Univensidad de Oviedo
ngerieia Depantamento de 7.E.E. L. S.

1= NP Ingenieria de Sictemas 4 Autodtica

)

©
2C @»I 3:1

@ ( Parpadeo )

( Presionar 2 sg.)
T@

A

Pricticas de Automatizacion Industrial
Primera Parte : Practicas de Maniobras £ i -

220 V

Prf. fornge rhgdiellee Ganeia l l

B

R

Circuito de Mando

R 3 "i_ﬂ_/\4 21502

+ = > Q
+-3-3-5- 5888 5 3 8 2 % % 2
™ [ - = == = == a == === I A I === I
- o
o pl02 , \
WV
3 S
2,2k()
N Mot
P1 F- jotor
EN o 380/220V
o «M1
8
® ®

14

M1 E—\w -KM1
T

2
-KM1 41
il g Wt 2

Evcuela Universitaria de
Jugenienica Técnica Tndustrial

7

-L2

=@
X2 c §X1

ri]] automatizacion industrial
30 gz 5 s q g a . f

Y

<



Prdeticas de WManisbras Automatizacicn Tndustrial

Précticas.a_2 @



rutomatigactin Tndustriat Teania de Autimatas_TL

Indice Pagina Indice Pagina
Practica n°l.

1. Circuitos basicos |
1.1 Control manual de dos contactores;

Préctica no°5.
5. Arranque de un motor asincrono
con inversidon de giro

Mediante CONMULAAOL ..o, Practica_1.1 5.1 Esquema de mando para el arranque
1.2 Control manual de dos contactores; de un motor asincrono con

Mediante pulsadores ..., Practica_1.2 inversion de giro ................ vevveimnrnnnnnnns Practica_b.]l
1.3 Accionamiento de un contactor; 5.2 Esquema de potencia para eI arranque

Mediante conmutador o pulsador ... Practica_1.3 de un motor asincrono con

1.4 Avisador optico con “Enterado” ..., Practica_1.4 INVErsion de gir0 ......cccvevvevvinnercnnsssssssinsennnns. Practica_b.2

Préactica n°2.

2. Circuitos basicos Il
2.1 Manejo de un relé térmico

y ljnl_tem_gorllzadqr elec(';ronlco .................................... Practica_2.1 Practica no.
2.2 Senalizacion luminosa de una o 6. Arranque de un motor asincrono
alarma (intermitente CiCliCO) .o, Practica_2.2

con un arrancador electrénico
6.1 Esquema de mando y potencia para
el arranque de un motor asincrono con

un arrancador electrniCo ........ccvvvevecvivevrcsianns Practica_6.1

2.3 Puenteado de un contacto de alarma,
por exceso de corriente durante el
periodo de arranque de un MOLOr ........ccooevevverrennee Practica_2.3

Préactica n°3.

3. Arranque directo de un motor
3.1 Esquema de mando para el arranque Practica n°7.
directo de un motor en la configuracion 7. Introduccién
estrella 0 en tridngulo .........cccvnvcrvnnce, Practica_3.1 7.1 Regulacion de la velocidad de un motor
3.2 Esquema de potencia para el arranque asincrono con el Altivar 28 ..., Practica_7.1
directo de un motor en la configuracion 7.2 Configuracion de control 2C
estrella 0 en triangUIO .........oovvevovvvsirsscnsirsinns Préctica_3.2 Control dos y tres Nilos ......comvvvnicsiirsine Practica_7.4
7.3 Parada controlada por inyeccién de
corriente en un motor asincrono con
el Altivar 28 . coenrennnennens Practica_7.7
7.4 Aproximacion controlada (paso a paso
“Jogging”) con un motor asincrono
controlado por un Altivar 28 ..o, Practica_7.9

Préactica n°4.
4. Arranque directo de un motor en la
conf guracién estrella / tridngulo
4.1 Esquema de mando para el arranque
de un motor en la configuracion

estrella / triangulo ...................

4.2 Esquema de potencia para eI arranque

de un motor en la configuracion

estrella / trianguUIO ........ccoooveeiiiciiine

Practica_4.2

Practica_4.2

7.5 Preseleccion de velocidades en un
motor asincrono controlado por un

AILIVAr 28 e

. Préctica_7.1

Practicas.a_?



Evcuela Universitania de
7 ,,7,, 7:5‘?

£

mm automatizacion industrial
5° Electrinica Industrial

Practica n° 1
1.1 Control manual de dos contactores; Mediante conmutador.

Mediente el uso de un conmutador, activaremos uno u otro de los dos contac-
tores -KM1 o -KM3. De esta forma, podemos invertir el sentido de marcha de un
motor.

Para que no se produzca la activacion simultdnea de los dos contactores, se
dispone un enclavamiento eléctrico, mediante los contactos auxiliares normalmente
cerrados de -KM1 (21-22) y de -KM3 (21-22).

Esquema de mando

Circuito de Mando
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Drdeticas de Maniobras

Componentes

Proteccidn contra sobrecargas y cortocircuitos, mediante interruptor automaético te-
trapolar 14; Interruptor del circuito de maniobra. Ref: 2462. Bloque diferencial Vigi
para autométicos C-60n tetrapolar. Ref: 265331.

Proteccidn contra sobrecargasy cortocircuitos, mediante interruptor automatico
bipolar 12; Interruptor de control de potencia. Ref: 24333

Paro de emergencia mediante “seta” PO. Ref: XB2BT42

Proteccion térmica mediante relé -F1. Ref:LR2D1306

Conmutador de tres posiciones S1. Ref: XB2BD33

Contactor KM1 y KM3. Contactor Ref: LC1-D0910M7. Contactos auxiliares
instantaneos Ref:LA8-DN11 ( INA+1NC).

Sefializacién de activacion del contactor -KM1, mediante piloto luminoso con
transformador, verde L1. Ref: XB2BV43.

Sefializacién de activacion del contactor -KM3, mediante piloto luminoso con
transformador, amarillo L2. Ref: XB2BV45.

Funcionamiento

Cerramos 12 y el circuito queda bajo tension.

Inicialmente el conmutador -S1 se debe situar en posicion cero. A partir de esta
posicién tenemos dos alterntivas:

En posicion 1: Se activard la bobina del contactor -KM1, lo que haria, que el
motor girara en un sentido determinado. Sefializamos mediante -L1.

El contacto auxiliar de -KM1 (21-22) se abriria y el contactor -KM3 no podria
activarse.

Si volvemos a la posicion cero, la bobina se desactivaria y el motor se pararia.

En posicion 2: Se activard la bobina del contactor -KM3, lo que haria, que el
motor girara en sentido contrario. Sefializamos mediante -L2.

El contacto auxiliar -KM3 (21-22) se abriria y el contactor -KM1 no podria
activarse.

Si volvemos a la posicion cero, la bobina se desactivaria y el motor se pararia.

Préctica_1.1
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1.2 Control manual de dos contactores; Mediante pulsadores.

Mediente el uso de dos pulsadores de marcha NA (-M1 y -M2), activaremos
uno u otro de los dos contactores -KM1 o -KM3. De esta forma, podemos invertir
el sentido de marcha de un motor.

Para que no se produzca la activacion simultdnea de los dos contactores, se
dispone un enclavamiento eléctrico, mediante los contactos auxiliares normalmente
cerrados de -KM1 (21-22) y de -KM3 (21-22).

La desactivacion la realizamos accionando el pulsador de parada -P1 (21-22).

Esquema de mando

Circuito de Mando
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Componentes

Proteccion contra sobrecargas y cortocircuitos, mediante interruptor automatico te-
trapolar 14; Interruptor del circuito de maniobra. Ref: 2462. Bloque diferencial Vigi
para automaticos C-60n tetrapolar. Ref: 265331.

Proteccion contra sobrecargas y cortocircuitos, mediante interruptor automatico
bipolar 12; Interruptor de control de potencia. Ref: 24333

Paro de emergencia mediante “seta” PO. Ref: XB2BT42

Proteccion térmica mediante relé -F1. Ref:LR2D1306
2 Pulsadores de marcha-M1y-M2. -M1 verde NA. Ref: XB2BA51. -M2 amarillo
NA. Ref: XB2BA3L1.

Pulsador de paro -P1 rojo NA. Ref: XB2BA42.

Contactor KM1 y KM3. Contactor Ref: LC1-D0910M7. Contactos auxiliares
instantaneos Ref:LA8-DN11 ( INA+1NC).

Sefializacion de activacion del contactor -KM1, mediante piloto luminoso con
transformador, verde L1. Ref: XB2BV43.

Sefializacion de activacion del contactor -KM3, mediante piloto luminoso con
transformador, amarillo L2. Ref: XB2BV45.

Funcionamiento
Cerramos 12 y el circuito queda bajo tension.

Segln queramos activar uno u otro contactor procederemos de la manera que
sigue:

a) Para activar el contactor -KM1 accionamos el pulsador de marcha -M1, al
activarse se cerrard el contacto auxiliar NA (-KM1) y se abrird el contacto au-
xiliar NC (-KM1) . EIl primero, situado en paralelo con el pulsador -M1, cerrara
a traves suyo el circuito, quedando éste automantenido y por tanto la bobina del
contactor -KM1 activada. El segundo, situado en serie con la bobina del contactor
-KM2, se abrird impidiendo que ésta se active, y estableciendo de esto modo el
enclavamiento eléctrico.

b) Para activar el contactor -KM3 accionamos el pulsador de marcha -M2, al
activarse se cerrard el contacto auxiliar NA (-KM3) y se abrird el contacto au-
xiliar NC (-KM3) . El primero, situado en paralelo con el pulsador -M2, cerrara
a traves suyo el circuito, quedando éste automantenido y por tanto la bobina del
contactor -KM3 activada.
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Aatematizacion Tndustrial

El segundo, situado en serie con la bobina del contactor -KM1, se abrird impi-

diendo que ésta se active, y estableciendo de esto modo el enclavamiento eléctrico.

Para volver a las condiciones iniciales, accionaremos el pulsador de parada -P1,
conlo que abriremos el circuito que alimenta a la bobina del contactor activado.

Si en el transcurso de las maniobras quedara uno de los dos pulsadores de mar-
cha soldado, cuando accionaramos el pulsador de parada, se produciria una desac-
tivacibn momentanea mientras dure esta accién, pero volveria a activarse una vez
que cesa, lo que nos indicaria que tenemos averia.

Si intentaramos accionar los dos pulsadores de marcha a la vez, cosa muy im-
probable, podriamos generar un cortocircuito en el circuito de potencia. Para evitar
esta posibilidad, en estos casos se establece un enclavaminto mecénico entre los
contactores.

1.3 Accionamiento de un contactor, mediante conmutador o pulsador

Mediente el uso de un conmutador o mediante un pulsador, deseamos contro-
lar y supervisar el estado de un contactor. Para ello utilizaremos un conmutador
(selector ) de tres posiciones, de tal forma que:

En posicion 0: Cuando cerramos -12 tenemos el circuito bajo tension. Lo indi-
camos activando la ldmpara -L2.

En posicion 1: Se activara la bobina del contactor -KM1. Lo indicaremos acti-
vando la lampara -L1.

En posicion 2: Cuando se acciona el pulsador -M1 se activard la bobina del
contactor -KM1. Lo indicaremos  activando la lampara -L1

Componentes

Proteccion contra sobrecargas y cortocircuitos, mediante interruptor automatico
tetrapolar 14; Interruptor del circuito de maniobra. Ref: 2462. Bloque diferencial Vigi
para automaticos C-60n tetrapolar. Ref: 265331.

Proteccion contra sobrecargas y cortocircuitos, mediante interruptor automatico
bipolar 12; Interruptor de control de potencia. Ref: 24333

Paro de emergencia mediante “seta” PO. Ref: XB2BT42

<

Drdeticas de Maniobras

Parada mediante pulsador P1. Color rojo y NC. Ref: XB2BA42

Activacion por impulso mediante el pulsador M1. Color verde y NA. Ref: XB-
2BA51

Conmutador de tres posiciones S1. Ref: XB2BD33

Contactor KM1. Contactor Ref: LC1-D0910M7. Contactos auxiliares instantaneos
Ref:LA8-DN11 ( INA+INC).

Esquema de mando

PO Circuito de Mando

R WY 21% 22

13
23

102
-S1J:A\|y/—\,
s <
~ N
N
P1 E—7 _
~ ©
N
1/
N
©
® ™
-1 E-\ KM1
by <

-KM1 L1 L2

A2 A1
R
X2 c §X1

Practica_1.3




Drdeticas de Maniobhas

Funcionamiento

Cerramos 12 y el circuito queda bajo tension.

El contacto normalmente cerrado -KM1 (61-62) activa la ldmpara -L2, indicando
que el circuito estd bajo tension.

El comutador suponemos que inicialmente estd en la posicién 0, con lo que los
contactos de -S1 (13-14) y (23-24) permaneceran abiertos, y en consecuencia no se
activara la bobina del contactor.

Desde esta posicién tenemos dos opciones a tomar.

1) Puedo conmutar -S1 a la posicion 1 y cerrar el contacto (13-14) del con-
mutador -S1. Con esta maniobra energizo la bobina del contactor -KM1, con lo
que cerraré el contacto auxiliar normalmente abierto de -KM1 (13-14) ,y abriré el
contacto auxiliar normalmente cerrado de -KM1 (61-62), desactivando la lampara
-L2. El hecho de cerrar -KM1(13-14) no tiene consecuencia alguna, pusto que el
contacto -S1(23-24) permanece abierto.

\Wolviendo el conmutador a la posicion 0 se desactivara el contactor.

1.4 Avisador dptico con “enterado”

Normalmente, el fallo en un componente se sefializa, acUsticamente, dpticamente
0 de ambas formas. En este ejemplo lo haremos dpticamente.
Una vez producido el fallo, se cerrara un contacto auxiliar del componente que
ha tenido el fallo temporal o permanente, en este caso, lo simularemos con el con-
tacto del conmutador -S1 (13-14).

El responsable de la instalacion hara un acuse del mismo, para darse por en-
terado, lo simularemos con el contacto del pulsador -M2 ( 13-14).

Componentes

Proteccién contra sobrecargas y cortocircuitos, mediante interruptor automatico te-
trapolar 14; Interruptor del circuito de maniobra. Ref: 2462. Bloque diferencial Vigi
para automaticos C-60n tetrapolar. Ref: 265331.

Préctica_1.4
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Proteccion contra sobrecargas y cortocircuitos, mediante interruptor automatico
bipolar 12; Interruptor de control de potencia. Ref: 24333

Paro de emergencia mediante “seta” PO. Ref: XB2BT42

Parada mediante pulsador P1. Color rojo y NC. Ref: XB2BA42

Marcha mediante el pulsador M1. Color verde y NA. Ref: XB2BA51

“Enterado* mediante el pulsador M2. Color amarillo NA: Ref: XB2BA31

Contactor KM1. Contactor Ref: LC1-D0910M7. Contactos auxiliares instantaneos
Ref:LA8-DN11 ( INA+1INC).

Contactor KM3. Contactor Ref: LC1-D0910M7. Contactos auxiliares instantaneos
Ref:LA8-DN11 ( INA+1INC).

Esquema de mando

Circuito de Mando
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Funcionamiento

1. Cuando se produce un fallo el contacto de -S1(21-22) se abre y el contacto
de -S1(13-14) se cierra. El contactor -KM1 se desactivard, y el contacto auxilar
del mismo -KM1 (13-14) se abrira. La lampara -L1 también se desactivara.

2. La lampara -L2 acusadora del fallo se activard, y permanecera activada mien-
tras un responasable del rearme no se de por “enterado”. Si por alguna cir-
cunstancia el fallo se corrigiera, la lampara se desactivaria.

3. Al accionar el pulsador -M2 (13-14), se procedera a la activacién del contac-
tor, que usaremos como auxilar -KM3 y su vez, tendra lugar:

3.1 Apertura del contacto auxiliar -KM3 ( 61-62), y como consecuencia desacti-
vacion de la lampara -L2.

3.2 Cierre del contacto auxiliar -KM3 (13-14), el cual, automantendra la acti-
vacion del contactor -KM3, evitando que la lampara de fallo se vuelva a activar.

4. El fallo, si no se ha corregido se mantendra hasta que se repare. El respon-
sable del acuse del fallo, debe proceder a la desactivacion general mediante el
accionamiento del pulsador de parada -P1(21-22).

5. Para volver el funcionamiento normal tenemos que proceder al accionamiento
del pulsador de marcha -M1.

@ Practica_1.5
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Practica n’ 2
2.1 Manejo de un relé térmico y un temporizador electrdnico

En esta practica haremos uso de un relé térmico bilamina, que sera la proteccion
que colocaremos en los circuitos de arranque de los motores. También maneja-
remos un relé electrénico, para hacer en este caso que cambie la activacion de
una lampara.

El resto de los componentes se han manejado en la practica anterior.

Componentes

Proteccién contra sobrecargas y cortocircuitos, mediante interruptor automatico te-
trapolar 14; Interruptor del circuito de maniobra. Ref: 2462. Bloque diferencial Vigi
para automaticos C-60n tetrapolar. Ref: 265331.

Proteccién contra sobrecargas y cortocircuitos, mediante interruptor automatico
bipolar 12; Interruptor de control de potencia. Ref: 24333

Paro de emergencia mediante “seta” PO. Ref: XB2BT42

Proteccion térmica mediante relé TM1. Ref: LR2D1306

Parada mediante pulsador P1. Color rojo y NC. Ref: XB2BA42

Marcha mediante el pulsador M1. Color verde y NA. Ref: XB2BA51

Relé temporizado electrénico para arrancadores estrella_triangulo KM2-A. Ref:
RE4YA1BU

Sefializacién de que el circuto se halla bajo tensién, mediante piloto luminoso
con transformador, amarillo L2. Ref: XB2BV45.

Sefializacién de que ha transcurrido el tiempo programado, mediante piloto lumi-
noso con transformador, verde L1. Ref: XB2BV43.

Contactor -KM1. Ref: LC1-D0910M7. Contactos auxiliares instantaneos. Ref: LA8-
DN11 (INA+1INC).

Funcionamiento

Cerramos 12 y el circuito queda bajo tension.

El contacto normalmente cerrado -KM2-A (15-16) activa la lampara -L2, indi-
cando que el circuito estd bajo tension.

<

Drdeticas de Maniobras

Accionando el pulsdor -M1, se cierra el circuito a través de la bobina de -
KM1, quedando ésta energizada. Teniendo lugar a continuacion:

1. Se cierran el contacto de -KM1 normalmente abierto -KM1(13-14).

2. Al cerrar el contacto auxiliar de -KM1(13-14), se cierra el circuito que auto-
alimenta a la bobina de contactor.

3. Se cierra el circuito que alimenta a la bobina del relé térmico -KM2-A. Con
lo que empieza la cuenta del tiempo programado.

4 Transcurrido el tiempo programado se abre el contacto normalmente cerrado de
-KM2-A(15-16) y se cierra el normalmente abierto de -KM2-A(15-18). Con lo que
se activard la ldmpara de sefializacion -L1, y se desactivara la lampara de sefiali-
zacion -L2.

Esquema de mando

Circuito de Mando
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Para volver a las condiciones iniciales, accionaremos el pulsador de parada
-P1, con lo que abriremos los dos circuitos que alimentan a las bobinas de los
contactores -KM1 y-KM2-A. Una vez desactivadas la bobinas se abre el contacto
auxiliar de -KM1(13-14) y el contacto de -KM2-A(15-18), por el contrario, se
cierra el contacto auxiliar de -KM2-A(15-16).

De manera general podemos interrumpir el funcionamiento desde el interrupotor
-12 0 desde el pulsador de emergencia -PO.

2.2 Seiializacion luminosa de una alarma (intermitente ciclico)

Activamos una alarma mediante un contacto, en este caso, utilizaremos el con-
mutador -S1.

Dispondremos ademas de una recepcion de la alarma, con el correspondiente
acuse de recibo por el responsable adecuado.

Componentes

Proteccién contra sobrecargas y cortocircuitos, mediante interruptor automaético te-
trapolar 14; Interruptor del circuito de maniobra. Ref: 2462. Bloque diferencial Vigi
para autométicos C-60n tetrapolar. Ref: 265331.

Proteccién contra sobrecargas y cortocircuitos, mediante interruptor automatico
bipolar 12; Interruptor de control de potencia. Ref: 24333

Paro de emergencia mediante “seta” PO. Ref: XB2BT42

Proteccion térmica mediante relé -F1. Ref:LR2D1306

2 Pulsadores de marcha-M1y-M2. -M1 verde NA. Ref: XB2BA51. -M2 amarillo
NA. Ref: XB2BA3L1.

Pulsador de paro -P1 rojo NA. Ref: XB2BA42.

Contactor KM1 y KM3. Contactor Ref: LC1-D0910M7. Contactos auxiliares
instantaneos Ref:LA8-DN11 ( INA+1NC).

Sefializacién de activacion del contactor -KM1, mediante piloto luminoso con
transformador, verde L1. Ref: XB2BV43.

Sefializacién de la alarma, mediante piloto luminoso con transformador, amarillo
L2. Ref: XB2BV45.

Simulacién de la alarma con el conmutador de tres posiciones S1. Ref:
XB2BD33

Relé temporizado electrénico para arrancadores estrella_tridngulo KM2-A. Ref:
RE4YA1BU

Préctica_2.2
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Funcionamiento

Inicialmente cerramos el contacto de -S1(21-22), y mantenmos abierto, el con-
tacto de -S1(13-14) para simular que todo funciona correctamente.

Seleccionamos en el relé electronico -KM2-A la funcién segun la cual debe
trabajar. En nuestro caso como intermitente ciclico. Fijamos la temporizacion para
el periodo de oscilacién deseado.

En un momento determinado, abrimos el contacto de -S1 (21-22) y cerramos
simultaneamente el contacto de -S1 (13-14). A partir de aqui, se activara el relé
temporizado electrénico -KM2-A.

La lampara -L2 empezara a oscilar de acuerdo con los valores elegidos previa-
mente.

Cuando accione, el responsable elegido, el pulsador de acuse de la alarma-M2,
se desactivara -KM2-A y dejara la lampara de oscilar.

Esquema de mando
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2.3 Puenteado de un contacto de alarma, por exceso de corriente
durante el periodo de arranque de un motor

En algunos casos se dispone de un relé de maxima corriente, acoplado a una
de las fases que alimentan al motor.

Durante el arranque, el motor tiene que pasar de parado, a régimen normal de
fucionamiento. Esto implica, una demanda de intensidad de corriente superior a la
que el relé de maxima corriente estd tarado. Como consecuencia no dejara que el
motor arranque.

Para evitar esto, puenteamos el contacto del relé de maxima corriente -F2 ( 55-
56) con un contacto temporizado a la activacion -KM2-A (15-16).

Componentes

Proteccién contra sobrecargas y cortocircuitos, mediante interruptor automatico te-
trapolar 14; Interruptor del circuito de maniobra. Ref: 2462. Bloque diferencial Vigi
para automaticos C-60n tetrapolar. Ref: 265331.

Proteccién contra sobrecargas y cortocircuitos, mediante interruptor automatico
bipolar 12; Interruptor de control de potencia. Ref: 24333

Paro de emergencia mediante “seta” PO. Ref: XB2BT42

Proteccion térmica mediante relé -F1. Ref:LR2D1306

2 Pulsadores de marcha-M1y-M2. -M1 verde NA. Ref: XB2BA51. -M2 amarillo
NA. Ref: XB2BA31.

Pulsador de paro -P1 rojo NA. Ref: XB2BA42.

Contactor KM1 Ref: LC1-D0910M7. Contactos auxiliares instantdneos Ref:LA8-
DN11 ( INA+1NC).

Sefalizacion de reposo del contactor -KM2-A, mediante piloto luminoso con
transformador, verde L1. Ref: XB2BV43.

Sefalizacion de activacion del contactort -KM2-A, mediante piloto luminoso con
transformador, amarillo L2. Ref: XB2BV45.

Relé temporizado electronico para arrancadores estrella_triangulo KM2-A. Ref:
RE4YA1BU

Funcionamiento
Cerramos 12 y el circuito queda bajo tension.

Accionamos -M1 y se activa el contactor -KM1

<

Drdeticas de Maniobras

A medida que aumenta la intensidad, llegara un momento en que el valor sea
superior a la que el relé de maxima corriente estd tarado. Como consecuencia se
abrird el contacto -F2 (95-96).

La bobina del contactor -KM1 es alimentada en este momento por el contacto
temporizado -KM2-A ( 15-16). Este contacto se mantendrd cerrado durante el tiempo
programado. Transcurrido este tiempo, el contacto quedara abierto, pero no tiene
consecuencias, puesto que se habra cerrado el contacto -F2 (95-96) ya que el
valor de la intensidad de corriente, estard por debajo del valor tarado en el relé de
méxima corriente.

Si se produce una sobrecarga el contacto -F2 (95-96) se abrird y el motor se
parara.

Esquema de mando

PO Circuito de Mando
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Prictica n° 3
3. Arranque directo de un motor en la configuracion estrella o en
tridngulo

El arranque directo es una maniobra habitual en algunos sistemas industriales.
Exige motores de méas potencia y demanda mas consumo en el arranque, pero
a cambio, nos proporciona ciertas ventajas, como puede ser, un arranque en carga

del sistema, tras una posible parada por emergencia o averia.

La caja de bornas del motor la configuraremos segin se ve en la figura. Puen-
teando adecuadamente las bornas, tenemos la configuracion en estrella, o en trian-
gulo.

La tension de la red que manejaremos es de 380V, lo que obliga a que el mo-
tor sea de 660/380 V. Cuando se conexione en tridngulo soportara sin problemas
dicha tension, ya que, en esta configuracion, la tension de linea y la tension de
fase (tension en la bobina) son la misma. Lo que le permitird al motor desarrollar
la méxima potencia.

Bornas del motor
U1 V1 W1

>\U2\V2

Alimentacion Conexién en estrella

3

* i \ ur vt wt
Urase

Ulinea
380V, W2 U2 WV2

. i Conexién en triangulo
3 Alimentacion

u1 VA1 W1
—
Utase=Uiinea | 380 V. N
A A h X h | h

5 7

Drdeticas de Maniobras

Cuando conectamos en estrella las bobinas, estan sometidas a la tension de 220
V. Lo que conlleva, por una parte, a un consumo de intensidad raiz de tres veces
menor, y por otra, como el montaje es en estrella, la intensidad es raiz de tres
veces menor. Por tanto, la intensidad que se absorbe de la red es un tercio. Esto
nos lleva a un consumo de intensidad en el arranque, comprendido entre 1,3 a 2,6
de la Intensidad Nominal.

El par de arranque pasa a ser aproximadamente de 0,2 a 0,5 del par nominal, lo
que hace que este tipo de arranque sea recomendado para maquinas que tienen un
par resistente relativamente bajo o que arrancan en vacio.

La velocidad se estabiliza cuando el par resistente y el par de arranque se igua-
lan, suceso que tiene lugar, aproximadamente cuando la velocidad alcanza el 75% o
el 85% de la Velocidad Nominal.

3.1 Esquema de mando para el arranque directo de un motor en
la configuracion estrella o en tridngulo

Componentes

Proteccidn contra sobrecargas 'y cortocircuitos, mediante interruptor automaético te-
trapolar 14; Interruptor del circuito de maniobra. Ref: 2462. Bloque diferencial Vigi
para autométicos C-60n tetrapolar. Ref: 265331.

Proteccidn contra sobrecargasy cortocircuitos, mediante interruptor automaético
bipolar 12; Interruptor de control de potencia. Ref: 24333

Paro de emergencia mediante “seta” PO. Ref: XB2BT42

Proteccion térmica mediante relé TM1. Ref: LR2D1306

Parada mediante pulsador P1. Color rojo y NC. Ref: XB2BA42

Marcha mediante el pulsador M1. Color verde y NA. Ref: XB2BA51

Conexién en estrella o en tridngulo mediante el contactor KM1. Contactor Ref:
LC1-D0910M7. Contactos auxiliares instantaneos Ref:LA8-DN11 ( INA+1NC).

Sefializacién de marcha, mediante piloto luminoso con transformador, verde. L1.
Ref: XB2BV43

Sefalizacién de disparo del relé térmico, mediante piloto luminoso con transforma-
dor, amarillo. L2. Ref: XB2BV45

Motor de 660/380. 1HP.

Préctica_3.1
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3. Si el motor sufriera una sobrecarga, el contacto de la proteccion térmica
-TM1 (95-96) se abriria desactivando el contactor -KM1, y el -TM1(97-98) se ce-
rraria activando la lampara -L2.

Esquema de mando

Circuito de Mando

-12 -PO
22
R4 L/ \a2

o 3.2 Esquema de potencia para el arranque directo de un motor en
e f la configuracion estrella o en tridngulo
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Esquema de Potencia

-P1 E—7

22

M1 E-\ KM1 KM ) PP

14

54
=

H

N
\

XZQQ X1

< X
-KM1 -L1 -L2
2 ) R S
NI W

Conexiéon recomendada
J1 3 |5 para invg’rtir el sentido
d . q de rotacion del motor.
_KN”\ 2\ 4\ 6 2 4 6
Funcionamiento
11 3] 5
Cerramos |12 y el circuito queda bajo tension. TM1| J :I|
2| 4| 6
Accionando -M1 se energiza la bobina del contactor -KM1, quedando éste acti- utjvtJwi
vado y en consecuencia tiene lugar: Motor
1. Se cierran los contactos de -KM1 normalmente abiertos -KM1 (13-14) y -KM1 660/380 V

(53-54), conectando el motor en la configuracion elegida y sefialando mediante la
lampara -L1 que el motor estd conectado.

2. Para parar el motor desde el régimen de funcionamiento normal, se acciona-
ra el pulsador de paro -P1. En caso de emergencia accionaremos el pulsador -PO.

Practica_3.2 @
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Funcionamiento

Cerramos 14 y el circuito queda bajo tension.

Mediante el cierrre del contactor -KM1 arrancamos el motor en la configuracion
elegida.

En caso de sobrecarga eléctrica (demanda de intensidad superior al tanto por
ciento establecido con respecto a la Intensidad Nominal). Se abre el contacto
auxiliar -TM1 (95-96) parando el motor (Ver circuito de mando). Probar el pulsa-
dor “stop” del relé térmico, al accionarlo observaremos que se para el motor, se
desconecta -L1 pero no se enciende -L2

Para invertir el sentido de giro del motor, se debe invertir dos fases. Ver figura
adjunta.

Drdeticas de Maniobras
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Prictica n’ 4
4. Arranque de un motor asincrono en la configuracion estrella-tridngulo

Lo que se pretende es que el motor arranque inicialmente en estrella, lo que
comporta, bajo consumo de intensidad. Una vez trancurrido un tiempo programado,
cambia a la configuracion triangulo, que es el régimen de funcionamiento habitual.

La caja de bornas debe estar libre de conexion alguna, puesto que sera mediante
el cierre del contactor KM1, como cofiguraremos a éstas en estrella, y mediante
el cierre del contactor KM3, como las configuraremos en triangulo.

La tension de la red que manejaremos es de 380V, lo que obliga a que el mo-
tor sea de 660/380 V. Cuando se conexione en tridngulo soportara sin problemas
dicha tensidn, ya que, en esta configuracion, la tension de linea y la tension de
fase (tensién en la bobina) son la misma. Lo que le permitird desarrollar la maxima
potencia.

Cuando conectamos en estrella las bobinas, estan somentidas a la tension de 220
V. Lo que conlleva, por una parte, a un consumo de intensidad raiz de tres veces
menor, y por otra, como el montaje es en estrella la intensidad es raiz de tres
veces menor. Por tanto, la intensidad que se absorbe de la red es un tercio. Esto
nos lleva a un consumo de intensidad en el arranque comprendido entre 1,3 a 2,6
la Intensidad Nominal.

El par de arranque pasa a ser aproximadamente de 0,2 a 0,5 del par nominal, lo
que hace que este tipo de arranque sea recomendado para maquinas que tienen un
par resistente relativamente bajo 0 que arrancan en vacio.

La velocidad se estabiliza cuando el par resistente y el par de arranque se igua-
lan, suceso que tiene lugar, aproximadamente cuando la velocidad alcanza el 75%
0 el 85% de la Velocidad Nominal.

La orden de conmutacion actla después de una temporizacion programada. El

calculo, de este tiempo muerto de conmutacidon entre ambas conexiones, tiene gran
importancia, debido a que:

<

Prdeticas de Maniobras
a) Estamos dando orden de apertura de los contactos de KM1y el cierre de los

de KM3, luego este tiempo, debe ser suficientemente largo para que no se produzca
un cortocircuito.

b) El tiempo debe ser suficientemente corto para que el motor no pierda veloci-
dad

¢) Evitar picos de corriente y golpes de inercia entre el motor y el sistema que
mueve.

Componentes

Proteccién contra sobrecargas y cortocircuitos, mediante interruptor automaético te-
trapolar 14; Interruptor del circuito de maniobra. Ref: 2462. Bloque diferencial Vigi
para autométicos C-60n tetrapolar. Ref: 265331.

Proteccidn contra sobrecargasy cortocircuitos, mediante interruptor automatico
bipolar 12; Interruptor de control de potencia. Ref: 24333

Paro de emergencia mediante “seta” PO. Ref: XB2BT42

Proteccion térmica mediante relé TM1. Ref: LR2D1306

Parada mediante pulsador P1. Color rojo y NC. Ref: XB2BA42

Marcha mediante el pulsador M1. Color verde y NA. Ref: XB2BA51

Conexion en estrella mediante el contactor KM1. Contactor Ref: LC1-D0910M?7.

Contactos auxiliares instantaneos Ref:LA8-DN11 ( INA+1NC).

Conexién en triangulo mediante contactor KM3. Contactor Ref: LC1-D0910M?7.

Contactos auxiliares instantaneos Ref:LA8-DN11 ( INA+1NC).

Conexién de potencia mediante KM2. Contactor Ref: LC1-D0910M7

Relé temporizado electrénico para arrancadores estrella_triangulo KM2-A. Ref:
RE4YA1BU

Sefializacién de la configuracdn estrella, mediante piloto luminoso con transforma-
dor, verde. L1. Ref: XB2BV43

Sefializacién de la configuracién triangulo, mediante piloto luminoso con transfor-
mador, amarillo. L2. Ref: XB2BV45

Motor de 660/380. 1HP.
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4.1 Esquema de mando para el arranque de un motor asincrono en
la configuracin estrella-trizngulo

Esquema de mando

Circuito de Mando

-2 -P0
22
R _—TL/M\e2

KM KM3
™1 7

54
54

M1E 7 KM2
X X

-KM2-A

-KM3

-KM1 -KM2|

Funcionamiento

Cerramos |12 y el circuito queda bajo tension.

Accionando -M1 se energiza la bobina del contactor -KM1, quedando éste acti-
vado y en consecuencia tiene lugar:

1. Se cierran los contactos de -KM1 normalmente abiertos -KM1 (13-14) y -KM1
(53-54), conectando el motor en la configuracion estrella. A su vez se abre el con-
tacto normalmente cerrado -KM1 (61-62).

Préctica_4.2
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2. Al cerrar el contacto axuliar -KM1 (13-14) da paso ala intensidad que activa
las bobinas de -KM2 y -KM2-A. Al cerrar el contacto auxiliar -KM1 (53-54) se
activa la lampara L2, que nos indica que estamos en la configuracion estrella.

3. Una vez activado el contactor -KM2, arranca el motor en la configuracion
estrella. Cierra el contacto auxiliar -KM2 (13-14), con lo que tendremos asegurada
la alimentacion de la bobina de -KM2, cuando se abra el contacto auxiliar -KM1
(13-14) por la desactivaciéon del contactor -KM1.

4. Una vez activado -KM2_A temporiza el tiempo programado, y transcurrido
éste, se abre el contacto auxiliar temporizado a la conexion -KM2-A (15-16), des-
energizando la bobina del contactor -KM1y en consecuencia, desactivando a éste,
y volviendo a su posicon inicial de cerrado, al contacto auxiliar -KM1 (61-62). Al
mismo tiempo el contacto auxiliar temporizado a la conexion -KM2-A (28-25), se
cierra con lo que se energiza la bobina del contactor -KM3.

5. El contactor -KM3 al activarse cierra los contactos normalmente abiertos. Con
los de potencia configura la conexion del motor en triangulo, y con el contacto
auxiliar -KM3 (53-54) activa la ldmpara L1, que nos indica que estamos en la con-
figuracion triangulo. Abre el contacto NC -KM3 (61-62), dejando enclavado eléctri-
camente al contactor -KM1.

6. Cuando el motor esté en regimen de funcionamiento normal, lo pararemos
accionando el pulsador de parada -P1. En caso de emergencia accionaremos el pul-
sador -PO.

4.2 Esquema de potencia para el arranque de un motor asincrono en
la configuracion estrella-triangulo

Funcionamiento

Cerramos 14 y el circuito queda bajo tension.

Mediante el cierrre del contactor -KM1 configuramos el arranque del motor en
estrella, se puede decir que casi a la vez se cierra el contactor -KM2 y -KM2-A.
-KM2 le proporciona la potencia que el motor necesita para el arranque. Mientras
que -KM2-A temporiza el tiempo que hemos programado para la conmutacién a la
configuracion triangulo.

<
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Una vez transcurrido el tiempo programado, se produce la desactivacion del
contactor -KM1 y la activacion de -KM3. Aqui existe el riesgo de cortocircuito, que
se evita mediante el enclavamiento eléctrico por medio de los contactos auxiliares
-KM1 (61-62) y -KM3 (61-62), no se pudiendo activar el contactor -KM3 hasta que
se haya desactivado el -KM1.

En caso de sobrecarga eléctrica (Demanda de intensidad superior al tanto por
ciento establecido con respecto a la Intensidad Nominal). Se abre el contacto auxi-
liar -TM1 (95-96) parando el motor (Mer circuito de mando).

Para invertir el sentido de giro del motor se debe invertir dos fases.

Esquema de Potencia

FEEY

Q : J
2 |4 |6 Conexiéon recomendada
para invertir el sentido
de rotacién del motor.
J1 3|5 113 |5 |1 |3 |5
a . d d .4 .d
-Klvlz\--\--\ -KM3\--\--\ —KM‘I\--\--
214 )6 21416 2 |4 |6
U1 V1) w1
M Motor
3~
660/380V1 3l 5
U2 1 1 |
4| 6
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5. Arranque de un motor asincrono con inversion de giro

Mediante la denominacién “inversion de giro”, nos referimos a un arranque de
un motor asincrono que pueda girar en un sentido o en otro, segln accionemos
un pulsador de marcha M1 o M2. En un caso girara a la derecha,y en el otro,
girard a la izquierda.

Para que se pueda realizar el cambio de giro, debemos accionar el pulsador
de parada P1. Con esto, evitaremos los cambios bruscos, y las consecuencias de
caracter inercial, que esto produce, al invertir masas que estan girando.

La tension de la red que manejaremos es de 380V, lo que obliga a que el mo-
tor sea de 660/380 V. Cuando se conexione en tridngulo soportara sin problemas
dicha tension, ya que, en esta configuracion, la tension de linea y la tension de
fase (tension en la bobina) son la misma. Lo que le permitira desarrollar la méaxima
potencia.

Componentes

Proteccién contra sobrecargas y cortocircuitos, mediante interruptor automatico te-
trapolar 14; Interruptor del circuito de maniobra. Ref: 2462.

Bloque diferencial Vigi para automaticos C-60n tetrapolar. Ref: 265331.

Proteccion contra sobrecargas y cortocircuitos, mediante interruptor automatico
bipolar 12; Interruptor de control de potencia. Ref: 24333

Paro de emergencia mediante “seta” PO. Ref: XB2BT42

Proteccion térmica mediante relé TM1. Ref: LR2D1306

Parada mediante pulsador P1. Color rojo y NC. Ref: XB2BA42

Marcha a derecha mediante el pulsador M1. Color verde y NA. Ref: XB2BA51

Marcha a izquierda mediante el pulsador M2. Color amarillo y NA. Ref: XB-
2BA31

Giro a la derecha del motor mediante el contactor KM1. Contactor Ref: LC1-
D0910M7. Contactos auxiliares instantaneos Ref:LA8-DN11 ( INA+1NC).

Giro del a la izquierda del motor mediante contactor KM3. Contactor Ref: LC1-
D0910M7. Contactos auxiliares instantaneos Ref:LA8-DN11 ( INA+1NC).

<
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Sefializacién de giro al derecha, mediante piloto luminoso con transformador, verde.
L1. Ref: XB2BV43
Sefializacion de giro a la izquierda, mediante piloto luminoso con transformador,
amarillo. L2. Ref: XB2BV45
Motor de 660/380. 1HP.

5.1 Esquema de mando para el arranque de un motor asincrono

con inversion de giro

Circuito de Mando
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Funcionamiento

Cerramos |12 y el circuito queda bajo tension.

Accionando -M1 se energiza la bobina del contactor -KM1, quedando éste acti-
vado y en consecuencia tiene lugar:

1. Se cierran los contactos de -KM1 normalmente abiertos -KM1 (13-14) y -KM1
(53-54), conectando el motor. A la vez se abre el contacto normalmente cerrado
-KM1 (61-62).

2. Al cerrar el contacto axiliar -KM1 (13-14) da paso ala intensidad que man-
tiene energizada la bobina de -KM1 Al cerrar el contacto auxiliar -KM1 (53-54) se
activa la lampara L1, que nos indica que el motor gira a la derecha. Al abrirse el
contacto auxiliar -KM1(61-62) deja enclavado eléctricamente al motor.

3. Procedemos al paro del motor mediante el accionamiento del pulsador -P1,
el cual al abrir el circuito desenergiza la bobina de -KM1 y el motor se para.

Accionando -M2 se energiza la bobina del contactor -KM3, quedando éste activado
y en consecuencia tiene lugar:

I. Se cierran los contactos de -KM3 normalmente abiertos -KM3(13-14) vy -
KM3(53-54), conectando el motor. A la vez se abre el contcto normalmente cer-
rado -KM3 (61-62).

2. Al cerrar el contacto axuliar -KM3 (13-14) da paso ala intensidad que man-
tiene energizada la bobina de -KM3 Al cerrar el contacto auxiliar -KM3 (53-54) se
activa la lampara L2, que nos indica que el motor gira a la izquierda. Al abrirse
el contacto auxiliar -KM3 (61-62) deja enclavado eléctricamente al motor.

3. Procedemos al paro del motor mediante el accionamiento del pulsador -P1,

el cual al abrir el circuito desenergiza la bobina de -KM3 y el motor el motor se
para.

5.1 Esquema de fuerza para el arranque de un motor asincrono
con inversion de giro

Funcionamiento

Cerramos 14 y el circuito queda bajo tension.

Préctica_b.2
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Al accionar el pulsador -M1 se activa la bobina del contactor -KM1, a la vez,
se cierran los contactos de fuerza, que le proporcionan la potencia que el motor
necesita para el arranque. EI motor girard a la derecha.

Si quisiera invertir el sentido de giro, mediante el accionamiento del pulsador
-M2, no podria, porque el enclavamiento eléctrico que efectia el contacto auxiliar
-KM1 (61-62), ahora abierto, impide la activacion de -KM3.

Para parar el giro, debo accionar el pulsador de parada-P1l. Una vez realizado
esta accion, el motor seguird girando de manera libre a costa de la energia aco-
mulada en sus masas, encargandose los rozamientos de pararlo.

Si una vez parado el motor o durante el giro libre, acciono -M2, el motor gi-
rard a la izquierda.

El relé térmico se regulard para una sobrecarga determinada. En este caso, te-
nemos el interruptor seccionador magnetotérmico y el relé térmico que cumplen la
misma funcion.

1,3 .,5 .7
|4HH ............ %EE
........ b >
2 4|6 |s
d Js b 43 ds
i AW Y I -\
KM1\2\4 ] KMS\ 2\4 ;
1] 3| 5
™3 3 A
2| 4] 6
u1[v1Jwi
Motor
660/380 V




Evcuela Universitania de
7 ,,7,, 7:5.€

o

automatizacion industrial
5° Electrinica Tudustrial

Prictica n° 6
6. Arranque de un motor asincrono con un arrancador electronico LH4

Los arrancadores electronicos, como el arrancador_relentizador LH4, permiten
efectuar arranques en motores asincronos de manera progresiva, evitando sacudidas
y consumos de corriente elevados. Su uso estd pensado para motores monofasicos
y trifasicos de jaula de ardilla.

Como vemos en la figura adjunta, se puede graduar el par de arranque, el
tiempo de aceleracion y el tiempo de desaceleracion.

' o o ™

(@
@Qmpo de aceleracion

—Velocidad maxima
[+ ]

B E
é B Par de arrangue

© — Alimentacion de red

[+ nl
@
H‘l »  Tiempo de deceleracion
L A

El arrancador LH4, proporciona a los motores, una alimentacion progresiva de la
tension hasta alcanzar el valor nominal. Con esto conseguimos corrientes de
arranque reducidas, evitando con ello sacudidas perjudiciales para los motores y
toda la carga mecanica que arrastran. EI motor controlado por el arrancador LH4,
debe ser capaz de arrancar en carga con una tension reducida.

<
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Al contrario de los sistemas tradicionales, con el arrancador LH4 se puede
regular el par de arranque con precision. Con esto logramos mejoras de natura-
leza mecéanica, como evitar vibraciones causantes de deterioros en los componentes
mecéanicos, y mejorando de esta forma el funcionamiento general de la instalacion,
evitando mantenimientos, que siempre traen paradas con la consiguiente pérdida de
la produccion.

Componentes

Proteccidn contra sobrecargas 'y cortocircuitos, mediante interruptor automatico
tetrapolar 14; Interruptor del circuito de maniobra. Ref: 2462.

Bloque diferencial Vigi para automaticos C-60n tetrapolar. Ref: 265331.

Parada mediante pulsador P1. Color rojo y NC. Ref: XB2BA42

Marcha mediante el pulsador M1. Color verde y NA. Ref: XB2BA51

Motor de 660/380. 1HP.

6.1 Esquema de mando y potencia para el arranque de un motor asincrono
con el arrancador electronico LH4

Circuito de Mando

-|4EB *1 *3 5 *7

;

2 |4 |6 |8
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05 b
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U1 v1Jwi
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Funcionamiento
Cerramos 14 y el circuito queda bajo tension.

Accionando el pulsador de marcha -M1, el motor arranca de acuerdo con las
condiciones graduadas para el par de arranque y el tiempo de aceleracion.

Una vez en marcha, si accionamos -P1 se procede a la parada del motor.

Con 14 abierto y motor parado, ir modificando los valores de arranque para
verificar los diferentes modos de funcionamiento.

Préctica_6.2
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Prictica n°7
7.1 Regulacion de velocidad en un motor asincrono con Altivar 28

Los sistemas movidos por motores eléctricos asincronos trabajan bajo diversas
formas. En unos casos, la velocidad es constante, una vez alcanzada la velocidad
de régimen. Necesitando mecanismos mecanicos para variar dicha velocidad ( Ver-
sus: cajas de cambios). En otros muchos casos, se necesita que el motor asincrono
se pueda regular en velocidad dentro de unos margenes establecidos.

Con el Altivar 28 vamos hacer diversos montajes, para regular la velocidad de
un motor asincrono trifasico 380/220 en la configuracion triangulo. Aplicaciones,
de este modo de funcionamiento, tenemos muchas en la industria. Como ejemplo,
podemos tener una cinta de transporte de componentes, que hay que seleccionar
manualmente, en funcién del personal disponible en un momento determinado, de-
beremos aumentar o disminuir la velocidad de dicha cinta, para que se pueda hacer
la seleccion sin cometer fallos.

Alimentacion trifasica

Alimentacion menofasica

Borneros de control
Disposicion, caracteristicas y funciones de las bornas de control

Drdeticas de Maniobras

i
i
=
—_
i
i
COM L2 6—"I —_
i
i
i
=

LTMWO LY -2 g-o @< -Capacidad maxima de conexion:
(o s s s o O« + < << J3J 330 + 1,56 mm2 - AWG 16
) 068 666880668665 - Par de apriete max:
0,5 Nm
Borna |Funcién Caracteristicas eléctricas
R1A Contacto "NANC" de punto Poder de conmutacién min.:
R1B comun (R1C) del relé de fallo |+ 10 mA para 5 V—
R1C R1 Poder de conmutacién max. en carga inductiva
R2A  [Contacto de cierre del relé (cosp=04yLR=Tms)
R2C  |programable R2 * 1,5 Apara 250 Vo y 30 V=
COM  |Comun de las entradas/salidas
Al Entrada analdgica en tension | Entrada analégica 0+ 10V (tension maxima para evitar la destruccion
30V / tension minima para evitar la destruccion -0,6 V)
» impedancia 30 k(}
+resolucion 0,01 V, convertidor 10 bits
» precision + 4 3% y linealidad + 0,2% del valor maximo
» tiempo de adquisicion 5 ms maximo
+10 Alimentacion para potenciometro |+10 V (+ 8 % - 0), 10 mA max., protegida contra cortocircuitos y
de consigna de 1 a 10 kQ sobrecargas
Al2 Entrada analdgica en tension | Entrada analogica 0 + 10 V, impedancia 30 k£
0 0
AIC Entrada analégica en corriente  |Entrada analdgica X - Y mA (X e Y pueden programarse entre 0 y 20 mA)
Al2 y AIC pueden ser impedancia 250 £2
asignadas.
Utilizar una u otra, pero no las  |Resolucion, precision y tiempo de adquisicion de Al2 y AIC = Al
dos.
AD Salida analdgica Salida programable a0 - 20mA o 4 - 20 mA
+ Precision + 6% del valor max., impedancia de carga max. 500 £
L Entradas logicas Entradas logicas programables
L2 + Alimentacion + 24 V (maximo 30 V)
LI3 * Impedancia 3,5 k2
L4 +Estado 0 si<5VY estado1si=11V
» tiempo de adquisicion 9 ms. maximo
+24 Alimentacion de las entradas |+ 24 V protegida contra cortocircuitos y sobrecargas, min. 19V, max.

l6gicas

30 V. Consume max. disponible cliente 100 mA

e e |
= b [&] = o
T T ool o i = g 3 |
=Ll | =
= 1 i
2 = 0 | |
53 J
Potentiometro |I - - 3
de refi i 1
. . e referancia ) 3 |
Resistencia de +
fremado eventual Fuente de 24 W J
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7.1.1 Funciones del display y de las tecla en el Altivar 28 7.1.2 Acceso a los menis en el Altivar 28

Acceso a los menus

1# puesta en tension después de los ajustes de fabrica Puestas en tension posteriores

'

- b F | Frecuencia nominal del motor:
50 Hz (ajuste de fabrica) o 60 Hz

ENT +
Configuracion bFR (1)
ENT ¥
rd4 Visualizacion del estado del variador
[}
ENT - - — —| Esperade 3 segundos
Y i
ESC Ai i i — i
GEE - = Ajustes Si el acceso a los ments “SEt-", “drC-" e “-O-"
A no es posible, significa que el variador esta
ESC protegido por un codigo de acceso. En ese
drl - Arrastre caso, para poder acceder a los menus habra
que averiguar cual es el codigo de acceso.
v
1-0- ESC | Entradas / Salidas \éase menu SUP- pagina 194.
\ A A
Funciones de las teclas y del display 5P -LE5C | supenision

=4 displays de 7
segmentos

= LED rojo: en tension
(tensidn del bus de corrients

continua) -
: = Para enfrar en un mend o

en un parameiro o para
registrar el parametro o el
walor mosirado

- Para pasar al mend o al
parametre previo o para
aumentar el valor mostrado

Para un uso mas comodo, hay ciertos parametros que son accesibles desde varios

« Para pasar al mend o al parametro - Para salir de un mend o un parémetro o para menus:
siguients o para disminuir €l valor mostrado desachar &l valor mostrade y volver al valor _ |OS aj USteS
1

anterior grabado en la memaornia A L
- el retorno al ajuste de fabrica,
& Al pulsar 2l botdn @o @nn se graba en memoria el valor elegido -la reCUperaCién Yy la grabacién de la Configuracién.

Los cadigos de los menus y submenus se diferencian de los cddigos de los parametros
por un guidn a la derecha.
Ejemplos: mend FUn-, pardmetro ACC.
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7.1.3 Acceso a los parametros de los mends en el Altivar 28

Grabacién en memoria y registro de los valores mostrados:
Al grabar un valor en la memoria, el display parpadea.

Ejemplo en la figura adjunta

Acceso a los parametros

Ejemplo:
Menu Parametro Valor o asignacian
ENT EN
SEE-——"-444
ESC rESC 1 parpadeo
VA VA [EsC (registro)
-uuu Esc
Parametro

Todos los menus son desplegables, es decir, que después del Ultimo parametro, si conti-
nuamos pulsando el botdn descendente, accederemos al primer pardmetro, y viceversa,
del primero al Gltimo si pulsamos el botdn ascendente. Veamos la figura adjunta.

- @
Menu :I 1
®

®
I:%I i-ésimo @@
®

Si salimos de un mend después de haber modificado cualquiera de los parametros
(i-ésimo), y luego volvemos a ese menu sin haber entrado en otro menu mientras tanto,
accederemos directamente a este i-ésimo pardmetro, tal como se muestra en la siguiente
figura. Si mientras tanto entramos en otro menu, o después de una desconexién seguida
de una puesta en tension, accederemos siempre al primer parametro del mend, tal como
se indica mas arriba.

<

Prdcticas de Manisbras

| |®

L
®

- O]
I::I i-ésimo @@
& ©
@
ultimo

=)
I\

7.1.4 Tabla de compatibilidad de las funciones en el Altivar 28

La eleccion de las funciones de aplicacion puede verse limitada por el nimero de entra-
das/salidas y por la incompatibilidad de determinadas funciones entre si. Las funciones
gue no aparecen en la tabla no sufren ninguna incompatibilidad.

Cuando haya incompatibilidad entre funciones, la primera que se haya configurado
impide la configuracion de las demas.

(]
o
p=
[u]
W =
.o =}
= =]
5 @© = s o 3
G o 5 o ] @
= 2 r=) © ©
D= | m i) - o 7]
> = = [ a
(=] = o« 1] =
£ 0|8 — - b o a
B 2 = o = = 3 o o
Bt £ . -8 £ = @ [iv]
o & (=] o = @ o o
o= b= o] @ — o
=5 |= = =] @ @ T z
238 |3 [E R |8 [E |8
2ol2 |8 |§ |§ |8 |8 |
o= v o [ a o = >
Frenado por inyeccion de corriente continua 4+
Entrada sumatoria ) ®
Regulador P ® o o
Conmutacién de referencias ® ®
Parada en "rueda libre”
+ +
Parada rapida 4
Marcha Paso a Paso ) «
Velocidades preseleccionadas ) ® +

El Funciones incompatibles I:l Funciones compatibles l:l Sin objeto
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Funciones prioritarias (funciones que no pueden estar activadas a la vez):
La funcion sefialada por la flecha tiene prioridad sobre la otra.

Las funciones de parada tienen prioridad sobre las érdenes de marcha.
Las consignas de velocidad por orden Idgica son prioritarias sobre las consignas anal6-
gicas.

7.2 Regulacion de velocidad de un motor asincrono con Altivar 28
Configuracion de control 2C ( Control 2 hilos)

El Altivar 28 se entrega preajustado de fabrica para las condiciones de uso mas habituales:

- Visualizacion: variador listo (rdY) con el motor parado y frecuencia del motor en
marcha.
- Frecuencia nominal del motor (bFr): 50 Hz.
- Tension del motor: 230 6 400V, segin modelo
- Rampas: 3 segundos
- Minima velocidad: 0 Hz
- Maxima velocidad: 50 Hz
- Ganancia del bucle frecuencia: estandar
- Corriente térmica del motor = intensidad nominal del varariador
- Corriente de frenado por inyeccion de a la parada=0,7 x de la intensidad
nominal del varidador durante 0,5 segundos.
- Funcionamiento a par constante con control vectorial de flujo sin captador.
- Adaptacion automatica de la rampa de deceleracion cuando hay sobretension
en el frenado.
- Frecuencia de corte 4 KHz
- Entradas légicas:
LI1, LI2: dos sentidos de marcha, control 2 hilos en flanco ascendente.
LI3, LI4: cuatro velocidades preseleccionadas (0 HZ, 10 HZ, 15 Hz, 50 Hz )
- Entradas analdgicas:
Al1 (0+10V): consigna de velocidad.
AlI2(0+10V) o AIC (0,20 mA): sumatoria de All
- Relé R2
- consigna de velocidad alcanzada
- Salida analégica AO (0-20 mA):
- frecuencia del motor

En caso de que los valores mencionados sean compatibles con la aplicacion, pue-
de utilizarse el varidador sin modificar los ajustes.

Préctica_7.4
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La configuracion 2C viene dada en los parametros de fabrica. Ello obliga a usar
la entrada logica LI1, para establecer el sentido de giro del motor hacia adelante.
El sentido inverso se le dara mediante otra de las entradas légicas LIx (x:2,3,4).

7.2.1 Acceso a los parimetros de fibrica ( programa )

Acceso a los parametros de fabrica. Configuracion 2C

—>| _rdy
® |
SEll:
®\drc ﬂ»—ufs
v
-Flcsﬂ no % YES]

Componentes

Proteccion contra sobrecargas y cortocircuitos, mediante interruptor automatico
tetrapolar 14; Interruptor del circuito de maniobra. Ref: 2462.

Bloque diferencial Vigi para automaticos C-60n tetrapolar. Ref: 265331.

Conmutador de tres posiciones S1. Ref: XB2BD33

Motor de 380/220. 1/2 HP.

Altivar 28
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Esquema de cableado con un Altivar 28 para una Configuracion de control

2C ( Control 2 hilos)

Esquema de mando y fuerza

Acceso a los parametros de fabrica. Configuracion 2C

Drdcticas de Manicbras
Funcionamiento

S1_F-N] A
<
220 V - S
N R
o lﬁL ”””” J o o QL9
|- =+ 2 T z b = e S

+240)
|
|
R2A 1
T
R2C |
.

OAIC
(SAIZ

Motor
380/220V

Primeramente estableceremos el cableado, de acuerdo con el esquema facilitado
anteriormente.

Cerramos el interruptor 14.

Ponemos el variador con los parametros de fabrica, siguiendo el programa in-
dicado anteriormente.

Estando el conmutador S1en la posicion 0, el motor no se movera.

Al pasarlo a la posicion 1, el motor girard en un sentido de marcha (directo),
entrada légica LI11="1". Girando el potencidometro en un sentido oen otro, aumen-

taremos o disminuiremos el valor de consigna, con lo que aumentara, o disminuird
el valor de la velocidad

Al pasar de nuevo el conmutador a la posicién cero, el motor se parara en el
tiempo asignado de fabrica ( 3 segundos).

Si situamos el conmutador en la posicion 2, el motor girard en sentido contrario

Configuracion de control 2C a partir de cualquier otra configuracion

Acceso a la configuracién 2C si no la tenemos.

@ |

© , @

o Twe @
ﬁ’t[[k% 3C %» ec‘\(

&

Presionar 2 sg.)

&

( Parpadeo )

e ]

al anterior (inverso), entrada logica L12="1". Girando el potenciémetro, también
regularemos la velocidad en este sentido de giro.

Si abrimos 14, el variador quedarad sin tension, no efectuandose la inyeccion de
corriente, y el motor lo parara el rozamiento de la carga. Decimos en este caso,
que el motor parara en rueda libre.
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7.2.2 Regulacion de velocidad de un motor asincrono con Altivar 28
Configuracion de control 3C ( Control 3 hilos)

Vamos a realizar un montaje con parametros que no vengan dados por el fab-
ricante. Elegimos para este caso, la modificacion del control del bornero, que el
fabricante oferta en dos hilos (2C) o en tres hilos (3C). De fébrica viene definido
para trabajar con dos hilos (2C), ya analizado en el apartado 7.2.1

Ahora elegiremos el control del bornero a tres hilos (3C), este es un control
por pulsos, como podemos ver en el esquema de abajo. Las entrada ldgicas estan
gobernadas por pulsadores.

Las entradas ldgicas tienen la asignacion siguiente:

LI1: Stop. Para realizar la parada del motor. No se puede reasignar a otra funcién

LI2: For. Sentido de marcha directo. No se puede reasignar a otra funcion
LI3o LI4. Sentido de marcha inverso.

Esquema de cableado con un Altivar 28 para una Configuracion de control
30 ( Control 3 hilos)

Esquema de mando y fuerza

220 V

Qll

Motor
380/220V
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La configuracion 3C no viene
dada en los pardmetros de fa-
brica. Ello obliga a programas
esta configuracion.

La entrada ldégica LI1 se

Mando 3 hilos

= Bornearo de control ATV 31 :

|
asigna para efectuar la para- i e _ - |
da. '+ 5 5 3 |
La entrada légica LI2 para e ““?‘“"?"'
establecer el sentido de giro — F-
del motor hacia adelante. Hﬁ ﬁ
El s_entldo inverso se le dara LI{: Parada
mediante otra de las entradas Li2: Adelante
I6gicas LI13 o L14. Lbx: Atras

Componentes

Proteccion contra sobrecargas y cortocircuitos, mediante interruptor automatico
tetrapolar 14; Interruptor del circuito de maniobra. Ref: 2462.

Bloque diferencial Vigi para automaticos C-60n tetrapolar. Ref: 265331.

Parada mediante pulsador P1. Color rojo y NC. Ref: XB2BA42

Marcha (directa) mediante el pulsador M1. Color verde y NA. Ref: XB2BA51

Marcha (inversa) mediante el pulsador M2. Color amarillo y NA. Ref: XB2BA31

Motor de 380/220. 1/2 HP.

Altivar 28

Configuracion de control 3C a partir de cualquier otra configuracion

Acceso a los parametros de fabrica. Configuracion 3C.

rdy

a u
¢ m
m

|

rC-

I—D-%—EEE}@»\ 2C |
l @ A

Espera tres segundos

@

1 parpadeo
(registro)

“an @, ]
e

®

]
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Funcionamiento

Primeramente estableceremos el cableado de acuerdo con el esquema facilitado en
la pagina anterior (Préctica_7.6).

Cerramos el interruptor 14

Si el variador estard configurado con parametros que deseamos maodificar, por
ejemplo 2C, y en este caso, queremos la configuracion del control del bornero con
tres hilos (3C). Siguiendo el programa indicado anteriormente, vamos a configurar
el control a tres hilos. Para ello tenemos que modifircar el parametro -tCC. En el
programa arriba indicado, vemos que el valor de (-tCC) = 2C, entonces lo reempla-
zaremos por el valor (-tCC) =3C. Volvemos a las condiciones iniciales, quedando el
resto de los parametros sin modificar.

Al accionar el pulsador M1, el motor girard en un sentido de marcha (directo),
entrada légica L12 =“1". Girando el potenciémetro en un sentido u otro, aumenta-
remos o disminuiremos el valor de consigna, con lo que aumentara, o disminuird,
el valor de la velocidad.

Al accionar el pulsador P1, el motor se parara en el tiempo asignado de fabrica,
3 segundos.

Si accionamos el pulsador M2, el motor girara en sentido contrario al anterior,
que llamaremos “inverso”, entrada logica LI3 =“1". Girando el potenciometro tam-
bién regularemos la velocidad en este sentido de marcha.

Si abrimos 14 el variador quedara sin tension, no efectudndose la inyecciéon de
corriente, y el motor lo parara el rozamiento de la carga. Decimos en este caso,
que el motor parara en rueda libre.

7.3 Parada controlada por inyeccion de corriente en un motor asincrono
con Altivar 28

Los motores se utilizan para mover las cargas mas diversas. Una maniobra ne-
cesaria y muy habitual es la parada.

Dependiendo de la naturaleza de la carga arrastrada por el motor, se parard por
si s6lo, pero el tiempo que empleard puede ser muy variable. Con el Altivar 28
podemos conseguir una parada rapida y precisa.

Ejemplos tenemos muchos: maquinas de ciclos rapidos, paros de emergencia, etc...

<

Drdeticas de Maniobhas

Si la carga arrastrada por el motor tiene mucha masa, la energia mecéanica
acumulada hara que el motor sufra un arrastre en la parada. Para evitar esto, se
inyecta al motor una corriente continua, que hace a éste, funcionar como un
“freno magnético”.

El Altivar 28 dispone de un par de frenado del 30% del par nominal. Cuando
se necesita un par de frenado superior, tendremos que conectar una resistencia de
frenado adicional, cuya funcidn es la de disipar la energia entregada por el motor
cuando trabaja como generador (carga arrastrante).

Partiremos de los pardmtros que el fabricante oferta como posibles para el uso
del Altivar 28. Unicamente tendremos que modificar el contenido del parametro
(-L14), que puede no tener asignada la funcion de inyeccion de corriente, (-LI4) =
dCl.

Esquema de cableado con un Altivar 28 para una Configuracion de control
26 ( Control 2 hilos)

Esquema de mando y fuerza

© I
AR N
102 ®
s1FNE w2E-\
< M2
220 V - S <
N R ~
fgll ffffffffffffff N OO B

COM

Oro
OPA
d)PB
Orc
Q

Qaic
OaR

Motor
380/220V
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Componentes

Proteccién contra sobrecargas y cortocircuitos, mediante interruptor automatico
tetrapolar 14; Interruptor del circuito de maniobra. Ref: 2462.
Bloque diferencial Vigi para automaticos C-60n tetrapolar. Ref: 265331.
Conmutador de tres posiciones S1. Ref: XB2BD33
Pulsador M2, parada por inyeccion de c.c. Color amarillo y NA. Ref: XB2BA31
Motor de 380/220. 1/2 HP.
Altivar 28

Configuracion del parimetro LI4 como entrada de orden para el forzado de
parada por inyeccion de corriente

Partiremos de la configuracion de féabrica

Acceso a los parimetros de fibrica ( programa )

Acceso a los parametros de fabrica. Configuracion 2C
> rayl
@ |
i @
v
|
I-FES}@% no % 4ES|
] S
=TT T
lEspere
@ Espere
=]
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Funcionamiento
Cerrar 14.

Configurar la entrada logica L14 como inyeccion de c.c “LI4 =dCI”. Ver pro-
grama adjunto
Arrancar el motor en un sentido de marcha.

Con el valor de consigna al méximo, la velocidad maxima configurada, 50 Hz.
Accionamos el pulsador -M2. ElI motor se frenara.

Mientras pulsemos -M2 estaremos inyectando corriente, con lo que una vez que
el motor se haya parado, si mantenemos pulsado -M2 lo Gnico que se consigue es
calentar el motor innecesariamente.

Para evitar el deterioro del motor, debemos ser cuidadosos, en la programacion
de corriente y tiempo para el paro del motor.

Espera tres @

segundos

l----%—ll-ﬂ-é@j-tttl
A @ l

®

10
4{-&!‘4}@»[ =

@ ; 1 parpadeo
(registro)

[ dCl }@»l d‘[ll
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7.4 Aproximacion controlada ( paso a paso, “Jogging” ) con un motor asin-

crono controlado por un Altivar 28

En multitud de ocasiones, se necesita situar con mas, o menos precision, el
posicionamiento de una carga. Como ejemplo, para fijar la idea, nos puede sevir el
control de una gria. Si senecesita situar una carga, en una posicion determinada,
deberemos reducir la velocidad, en el momento de aproximacion al punto deseado,
de manera que, se nos permita una mayor precisionen la aproximacion. Dicha
velocidad, viene definida en los pardametros de fabrica para el Altivar 28, pero
podemos modificar el valor entre 0 Hz y 10 Hz desde la consola. Cuanto mas
velocidad pongamos, menos precision tendremos en la aproximacion.

Esquema de cableado con un Altivar 28 para una Configuracion de control
26 ( Control 2 hilos)

Esquema de mando y fuerza

Drdeticas de Maniobhas

Partiremos de la configuracion de fabrica

Acceso a los parimetros de fabrica ( programa )

23

14

4
z
m

220 V

ESquema]| de mando y fuerza

R1A e

|

RIC
R1B
LI
L

Cj)+10
dAI1

Motor

Acceso a los parametros de fabrica. Configuracion 2C

U
—F%S@» no % 4E5]

Espere

380/220V

Componentes

Proteccion contra sobrecargas y cortocircuitos, mediante interruptor automatico
tetrapolar 14; Interruptor del circuito de maniobra. Ref: 2462.

Bloque diferencial Vigi para automaticos C-60n tetrapolar. Ref: 265331.

Conmutador de tres posiciones S1. Ref: XB2BD33

Pulsador M2, movimiento del motor paso a paso. Color amarillo y NA. Ref:
XB2BA31

Motor de 380/220. 1/2 HP.

Altivar 28

<

Partiremos de ]os paramtros que el fabricante oferta como posibles para el uso
del Altivar 28. Unicamente tendremos que modificar el contenido del parametro
(L14), que puede no tener asignada la funcion paso a paso para el motor ( jog-
ging), (L14) =JOG.

Funcionamiento

Se parte de la configuracién de fabrica (FCS).
Cerrar 14.

Configurar la entrada légica LI4 como inyeccion de c.c “LI4 =JOG”. Ver pro-
grama adjunto

Arrancar el motor en un sentido de marcha.
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Accionando el pulsador M1, el variador hace girar el motor a la velocidad de
10 Hz. Este valor de la velocidad lo podemos ajustar desde la consola, entrando en
el mend “SET” y modificando el pardametro “JOG”.

La parada del motor estard condicionada por la deceleracién que definamos.

Si queremos una parada instantanea, tendremos mayor precision, pero sera una
parada muy brusca.

Si queremos que el motor se detenga suavemente, nos proporcionara menos pre-
cisién pero en cambio la parada serd& mas suave.

Acceso a los parimetros: (-LI14) = JOG

rd4y
@ |
"
drl-
@F S
[----}—r-0-L—-¢C(]
e ® T e ]
& @
{—Llw} @={ ol
A l
@ g
-2 u|E|5|

Practica_7.10

Automatizacicn Tndustrial
7.5 Preseleccion de velocidades con un motor asincrono controlado por un
Altivar 28

Con el Altivar 28 podemos preseleccionar cuatro u ocho velocidades. Para ello
utilizaremos las entradas Idgicas. Segun la combinacién presente en estas entradas,
tendremos una u otra velocidad. Las aplicaciones que se derivan de esta forma de
fucionamiento son muchas.

De esta gama de velocidades la menor (LSP)y la mayor (HSP) estan definas por
los parametros de fébrica.

Acceso a los parimetros de fibrica ( programa )

—>{ ray]
) l
® l
[drC- }——»l ulnsl
v
|-Flt5@| no %\ YES]

&

€

Espere

@ Espere

Fck o)

7.5.1 Preseleccion de cuatro velocidades con un motor asincrono controlado
por un Altivar 28

Partiremos de los paramtros que el fabricante oferta como posibles para el uso
del Altivar 28. Vamos a realizar el motaje que nos permita manejar cuatro velo-
cidades. Tendremos que realizar la asignacion a las entradas logicas LI3 y L4,
de los valores de preseleccion acordes con este montaje, esto es: “LI3 =PS2” y
“LI4 =PS4”. Esta asignacion se hace de fabrica, pero por si esto no es asi, en la
pagina siguiente (Practica_7.11), vemos un programa de asignacion.
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Las velocidades que se definen de fabrica son: 0 Hz, 10 Hz, 15Hz y 50 Hz.

La entrada ldgica LI1 no es asignable porque es la que define el sentido de giro

directo del motor. La entrada logica LI2, se utiliza para definir el sentido de giro
inverseo, al establecido con la entrada logica LI1.

Esquema de cableado con un Altivar 28 para una preseleccion de cuatro
velocidades.

Esquema de mando y fuerza

el )
= ~N
102 © e}
81 _FN] A =
<

220 V - AT,

N R - -
'Qll< Tor o T 8 TS
P i} a b T b= 3 3 ] 3 < g &
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e 8L T = 8 2 2
O—-O-O0—0O——0O—0O—0 OO

Motor
380/220V

Componentes

Proteccién contra sobrecargas y cortocircuitos, mediante interruptor automatico
tetrapolar 14; Interruptor del circuito de maniobra. Ref: 2462.

Bloque diferencial Vigi para automaticos C-60n tetrapolar. Ref: 265331.

Conmutador de tres posiciones S1. Ref: XB2BD33

Motor de 380/220. 1/2 HP.

Altivar 28

Para las entradas LI3 y LI4 usaremos puentes ( Con un cable normal uninimos las
dos bornas).

<
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Acceso a los pardmetros de fibrica, preseleccion de cuatro velocidades

rd4
& |
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=m0 e
T ®@ T e |
1 parpadeo
(registro)
€9 '
1 parpadeo
(registro)
v
-L v—@ﬂ HHHH|
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Las velocidades asignadas de fabrica rara vez nos serviran. Pero si las queremos
utilizar, simplemente estableceriamos los puentes adecuados entre +24V y las en-
tradas LI13 y LI4, formando las combinaciones que corresponderia a cada una de
las velocidades asumidas.

Pero lo normal, es que tengamos que modificarlas, para adaptarlas a nuestras
necesidades.

Funcionamiento

Se parte de la configuracién de los parametros definidos por el fabricante. Como
vemos en la tabla de abajo, a las entradas logicas LI3 y LI4 se les asignan los

valores: LI3=>PS2 y a LI4=>PS4. Si no fuera asi, en el programa anterior se ve
como se haria.
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Situamos el conmutador -S1 en la posicion 1, con lo que el motor queda en
disposicion de girar en sentido directo. A partir de aqui, vamos estableciendo todas
las combinaciones con los puentes entre LI3 y LI4. En la tabla que sigue, vemos
las velocidades que deben tener lugar de acuerdo con la conbinacion elegida.
Situando el conmutador -S1 en la posicion 2, y repitiendo todo lo anterior, ten-
driamos una forma de funcionamiento similar al anterior, pero el motor giraria en
sentido contrario.

PS4 PS2
Puentes LI4 LI3 \Velocidades
Abiertos los dos 0 0 OHz...SP1
Solo LI3 0 1 10 Hz .... SP2
Solo LI4 1 1 15 Hz ... SP3
Cerrados los dos 1 1 50 Hz ... SP4

Modificacion de los parimetros de fibrica, preseleccion de cuatro
velocidades (programa).

Para realizar este montaje partiremos de la configuracién del fabricante, igual que
hicimos en el apartado 7.d.1, tendremos cuatro velocidades. Pero en esta ocasion,
modificaremos los parametros que definen el valor de la velocidad.

Las velocidades que se definiremos ahora son: 0 Hz, 10 Hz, 20 Hz y 50 Hz.

PS4 PS2
Puentes LI4 LI3 Velocidades
Abiertos los dos 0 0 OHz.... SP1
Solo LI3 0 1 10 Hz .... SP2
Solo LI4 1 1 20 Hz ... SP3
Cerrados los dos 1 1 50 Hz ... SP4
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Funcionamiento

Se parte de la configuracion del fabricante, pero los pardmetros definidos por
nosotros. Como vemos en la tabla de abajo, a las entradas légicas LI3 y LI4 se
les asignan los valores: LI3=>PS2 y a LI4=>PS4.

Situamos el conmutador -S1 en la posicion 1, con lo que el motor queda en
disposicion de girar en sentido directo. A partir de aqui, vamos estableciendo todas
las combinaciones con los puentes entre LI3 y LI4. En la tabla que sigue, vemos
las velocidades que deben tener lugar de acuerdo con la conbinacion elegida.

Situando el conmutador -S1 en la posicion 2, y repitiendo todo lo anterior, ten-
driamos una forma de funcionamiento similar al anterior, pero el motor giraria en
sentido contrario.
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7.5.2 Preseleccion de cuatro velocidades con un motor asincrono controlado
por un Altivar 28

Con el Altivar 28 podemos preseleccionar ocho velocidades. Para ello utiliza-
remos las entradas logicas. Segin la combinacion presente en estas entradas,
tendremos una u otra velocidad. Las aplicaciones que se derivan de esta forma de
fucionamiento son muchas.

De esta gama de velocidades la menor (LSP)y la mayor (HSP) estan definas por

los parametros de fébrica.

Acceso a la preseleccion de ocho velocidades (programa).

rd4
& |
@ |
@
== pe 10—k
Espera tres @ A
segundos )
1 parpadeo
(registro)
e
&9 o ®
=L 15[ *{HHHH] A
@?®¢® @ (registro)
©| [rse -
v & €
(=L M THHHH] © oopaces
@ @ @ @ (registro)
S
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Partiremos de los paramtros que el fabricante oferta como posibles para el uso
del Altivar 28. Vamos a realizar el motaje que nos permita manejar ocho velocid-
ades. Tendremos que realizar la asignacion a las entradas ldgicas LI2, LI3 y L4,
de los valores de preseleccion acordes con este montaje, esto es: “LI2 = PS8”,
“LI3=PS2” y “LI4 =PS4”. Esta asignacion se hace de fabrica, pero por si esto
no es asi, en el programa adjunto, vemos un programa de asignacion.

Las velocidades que se definen de fabrica son: 0 Hz, 10 Hz, 15 Hz, 20 Hz, 25
Hz, 30 Hz, 35 Hz y 50 Hz.

Las modificaremos para obtener: 6 Hz, 14 Hz, 22 Hz, 30 Hz, 40 Hz, 45 Hz y 50 Hz

La entrada l6gica LI1 no es asignable porque es la que define el sentido de giro
directo del motor. .

Esquema de mando y fuerza

®
102 o o
S1_FNj ==
s
220 V AR
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) - = I9)
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OO0~ 0O—0O—0O 0 O

Motor
380/220V
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rdY
S
@ i rdY
@ @
® | @ \—-—-F@\SEE—Q—LH\
[ {i-0-I,__T¢Cl) Espeen fres & |
Espera tres @ 4 @ l @
segundos ' Jy @
l®@ ‘ _SPE %E)I%@ 1 parpadeo
OO0 © =
@ @ 1;::;)53':150 @ m m
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& -sP3l— T 15.0] S
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e '”% PS4 ® 22.0 :’E
v @
[-sps[— 25.0] © varvadeo
@ @ @ @ @ (registro)
H-El p T-HD 1]
PS8 PS4 PS2 & €9
Puentes LI2 LI4 LI3 Velocidades -5PBL—] 30.0] © parpades
H @ @ @ @ (registro)
Abiertos los tres 0 0 0 OHz...SP1 ) 0.0
v @
Cerrado solo LI3 0 0 1 6 Hz .... SP2 4@,—> N
(registro)
Cerrado solo LI4 0 1 0 14 Hz ... SP3 @T%§® €
Cerrados LI3 y LI4 0 1 1 22 Hz ... SP4
Cerrado solo LI2 1 0 0 30 Hz ... SP5
Cerrados LI2 y LI3 1 0 1 40 Hz ... SP6
Cerrados LI2 y L14 1 1 0 45Hz ... SP7
Cerrados todos 1 1 1 50 Hz ... SP8
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5° Electrinica Industrial

ATV 1 eeeabl2

Alimantacian monckisica

Practica n° 7
7.1 Regulacion de velocidad en un motor asincrono con Altivar 31

Los sistemas movidos por motores eléctricos asincronos trabajan bajo diversas
formas. En unos casos la velocidad es constante una vez alcanzado la velocidad
de régimen. Necesitando mecanismos mecanicos para variar dicha velocidad ( Ver-
sus: cajas de cambios). En otros muchos casos, se necesita que el motor asincrono
se pueda regular en velocidad dentro de unos margenes establecidos.

ia Ai E Hmh

|

Con el Altivar 31 vamos hacer diversos montajes, para regular la velocidad
de un motor asincrono trifasico 380/220 en la configuracion triangulo. Aplicaciones
de este modo de funcionamiento tenemos muchas en la industria. Como ejemplo,
podemos tener una cinta de transporte de componentes, que hay que seleccionar
manualmente, en funcién del personal disponible en un momento determinado, de-
beremos aumentar o disminuir la velocidad de dicha cinta, para que se pueda hacer
la seleccion sin cometer fallos.

ATV3 1 eeeel\l2
= Red monofasica

’ EZ1 Rviie
.-,-'
-|- i l[ﬂ
T
z

ATV eeeeM3IX/NA/SEX
i Red trifasica Borneros de control

Folneiimeto| 0t 0%

1
|

— ——O———r—— Conmutador de Source = :ﬁ 5 8 2 @224
! TO 3 = eonfguracicn de I35 oLl T 0 & @ oxere
entradas ICAS
| g °© - °9 sw [0000|[c0000
I 8 =2u =0 o 3
I = 0 d = o e s B Bameros de
| 2z 3 CcO00 0000 |
L & DA S S = .
< T ‘e Conecior a4s & = g E
R4S
locooo

Potenciometro
de referencia - Capacidad m&xima de conexién: 2,5 mm? - AWG 14
- Par de apriete max 0.8 Nm

Resistencia de
frenado eventual
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7.1.1 Funciones del display y de las tecla en el Altivar 31 7.1.2 Acceso a los menids en el Altivar 31

Puesta en tension

0K Visualizacion del estado del variador

IGSC
R
R Frecuencia motor (preajuste visible
| r . . P
i——————J (nicamente en la primera puesta en tension)
@D '
ESC
Control del motor
- { Entradas/Salidas ]_IJ
- 1 Control
Menus
Funciones
- Defectos
Comunicacion
= LED rojo
*buss CC an fension®
. 4 visie e * g:ﬁgj:l?fas da estado
7 segmentos ] e | - Supervision
« Para pasar al mend o al :;\ :rEEC -ﬂ'——— « Para salir de un mend o de un
parametro previo o para \ A A | parametro o para desechar el L
aumentar el valor mostrado \ — —~ | | vallc:r mnsn'alljclal;'s' \-U\I-vr al valo
| f v‘.! (EnT ) ! antarior grabada en la mamari
= Para pasar &l meni o al """_F.';T\\' - e ""?L-fh‘\'- Para entrar en un mend o en ul

PArAManrs siguisnie o para
disminuir el vabor mostrado

paramalra o para regestrar el
parametre o el valor mostrado

Para un uso mas comodo, hay ciertos parametros que son accesibles desde varios
menus:
- los ajustes,
ettt 8 8 v o o ettt s, - el retorno al ajuste de fabrica,
A s pulea de farma continus (-2 2) (&) o (¥), 2 obtien un dezplazamiento rapido. - la recuperacion y la grabacion de la configuracion.

Grabacién en memoria y registro de los valores mostrados: ENT

Al grabar un valor en la memaora, el display parpadea.

Los cadigos de los menus y submenus se diferencian de los cddigos de los parametros
por un guidn a la derecha.
Ejemplos: mend FUn-, pardmetro ACC.
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7.1.3 Acceso a los parametros de los mends en el Altivar 31

Grabacién en memoria y registro de los valores mostrados:
Al grabar un valor en la memoria, el display parpadea.

Ejemplo en la figura adjunta

Jramy
Grabacion en memoria y registro de los valores mostrados: \ENI
Ejemplo:
Mend Parametro Walor o asignacion
| @ * La memorizacion se
|| [ 1 1 parpadeo | 'dentifica por el
SEE- ~ { AL ] ) '15 o @ (rep;lis%o) parpadeo del display
= @@ & ’U |’7

[wec] [c6. ofF——+[c6._d}—

(Parametro siguiente)

Todos los mends son desplegables, es decir, que después del Ultimo parametro, si conti-
nuamos pulsando el botdn descendente, accederemos al primer pardmetro, y viceversa,

del primero al Gltimo si pulsamos el botén ascendente. Veamos la figura adjunta.

-~ O
=
A

®
I:%I i-ésimo @@
®

Si salimos de un mend después de haber modificado cualquiera de los parametros
(i-ésimo), y luego volvemos a ese menu sin haber entrado en otro mend mientras tanto,
accederemos directamente a este i-ésimo pardmetro, tal como se muestra en la siguiente
figura. Si mientras tanto entramos en otro menu, o después de una desconexién seguida
de una puesta en tension, accederemos siempre al primer parametro del mend, tal como
se indica mas arriba.

<
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l_
| |®

®
I:% i-ésimo @@
& ©
@
ultimo

=)
I\

7.1.4 Tabla de compatibilidad de las funciones en el Altivar 31

La eleccion de las funciones de aplicacion puede verse limitada por el nimero de entra-
das/salidas y por la incompatibilidad de determinadas funciones entre si. Las funciones
gue no aparecen en la tabla no sufren ninguna incompatibilidad.

Cuando haya incompatibilidad entre funciones, la primera que se haya configura-
do impide la configuracién de las demas.

3
=
o |8 2
-2 |2 o 8
SEE BB
g lz @ |2 3 |z |8 I
5|2 |2 (¥ 2 |5 |8 -
i £ - g = - @ -
e B - » |g (B |8
§ B = L S - E e
§ £ = & |8 |2 |8 |& | |®
T lEBEEI2IE |5 |2 12 |2
Eols [E 2 (3 [ [8 |2 |2 |E
o2 E e [ S
Entradas sumaionas . t | & |t
Masmenos velocdad (1) . .|
Gestion de finaes de camera .
Velocidades pressleccionadas - | » ™
Regulador Pl . L] LN
Warcha paso a paso JOG - (- — | ® .
‘Secuencia de freno .| e ™
Parada por inyeccion de coments - t
Farada rapida t
Parada en nueda likre - |+

(1)Salvo uso particular con canal de consigna Fr2

El Funciones incompatibles I:l Funciones compatibles l:l Sin objeto
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Funciones prioritarias (funciones que no pueden estar activadas a la vez):
La funcion sefialada por la flecha tiene prioridad sobre la otra.

Las funciones de parada tienen prioridad sobre las érdenes de marcha.
Las consignas de velocidad por orden Idgica son prioritarias sobre las consignas anal6-
gicas.

7.2 Regulacion de velocidad de un motor asincrono con Altivar 31
Configuracion de control 2C ( Control 2 hilos)

El Altivar 31 se entrega preajustado de fabrica para las condiciones de uso mas
habituales:

« Visualizacidn: variador listo (rdY) con el motor parado y frecuencia del motor en
marcha.

« Frecuencia del motor (bFr): 50 Hz.

« Aplicacion de par constante, control vectorial de flujo sin captador (UFt = n).

* Modo de paro normal en rampa de deceleracion.

* Modo de paro por fallo: rueda libre

« Rampas lineales (ACC, dEC): 3 segundos.

e Minima velocidad (LSP): 0 Hz.

e Méaxima velocidad (HSP): 50 Hz.

« Corriente térmica del motor (ItH) = corriente nominal del motor (valor segun el
calibre del variador).

« Corriente de frenado por inyeccién en la parada (SdC1) = 0,7 x corriente nominal
del variador, durante 0,5 segundos.

« Adaptacion automatica de la rampa de deceleracion cuando hay sobretensién
en el frenado.

« Sin rearranque automatico después de un fallo.

* Frecuencia de corte 4 kHz.

« Entradas ldgicas:
LI1, LI12 (2 sentidos de marcha): control 2 hilos por transicién, LI1 = marcha adelante,
LI2 = marcha atras, inactivas en los ATV 31 A (no asignadas). - LI13, L14: 4 velocida-
des preseleccionadas (velocidad 1 = consigna de velocidad o LSP, velocidad 2 = 10 Hz,
velocidad 3 = 15 Hz, velocidad 4 = 20 Hz). - LI5 - LI6: inactivas (no asignadas).

« Entradas analégicas:
- All: consigna de velocidad 0-10 V, inactiva en los ATV 31 A (no asignada).
- Al2: consigna sumatoria de velocidad 0+£10 V.
- Al3: 4-20 mA inactiva (no asignada).

« Relé R1: el contacto se abre en caso de fallo (o si el variador esta sin tension)

« Relé R2: inactivo (no asignado).

« Salida analdgica AOC: 0-20 mA, inactiva (no asignada).
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Conmutadores de las entradas légicas
Posicién “fuente”

Posicion “SINK”

L
LOCOM

La configuracién 2C viene
dada en los pardmetros de
fabrica. Ello obliga a usar
la entrada logica LI1, para

establecer el sentido de giro

del motor hacia adelante.

El sentido inverso se le dara
mediante otra de las entradas

I6gicas LIx (x:2,3,4,5,6).

Mando 2 hilos

= Bornero de control ATV 3:r|
=
I
|
|

LI1: Adelante
Lix: Atrds

Entradas analdgicas en tension

+ 10 V externa

+10 V externa

I
I Bornero de
I
I
I

22

1
Potencidmetro
de consigna de
velocidad

control ATV 31

i Bornero de control ATV 31
— = :

|

!

=

a
O

O Al2

al0kw

Acceso a los parametros de fabrica. Configuracion 2C
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( Parpadeo )




Automatizacion Tndustrial
Esquema de cableado con un Altivar 31 para una Configuracion de control
2C ( Control 2 hilos)

Acceso a los parametros de fabrica. Configuracion 2C

23

MQP

1

1
F20
R1B :
LISCE)
LI4<E)
LI5<E)
LIG(E)
+24C:)
CLIé

2,2 k()

Motor
380/220V

Configuracion de control 2C a partir de cualquier otra configuracion

Acceso a la configuracién 2C si no la tenemos.
@ |
© ., @
@ @ @‘I:E[ ’% @ ‘ ‘(PresionarZSQ.)E
—’@ S 3C @» ec‘4>@ C
@ ( Parpadeo )
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Componentes

Proteccidn contra sobrecargasy cortocircuitos, mediante interruptor automaético
tetrapolar 14; Interruptor del circuito de maniobra. Ref: 2462.

Bloque diferencial Vigi para autométicos C-60n tetrapolar. Ref: 265331.

Conmutador de tres posiciones S1. Ref: XB2BD33

Motor de 380/220. 1/2 HP.

Altivar 31

Funcionamiento

Primeramente estableceremos el cableado, de acuerdo con el esquema facilitado
anteriormente.

Cerramos el interruptor 14.

Ponemos el variador con los parametros de féabrica, siguiendo el programa
indicado anteriormente.

Estando el conmutador Slen la posicion 0, el motor no se movera.

Al pasarlo a la posicién 1, el motor girard en un sentido de marcha (directo),
entrada légica L11="1". Girando el potencidmetro en un sentido oen otro, aumen-
taremos o disminuiremos el valor de consigna, con lo que aumentard, o disminuird
el valor de la velocidad

Al pasar de nuevo el conmutador a la posicion cero, el motor se parara en el
tiempo asignado de fabrica ( 3 segundos).

Si situamos el conmutador en la posicion 2, el motor girara en sentido contrario
al anterior (inverso), entrada I6gica LI2="1". Girando el potencidmetro, también
regularemos la velocidad en este sentido de giro.

Si abrimos 14, el variador quedarad sin tension, no efectuandose la inyeccion de

corriente, y el motor lo parard el rozamiento de la carga. Decimos en este caso,
que el motor parard en rueda libre.
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7.2.1 Regulacion de velocidad de un motor asincrono con Altivar 31
Configuracion de control 3C ( Control 3 hilos)

Vamos a realizar un montaje con parametros que no vengan dados por el fab-
ricante. Elegimos para este caso, la modificacion del control del bornero, que el
fabricante oferta en dos hilos (2C) o en tres hilos (3C). De fébrica viene definido
para trabajar con dos hilos (2C), ya analizado en el apartado 7.2
Ahora elegiremos el control del bornero a tres hilos (3C), este es un control por
pulsos, como podemos ver en el esquema de abajo. Las entrada Idgicas estan
gobernadas por pulsadores.

Las entradas ldgicas tienen la asignacion siguiente:

LI1: Stop. Para realizar la parada del motor. No se puede reasignar a otra
funcion

LI2 : For. Sentido de marcha directo. No se puede reasignar a otra funcion
LIx (x: 3,4,5,6). Sentido de marcha inverso.

Esquema de cableado con un Altivar 31 para una Configuracién de control
30 ( Control 3 hilos)

H':;
]
]

2,2 k()

Motor
380/220V
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La configuracion 3C no viene
dada en los pardmetros de fa-
brica. Ello obliga a programas
esta configuracion.

La entrada ldégica LI1 se

Mando 3 hilos

= Bornearo de control ATV 31 :

|
asigna para efectuar la para- i e _ - |
da. '+ 5 5 3 |
La entrada légica LI2 para e ““?‘“"?"'
establecer el sentido de giro — F-
del motor hacia adelante. Hﬁ ﬁ
El s_entldo inverso se le dara LI{: Parada
mediante otra de las entradas Li2: Adelante
I6gicas LIx (x:3,4,5,6). Lix: Afréas

Componentes

Proteccion contra sobrecargas y cortocircuitos, mediante interruptor automatico
tetrapolar 14; Interruptor del circuito de maniobra. Ref: 2462.

Bloque diferencial Vigi para automaticos C-60n tetrapolar. Ref: 265331.

Parada mediante pulsador P1. Color rojo y NC. Ref: XB2BA42

Marcha (directa) mediante el pulsador M1. Color verde y NA. Ref: XB2BA51

Marcha (inversa) mediante el pulsador M2. Color amarillo y NA. Ref: XB2BA31

Motor de 380/220. 1/2 HP.

Altivar 31

Configuracion de control 3C a partir de cualquier otra configuracion

Acceso a los parametros de fabrica. Configuracion 3C.
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Funcionamiento

Primeramente estableceremos el cableado de acuerdo con el esquema facilitado en
la pagina anterior (Préctica_7.6).

Cerramos el interruptor 14

Si el variador estard configurado con pardmetros que deseamos modificar, por
ejemplo 2C, y en este caso, queremos la configuracion del control del bornero con
3C tres hilos. Siguiendo el programa indicado anteriormente, vamos a configurar
el control a tres hilos. Para ello tenemos que modifircar el parametro -tCC. En el
programa arriba indicado, vemos que el valor de (-tCC) = 2C, entonces lo reempla
zaremos por el valor (-tCC) =3C. Volvemos a las condiciones iniciales, quedando el
resto de los parametros sin modificar.

Al accionar el pulsador M1, el motor girard en un sentido de marcha (directo),
entrada légica L12 =“1". Girando el potenciémetro en un sentido u otro, aumenta-
remos o disminuiremos el valor de consigna, con lo que aumentara, o disminuird,
el valor de la velocidad.

Al accionar el pulsador P1, el motor se parara en el tiempo asignado de fabrica
(3 segundos).

Si accionamos el pulsador M2, el motor girara en sentido contrario al anterior,
que llamaremos “inverso”, la entrada l6gica LI3 =“1". Girando el potenciémetro
también regularemos la velocidad en este sentido de marcha.

Si abrimos 14 el variador quedara sin tension, no efectudndose la inyecciéon de
corriente, y el motor lo parara el rozamiento de la carga. Decimos en este caso,
que el motor parara en rueda libre.

7.3 Parada controlada por inyeccion de corriente velocidad en un motor
asincrono con Altivar 31

Los motores se utilizan para mover las cargas mas diversas. Una maniobra nec-
esaria y muy habitual es la parada.

Dependiendo de la naturaleza de la carga arrastrada por el motor, se parard por
si s6lo, pero el tiempo que empleard puede ser muy variable. Con el Altivar 31
podemos conseguir una parada rapida y precisa.

Ejemplos tenemos muchos: maquinas de ciclos rapidos, paros de emergencia, etc...

<

Drdeticas de Maniobhas

Si la carga arrastrada por el motor tiene mucha masa, la energia mecéanica
acumulada hara que el motor sufra un arrastre en la parada. Para evitar esto, se
inyecta al motor una corriente continua, que hace a éste, funcionar como un
“freno magnético”.

El Altivar 31 dispone de un par de frenado del 30% del par nominal. Cuando
se necesita un par de frenado superior, tendremos que conectar una resistencia de
frenado adicional, cuya funcidn es la de disipar la energia entregada por el motor
cuando trabaja como generador (carga arrastrante).

Partiremos de los pardmtros que el fabricante oferta como posibles para el uso
del Altivar 31. Unicamente tendremos que modificar el contenido del parametro
(-L14), que puede no tener asignada la funcion de inyeccion de corriente, (-LI4) =
dCl.

Esquema de cableado con un Altivar 31 para una Configuracion de control
26 ( Control 2 hilos)

2
o

o

Motor
380/220V
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Componentes

Proteccién contra sobrecargas y cortocircuitos, mediante interruptor automatico
tetrapolar 14; Interruptor del circuito de maniobra. Ref: 2462.

Bloque diferencial Vigi para automaticos C-60n tetrapolar. Ref: 265331.

Conmutador de tres posiciones S1. Ref: XB2BD33

Pulsador M2, parada por inyeccion de c.c. Color amarillo y NA. Ref: XB2BA31

Motor de 380/220. 1/2 HP.

Altivar 31

Configuracion del parimetro LI4 como entrada de orden para el forzado de
parada por inyeccion de corriente
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Funcionamiento

Cerrar 14.

Configurar la entrada ldgica L14 como inyeccion de c.c “LI4 =dCI”. Ver pro-
grama adjunto

Arrancar el motor en un sentido de marcha.

Con el valor de consigna al méximo, la velocidad méaxima configurada, 50 Hz.
Accionamos el pulsador -M2. ElI motor se frenara.

Mientras pulsemos -M2 estaremos inyectando corriente, con lo que una vez que
el motor se haya parado, si mantenemos pulsado -M2 lo Unico que se consigue es
calentar el motor innecesariamente.

Para evitar el deterioro del motor, debemos ser cuidadosos, en la programacion
de corriente y tiempo para el paro del motor.
Préctica_7.8
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7.4 Aproximacion controlada ( paso a paso ) con un motor asincrono

controlado por un Altivar 31

En multitud de ocasiones, se necesita situar con mas, o menos precision, el
posicionamiento de una carga. Como ejemplo, para fijar la idea, nos puede sevir el
control de una grua. Si senecesita situar una carga, en una posicion determinada,
deberemos reducir la velocidad, en el momento de aproximacion al punto deseado,
de manera que, se nos permita una mayor precisionen la aproximacion. Dicha
velocidad, viene definida en los parametros de fabrica para el Altivar 31, pero
podemos moadificar el valor entre 0 Hz y 10 Hz desde la consola. Cuanto mas
velocidad pongamos, menos precision tendremos en la aproximacion.

Esquema de cableado con un Altivar 31 para una Configuracion de control
26 ( Control 2 hilos)

®
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R2C I
L1 ;
LI2 :
LI3<I>
LI4(=|>
LISCE)
LI6<E)
+24(:>
CLIQI)

Motor
380/220V

Componentes

Proteccion contra sobrecargas y cortocircuitos, mediante interruptor automatico
tetrapolar 14; Interruptor del circuito de maniobra. Ref: 2462.

Bloque diferencial Vigi para automaticos C-60n tetrapolar. Ref: 265331.

Conmutador de tres posiciones S1. Ref: XB2BD33

Pulsador M2, movimiento del motor paso a paso. Color amarillo y NA. Ref:
XB2BA31

Motor de 380/220. 1/2 HP.

Altivar 31

<
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Partiremos de los paramtros que el fabricante oferta como posibles para el uso
del Altivar 31. Unicamente tendremos que modificar el contenido del parametro
(L14), que puede no tener asignada la funcién paso a paso para el motor ( jog-
ging), (L14)=J0G.
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7.5 Preseleccion de velocidades con un motor asincrono controlado por un
Altivar 31

Con el Altivar 31 podemos preseleccionar cuatro, ocho o dieciséis velocidades.
Para ello utilizaremos combinaciones de las entradas logicas. Segun la combi-
nacion presente en estas entradas, tendremos una u otra velocidad. Las aplicacio-

nes que se derivan de esta forma de fucionamiento son muchas.

De esta gama de velocidades la menor (LSP) =0 Hzy la mayor (HSP) =50 Hz
estan definas por los parametros de fabrica.

También podemos cambiar el valor de la velocidad, que nos dan los pardmetros
de fabrica.

7.5.1 Preseleccion de cuatro velocidades con un motor asincrono controlado
por un Altivar 31

Partiremos de los pardmtros que el fabricante oferta como posibles para el uso
del Altivar 31. Vamos a realizar el motaje que nos permita manejar cuatro veloci-
dades. Tendremos que realizar la asignacion a las entradas logicas LI3 y LI4, de
los valores de preseleccion acordes con este montaje, esto es: “LI3=PS2” y “LI4
= PS4”, Esta asignacion se hace de fabrica.

Las velocidades que se definen de fabrica son: 0 Hz, 10 Hz, 15Hz y 20 Hz.

<

Prdcticas de Maniobras

La entrada l6gica LI1 no es asignable porque es la que define el sentido de giro

directo del motor. La entrada l6gica L12, se utiliza para definir el sentido de giro
inverseo, al establecido con la entrada logica LI1.

Esquema de cableado con un Altivar 31 para una preseleccian de cuatro
velocidades.
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Motor
380/220V

Componentes

Proteccidn contra sobrecargas y cortocircuitos, mediante interruptor automatico
tetrapolar 14; Interruptor del circuito de maniobra. Ref: 2462.

Bloque diferencial Vigi para automaticos C-60n tetrapolar. Ref: 265331.

Conmutador de tres posiciones S1. Ref: XB2BD33

Motor de 380/220. 1/2 HP.

Altivar 31

Para las entradas LI3 y LI4 usaremos puentes ( Con un cable normal uinimos las
dos bornas).

Las velocidades asignadas de fabrica rara vez nos servirdn. Pero si las queremos
utilizar, simplemente estableceriamos los puentes adecuados entre +24V y las en-
tradas L13 y LI4, formando las combinaciones que corresponderia a cada una de
las velocidades asumidas.

Pero lo normal, es que tengamos que modificarlas, para adaptarlas a nuestras

necesidades. ;.
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Las velocidades que vamos a manejar en el este ejemplo, las definimos de

acuerdo, con los valores que tenemos pensado usar en nuestra aplicacion.

En primer lugar, en el meni FUn- vamos a establecer cuatro velocidades, como
se ve en el programa adjunto.
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En segundo lugar definmos los valores de las velocidades, para ello, entramos

en el menl Set-, y vamos buscando y asignando a la velocidad elegida el valor
asociado. Para nuestro caso :

SP1=0Hz; SP2=5Hz; SP3=30Hz, SP4="50Hz

PS4 PS2
Puentes LI4 LI3 Velocidades
Abiertos los dos 0 0 OHz... SP1
Solo LI3 0 1 5 Hz ... SP2
Solo LI4 1 1 30 Hz ... SP3
Cerrados los dos 1 1 50 Hz ... SP4

Practica_7.10
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Como vemos en la tabla, las entradas Idgicas LI3 y LI4 se asignan los valores:
PS2=>LI3 y a PS4 =>LlI4.

Situamos el conmutador -S1 en la posicion 1, con lo que el motor queda en
disposicion de girar en sentido directo. A partir de aqui, vamos estableciendo todas
las combinaciones con los puentes entre LI3 y LI4. En la tabla, vemos las veloci-
dades que deben tener lugar de acuerdo con la conbinacion elegida.

Situando el conmutador -S1 en la posicion 2, y repitiendo todo lo anterior, ten-

driamos una forma de funcionamiento similar al anterior, pero el motor giraria en
sentido contrario.

7.5.2 Preseleccion de ocho velocidades con un motor asincrono controlado
por un Altivar 31

En este caso no tenemos preseleccionado de fabrica las ocho velocidades. Por
tanto, comenzamos con en el menu FUn-, definiendo ocho velocidades. Primera-
mente tendremos que asignar PS2, a continuacion PS4 y por Gltimo PS8.

Aunque desde los parametros de fabrica no preseleccionamos ocho velocidades, si
se les asigna un valor, a cada una de ellas. Estos valores son:

SP1=0Hz; SP2=10Hz; SP3=15Hz; SP4 =20 Hz; SP5 =25 Hz; SP6 = 30 Hz;
SP7 =35 Hz; SP8 =40 Hz.

<



Atomatisaciin Tndustrial Prdcticas de Mlaniobnas
El esquema de cableado varia algo, ya que en el bastidor, solamente tenemos

acceso a cuatro de las seis posibles entradas.
La entrada LI1 es la que define el sentido de rotacion del motor. Cuando la

entrada LI1 = “0" Iégico (0 Voltios). el motor girard en un sentido. Cuando la Programa de preseleccion de ocho velocidades, utilizando las entradas LI2,
entrada esté en LI1="1"légico (24 Voltios), el motor girara en sentido contrario L3, LI4.
al anterior.

Las entradas LI2, LI3, LI4 nos servirdn para que cuando tengamos la combi-
nacion adecuada, el motor gire a la velocidad asociada a dicha combinacion.

Més adelante, en la tabla que realizaremos, se veran todas las combinaciones
que podemos hacer con las tres entradas, y las velocidades asociadas a dichas & i
combinaciones.
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Motor
380/220V
(P58 e, >0 ]
@ @ v@
\J
compone’”es m’e ( Presionar 2 sg.) TE
Proteccion contra sobrecargas y cortocircuitos, mediante interruptor automatico @ ) [j
tetrapolar 14; Interruptor del circuito de maniobra. Ref: 2462. (Parpaceo)
Bloque diferencial Vigi para automaticos C-60n tetrapolar. Ref: 265331.
Conmutador de tres posiciones S1. Ref: XB2BD33

Motor de 380/220. 1/2 HP.
Altivar 31

Para las entradas LI12, LI3 y LI4 usaremos puentes ( con un cable normal
unimos las dos bornas).

<
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PS8 PS4 PS2
.
=) & Puentes LI2 LI4 LI3 Velocidades
-7 Abiertos los t 0 0 0 OHz ... SP1
‘@@ iertos los tres z
\
W @@ Cerrado solo LI3 0 0 1 5Hz.... SP2
@ ( Presionar 2 sg.)
EPE W Cerrado solo LI4 0 1 0 12 Hz ... SP3
\/
9 ® &9 (Parpadeo) €9 Cerrados LI3 y LI4 0 1 1 23 Hz ... SP4
@ @ resionar 2 s
@%W B Cerrado solo LI2 1 0 0 24 Hz ... SP5
A
®"® & (Parpaden) € Cerrados LI2 y LI3 1 0 1 28 Hz ... SP6
Y @ @ ( Presionar 2 sg.)
B ?@j ao ’—®> EBA}T% 23 Cerrados LI2 y LI4 1 1 0 33Hz...SP7
@"® = (Parpaceo) €9 Cerrados todos 1 1 1 50 Hz ... SP8
@ @ ( Presionar 2 sg.)
Lo e N s
A
Y @ En la tabla que sigue, vemos como podemos programar una secuenciacion cre-
@ @ ( Parpadeo ) @ . . . . . R .
ciente de velocidades, de manenra que, la variacién de velocidad no implique e
) de velocidades, d | on de velocidad lique el
[5G @J 30 ’% 28 (Presionar 2 sg.) @ cambio de valor simultanemente en dos bits de las entradas.
e g T ©
Y
@ @ €9 (Parpadeo) € PS8 PS4 PS2
v & @ (Presionar 25, Puentes LI2 L4 LI3 Velocidades
5P (35— 33— 33
[y iertos los tres Z...
[vj? & Abiertos | 0 0 0 OHz... SP1
@ @ ( Parpadeo ) @
®, @ @& (Presionar 2 sg) Cerrado solo LI3 0 0 1 5Hz ... SP2
EPB > 5|:| esionar 2 sg. SD
= Aes9 ® ] F & Cerrados LI3 y LI4 0 1 1 10 Hz ... SP4
@ ( Parpadeo ) @
Cerrado solo LI4 0 1 0 20 Hz ... SP3
En la tabla que hemos realizado, se ve, que la variacién de la velocidad, Cerrados LI12'y L14 1 1 0 25Hz ... SP7
viene asociada con el cambio de dos bits simultaneamente. Para pasar de SP2 a
SP3 implica que: LI3=>*“1" a “0” y LI4 =>“0" a “1”. Como fisicamente no es Cerrados todos ! ! ! 30Hz...SP8
posible, ya que tendriamos que seg_uir uno de estos dos caminos: Cerrado LI2 1 0 0 40 Hz ... SP5
a) LI3=>%“0"y LI4="0" lo que implica SP2=>SP0 y LI4=>“1" SP0O=>SP3
b) LI3="1"y LI4 => “1” lo que implica SP2=>SP4 y LI3=>“0" SP4=>SP3 Cerrados LI2 y LI3 1 0 1 50 Hz ... SP6
Uno de los dos caminos es mas recomendable que el otro.
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