 7 0.8 35 0.4
ZD18H420-ER 35 4 50 5.6 7 0.8 - -
ZD18H420L—-ER 35 4 50 5.6 7 0.8 - -
ZD18H425V—EO 35 4 50 5.6 7 0.8 35 0.4
ZD18H425V-ER 35 4 50 5.6 7 0.8 - -
ZD18H425-EO 35 4 50 5.6 7 0.8 35 0.4
ZD18H425-ER 35 4 50 5.6 7 0.8 - -
ZD18H425L—ER 35 4 50 5.6 7 0.8 - -
ZD18H430V—-EO 35 4 50 5.6 7 0.8 35 0.4
ZD18H430V—ER 35 4 50 5.6 7 0.8 - -
ZD18H430-EO 35 4 50 5.6 7 0.8 35 0.4
ZD18H430L—-ER 35 4 50 5.6 7 0.8 - -
ZD18H440-EO 22-26 2.5-3 22-26 2.5-3 7 0.8 35 0.4
ZD18H440-ER 22-26 2.5-3 22-26 2.5-3 7 0.8 - -
ZD18H440L-ER 35 4 50 5.6 7 08 | - -
ZD18H450-EO 22-26 2.5-3 22-26 2.5-3 7 08 | 35 0.4
ZD18H450-ER 22-26 2.5-3 22-26 2.5-3 7 08 | - -
ZD18H450L-ER 22-26 2.5-3 22-26 2.5-3 7 08 | - -
ZD18H460V—-EO 22-26 2.5-3 22-26 2.5-3 7 08 | 35 0.4
ZD18H460V—ER 22-26 2.5-3 22-26 2.5-3 7 08 | - -
ZD18H460-EO 22-26 2.5-3 22-26 2.5-3 7 08 | 35 0.4
ZD18H460-ER 22-26 2.5-3 22-26 2.5-3 7 0.8 - -
ZD18H460L—-ER 22-26 2.5-3 22-26 2.5-3 7 0.8 - -
ZD18H475-EO 140 15.8 50 5.6 7 0.8 35 0.4
ZD18H475L-EO 75 8.5 50 5.6 7 0.8 35 0.4
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Table 7-4 Especificaciones de Pares para Apretamiento — Contintia
. ?jgo C\;i;:w Pares para Apretamiento AS%;%'?:{&
» Potencia TB1 Tierra Control J1 D1/D2

Continda Lb-in Nm Lb-in Nm Lb-in Nm Lb-in Nm
ZD18H4100-EO 75 8.5 50 5.6 7 0.8 35 0.4
ZD18H4150V-EO 75 8.5 50 5.6 7 0.8 35 0.4
ZD18H4150-EO 275 31 50 5.6 7 0.8 35 0.4
ZD18H4200-EO 275 31 50 5.6 7 0.8 35 0.4
ZD18H4250-EO 375 42 375 42 7 0.8 35 0.4
ZD18H4300-EO 375 42 375 42 7 0.8 35 0.4
ZD18H4350-EO 375 42 375 42 7 0.8 35 0.4
ZD18H4400-EO 375 42 375 42 7 0.8 35 0.4
ZD18H4400-EO 375 42 375 42 7 0.8 35 0.4
ZD18H4450-EO 375 42 375 42 7 0.8 35 0.4
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Table 7-4 Especificaciones de Pares para Apretamiento — Contintia

575 VVCA Pares para Apretamiento Pares para Apretamiento
No. de Catalogo Potencia TB1 Tierra Control J1 D1/D2

Continta Lb-in Nm Lb-in Nm Lb-in Nm Lb-in Nm
ZD18H501-E 8 0.9 15 1.7 7 0.8 - —
ZD18H502-E 8 0.9 15 1.7 7 0.8 - —
ZD18H503-E 8 0.9 15 1.7 7 0.8 - —
ZD18H505-E 8 0.9 15 1.7 7 0.8 - —
ZD18H507-E 20 2.5 20 2.5 7 0.8 - -
ZD18H510-E 20 25 20 25 7 0.8 - -
ZD18H515-E 20 25 20 25 7 0.8 - -
ZD18H515-EO 35 4 20 25 7 0.8 3.5 0.4
ZD18H515-ER 35 4 20 25 7 0.8 - -
ZD18H520-EO 35 4 20 25 7 0.8 3.5 0.4
ZD18H520-EO 35 4 50 5.6 7 0.8 35 0.4
ZD18H525-EO 35 4 50 5.6 7 0.8 35 0.4
ZD18H525-ER 35 4 50 5.6 7 0.8 - —
ZD18H530-EO 35 4 50 5.6 7 0.8 35 0.4
ZD18H530-ER 35 4 50 5.6 7 0.8 - —
ZD18H540-EO 35 4 50 5.6 7 0.8 35 0.4
ZD18H540-ER 35 4 50 5.6 7 0.8 - —
ZD18H550-EO 35 4 50 5.6 7 0.8 35 0.4
ZD18H550-ER 35 4 50 5.6 7 0.8 - -
ZD18H560-EO 35 4 50 5.6 7 0.8 35 0.4
ZD18H560-ER 35 4 50 5.6 7 0.8 - -
ZD18H575-EO 20-30 25-35 50 5.6 7 0.8 35 0.4
ZD18H5100-EO 20-30 25-35 50 5.6 7 0.8 35 0.4
ZD18H5150V-EO 35-50 4-57 50 5.6 7 0.8 35 0.4
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Dimensiones
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Dimensiones Continla

Control de Tamafo B
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Dimensiones Continla
Control de Tamafo C
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Dimensiones Continla
Control de Tamarfo D
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Dimensiones Continla
Control de Tamafio E
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Dimensiones Continta
Control de Tamafio E — Montaje a Través de la Pared
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Dimensiones
Control de Tamario F
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Dimensiones Continta
Control de Tamafio F — Montaje a Través de la Pared
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Dimensiones Continla
Control de Tamafo G
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Apéndice A

Hardware de Frenado Dinamico (DB)  Toda vez que un motor es parado abruptamente o es forzado a disminuir su
velocidad mas rapidamente que si se le dejara parar por inercia (coast), el motor actlia
como generador. Esta energia aparece en el Bus CC del control, y debe ser disipada
usando hardware de frenado dinamico. El hardware de frenado dindmico (DB) puede
consistir en una carga de transistor o resistor. La Tabla A—1 proporciona una matriz de
los voltajes de ON (conexion) y OFF (desconexidn) del DB.

Tabla A-1
Descripcion de los Parametros Voltaje de Entrada del Control

Voltaje Nominal 230VCA 460VCA 575VCA
Rango de Voltaje CA de Entrada 180-264VCA | 340-528VCA | 495-660VCA
Falla por Sobrevoltaje (se excedi6 el 400vCC 800vCC 992vCC
voltaje)

Voltaje de ON del DB 381vCC 762VCC 952VCC
DB UTP * 388VCC 776VCC 970VCC
Voltaje de OFF del DB 375vCC 750vVCC 940VCC

» DBUTP (DB Upper Tolerance Peak) = 1.02 x /2 x Vi

donde DB Upper Tolerance Peak = Pico de Tolerancia Superior del DB

El tiempo y el par de frenado no deben de exceder el tiempo y par de frenado nominal
disponible en la unidad. El par de frenado de la unidad est4 limitado a la corriente pico
disponible y al valor nominal de corriente pico del control. Si se excede la corriente
pico o el limite de tiempo de la corriente pico durante el frenado, el control puede
disparar por sobrevoltaje o por una falla de potencia regenerativa. En estos casos se
deber& considerar la seleccion de un control sobredimensionado o un control
regenerativo de linea.

Procedimiento de Seleccién

1. Calcule los watts a disiparse usando las siguientes férmulas para el tipo
apropiado de carga.

2. ldentifigue el No. de modelo del control y determine el hardware de frenado
que se requiere en base al sufijo del No. de modelo: E, EO, ER, MO 0 MR.

3. Seleccione el hardware correcto de frenado en el Catalogo 501 de Baldor
o en las Tablas A-2, A-3 y A—4.

Célculo de la Carga en Aplicaciones de Levantamiento
1. Calcule el ciclo de trabajo del frenado:
Lowering Time

Duty Cycle = Total Cycle Time

donde: Duty Cycle = Ciclo de Trabajo
Lowering Time = Tiempo de Descenso
Total Cycle Time = Tiempo Total del Ciclo

2. Calcule los watts de frenado a disiparse en los resistores de frenado dinamico:
Watts = duty cycle X Ibs 44FPM efficiency

donde: Ibs = peso de la carga (libras)
FPM = Pies por Minuto
efficiency = eficiencia mecanica
por ejemplo, 95% = 0.95
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Hardware de Frenado Dinamico (DB)

— Contintia
Célculos de la Carga para Maquinaria en General

Calcule el ciclo de trabajo del frenado:
Braking Time
Total Cycle Time

Duty Cycle =

donde: Duty Cycle = Ciclo de Trabajo
Braking Time = Tiempo de Frenado
Total Cycle Time = Tiempo Total del Ciclo

Calcule el par de desaceleracién:
RPM change x Wk?2

TDECE| = 308 » t|me - FrICtlon(Lth)

donde: RPM change = cambio en las RPM

Tpecel = Par de desaceleracion en Lb.—ft. (librapi€)
WkZ = Inercia en Lb.ft.2
time = tiempo (en segundos)

friction = friccién

Calcule los watts a disiparse en el resistor de frenado dinamico:
Watts = Tpeeer X (Smax + Smin) X Duty Cycle x (0.0712)

donde: S, = Velocidad para iniciar el frenado
Smin = Velocidad después del frenado

Multiplique los watts calculados en el paso 3 por 1.25 para tener en cuenta las
cargas no anticipadas (factor de seguridad).

A-2 Apéndice A
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Hardware de Frenado Dinamico (DB) — ContinGia
Numeros de Catalogo del Control 15H con Sufijo “E”

Estos controles estan equipados con resistor(es) de frenado y transistor de frenado
dindmico instaladosen fabrica. Los controles de tamafio A ofrecen 400 watts de
disipacién y los de tamafio B ofrecen 800 watts de disipacion. Pueden proporcionar un
par de frenado del 100% durante 6 segundos de un ciclo de trabajo de frenado de 20%.
Si se requiere capacidad adicional de frenado, se puede usar un resistor opcional de
frenado RGA para montaje externo en lugar de los resistores internos. Ver “Ensambles
RGA”".

Numeros de Catélogo del Control 15H con Sufijo “ER” 0 “MR”

Estos controles cuentan con un transistor de frenado dinamico instalado en fabrica. Si se
requiere frenado dinamico, use un resistor opcional externo de frenado RGA.Ver
“Ensambles RGA”".

Numeros de Catalogo del Control 15H con Sufijo “EQ” o “MO”

Ensambles RGA

No hay hardware de frenado dindmico instalado en estos controles. Si se requiere
frenado dindmico, deber& agregarse un ensamble opcional RBA o una combinacién de
los ensambles RTA y RGA. El ensamble RBA ofrece hasta 4.000 watts de capacidad de
frenado dindmico. Si se requiere mayor capacidad, deberd usarse una combinacion de
RTA (transistor de DB) y RGA (resistor de DB). Vea la descripcion de los Ensambles
RBA, RTAy RGA.

Los Ensambles RGA incluyen resistores de frenado completamente ensamblados y
montados en un gabinete NEMA 1. En la Tabla 2 se proporciona un listado de los
ensambles RGA disponibles. La resistencia minima “Ohmios Minimos” que se muestra
en la tabla es el valor minimo del resistor que puede conectarse al control sin causar
dafios al transistor interno de frenado dinamico en los controles E, ER y MR.

Los ensambles RGA pueden también usarse en los controles EO y MO en combinacion
con un ensamble RTA cuando se necesita una capacidad de frenado mayor que 4.000
watts. En este caso, la resistencia minima del ensamble RGA debera ser igual 0 mayor
que la resistencia minima especificada para el ensamble RTA. Vea el diagrama de
conexiones en “Hardware Opcional de Frenado Dindmico”, Seccién 3.

IMN718SP
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Hardware de Frenado Dinamico (DB)

— Continta
Tabla A-2 Ensambles de Resistores de Frenado Dinamico (RGA)

Volt. de HP Ohmios Watts Continuos Nominales
Entrada Minimos
600 1200 2400 4800 6400 9600 14200
230 1-2 30 RGA630 RGA1230 |RGA2430
3-5 20 RGA620 RGA1220 |RGA2420 |RGA4820
75-10 10 RGA1210 RGA2410 RGA4810
15- 20 RGA1206 |RGA2406 |RGA4806
25-40 4 RGA1204 RGA2404 RGA4804
50 RGA2402 |RGA4802 |RGA6402 |RGA9602 |RGA14202
460 1-3 120 RGA6120 |RGA12120 RGA24120
5-75 60 RGA660 RGA1260 |RGA2460 |RGA4860
10 30 RGA630 RGA1230 |RGA2430 |RGA4830
15-25 20 RGA620 RGA1220 |RGA2420 |RGA4820
30-60 10 RGA1210 |RGA2410 |RGA4810
75 - 250 4 RGA1204 RGA2404 RGA4804 RGA6404 RGA9604 RGA14204
300 - 450 2 RGA2402 RGA4802 RGAG402 RGA9602 RGA14202
575 1-2 200 RGA6200 RGA12200 HRGA24200
3-5 120 RGA6120 RGA12120 RGA24120
7.5-10 60 RGA660 RGA1260 RGA2460 RGA4860
15 30 RGA630 RGA1230 RGA2430 RGA4830
20-30 24 RGA1224 RGA2424 RGA4824
40 - 150 14 RGA2414 RGA4814 RGA6414 RGA9614 RGA14214
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Ensambles RBA

Un Ensamble RBA incluye resistores y un transistor de frenado dinamico
comple—tamente ensamblados y montados en un gabinete NEMA 1. Estan disefiados
para los controles EO y MO. Seleccione el RBA en base al voltaje nominal del control y
la capacidad en watts de frenado dinamico que se requiere. Consulte la Tabla A-3 para
seleccionar el ensamble RBA. Si se requiere una capacidad de frenado mayor que 4.000
watts, use una combinacion de ensambles RTA (transistor de DB) y RGA (resistor de
DB). Vea el diagrama de conexiones en “Hardware Opcional de Frenado Dinamico”,
Seccibn 3.

Tabla A-3 Ensambles de Frenado Dinamico (RBA)

PAR DE FRENADO MAXIMO COMO % DE LA CAPACIDAD DEL MOTOR Watts No. de

Cont. Catalogo

HP 20 25 30 40 50 60 75 100 | 150V | 150 | 200 | 250
200 | 90% | 75% | 60% | 45% | 36% - - - - - - - 600 RBA2-610
E’)J ;20 150% |125% | 100% | 75% | 62% - - - - - - - 1800 | RBA2-1806
|<£ 150% | 150% | 150% | 115% | 92% - - - - - - - 4000 | RBA2-4004
§ 380 | 150% |150% | 120% | 90% | 72% | 60% | 48% | 36% | 28% - - - 600 RBA4-620
g 4;’0 150% |150% | 120% | 90% | 72% | 60% | 48% | 36% | 28% - - - 1800 | RBA4-1820
- 150% | 150% | 150% | 150% | 150% |120% | 96% | 72% | 56% | 48% | 36% | 29% | 4000 | RBA4-4010
550 | 150% |150% | 120% | 90% | 72% K 60% | 48% | 36% | 28% - - - 600 RBA5-624
6th 150% | 150% | 120% | 90% | 72% | 60% | 48% | 36% | 28% - - - 1800 | RBA5-1824
150% | 150% | 150% | 150% | 150% |120% | 96% | 72% | 56% - - - 4000 | RBA5-4014
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Hardware de Frenado Dinamico (DB)
Ensambles RTA

— Continta

Los ensambles RTA incluyen un transistor de frenado dindmico y una placa de circuito

excitador de puerta (compuerta), completamente ensamblados y montados en un
gabinete NEMA 1. El ensamble RTA no incluye resistores de frenado. Cada ensamble
RTA esta disefiado para usarse con un ensamble de resistor de frenado dinamico RGA.
La resistencia minima del ensamble RGA debera ser igual 0 mayor que la resistencia
minima especificada para el ensamble RTA. Seleccione el RTA en base al voltaje
nominal del control y el HP que proporcione la capacidad de watts de frenado dinamico
requerido. Use la Tabla A—4 para seleccionar el ensamble RTA. Vea el diagrama de
conexiones en “Hardware Opcional de Frenado Dindmico”, Seccién 3.

Tabla A-4 Ensambles de Transistores de Frenado Dinamico (RTA)

A-6 Apéndice A

HP PAR DE FRENADO MAXIMO COMO % DE LA CAPACIDAD DEL MOTOR
208 - 230 VCA 380 - 480 VCA 550 - 600 VCA

20 150% 150% 150% 150% 150% 150% 150% 150% 150% 150%
25 125% 150% 150% 150% 150% 150% 150% 150% 150% 150%

30 100% 150% 150% 120% 150% 150% 150% 150% 150% 150%
40 75% 115% 150% 90% 150% 150% 150% 127% 150% 150%

50 62% 92% 150% 72% 150% 150% 150% 100% 150% 150%

60 - - - 60% 150% 150% 150% 85% 145% 150%

75 - - - 48% 96% 150% 150% 68% 116% 150%
100 - - - 36% 72% 150% 150% 50% 87% 150%
150V - - - 28% 56% 150% 150% 40% 70% 150%
150 - - - - 48% 126% 150% 34% 58% 150%
200 - - - - 36% 95% 150% 25% 44% 150%
250 - - - - 29% 76% 150% - 35% 122%
300 - - - - - 62% 125% - 29% 100%
350 - - - - - 54% 108% - - 87%
400 - - - - - 47% 94% - - 76%
450 - - - - - 41% 84% - - 68%

CAT. NO. | RTA2-6 RTA2-4 RTA2-2 RTA4-20 | RTA4-10 RTA4-4 RTA4-2 RTA5-24 | RTA5-14 | RTA5-4
Minimum 6 4 2 20 10 4 2 24 14 4
Ohms
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Apéndice B

Valores de Parametros *

Table B-1 Valores de Bloques de Parametros, Nivel 1

Bloques del Nivel 1

Titulo del Bloque Parametro P# Rango Ajustable Ajuste de Ajuste del
Fabrica Usuario

PRESET PRESET SPEED #1 1001 |0-MAX Speed 0 RPM
ﬁ,i?oiﬁ,ides PRESET SPEED #2 1002 | 0-MAX Speed 0 RPM
Preseleccionadas)  'pReSET SPEED #3 1003 | 0-MAX Speed 0 RPM

PRESET SPEED #4 1004 |0-MAX Speed 0 RPM

PRESET SPEED #5 1005 |0-MAX Speed 0 RPM

PRESET SPEED #6 1006 |0-MAX Speed 0 RPM

PRESET SPEED #7 1007 |0-MAX Speed 0 RPM

PRESET SPEED #8 1008 |0-MAX Speed 0 RPM

PRESET SPEED #9 1009 |0-MAX Speed 0 RPM

PRESET SPEED #10 1010 |0O-MAX Speed 0 RPM

PRESET SPEED #11 1011 | 0-MAX Speed 0 RPM

PRESET SPEED #12 1012 |0-MAX Speed 0 RPM

PRESET SPEED #13 1013 | 0-MAX Speed 0 RPM

PRESET SPEED #14 1014 |0-MAX Speed 0 RPM

PRESET SPEED #15 1015 |0-MAX Speed 0 RPM
ACCEL/DECEL ACCEL TIME #1 1101 |0 to 3600 Seconds 3.0 SEC
(RT'QEE de Acelera. | DECEL TIME #1 1102 | 0 to 3600 Seconds 3.0 SEC
cion/ S-CURVE #1 1103 |0-100% 0%
Desaceleracion) ACCEL TIME #2 1104 0 to 3600 Seconds 3.0 SEC

DECEL TIME #2 1105 |0 to 3600 Seconds 3.0 SEC

S-CURVE #2 1106 |0-100% 0%
JOG SETTINGS JOG SPEED 1201 |0-MAX Speed 200 RPM
(Ajustes del Jog) 55 ACCEL TIME 1202 0to 3600 Seconds 3.0 SEC

JOG DECEL TIME 1203 |0 to 3600 Seconds 3.0 SEC

JOG S-CURVE TIME 1204 | 0-100% 0%
KEYPAD SETUP KEYPAD STOP KEY 1301 |REMOTE ON (Tecla de Stop activa REMOTE
(Preparacion durante operacion remota). ON
del Teclado) REMOTE OFF (Tecla de Stop inactiva

durante operacién remota).

KEYPAD STOP MODE 1302 | COAST, REGEN REGEN

KEYPAD RUN FWD 1303 |ON, OFF ON

KEYPAD RUN REV 1304 |ON, OFF ON

KEYPAD JOG FWD 1305 |ON, OFF ON

KEYPAD JOG REV 1306 |ON, OFF ON

* Ver la traduccion al espafiol de los nombres de los parametros en el Glosario, Apéndice D.
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Table B-1 Valores de Bloques de Parametros, Nivel 1 —

Contintia

Bloques del Nivel 1 — Contintda

Titulo del Bloque

INPUT
(Entrada)

Parametro

OPERATING MODE

P#

| 1401

Rango Ajustable

'KEYPAD

STANDARD RUN
15SPD

SERIAL

BIPOLAR
PROCESS MODE

Ajuste de
Fabrica

KEYPAD

Ajuste del
Usuario

COMMAND SELECT

1402

POTENTIOMETER
+/-10 VOLTS

+/-5 VOLTS

4-20 mA

10V W/EXT CL
10V W/TORQ FF
EXB PULSE FOL
5V EXB

10 VOLT EXB
4-20mA EXB

3-15 PSI EXB
TACHOMETER EXB
SERIAL

NONE

+/-10
VOLTS

ANA CMD INVERSE

1403

ON, OFF

OFF

ANA CMD OFFSET

1404

-20.0 TO +20.0%
(where £0.5V=1£20%)

0.0 %

ANA 2 DEADBAND

1405

0-10.00 V

0.00V

OUTPUT
(Salida)

OPTO OUTPUT #1

1501

OPTO OUTPUT #2

1502

OPTO OUTPUT #3

1503

OPTO OUTPUT #4

ZERO SPD SET PT
AT SPEED BAND
SET SPEED

1504

| 1505
| 1506
| 1507

READY

ZERO SPEED

AT SPEED
OVERLOAD
KEYPAD CONTROL
AT SET SPEED
FAULT
FOLLOWING ERR
MOTR DIRECTION
DRIVE ON

CMD DIRECTION
AT POSITION
OVER TEMP WARN
PROCESS ERROR
DRIVE RUN

|0-MAX Speed
10-1000 RPM
|0-MAX Speed

READY

ZERO
SPEED

AT SPEED

FAULT

200 RPM
100 RPM

Rated Motor
Speed

B-2 Apéndice B
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Table B-1 Valores de Bloques de Parametros, Nivel 1 —

Continta

Bloques del Nivel 1 — Contintda

Titulo del Bloque

OUTPUT
(Continued)

(Salida)
(Continta)

Parametro

ANALOG OUT #1

P#

1508

ANALOG OUT #2

1509

Rango Ajustable

ABS SPEED
ABS TORQUE
SPEED COMMAND
PWM VOLTAGE
FLUX CURRENT
CMD FLUX CUR
LOAD CURRENT
CMD LOAD CUR
MOTOR CURRENT
LOAD COMPONENT
QUAD VOLTAGE
DIRECT VOLTAGE
AC VOLTAGE

BUS VOLTAGE
TORQUE

POWER
VELOCITY
OVERLOAD

PH2 CURRENT
PH3 CURRENT
PROCESS FDBK
SETPOINT CMD

Ajuste de
Fabrica

ABS
SPEED

Ajuste del
Usuario

MOTOR
CURRENT

ANALOG #1 SCALE

1510

10 - 100%

100%

ANALOG #2 SCALE

1511

10 - 100%

100%

POSITION BAND

1512

0-32767 CNTS

CALC

VECTOR CONTROL
(Control Vectorial)

CTRL BASE SPEED

1601

0-MAX Speed

CALC

FEEDBACK FILTER

1602

0-7

CALC

FEEDBACK ALIGN

1603

FORWARD, REVERSE

FORWARD

CURRENT PROP GAIN

1604

0-255

20

CURRENT INT GAIN

1605

0-100 Hz

50 Hz

SPEED PROP GAIN

1606

0-255

10

SPEED INT GAIN

1607

0-9.99 Hz

1.00 HZ

SPEED DIFF GAIN

1608

0-100

0

POSITION GAIN

1609

0-9999

CALC

SLIP FREQUENCY

1610

0-20.00 Hz

CALC

LEVEL 2 BLOCK
(Blogue del Nivel

TRl IN IRMSR
TRSNRGMMQIN |
B | A

T F

2)

0]

ENTRA AL MENU DEL NIVEL 2 — Ver Tabla B-2.

Sale del modo de programacion y regresa al modo de display.
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Table B-2 Valores de Bloques de Parametros, Nivel 2

Bloques del Nivel 2

Titulo del Bloque Parametro P# Rango Ajustable Ajuste de Ajuste del
Fabrica Usuario
OUTPUT LIMITS OPERATING ZONE 2001 | STD CONST TQ STD
(Limites de Salida) STD VAR TQ CONST TQ
QUIET CONST TQ
QUIET VAR TQ
MIN OUTPUT SPEED 2002 | 0-MAX Speed 0 RPM
MAX OUTPUT SPEED 2003 | 0-32767 RPM Rated Motor
Speed
PK CURRENT LIMIT 2004 |0-PEAK RATED CURRENT PK Control
Rating
PWM FREQUENCY 2005 | 1.0-5.0 KHZ (Standard) 2.5 KHZ
1.0-16.0 KHZ (Quiet)
CUR RATE LIMIT 2006 |0-10.00 SEC 0.000 SEC
CUSTOM UNITS DECIMAL PLACES 2101 | 0-5 5
g‘égﬂa‘:’?zldfsfgrti‘ér)a VALUE AT SPEED 2102 | 0-65535 00000/
: 01000 RPM
UNITS OF MEASURE 2103 | Selection of 9 Character Sets -
PROTECTION OVERLOAD 2201 | FAULT, FOLDBACK FOLDBACK
(Proteccion) EXTERNAL TRIP 2202 |ON, OFF OFF
FOLLOWING ERROR 2203 | ON, OFF OFF
TORQUE PROVING 2204 ON, OFF OFF
MISCELLANEOUS | RESTART AUTO/MAN 2301 | AUTOMATIC, MANUAL MANUAL
(Miscelaneos) RESTART FAULT/HR 2302 0-10 0
RESTART DELAY 2303 | 0-120 SECONDS 0 SEC
FACTORY SETTINGS 2304 |YES, NO NO
HOMING SPEED 2305 | 0-MAX Speed 100 RPM
HOMING OFFSET 2306 | 0-65535 CNTS Encoder
Counts
SECURITY SECURITY STATE 2401 |OFF OFF
CONTROL LOCAL SECURITY
(Control de SERIAL SECURITY
Seguridad) TOTAL SECURITY
ACCESS TIMEOUT 2402 | 0-600 SEC 0 SEC
ACCESS CODE 2403 | 0-9999 9999
MOTOR DATA MOTOR VOLTAGE 2501 | 0-999 VOLTS Factory Set
(Datos del Motor) MOTOR RATED AMPS 2502 | 0-999.9 Factory Set
MOTOR RATED SPD 2503 | 0-32767 RPM 1750 RPM
MOTOR RATED FREQ 2504 | 0-500 Hz 60.0 Hz
MOTOR MAG AMPS 2505 |0-85% Rated Current CALC
ENCODER COUNTS 2506 | 50-65535 CNTS 1024 PPR
RESOLVER SPEEDS 2507 | 0to 10 0 SPEED
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Table B-3 Valores de Bloques de Parametros, Nivel 2

Bloques del Nivel 2 — Contintda

Titulo del Bloque

BRAKE ADJUST
(Ajuste de Frenado)

PROCESS
CONTROL
(Control de
Procesos)

Parametro

RESISTOR OHMS
RESISTOR WATTS
PROCESS FEEDBACK

P#

| 2601
| 2602
| 2701

Rango Ajustable

|0-255 Ohms
|0-32767 Watts
' POTENTIOMETER

+/-10VOLTS

+/-5 VOLTS

4-20mA

5V EXB

10V EXB

4-20mA EXB

3-15 PSI EXB
TACHOMETER EXB
NONE

Ajuste de
Fabrica

Factory Set
Factory Set
NONE

Ajuste del
Usuario

PROCESS INVERSE

2702

ON, OFF

OFF

SETPOINT SOURCE

2703

SETPOINT CMD
POTENTIOMETER
+/-10VOLTS

+/-5 VOLTS
4-20mA

5V EXB

10V EXB

4-20mA EXB

3-15 PSI EXB
TACHOMETER EXB
NONE

SETPOINT
CMD

SETPOINT COMMAND

2704

—100% to +100%

0.0 %

SET PT ADJ LIMIT

2705

0-100%

10.0 %

PROCESS ERR TOL

2706

0-100%

10 %

PROCESS PROP GAIN

2707

0-2000

0

PROCESS INT GAIN

2708

0-9.99 HZ

0.00 HZ

PROCESS DIFF GAIN

2709

0-1000

0

FOLLOW I:O0 RATIO

2710

1-65535:1-65535

1:1

MASTER ENCODER

2712

50-65535

1024 PPR
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Table B-4 Valores de Bloques de Parametros, Nivel 2

Bloques del Nivel 2 — Contintda

Titulo del Bloque Parametro P# Rango Ajustable Ajuste de Ajuste del
Fabrica Usuario
AUTO-TUNING CALC PRESETS CALC |YES, NO NO
Autosintonizacion
( ) CMD OFFSET TRM AUl |- -
Mide y corrige las desviaciones
del voltaje en la Entrada Analdgica #2
(J1-4y J1-5).
CUR LOOP COMP AU2 |- -
Mide la respuesta de la corriente
mientras se hace funcionar el motor
a un medio de la corriente nominal
del motor.
FLUX CUR SETTING AU3 |- -
Establece los Amperios Magnetizantes
del Motor.
FEEDBACK TESTS AU4 |- -
Verifica los valores de Master Encoder
y Feedback Align.
SLIP FREQ TEST AU5 |- -
Mide la frecuencia de deslizamiento del
motor durante la aceleracion/
desaceleracién del motor a intervalos
repetidos.
SPD CNTRLR CALC AU6 -
Mide la razén de la corriente del motor
a la aceleracién durante la rotacion del
motor. Este procedimiento ajusta los
pardmetros Speed INT Gain y Speed
PROP Gain.
LEVEL 1 BLOCK Entra al Menu del Nivel 1 — Ver Tabla B-1.
(Bloque del Nivel 1)
TRI  IN IRMSR Sale del modo de programacion y retorna al modo de display.
TRSNRGMMOIN | O
=) I A
T F
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Plantilla (Modelo) para Montaje Remoto del Teclado

u

< 4.00 >

A
N
o1
o
<t

(A) (A)

Cuatro Lugares

Agujeros para montaje roscados,
usar mecha #29 y macho de 8-32
(Agujeros para montaje de paso
usar mecha #19 o de 0.166" )

Agujero de 1-11/16" de diametro

P 62
! Usar destapadero de conducto : o o
! de 1.25" & 8
1 [}
1 [}
‘1’ \\' :.----(.BSE . \

| oL : voN, L T |
1 - R - |

[

w
| B |

© |
1 ) ) | l ! A
| | !
I T R IR 2

<«— 1250 —> Nota: La plantilla puede distorsionarse

debido a la reproduccién
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Apéndice D

GLOSARIO INGLES/ESPANOL DE BLOQUES Y P ARAMETROS

ABS SPEED
ABS TORQUE

ACCEL TIME
ACCEL/DECEL RATE
ACCESS CODE

ACCESS TIMEOUT

ANA CMD DEADBAND
ANA CMD INVERSE

ANA CMD OFFSET
ANALOG OUTPUT
ANALOG SCALE

AT SETPOINT BAND

AT SPEED BAND

BRAKE ADJUST

BRAKE ON START
BRAKE ON STOP (ON REVERSE)
CALC PRESETS

CMD DIRECTION

CMD LOAD CUR

CMD OFFSET TRIM

CMD SEL FILTER
COMMAND

COMMAND SELECT
CTRL BASE SPEED

CUR LOOP COMP
CURRENT PROP (INT) GAIN
CUSTOM UNITS

DC BRAKE FREQ (VOLTAGE)
DEADBAND

DECEL TIME

DECIMAL PLACES

DRIVE RUN

ENCODER COUNTS

EXB PULSE FOL
EXTERNAL TRIP
FACTORY SETTINGS
FEEDBACK ALIGN
FEEDBACK FILTER
FEEDBACK TESTS

FLUX CURRENT

FLUX CUR SETTING
FOLLOW I:0 RATIO (OUT)
FOLLOWING ERROR
HOMING OFFSET
HOMING SPEED

Velocidad — Absoluta

Par — Absoluto

Tiempo de Aceleracion

Tasa (Velocidad) de Aceleracién/Desaceleracion
Cédigo de Acceso

Suspension (Interrupcion) del Acceso

Banda Muerta — Mando Analdgico

Inverso — Mando Analdgico

Desviacion (Compensacion) — Mando Analdgico
Salida Analdgica

Escala Analdgica

Banda en Punto de Ajuste

Banda en Velocidad

Ajuste de Frenado

Freno en Arranque

Freno en Parada (en Reversa)

Valores Predefinidos de Calculo

Direccién del Mando

Corriente de Carga del Mando

Retoque (Correccidn) de las Desviaciones del Mando
Filtro — Seleccion del Mando

Mando (Comando)

Seleccién del Mando

Velocidad Base del Control

Comparacién del Bucle de Corriente

Ganancia Proporcional (Integral) de Corriente
Unidades de Lectura Adaptables por el Usuario
Frecuencia (Voltaje) CC de Frenado

Banda Muerta

Tiempo de Desaceleracion

Lugares Decimales

Marcha (Funcionamiento) del Control

Cuentas del Codificador

Seguidor de Impulsos — Placa de Expansion
Disparo Externo

Ajustes de Fabrica

Alineamiento de la Retroalimentacion

Filtro de la Retroalimentacién

Pruebas de la Retroalimentacion

Corriente de Flujo

Ajuste de la Corriente de Flujo

Razon (Relacion) (Salida) de la Entrada:Salida del Seguidor
Error de Seguimiento

Desviacion (Compensacion) de la Reorientacion
Velocidad de la Reorientacion

INPUT Entrada

JOG S-CURVE Curva S del Jog

JOG SETTINGS Ajustes del Jog

JOG SPEED Velocidad del Jog
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GLOSARIO INGLES/ESPANOL DE BLOQUES Y P ARAMETROS — (continta)

KEYPAD JOG FWD (REV)
KEYPAD RUN FWD (REV)
KEYPAD SETUP

KEYPAD STOP KEY (MODE)
LEVEL 1 (2) BLOCKS
LOAD CURRENT

LOCAL ENABLE INP
MASTER ENCODER

MAX (MIN) OUTPUT FREQUENCY
MAX OUTPUT VOLTS
MISCELLANEOUS

MOTOR MAG AMPS
MOTOR RATED AMPS
MOTOR RATED FREQUENCY
MOTOR RATED SPEED
OPERATING MODE
OPERATING ZONE

OPTO OUTPUT

OUTPUT

OUTPUT LIMITS
OVERLOAD

OVER TEMP WARN

PH2 (PH3) CURRENT

PK CURRENT LIMIT
POSITION BAND
POSITION GAIN

PRESET SPEED
PROCESS DIFF (INT) (PROP) GAIN
PROCESS FEEDBACK
PROCESS INVERSE

PWM FREQUENCY
PROTECTION

QUAD VOLTAGE
RESISTOR OHMS (WATTS)
RESOLVER SPEED
RESTART AUTO/MAN
RESTART DELAY
RESTART FAULT/HR
S—-CURVE

SECURITY CONTROL
SECURITY STATE

SET PT ADJ LIMIT
SETPOINT COMMAND
SETPOINT SOURCE

SET SPEED POINT

SKIP BAND

SKIP FREQUENCY

Jog de Avance (Adelante, Directo) (de Reversa) — Teclado
Marcha de Avance (Adelante, Directa) (Reversa) — Teclado

Preparacién del Teclado

Tecla (Modo) de Parada (Paro) — Teclado
Bloques del Nivel 1 (2)

Corriente de Carga

Entrada de Habilitacion Local
Codificador Maestro

Frecuencia Maxima (Minima) de Salida
Voltios Maximos de Salida
Miscelaneos

Amperios Magnetizantes del Motor
Amperios Nominales del Motor
Frecuencia Nominal del Motor
Velocidad Nominal del Motor

Modo de Operacién

Zona de Operacién

Salida Opto

Salida

Limites de Salida

Sobrecarga

Advertencia — Sobretemperatura
Corriente — Fase 2 (Fase 3)

Limite de Corriente Pico

Banda de Posicion

Ganancia de Posicion

Velocidad Preseleccionada (Predefinida)

Ganancia Diferencial (Integral) (Proporcional) del Proceso

Retroalimentacion del Proceso
Inversion de Sefial del Proceso

Frecuencia PWM (PWM = Modulacion por Anchura de Impulsos o Pulsos)

Proteccion

Voltaje en Cuadratura

Ohms (Watts) del Resistor

Velocidad del Resolvedor (Resolutor)
Reiniciacion Automética/Manual
Demora de Reiniciacion

Reiniciacion — Fallla/Hora

Curva S

Control de la Seguridad

Estado de la Seguridad

Limite de Regulacion del Punto de Ajuste
Mando del Punto de Ajuste

Fuente del Punto de Ajuste

Punto de Ajuste de Velocidad

Banda de Salto

Frecuencia de Salto

D-2 Apéndice D
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GLOSARIO INGLES/ESPANOL DE BLOQUES Y P ARAMETROS — (continta)

SLIP COMP ADJ
SLIP FREQUENCY

SLIP FREQ TEST

SPD CNTRLR CALC

SPEED PROP (INT) (DIFF) GAIN
STANDARD RUN

START BRAKE TIME

STOP BRAKE TIME
TACHOMETER EXB

TORQUE BOOST

TORQUE PROVING

TORQUE RATE LIMIT

UNITS OF MEASURE

VALUE AT SPEED

VECTOR CONTROL

ZERO SPD SET PT

Ajuste de Compensacion de Deslizamiento
Frecuencia de Deslizamiento

Prueba de la Frecuencia de Deslizamiento
Célculo de la Velocidad del Controlador
Ganancia Proporcional (Integral) (Diferencial) de Velocidad
Marcha Estandar

Tiempo de Frenado en Arranque

Tiempo de Frenado en Parada (Paro)
Placa de Expansion — Tacometro

Refuerzo del Par

Comprobacion del Par

Limite de la Tasa de Cambio del Par
Unidades de Medida

Valor en Velocidad

Control Vectorial

Punto de Ajuste — Velocidad Cero

IMN718SP
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