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Informacion legal

La informacién proporcionada en este documento contiene descripciones generales,
caracteristicas técnicas o recomendaciones relacionadas con productos o
soluciones.

Este documento no pretende sustituir a un estudio detallado o un plan de desarrollo o
esquematico especifico de operaciones o sitios. No debe usarse para determinar la
adecuacion o la fiabilidad de los productos o las soluciones para aplicaciones de
usuario especificas. Es responsabilidad del usuario realizar o solicitar a un experto
profesional (integrador, especificador, etc.) que realice analisis de riesgos,
evaluacion y pruebas adecuados y completos de los productos o las soluciones con
respecto a la aplicacion o el uso especificos de dichos productos o dichas
soluciones.

La marca Schneider Electric y cualquier otra marca comercial de Schneider Electric
SE y sus filiales mencionadas en este documento son propiedad de Schneider
Electric SE o sus filiales. Todas las otras marcas pueden ser marcas comerciales de
sus respectivos propietarios.

Este documento y su contenido estan protegidos por las leyes de copyright
aplicables, y se proporcionan exclusivamente a titulo informativo. Ninguna parte de
este documento puede ser reproducida o transmitida de cualquier forma o por
cualquier medio (electrénico, mecanico, fotocopia, grabacion u otro), para ningun
proposito, sin el permiso previo por escrito de Schneider Electric.

Schneider Electric no otorga ningin derecho o licencia para el uso comercial del
documento o su contenido, excepto por una licencia no exclusiva y personal para
consultarla "tal cual”.

Schneider Electric se reserva el derecho de realizar cambios o actualizaciones con
respecto a o en el contenido de este documento o con respecto a o en el formato de
dicho documento en cualquier momento sin previo aviso.

En la medida permitida por la ley aplicable, Schneider Electric y sus filiales no
asumen ninguna responsabilidad u obligacion por cualquier error u omisién en
el contenido informativo de este documento o por el uso no previsto o el mal
uso del contenido de dicho documento.

Este documento puede contener términos estandarizados del sector que nuestros
clientes pueden considerar inadecuados.
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Informacion de seguridad

Asegurese de leer detenidamente estas instrucciones y realice una inspeccién
visual del equipo para familiarizarse con él antes de instalarlo, hacerlo funcionar o
prestarle servicio de mantenimiento. Los siguientes mensajes especiales pueden
aparecer a lo largo de este manual del usuario o en el equipo para advertir sobre
riesgos o remitirle a otras informaciones que le ayudaran a aclarar o simplificar
determinados procedimientos.

La adicion de uno de estos dos simbolos a una etiqueta de

(] H H “ H ” “ A H H
A '? seguridad del tipo “Peligro” o “Advertencia” indica que existe
un peligro eléctrico que causara lesiones si no se siguen las
instrucciones.

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

A A PELIGRO

PELIGRO indica una situacion de riesgo que, si no se evita, ocasionara
la muerte o lesiones graves.

A ADVERTENCIA

ADVERTENCIA indica una situacion de riesgo que, si no se evita,
puede ocasionar la muerte o lesiones graves.

APRECAUCION

PRECAUCION indica una situacion de riesgo que, si no se evita, puede
ocasionar lesiones moderadas o leves.

AVISO

AVISO sirve para indicar practicas no relacionadas con lesiones fisicas.

NOTA: Proporciona informacion adicional para aclarar o simplificar
procedimientos.

Tenga en cuenta

La instalacién, el manejo y el mantenimiento de los equipos eléctricos deberan
ser realizados solo por personal cualificado. Schneider Electric no se hace
responsable de las consecuencias que pudieran derivarse del uso de este
material.

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

Los equipos eléctricos deben transportarse, almacenarse, instalarse y utilizarse
unicamente en el entorno para el que estén disefiados.
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Aviso sobre la Proposicion 65

ADVERTENCIA: Este producto puede exponerle a productos quimicos, incluidos el plomo y
A los compuestos de plomo, que el estado de California reconoce como causantes de cancer

y anomalias congénitas u otros dafios reproductivos. Para obtener mas informacion al
respecto, visite www.P65Warnings.ca.gov.
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Acerca de este libro

Alcance del documento

La Guia de inicio rapido utiliza un ejemplo de aplicacion para describir los
diversos pasos que hay que seguir para instalar, configurar y utilizar el TeSyse T
de forma rapida.

Este documento no debe sustituir a los documentos siguientes:

» TeSys TLTM RDeviceNet Manual del usuario del controlador de gestién de
motores

* Manual de instrucciones TeSys TLTM R
* Manual de instrucciones TeSys T LTM E

Campo de aplicacion

Schneider Electric no se responsabilizara de los errores que puedan aparecer en
este documento. Le rogamos que se ponga en contacto con nosotros para
cualquier sugerencia de mejora o de modificacion, o si ha encontrado errores en
esta publicacién.

Queda prohibido reproducir cualquier parte de este documento bajo ninguna
forma o medio posible, ya sea electronico, mecanico o fotocopia, sin autorizacién
escrita de Schneider Electric.

Los datos y las ilustraciones de este manual no son vinculantes. Nos reservamos
el derecho a modificar cualquiera de nuestros productos de acuerdo con nuestra
politica de desarrollo continuo de productos. La informacién presente en este
documento puede ser objeto de modificaciones sin previo aviso y no debe
interpretarse como un compromiso por parte de Schneider Electric.

Documentos relacionados

Titulo de la documentacion Numero de referencia
Manual del usuario del En este manual de usuario se 1639504EN
controlador de gestion de presenta la gama TeSys T
motores TeSys T LTM R completa y se describen las
DeviceNet funciones principales del

controlador de gestion de

motores TeSys T LTMR.
Manual de instrucciones TeSys | En este documento se AAV7709901
TLTM Ree describe el montaje y la

conexion del controlador de

gestion de motores TeSys T

LTMR.
Manual de instrucciones TeSys | En este documento se AAV7950501
TLTM E-- describe el montaje y la

conexion del médulo de

expansion TeSys T LTME.
Manual del usuario de la En este manual se describe 1639581EN
unidad de operador de control cémo instalar, configurar y usar
TeSys TLTMCU la unidad de operador de

control TeSys T LTMCU.

Puede descargar estas publicaciones técnicas y otra informacion técnica de
nuestro sitio web (www.se.com/ww/en/download/).
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Guia de inicio rapido

Descripcién general del ejemplo de aplicacién

Introduccion

La guia de inicio rapido utiliza un ejemplo de aplicacién para ilustrar cada paso del
proceso de instalacion, configuracion y utilizacion de TeSys T.

El ejemplo de aplicacién utiliza el controlador LTM R para proteger y controlar un
motor y su carga conducida, en este caso, una bomba.

La finalidad de esta aplicacion de ejemplo es:

Demostrar como configurar el controlador LTM R en unos cuantos pasos.

Proporcionar un ejemplo que puede modificar para desarrollar su propia
configuracion.

Servir como punto de partida para el desarrollo de configuraciones mas
complejas, incorporando estas caracteristicas adicionales como control HMI
o dered.

Funciones realizadas

Cuando se haya configurado el controlador LTM R para proteger y controlar el
motor y la bomba, realizard las funciones siguientes:

proteccion de sobrecarga térmica

proteccion del sensor de temperatura del motor
proteccion de tensién/infratension

proteccion de disparo de corriente de tierra externa

configuracion inicial del sistema durante la puesta en marcha con un PCy el
software SoMove

Condiciones de funcionamiento

Las condiciones de funcionamiento utilizadas en el ejemplo de aplicacion son:

potencia del motor: 4 kW

tension linea a linea: 400 V CA
corriente: 9 A

tensién de circuito de control: 230 V CA
control de 3 cables

clase de disparo del motor 10

botdn de arranque

botén de parada

botdn de reinicio en la puerta de la carcasa
luz de disparo

luz de alarma

arrancador con un sentido de marcha para tensién maxima (arrancador
directo sobre la linea)

24V CC, alimentacion eléctrica en el centro de control del motor o estacion
de control para su uso futuro con entradas del modulo de expansion LTM E

1639575ES-1



Guia de inicio rapido

Controlador de gestion de motores

Condiciones de lared

Las condiciones de la red son, por ejemplo:
» protocolo: DeviceNet
« direccion: 1
* velocidad en baudios: transmisién en baudios automatica

EILTM R se configura a través de SoMove, y no a través de lared (la
configuracion a través del puerto de red esta desactivada).

La configuracion del software de red descrita en este documento emplea el
software de configuraciéon RSNetWorx para la configuracién de red y Studio 5000
para la configuracién del PLC.

Componentes utilizados

El ejemplo de aplicacién utiliza los siguientes componentes:

Elemento Descripcion del componente Numero de referencia

1 (Fllc_)(r;t)rolador de gestion de motores LTM R de 100-240 V CA DeviceNet (1,35...27 A LTMR27DFM

2 Maédulo de expansion LTM E de 100-240 V CA LTMEV40FM

3 Cable de conexion RJ45 LTM Ra LTM E LTMCCO004

4 Convertidor de USB a RS485 TCSMCNAM3MO002P

5 Software SoMove version = 2.3 SoMove

6 Biblioteca TeSys DTM v2.8 para TeSys Ty TeSys U DTM Files

7 TC de disparo de corriente de tierra externa TA30

8 Sensor de temperatura del motor externo PTC binario Suministrado por el usuario

Presentacion del sistema de gestion de motores TeSys T

Descripcién general del sistema

El sistema de gestion de motores TeSys T ofrece capacidades de proteccion,
control y supervision para motores de induccidon monofasicos y trifasicos.

El sistema ofrece funciones de diagndstico e historicos, asi como alarmas y
disparos configurables, lo que permite predecir de forma 6ptima el mantenimiento
de los componentes, y proporciona datos para mejorar continuamente todo el
sistema.
Los 2 componentes principales de hardware del sistema son:

* Elcontrolador LTM Ry

* ElI'moddulo de expansiéon LTM E.

Presentacion del sistema

En las tablas siguientes se describen los componentes principales del sistema de
gestion de motores de TeSys® T

1639575ES-1
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Controlador LTM R

Descripcion funcional

Numero de referencia

« deteccion de corriente 0,4...100 A

* entradas de corriente monofasica o trifasica

* 6 entradas ldgicas TON

* 4 salidas derelé: 3 SPST, 1 DPST

e conexiones para un sensor de corriente de tierra

* conexién para un sensor de temperatura del motor

e conexioén para red

« conexioén para dispositivo HMI 0 mdédulo de expansién

« funciones de proteccién, medicion y supervision de la
corriente

» funciones de control del motor

* indicador de corriente

* Indicadores LED de disparo y alarma

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

» funcién de comprobacién y reinicio

LTMRO08DBD (24 V CC, 0,4..8 AFLC)

LTMR27DBD (24 V CC, 1,35...27 A
FLC)

LTMR100DBD (24 V CC, 5...100 A
FLC)

LTMROSDFM (100...240 V/ CA, 0,4...8
AFLC)

LTMR27DFM (100...240 V CA,
1,35..27 AFLC)

LTMR100DFM (100...240 V CA,
5..100 AFLC)

Médulo de expansion
LTM E

Descripcion funcional

Numero de referencia

» deteccion de tension 110...690 V CA
* entradas de tension trifasica
* 4 entradas adicionales de légica discreta

» funciones adicionales de proteccion, medicion y
supervision de tension

* indicador LED de corriente
» indicadores LED de estado de entrada l6gica

Otros componentes necesarios para un modulo de expansion
opcional:

» controlador LTM R de cable de conexién LTM E

LTMEV40BD (entradas légicas de 24 V
CC)

LTMEV40FM (entradas l6gicas de 100 a
240V CA)

Descripcion funcional

Numero de referencia

» configuracion del sistema a través de entradas de menus
* parametros de pantalla, alarmas y disparos detectados
» control del motor

Componentes adicionales necesarios para el software SoMove:
+ unPC
* una fuente de alimentacién independiente
*+ LTMR/LTM E al cable de comunicacion del PC

SoMove 22.3

TCSMCNAM3MO002P
(convertidor de USB a RS485)

Unidad de operador de
control LTMCU

Descripcion funcional

Numero de referencia

» configuracién del sistema a través de entradas de
menus

* parametros de pantalla, alarmas y disparos detectados
« control del motor

Otros componentes necesarios para un dispositivo HMI
opcional:

LTMCU

LTM9CU30

(cable de comunicacion de HMI)

LTM R/LTM E al cable de comunicacion HMI
cable de comunicacién del HMI al PC

TCSMCNAM3MO002P
(convertidor de USB a RS485)

LTM9KCU

Juego para LTMCU portatil

Descripcion de LTM Ry LTME

Los diagramas siguientes muestran las funciones del controlador LTM Ry del

modulo de expansion LTM E:

10
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Controlador LTM R

Médulo de expansiéon LTM E
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1 Botén Test / Reset

2 Puerto HMI con conector RJ45 que conecta el controlador LTM R a una HMI, un PC o
un modulo de expansion LTM E

3 LED indicadores de estado

4 Regleta de conexiones enchufable: alimentacién de control y entradas de ldgica 'y
comunes con alimentacion interna

5 Regleta de conexiones enchufable: relé de salida unipolar/bipolar (DPST)
6 Regleta de conexiones enchufable de relé de salida

7 Regleta de conexiones enchufable: entrada de disparo a tierra y entrada de sensor de
temperatura

8 Regleta de conexiones enchufable: red PLC

Tolad

LTMEVS0FM

r-|

P
]
5

5
D—l
1M

B CRLIngId

o8
000000

ol
(uf|
9

]

rI:I
|

=

=] B

1 Puerto con conector RJ45 a un dispositivo
HMI o PC

2 Puerto con conector RJ45 al controlador
LTMR

3 LED indicadores de estado

4 Regleta de conexiones enchufable: entradas

de tension

5 Regleta de conexiones enchufable: entradas

légicas y comunes

Instalacion

Descripcién general

El procedimiento siguiente describe cémo instalar y configurar fisicamente el
sistema TeSys T, segun las condiciones de funcionamiento utilizadas en el
ejemplo de aplicacion. Para otras configuraciones se utiliza el mismo

procedimiento.

El procedimiento de instalacion completo se muestra en los manuales de

instrucciones suministrados con el controlador LTM R y el médulo de expansion

LTM E. También se describe detalladamente en el capitulo Instalacion del Manual

del usuario.

APELIGRO

muerte.

RIESGO DE DESCARGA ELECTRICA, EXPLOSION O ARCO ELECTRICO
Desconecte la alimentacion de este equipo antes de trabajar en él.

Utilice equipo de proteccién personal adecuado (PPE) y siga las
recomendaciones para el trabajo seguro con dispositivos eléctricos.

Si no se siguen estas instrucciones, se produciran lesiones graves o la

En los diagramas siguientes se muestran las dimensiones fisicas del controlador

LTM Ry del médulo de expansiéon LTM E:

1639575ES-1
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LTMR

LTME

Montajede LTM Ry LTME

Monte el controlador LTM R y el médulo de expansion LTM E, respetando las

zonas de separacion y la posicion de funcionamiento.

12
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En los diagramas siguientes se muestra como montar el LTM Ry el LTM E en un carril DIN, una placa de fijacién sélida o una placa
Telequick:

T ARVATSY

En este diagrama se muestran las posiciones de funcionamiento posibles:

-

are

Conecteel LTMRalLTME

Conecte el controlador LTM R y el moédulo de expansion LTM E mediante el cable

RJ45.

1639575ES-1
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Conecte con un dispositivo LTMCU TeSys T (opcional)

En el diagrama siguiente se muestra el dispositivo HMI LTMCU de TeSys T
conectado al controlador LTM R, con y sin el médulo de expansion LTM E:

1 Unidad de operador de control LTMCU

2 Cable RJ45 (LTM9CU30, en este ejemplo)
3 Controlador LTM R

4 Modulo de expansion LTM E

Cablear los transformadores de corriente

Cablee los transformadores de corriente de acuerdo con las condiciones de
funcionamiento:

+ Rango de corriente — 1,35...27 A
» Corriente nominal del motor — 9 A

1 paso mediante las ventanas de CT es suficiente en este caso, aunque son
posibles 2 pasos:

Iﬂ#g. EEEEEEEE | S Iﬂlgg ji=i=i=l=i=l=i=
~ ) - I =
fedoccsccoad pood joccooocooae =
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Cableado del sensor de corriente de tierra

Conecte el transformador de disparo de corriente de tierra:

P
=11 iy —

Cable LTMR
* Cablee la alimentacion eléctrica y la E/S.
» Cablee los sensores de temperatura.
PELIGRO DE DESTRUCCION DE LAS ENTRADAS LOGICAS
» Conecte las entradas del controlador LTM R mediante los 3 terminales
comunes (C) conectados a la tension de control A1 por medio de un filtro
interno.
* No conecte el terminal comun (C) a las entradas de tension de control A1 o
A2.
Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse dafos en el
equipo.
Cable LTME

Las 4 entradas légicas del médulo de expansion LTM E (1.7 - 1.10) no se alimentan
de la tension de control del controlador LTM R.

Cablee los transformadores de tensién y la E/S del médulo de expansiéon LTM E.

Uso de relés de interposicién de CA

Solo se permite el uso de un relé de interposicion en distancias cortas si es
imprescindible utilizar una tensién alterna.

Tensién del relé de CA RSB1 24V CA 48V CA 120V CA 230/240V CA
Distancia maxima para cables en paralelo sin 3000 m 1650 m (5.500 ft) | 170 m (550 ft) 50 m (165 ft)
apantallamiento metalico (10 000 ft)

Distancia maxima para cables en paralelo con 2620 m (8600 ft) 930 m (3000 ft) 96 m (315 ft) 30 m (100 ft)
apantallamiento metalico

1639575ES-1 15
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Uso de relés de interposicidon de CA con un rectificador

El siguiente diagrama muestra un ejemplo de uso de relés de interposicion de CA:

A1 A2

KA1))
T A A2

gﬁqﬁﬁc“f?ﬁc’ o

<
<
<n
<I_‘
e

Se recomienda el uso de un relé de interposicion de CA con un rectificador para

largas distancias si es imprescindible usar una tensién alterna.

Agregue un rectificador compuesto por diodos de 1 A/1000 V para controlar un
relé de interposicién de CA. De esta manera, la corriente alterna rectificada
circula por el cable de control cuando se cierra el interruptor de la parte continua.

Tension del relé de CA RSB1 24V CA 48V CA 120V CA 230/240V CA
Distancia maxima para cables en paralelo sin 3000 m 3000 m 3000 m 3000 m
apantallamiento metalico (10 000 ft) (10 000 ft) (10 000 ft) (10 000 ft)
Distancia maxima para cables en paralelo con 3000 m 3000 m 3000 m 3000 m
apantallamiento metalico (10 000 ft) (10 000 ft) (10 000 ft) (10 000 ft)

El siguiente diagrama muestra un ejemplo de uso de relés de interposicion de CA
con un rectificador:

ﬂ_
A

A1 A2

KA1

A1 A2

<

~

@{} ~0=-0-=0-=0=O =
11 ]C LZA?—IL\? C I.4(EL(FC 1.6

+
I

VAVAVAY,

LTM R
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Cableado del controlador LTM R

El diagrama siguiente muestra el circuito de alimentacion principal y el control local de 3 hilos (impulso) con
control de red seleccionable, correspondiente al ejemplo de aplicacion.

1 Contactor

2 Transformador de disparo de corriente de tierra
3 Termistor PTC binario

4 Indicacion de alarma detectada

5 Indicacion de disparo detectada

L Control local

O Apagado

N Control de red

Configuracion

Descripcion general

Después de realizar las conexiones de cableado, el siguiente paso es configurar
los parametros utilizando el software SoMove (consulte el capitulo sobre SoMove
del Manual del usuario para obtener mas informacion).

1639575ES-1 17
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A ADVERTENCIA

FUNCIONAMIENTO IMPREVISTO DEL EQUIPO

La aplicacién de este producto requiere experiencia en el disefio y la
programacion de sistemas de control. Solo las personas que tengan
experiencia estan autorizadas a programar y aplicar este producto.

Siga todos los codigos y normativas de seguridad locales y nacionales.

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

Conecte con el software SoMove™

En el ejemplo de aplicacion: Si no utiliza un moédulo de expansion, el HMI se conecta
directamente al controlador:

2 Convertidor de USB a RS485 TCSMCNAM3MO02P 1 PC que ejecuta el software SoMove
R, 2 Convertidor de USB a RS485 TCSMCNAM3MO02P

4 Modulo de expansion LTM E 3 Controlador LTM R

Configurar los parametros

Paso Accioén Resultado
1 Inicie el software SoMove. -
2 En la pantalla Main, seleccione el boton Edit Connections en | Se abrira el cuadro de didlogo Scan Result

la parte izquierda.

3 Seleccione el botén Advanced Settings en la esquina Se abrira el cuadro de didlogo Advanced Settings.
superior derecha de la ventana.

18 1639575ES-1




Guia de inicio rapido

Controlador de gestion de motores

Paso

Accion

Resultado

4

En el cuadro de didlogo Advanced Settings, realice los
siguientes ajustes:

+ Connection-Type: Serial Line

* COM Port: Debe configurarse en el puerto Com al que
esté conectado el convertidor de USB a RS485.

NOTA: Puede comprobarlo en Windows abriendo
Panel de control > Administrador de
dispositivos y, a continuacién, expandiendo
Puertos. El convertidor de USB a RS485 se
etiquetara como TSX C USB 485 (COM#)

* Link parameters: El cuadro Auto-Adaptation debe
estar marcado.

Confirme la configuracién seleccionada y haga clic en OK.

Aparecera el cuadro de didlogo Scan Result.

En el cuadro de diadlogo Scan Result, seleccione el botén
Scan Network.

NOTA: El software SoMove buscara cualquier Tesys T
que esté conectado a través del cable convertidor de USB
a RS485.

La unidad Tesys T aparecera en el espacio en blanco sobre
el botéon Scan Network.

Soan Network LastScan DateTme. 52072015 105733 AM

Una vez que aparezca la unidad Tesys T, haga clic en Apply.

Aparecera la pantalla Main.

Seleccione el botén Create a Project OFF-line.

Se abrira el cuadro de didlogo Select a Device.

En el cuadro de dialogo Select a Device, realice las siguientes
selecciones:

+ Seleccione el icono TeSys T
+ Select Communication: Modbus Serial

[t ] [_cancel ] [_rob_]

[Usase ] Select Communication (wamsses <]

Confirme la configuracion seleccionada y haga clic en Next.

Se abrira el cuadro de dialogo Create Topology.

1

En el cuadro de didlogo Create Topology, seleccione el
controlador, la version de firmware del controlador, el médulo
de expansion y la version de firmware del modulo de
expansion. Para este ejemplo, se seleccioné la siguiente
configuracion.

* Referencia comercial del controlador: LTMR27DFM
* Version de firmware del controlador: v2.7

* Referencia comercial del médulo de expansion:
LTMEV40FM

* Version de firmware del médulo de expansion: v1.8

expanson mode

o ) [ can | [ vew

Confirme la configuracion seleccionada y haga clic en Create.

Se abrira la pagina de inicio del proyecto SoMove.

Seleccione la ficha Parameter list para configurar el
dispositivo Tesys T. Los parametros de aplicacion del ejemplo
se configuran segun lo indicado en Lista de ajustes de
parametros, pagina 20.

Seleccione File > Save para guardar el archivo de
configuracion.

Se abrira el cuadro de dialogo Save as.

Escriba un nombre pertinente y haga clic en Save.

1639575ES-1
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Lista de ajustes de parametros

Ajustes de los parametros para el ejemplo de aplicacion:

nominal)

Rama Device Information | Subrama Parametro Ajuste
Device information - Current range (Rango de 1,35-27A
(Informacién de corriente)
dispositivo)
Network (Red) DeviceNet
Control voltage (Tensién 100-240 V CA
de control)
Rama Settings Subrama Parametro Ajuste
Motor and Control Settings | Motor operating mode Nominal voltage (Tension | 400V
(Ajustes de motor y (Modalidad de funcionamiento nominal)
control) del motor)
Nominal power (Potencia | 4 kW

Operating mode (Modo
de funcionamiento)

3 hilos independientes

Contactor rating 9A
(Contactor-calibre)
Phase (Fase) 3 fases

Motor temperature sensor
(Motor-sensor de temperatura)

Sensor type (Tipo de
sensor)

PTC binary (PTC binario)

Trip enable (Activacion de
disparo)

Activado

Trip level (Nivel de
disparo)

Segun el motor

Alarm level (Nivel de
alarma)

Segun el motor

Load CT (TC de carga) Load CT ratio (TC de Interno
carga-relacion)
Load CT passes (Pasos 1(1)
TC de carga)

Ground Current Sensor Ground Current Sensor 1000:1

(Sensor de corriente de tierra)

ratio (Relacion del sensor
de corriente de tierra)

Control mode (Modo de control)

Local control (Control
local)

Terminal trip (Disparo de terminal)

Thermal Settings (Ajustes
térmicos)

Thermal overload (Sobrecarga
térmica)

Trip type (Tipo de
disparo)

Inverse thermal (Capacidad térmica inversa)

Trip class (Clase de
disparo)

10

alarma)

FLC1 ™M 50 %(") (equivalente a 9 A)
Trip enable (Activacion de | Activado
disparo)
Alarm enable (Activacion | Activado
de alarma)
Current Setting Ground Current Mode (Modo Trip enable (Activacion de | Activado
(Parametros de corriente) | corriente de tierra) disparo)
Trip level (Nivel de 1A
disparo)
Trip timeout (Tiempo de 0,5s
espera de disparo)
Alarm enable (Activacion | Activado
de alarma)
Alarm level (Nivel de 200 mA

20
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Rama Settings Subrama Parametro Ajuste
Voltage Settings Undervoltage (Infratension) Trip enable (Activacion de | Activado
(Parametros de tension) disparo)
Trip level (Nivel de 85 %
disparo)

Trip timeout (Tiempo de 3s
espera de disparo)

Alarm enable (Activacion | Activado
de alarma)

Alarm level (Nivel de 90 %
alarma)

(1) ConsulteValores de FLC (corriente a plena carga), pagina 22

Transferir el archivo de configuracion

Paso | Accién Resultado
1 Seleccione File > Open Project y, a continuacion, desplacese hasta la -
ubicacion requerida y seleccione el archivo de configuracion.
2 Una vez cargado el archivo de proyecto, seleccione Communication > Se abrira el cuadro de didlogo Connect.
Connect.

Store to device Load from device
and Connect and Connect

3 Seleccione Store to Device and Connect. El software SoMove se conecta al Tesys Ty
aparecera el cuadro de dialogo Danger.

A DANGER

UNINTENDED EQUIPMENT OPERATION

Failure to follow these instructions will result in death or serious ir

f you agree to folow these instructions, press ‘Alt+F"

/W\

4 Lea la alarma en la pantalla Danger y siga las instrucciones para aceptar. El software SoMove carga los ajustes actuales
de Tesys Ty muestra la pagina de inicio.

5 El software SoMove descarga el archivo de configuracién y muestra el cuadro

de didlogo Store to Device al finalizar. Tt M‘Zce )
‘@ Store to device is Successful.

6 Seleccione OK para conectarse con el dispositivo. El software SoMove confirmara que esta
conectado y se indicara en la esquina inferior
izquierda de la pagina de inicio.

&% connected 0D 90 G| 4 trip

7 El producto esta listo para usarse. -
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Valores de FLC (corriente a plena carga)

Informacion basica de FLC

NOTA: Antes de ajustar el FLC, debe definir los pardmetros Calibre contactor
y Relacion de TC de carga en primer lugar.

Relacién de TC de carga = Primario de TC de carga / (Secundario de TC de
carga * Pasos)

Sensor de corriente max. = Rango de corriente max. * Relacion de TC de
carga

El parametro Rango de corriente max. lo determina la referencia comercial
del controlador LTM R. Se almacena en unidades de 0,1 Ay tiene uno de los
siguientes valores: 8,0, 27,0, 0 100,0 A.

El parametro Calibre contactor se almacena en unidades de 0,1 Ay lo
define el usuario entre 1y 1000 A.

FLCmax se define como el menor de los maximos del sensor de corriente y
los valores de calibre de contactor.

FLCmin = Sensor de corriente max./20 (redondeado a una precision de 0,01
A). FLCmin se almacena internamente en unidades de 0,01 A.

NOTA: No ajuste la FLC por debajo del FLCmin.

Conversidén de amperios a valores de FLC

Los valores de FLC se almacenan como un porcentaje de FLCmax.

FLC (en %) = FLC (en A) / FLCmax

NOTA: Los valores de FLC deben expresarse como un porcentaje de
FLCmax (resolucién del 1 %). Si introduce un valor no autorizado, el LTM R lo
redondeara al valor autorizado mas cercano. Por ejemplo, en una unidad de
0,4-8 A, el paso entre FLC es de 0,08 A. Si intenta configurar un valor de FLC
de 0,43 A, el LTM R lo redondeara a 0,4 A.

Ejemplo (sin TC externos)

Datos:

FLC (enA)=9A

Sensor de corriente max.= 27,0 A
Primario de TC de carga = 1
Secundario de TC de carga = 1
Pasos=102

Calibre contactor = 18,0 A

Parametros calculados con 1 paso:

Relacién de TC de carga = Primario de TC de carga / (Secundario de TC de
carga *Pasos)=1/(1*1)=1,0

Sensor de corriente max. = Rango de corriente max. * Relacién de TC de
carga=27,0*1,0=27,0A

FLCmax = min (Sensor de corriente max., Calibre contactor) = min (27,0,
18,0)=18,0A

FLCmin = Sensor de corriente max. /20=27,0/20=1,35A
FLC (en %)=FLC (en A)/FLCmax=9,0/18,0 =50 %

22
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Diagnostico

Parametros calculados con 2 pasos:

* Relacibnde TCdecarga=1/(1*2)=0.5

+ Sensor de corriente max. =27,0*0,5=13,5A

*+ FLCmax =min. (13,5,18,0)=13,5A

*  FLCmin = Sensor de corriente max. /20=13,5/20=0,67 A
* FLC (en%)=FLC (enA)/FLCmax=9,0/13,5=66 %

LTMRyLEDLTME

Indicadores LED

Debido a que en el ejemplo de aplicacion se utiliza el LTM Ry el LTM E, debe
comprobar los LED en los dos componentes:

Utilice los 5 LED de la parte frontal del controlador LTM R para supervisar su

estado, de la siguiente manera:

LED del LTM R Color Describe Indica
HMI Comm Amarillo Actividad de comunicacion entre el » Parpadeo amarillo = comunicacion
controlador LTM R y el médulo de . — o i
expansion LTM E Apagado = sin comunicacién
Power Verde Condicién de alimentacion o » Verde fijo = alimentacion activada, sin disparos internos
disparo interno del controlador LTM y motor parado
R » Verde intermitente = alimentacion activada, sin
disparos internos y motor en marcha
» Apagado = alimentacién desactivada o existen
disparos internos
Alarm Rojo Disparo o alarma de proteccion, o * Rojo fijo = disparo interno o de proteccion
condicién de disparo interno * Rojo intermitente (2 x por segundo) = alarma
» Parpadeo rojo (5 x por segundo) = condicién de
rechazo de carga o ciclo rapido
» Apagado = sin disparos, alarmas, descarga ni ciclo
rapido (cuando la alimentacion esta activada)
Fallback Rojo Conexion de comunicacion entre el * Rojo = en recuperacion
lf::é\trolador LTMRy el médulo de * Apagado = no en recuperacion (sin alimentacion)
MNS Amarillo Actividad de comunicacion en el » Parpadeo amarillo (0,2 s encendido, 1,0 s apagado) =
bus de lared Comunicacion en el bus de la red
* Apagado = sin comunicacion en el bus de la red

Utilice los 5 LED de la parte frontal del médulo de expansion LTM E para

supervisar su estado:

1639575ES-1
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1.8,1.9y1.10

LED del LTM E Color Describe Indica
Power Verde o Alimentacion del médulo o « Verde fijo = alimentacion activada sin disparos internos
rojo condicion de disparo intemo +  Rojo fijo = alimentacién activada con disparos internos
» Apagado = alimentacién desconectad
Entradas digitales .7, | Amarillo Estado de entrada « Encendido = entrada activada

* Apagado = entrada no activada

Uso con la unidad de operador de control LTMCU de

TeSys T

Funciones disponibles

Una vez conectada al LTM R, la LTMCU se puede usar para:

» Configurar los parametros del controlador LTM R.

» Mostrar informacién sobre la configuracion y el funcionamiento del

controlador LTM R.

» Supervisar los disparos y las alarmas generados por el controlador.

« Controlar el motor de forma local mediante la interfaz de control local.

Parte frontal de LTM CU

La parte frontal de LTMCU se muestra a continuacion:

(=
Y

oS i T O e

1 Pantalla LCD

2 Botones de navegacion contextuales

3 Puerto RJ45 de la parte frontal para conexion a PC (tapado)

4 Interfaz de control local, que incluye 5 teclas de control y 4 LED

Teclas de navegacion

Los botones de navegacion de la LTMCU son contextuales, es decir, que su
funcion depende de los iconos asociados que aparecen en la pantalla LCD. Estos
iconos varian segun la visualizacion y, por tanto, las funciones de los botones de
navegacion se modifican en consonancia.

Los botones de navegacion se pueden utilizar para:

» Navegar por menus y submenus.

24
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Pantallas LCD

» Desplazarse por una lista de valores.

» Seleccionar un valor en una lista de valores.

« Salir de una lista de valores sin realizar una seleccion.

» Volver al menu principal (primer nivel).

« Cambiar entre el modo de presentacion manual y automatico en la pantalla

Quick View.

En el diagrama siguiente se muestra un ejemplo de las diferentes funciones de
cada botén de navegacion asociado a un icono de la pantalla LCD.

- Metering setting h

Y

 Load CT

t v 0K a Gp—@

OO
5O O O

1 Area de informacién de la pantalla LCD.

2 Area de los iconos de navegacion contextuales de la pantalla LCD.
3 Subir al siguiente menu de nivel superior.

4 Bajar al siguiente elemento del menu.

5 Seleccionar un elemento.

6 Subir al anterior elemento del menu.

7 Volver al menu principal.

EI LTMCU presenta 3 pantallas LCD diferentes:

Pantalla LCD Funcionalidad
Menu » Mostrar y editar los ajustes necesarios para configurar el LTM R (ajustes de medicién, proteccion,
control y servicios)
* Mostrar datos de diagndstico y de historial
Vista rapida * Mostrar mediciones en tiempo real de parametros preseleccionados mediante desplazamiento
automatico o manual
Disparos y alarmas detectados * Mostrar el disparo o la alarma mas reciente

Iconos de navegacioén contextuales

En la tabla siguiente se describen los iconos utilizados con los botones de
navegacion contextuales de la LTMCU:

1639575ES-1
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Simbo- | Descripcion
lo

Simbolo

Descripcion

Permite el acceso al menu principal desde un
Q submenu o desde Quick View

Permite el acceso a Quick View desde el menu
principal o un submenu

Desplazarse hacia abajo

v

Permite el acceso al modo de desplazamiento manual,
cuando Quick View se encuentra en modo de
desplazamiento automatico

Desplazarse hacia arriba

A

Permite el acceso al modo de desplazamiento
automatico, cuando Quick View se encuentra en modo
de desplazamiento manual

O K submenu cuando hay un menu seleccionado

Valida un ajuste o un valor y permite el acceso a un

+ | Q] Q]| 1@

Se usa para aumentar un valor en el modo de menu

Ir al siguiente menu de nivel superior

T

Se usa para disminuir un valor en el modo de menu

Si un elemento de menu esta protegido con

de introducir contrasena

i contrasefa, este icono permite acceder a la pantalla

Iconos de informacion

En la tabla siguiente se describen los iconos que se proporcionan como
informacion en el area de informacion de la pantalla LCD. Indican, entre otros, el
menu o parametro seleccionado:

Simbo- | Descripcion
lo

Simbolo

Descripcion

Menu principal

Indica que la pantalla actual esta en Quick View

Menu Metering setting

Indica que se ha detectado una alarma

Menu Protection setting

=

Indica que se ha detectado un error

Menu Control setting

Informacion

Menu Services

NHENERENIE

Casilla de verificacion seleccionada

Menu Language selection

Casilla de verificaciéon no seleccionada

Botdn de seleccién marcado

<

Se ha seleccionado el elemento (para incluirlo en la
pantalla Quick View)

Botdén de seleccion sin marcar

Of [|®] | [T ||L&] | ==

LTM R en modo de configuracién

26
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Ejemplo de una pantalla HMI

Este es un ejemplo de LCD HMI que muestra una corriente media de 0,39 A en el
control local, modo de marcha:

0 9 ¢
Avg Cu;rent RuFl

E—= 039 A

1 Icono de pantalla Quick View

2 Nombre del ajuste mostrado actualmente
3 Estado del motor
4 Tecla de acceso directo al menu principal

5 Icono de modo de desplazamiento manual; si se pulsa el botén de navegacion
contextual asociado, cambia a modo de desplazamiento manual

6 Valor del ajuste mostrado actualmente

Comunicacion de red en DeviceNet™

Cablear el puerto de comunicacion

Este procedimiento se muestra en el manual de instrucciones suministrado con el
LTM Ry el LTM E, y se describe en el capitulo Instalacion del Manual del usuario:

LTM ReseDes DeviceMet

-

/
S
o

Z T1 T2 |We AN H S GRML Ve
NN NN
e I

(1) cable fino
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Establecer los parametros

Para el ejemplo de aplicacién, establezca los siguientes parametros utilizando el
software SoMove™:

Rama de ajustes Subrama Parametro Ajuste

Device information (Informacion | — Network (Red) DeviceNet™
de dispositivo)

Communication (Comunicacion) | Network port (Puerto de Address (Direccién) 1
red)
Baud Rate (Velocidad en baudios) Velocidad de
transmision en
baudios

Configuration via Network port (Configuracion a Deshabilitado
través del puerto de red)

Solo puede establecer Baud Rate en Autobaud si al menos 1 secundario se
configura con una velocidad en baudios especifica.

El parametro Network Port Comm Loss esta activado de forma predeterminada.
Si no es adecuado para su aplicacién, puede desactivar el parametro.

Mensajeria

Los tipos de conexion son los siguientes:
* Mensajes de E/S

Los mensajes de E/S contienen datos especificos de la aplicacion. Se
comunican a través de conexiones unicas y de multidifusion entre un
proveedor de la aplicacion y su correspondiente aplicacion de consumo.

» Conexiones de mensajeria explicita

Las conexiones de mensajeria explicita proporcionan rutas de comunicacion
punto a punto multiuso entre dos dispositivos especificos. Los mensajes
explicitos se utilizan para controlar el rendimiento de una determinada tarea
e informar de los resultados de ejecucion de dicha tarea. Utilice conexiones
de mensaijeria explicita para configurar nodos y diagnosticar problemas.

Arquitectura de comunicacion

28 1639575ES-1



Guia de inicio rapido

Controlador de gestion de motores

1 Chasis 1756-A7 Allen-Bradley ControlLogix con 7 ranuras
2 Fuente de alimentacion 1756-PA72 Allen-Bradley ControlLogix de 120-240 V

CA

3 Controlador 1756-L71 Allen-Bradley ControlLogix, revision 24

4 Escaner DeviceNet™ 1756-DNB Allen-Bradley ControlLogix

5 Controlador LTMR27DFM LTM R comunicandose por DeviceNet™
6 Mddulo de expansion LTM E LTMEV40FM

7 Toma de alimentacion

8 Fuente de alimentacion (24 V CC)

Herramientas de software

Numero de referencia

Freeware

Descripcion

9357-DNETL3

RSNetWorpara aplicacién DeviceNet™ para configurar y
supervisar redes DeviceNet™ y configurar dispositivos
conectados.

9324-RLD300ENE

Software de configuracion y programacion RSLogix Designer
para la familia de controladores Allen-Bradley Logix5000.

TeSys TMMC L

Un sistema de controlador de gestién de motores TeSys® T sin
maddulo de expansion, configurable a través del puerto HMI.
Esta variante permite conservar la configuracion local.

TeSys T MMC L EV40

Un sistema de controlador de gestién de motores TeSys® T
con modulo de expansion, configurable a través del puerto
HMI. Esta variante permite conservar la configuracion local.

- TeSys TMMC R Un sistema de controlador de gestién de motores TeSys® T T
sin médulo de expansion, configurable a través de la red.
- TeSys T MMC R EV40 Un sistema de controlador de gestién de motores TeSys® T

con modulo de expansion, configurable a través de la red.

Montaje de la red fisica

Para construir una red DeviceNet™ fisica:

Paso Accion

1 Instalar el moédulo del escaner DeviceNet en la ranura del PLC que se desee.

2 Comprobar que la direccion del nodo de red DeviceNet y la velocidad en baudios deseados se hayan configurado
correctamente en SoMove.

3 Realizar las conexiones con el cable de red DeviceNet™ y los conectores de extremo, fabricados de acuerdo con
especificaciones ODVA.

4 Coloque el sistema en la red conectando el PLC al controlador LTM R con el cable DeviceNet™.

5 Conectar el PC RSNetWorx al procesador.

Configuracién de la red del software

Para configurar la red DeviceNet™:
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Paso Accién Comentario
1 Registrar el EDS del controlador, pagina 30 Accion en RSNetWorx.
2 Configuracién de controlador fuera de linea, pagina 30
3 Configuracién del escaner, pagina 33
4 Configuracion del PLC en Studio 5000, pagina 35 Accion en Studio 5000.
5 Comprobacion de comunicacion DeviceNet, pagina 36

Registrar el EDS del controlador

Para registrar los datos del EDS del controlador en la biblioteca EDS de

RSNetWorx:
Paso Accion Resultado
1 Desde el meni RSNetWorx Tools, Aparecera la pantalla de bienvenida del asistente.
seleccione EDS Wizard.
2 Haga clic en Next. Aparecera la pantalla Options.
3 Seleccione Register an EDS file(s) y Aparecera la pantalla Registration.
haga clic en Next.
4 Seleccione Register a directory of -
EDS files y navegue hasta el archivo
EDS del controlador.
NOTA: Debera haber
descomprimido en un mismo
directorio el archivo zip que
contiene los archivos EDS y los
correspondientes iconos.
5 Haga clic en Next. Aparecera la pantalla EDS File Installation Test Results.
6 Haga clic en Next. Aparecera la pantalla Change Graphic Image. El controlador debe figurar en la
lista del campo Product Types como Motor Starter.
Rockwell Automation’s EDS Wizard M‘
ChaY“o?i;’;?a’:;e";:%?aphic image thatis associated with a device.
Product Types
Change icon =l Motor Starter
i TeSysT MMC V02.01L
i TeSysT MMC V02.01 L EV40
i TeSysT MMC V0201 R
i TeSysT MMC V02.01 R EV40
i ]
I
f <Back [ Next> Cancel |
| I _
7 Haga clic en Next. Aparecera la pantalla Final Task Summary.
8 Verifique que el controlador esté Aparecera la pantalla Completion.
registrado y haga clic Next.

Configuracién de controlador fuera de linea

Para agregar dispositivos a su red cuando no esta conectada su herramienta de
configuracion:
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Paso

Accion

Resultado

1

En la lista de dispositivos de
hardware, haga doble clic en 1756-
DNB Major Rev 12 en Rockwell
Automation/communication
adapter.

El escaner aparecera en la vista Project con la direccion 0.

B3 ‘DeviceNet - RSNetWonk for Devicel

A IEELC]

@QlE E|¥~ &[4 B

File Edit View Network Device Diagnostics Tools Help

e 1756-DNB

#-f) 1738-ADN12 ArmorPoint DeviceNet Adar
@ IM 1738-ADN12 ArmorPoint Scanner s

~--HJ 1738-ADN18 ArmorPoint DeviceNet Adap
U 1738-ADN18 ArmorPoint Scanner
) 1738-ADN18P ArmorPoint DeviceNet Adz _ 00
- 1738-ADN18P ArmorPoint Scanner |
@) 1738-ADNX ArmorPoint DeviceNet Adapi
- 1738-ADNX ArmorPoint Scanner N
@ 1747-SDN Scanner Module
=-§ 1756-DNB
g
ﬂ Major Rev 11
§ Major Rev 10
ﬂ Major Rev 07
| Major Rev 06
ﬂ Major Rev 05
| Major Rev 04
§ Major Rev 03
fl Major Rev 02
[} Major Rev 01
B 1761-NET-DNI Device Net Interface

% 1761-NFT-DNI Series B DeviceNet Tnterfar ©
L L |kl » o Graph [Spr

7]

x|

En la lista de dispositivos de
hardware, haga doble clic en el EDS
del controlador llamado TeSys T
MMC V02.01 L EV40 en Schneider
Automation, Inc.\Motor Starter.

El nuevo dispositivo aparecera en la vista Project. Se le habra asignado el MAC ID
mas bajo disponible, incluso si este no resulta apropiado.

B *DeviceNet - RSNetWorx for DeviceN

F-Wd & & =S

@ Q| &4 | F &

File Edit View Network Device Diagnostics Tools Help

A [EENE  TeSysT
© Safety Analog I/O Device - MMC

© safety Controllers O
© safety Discrete I/O Device i
© Smart MCC !
© Softstart Starter 01
© Software Configured Safety Relay
© Specialty I/O
= Vendor
© Benshaw Inc.
© Electro-Craft
© Rockwell Automation / Dodge
® Rockwell Automation/Allen-Bradley
© Rockwell Automation/Entek IRD Intl.
© Rockwell Automation/Reliance Electric
© Rockwell Automation/Sprecher+Schuh
- Schneider Electric
= ﬁ Motor Starter
W TeSysT MMC V02,01 L
¥ TeSysT MMC V02.01 L EV40
¥ TeSysT MMC V02.01 R
¥ TeSysT MMC V02.01 R EV40

‘ I ] » | <] » | M\ Graph [ Spreadshee

Haga doble clic en el gréafico del
controlador.

Aparecera la pagina de propiedades del controlador.
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Paso

Accion

Resultado

4

Cambie el MAC ID en el campo de
texto Address para que coincida con

la direccion establecida en el TeSys T.

1 el MAC ID utilizado en todo este ejemplo.

E TeSysT MMC V02,01 L EV40 =

General | Pavamelevs| o Daia] EDS Flle|

i TeSysT MMCV02.01 LEV40

e 2SysT MMC V02.01 L EVAD

Description:

Address: 1 -

Device Identity [ Primary ]
Vendor. [Sehneider Electric [243]

Type: |Motnr Starter [22]

Device: ITeSysT MMCV02.01 L EV40 [305]
Catalog ILTMW

1.007

Revision:

[¢] =]

Haga clic en la ficha Parameters para
seleccionar los datos que desea
intercambiar (Instance).

NOTA: Consulte el cuadro
Groups.

Para nuestro ejemplo, seleccione las siguientes dos instancias:

Tamaio de datos de ensamblado de entrada (producidos por el

controlador):

110 - Registros de supervision del LTM R (con configuracién dinamica)

Longitud de instancia = 8 bytes

Seleccione el registro 455 (Estado del sistema), 460 (Cddigo de alarma), 451
(Codigo de disparo), 466 (Relacion de corriente media (%FLC).

Tamaio de datos de ensamblado de salida (consumidos por el

controlador)
100 - Registros de control del LTM R
Longitud de instancia = 6 bytes

E% TeSysT MMC V02.01 L VA0 (2

General Parameters | /0 Data | EDSFile |

" Selectthe parameter that you want to configure and initiate an action
I.d using the toolbar.

[v Groups

B ® [ar <] =Moo = n

D ‘ @& & Parameter
@ Control Supervisor Object
® DeviceNet Object
'ﬂ DeviceNet interface

1

61 PollProdPath 110-LTM1 Monitoril
62 PollConsPath 100-LTM1 control re
63 CCProdPath 110-LTM1 Monitoril
64 Autobaud Autobaud enable
65 LTM1 monitoring - Word 0 455

66 LTM1 monitoring - Word 1 460

67 LTM1 monitoring - Word 2 451

68 LTM1 monitoring - Word 3 466

L3 Area of identification
[ Araa nf ctatictic tatale
< 1 | »

Current Value j<

0K I Cancel Apply I Help
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Resultado

6

Haga clic en OK.

52 oot o o
al = 8 s 2RR
E- &4 B
File Edit View Network Device Diagnostics Tools Help
5‘ 1756-DNB  TeSysT
© Safety Analog 1/0 Device - MMC

© Safety Controllers
© Safety Discrete /0 Device é i
00 o1

© Smart MCC
© Softstart Starter
© Software Configured Safety Relay
© Specialty /O
&-© Vendor
© Benshaw Inc.
© Electro-Craft
© Rockwell Automation / Dodge
© Rockwell Automation/Allen-Bradley
© Rockwell Automation/Entek IRD Intl.
© Rockwell Automation/Reliance Electric
© Rockwell Automation/Sprecher+Schuh
© Schneider Electric
&-@ Motor Starter

W TeSysT MMC V02.01 L

W TeSysT MMC V02.01 L EV40

¥ TeSysT MMC V02,01 R

@ TeSysT MMC V02.01 R EV40

< Im > W/ 4 »| M \Graph { Spreadsheet

o

Desde el menu RSNetWorx Tool,
seleccione Online.

Aparecera la pantalla Browse for Network.

Haga clic en OK.

Aparecera un aviso en la pantalla para indicarle que cargue o descargue la
configuracion en la red.

) Before the software allows you to configure online devices, you
" must upload or download device information. When the upload
or download operation is completed, your offline configuration
will be synchronized with the online network.

Note: You can upload or download device information on either
a network-wide or individual device basis.

Haga clic con el botén derecho y
seleccione Download to device.

La configuracion se descarga en el dispositivo.

Configuracién del escaner

Paso Accion Resultado
1 Desde la vista Project, haga doble clicen | Aparecera la pantalla de configuracion del escaner.
el icono de escaner.
2 Seleccione la ficha Scanlist. Aparecera la pantalla Scanner Configuration Applet.
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3 En la ficha Scanlist, resalte el controlador | El controlador aparecera ahora en la Scanlist.
(en MAC ID 1) en la lista Available
Devices y haga clic en la flecha derecha. £ 1756-DNB -2 S
Generall Module Scanlist | Input I Outputl ADR ‘ Summary|
Available Devices: Scanlist
W 01, TeSysT MMC V0201 R
[v' Automap on Add [V Node Active !
I Electronic Key:
| Upload from Scanner... [+]| Device Type |
[v Vendor |
| Download to Scanner... [ Product Code |
\ [~ Major Revision
Edit /O Parameters. ] Ming =
| 0K I Cancel I Apply I Help
I
4 Con el controlador seleccionado, haga clic | Aparecera la pantalla Edit /O Parameters.
en el boton Edit /0O Parameters.
5 Marque Polled e introduzca 8 en el Los tamafios de datos predeterminados son 1 (Input Size) y 1 (Output Size).
campo de texto Input Size y 6 en el
campo de texto Output Size. Edit /O Parameters : 01, TeSysT MMC V02.01 R (o
Haga clic en OK. [~ Strobed [~ Change of State / Cyclic:
Input Size: 0 3 Bytes ® c
=
Input Size: 1 3 Bytes
[v Polled Output Size 0 3 Bytes
! Input Size 8 3: Bytes HeartbeatRate:  [250 3 e
[ Output Size:  [6] 3: Bytes !
I PollRate:  |EveryScan v |
i\ OK Cancel | Restore 1/0 Sizes |
‘—
6 Haga clic en Download to scanner. Aparecera la pantalla Downloading Scanlist from Scanner.
7 Haga clic en Download. Espere a que termine el temporizador Downloading to Scanner.
8 Haga clic en OK. Se cerrara la ventana de propiedades del escaner.
9 Haga clic en Offline y seleccione la ruta La configuracion global solo puede guardarse sin conexion.

del proyecto.

Haga clic en File > Save para guardar la
configuracion global en el PC.
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Configuracién del PLC en Studio 5000

Paso Accion Resultado
1 En Studio 5000, seleccione File > New. -
2 Seleccione el tipo de controlador.
New Project
Project Types
3 togix CompactLogix™ 5370 Controller
4 ControlLogix® 5570 Controller
1756-L71 ControlLogix® 5570 Controller
w672 Controtogice 5570 Conoler
1756-L74 ControlLogix® 5570 Controller
1756-L75 ControlLogix® 5570 Controller
RSLogix™ Emulate 5000 Controller
Sotogie™ 5800 Contolr
Name: TeSysTDevicenet
Cancel Next
3 Seleccione el chasis.
© Newproject
1756-171 ControlLogix® 5570 Controller |
Revision: (287
Chassis (1756-A7__7-Siot ControlLogix Chassis -
Siot =)
Security Authority: (No Protecion -
Redundancy [ Enable
Cancel Back. Finish
4 Seleccione 1/0 configuration. Haga clic
con el botén derecho y seleccione New %, Logical Model
Module... =-&31/0 Configuration
=] 1756 Backplane 1756-A7
3 (0] 1756- /0 New Module...
Discover Modules...
& Paste Ctri+V
Properties Alt+Enter
Em
Print 4
5 Seleccione el escaner en la lista (1756-
DNB).
i e B .. oy
etvar Ior—
Koo frem Lot
fooniiedboruing
o ToPamV I AC vk
T Nrearean e mndvps
" et
oS e O ot
Ty Prwitetiledra
T—— bttt e
i brorsbitatodo i I
= ereaeep ot
e
6 Apareceran las propiedades del médulo.
Seleccione los tamafios de entrada/salida | [
de las palabras: |
. Type: 1756-DNB 1756 DeviceNet Scanner
* Input size = 8 bytes — dos palabras Vendor.  Allen-Bradiey
de 32 bits Name: Scanner - 7 ] s
«  Output size = 6 bytes — dos palabras A . Ouases: 2 [5) cata
de 32 bits N
Seleccione la ranura (1756-DNB) en el Node o & s 1 H
Chassis. Ranura 4 en nuestro ejemplo. Revision: T =] ElectonicKeying [CompatibleKeying -
Haga clic en Finish para cerrar la
configuracion.
[¥] Open Module Properties 0K [ P— ] [ Help
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Paso Accion Resultado
7 Seleccione Communication > Recent
Path. Haga clic en la ruta de acceso 2| Select Recent Communications Patr
adecuada y seleccione Go Online.
eSysT_Devicenet ~ AB_ETHIP-1\161.68.154.101\Backplane\0
MCC_TEST AB_ETHIP-1\192.168.1.200\Backplane\0
Show Only Paths Matching Serial Number in Project [ ResetPatnList | [ SetProjectPain |
Serial Number in Project:  <none> Clear Project Path
Path in Project: <none>
8 Descargue la aplicacion en el controlador. -
9 Seleccione Controller Tags para ejecutar )
el escaner y, a continuacion, establezca I —
CommandRegister.Run. FE S LB - Pt - AR TN YN QQ .9
Pt [ 6168154 101Backplanel?” v | ()
Program L] :Pr‘wﬂm ?
_— ;fx;'z-:q.m ©» Neovortes (TR K S A KK e rs oW e, rs
" o L)
8 Controfler Organizer = 3 XH Scope BiTeSysTOewconst ~ Show AdTags v
oot s - = —
o et et © o
Power-Up H [ Jeiseey A (A8 1756_ONB.
Hr 5
S racsoon ] wemvoc
M
s — "
10 Seleccione Controller Tags para ver los oo s e Toewtel LT 71 201 R - e
datos que se devuelven desde TeSys T. 8508 iR < renn - AAGEN YW -®
- a
.
e a rf‘.;.o?sm.a.o‘ s KB £ TimecCourtar X epuOvipat_K Compare X Compuaian X Wowlogea X
= w o
8 oo s | =
S comter tespTDrcene s — —
3 Power-Up Handier * Local 41 SamsRogater o] e
—_y = LocattiDen (Eed] 15
s T
? Aiaspogam [ Stocstie :
£ Unscheduled Programs [[Ftoeatso [P
& & Motion Groups  Locat 0. ==y i
© Ungrouped Axes Locat4ODm el
£ Add-On Instructions + Local4 0 Daa(0] I |
% Data Types. + Local4 0 Data[1]
# User-Defined [+ Locates ] €
-y -

Comprobacién de comunicaciéon DeviceNet

La secuencia de comprobacion de la comunicacién DeviceNet es la siguiente:

ok

Paso1: Compruebe Ilos LED de
comunicacion de la cara frontal
del LTM R
s =
=] [=]
-~
Paso 2: Compruebe el cableado y
corrijalo si es necesario
=L
) =
i
e
Paso 3: Compruebe la configuracién

mediante el software PowerSuite™
o el HMI y corrijala si es necesario

» Fin
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Registros para simplificar el funcionamiento

La informacién basica de configuracion con registros de configuracion, control y supervision se aplica a todas las

aplicaciones:

Configuration (at start-up)

See commissioning

A 4

e Compulsory circuit

- =J» Optional circuit

Control
(According to Motor Mode
Register 704)

Bit 704.0: Motor run forward
command

Bit 704.1: Motor run reverse
command

Monitoring (System status)

—

Monitoring (Alarms)

Register 460: Alarm code, or
Register 461, 462: Alarm type

(register 455) If an error
has been
Bit 455.2: System tri detected
i .2: System trip
Bit 455.3: System alarm . get more
Bit 455.8-13: Motor average current | | information
ratio with...
lﬁ
I .
1 Check if the current
: value is correct
1

Monitoring (Trips)

Register 450: Trip code, or
Register 451, 452: Trip type

Monitoring (Measurement)

Register 466: Average current ratio

To be used, if needed, to
unlock the system

\ 4

Control (Acknowledgment)

Bit 704.3: Trip reset command

Variables de comando 700-704

Instancia 100: LTM R Registros de control:

Byte 0 Byte 1 Byte 2 Byte 3 Byte 4 Byte 5
ruta 6C : 01:05 ruta 6C : 01 : 04 ruta6C: 01:01

(Registro 704) (Registro 703) (Registro 700)

LSB (bit menos MSB (bit mas LSB MSB LSB MSB
significativo) significativo)

Las variables de comando 700-704 se describen a continuacion:
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Registro Direccion DeviceNet Tipo de variable Variables de lectura/escritura

700 6C:01:01 Palabra Registro disponible para escribir comandos de forma remota que se
pueden procesar en una logica personalizada especifica.

701-703 6C:01:02-6C:01:04 (Reservados)

704 6C:01:05 Palabra Registro de control 1

bit 0 Comando de avance del motor (1)

bit 1 Comando de retroceso del motor(1)

bit 2 (Reservado)

bit 3 Comando de restablecimiento tras disparo

bit 4 (Reservado)

bit 5 Comando de comprobacién automatica

bit 6 Comando de baja velocidad del motor

bits 7-15 (Reservados)

(1) Incluso en el modo de sobrecarga, los bits 0 y 1 del registro 704 se pueden utilizar para controlar a distancia LO1y LO2.

Variables de supervisidén 451, 455, 460, 466

Instancia 110: LTM R Registros de supervision (con configuracion dinamica)

Contiene varios registros de supervision que se utilizan normalmente con un
dispositivo LTM R. Para seleccionar registros, configure los atributos 5-8 del
objeto de interfaz DeviceNet:

Byte 0 Byte 1 Byte 2 Byte 3 Byte 4 Byte 5 Byte 6 Byte 7
Registro sefialado mediante Registro sefialado mediante ruta | Registro sefialado mediante ruta Registro sefialado mediante
ruta C6:01:05 C6:01:06 C6:01:07 ruta C6:01:08
(Registro 455) (Registro 460) (Registro 451) (Registro 466)
LSB MSB LSB MSB LSB MSB LSB MSB
A continuacion se describen las variables de supervision 451, 455, 460 y 466:
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Registro Direccién DeviceNet Tipo de variable Variables de solo lectura
451 68:01:02 Ulnt Cadigo de disparo (del ultimo disparo o del disparo que tenga
prioridad)
455 68:01:06 Palabra Registro 1 de estado del sistema

bit 0 Sistema listo

bit 1 Sistema activado

bit 2 Disparo del sistema

bit 3 Alarma del sistema

bit 4 Sistema disparado

bit 5 Restablecimiento tras disparo autorizado

bit 6 Corriente en el controlador

bit 7 Motor en marcha (con deteccion de corriente si es superior al
10 % de FLC)

bits 8-13 Relacion de corriente media del motor

32=100 % FLC - 63 =200 % FLC

bit 14 En remoto

bit 15 Motor en arranque (arranque en curso)
0 = la corriente de bajada es inferior al 150 % de FLC

= = |la corriente de subida es superior al 10 % de FLC

460 68:01:0B Ulint Cédigo de alarma

466 68:01: 11 Ulint Relacion de corriente media (% de FLC)
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