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Introduccion

Prélogo

Inspeccidén de
productos

Precauciones

La DMPU es un relé de proteccion de motores electrénicos modulares que proporciona
funciones de proteccion, monitorizacién y medicion para motores de induccion CA
trifasicos, de velocidad constante o dual. La carcasa modular es para montaje con rieles
DIN, con grado de proteccion IP20. En su configuracion basica, el dispositivo es capaz de
medir las variables eléctricas del motor (corriente, tension, distorsion armonica, etc.),
monitorizar la imagen térmica del motor, y también su carga, estado operacional
(arranque/parada, arranque estrella/triangulo, punto de configuracion de alarma y otras
funciones ajustables por el usuario), temperatura de motor, a la vez que incluye un registro
de datos de eventos. La medicion de corriente se realiza mediante 3 transformadores
externos de corriente, o con transformadores integrados de nucleo dividido de hasta 5A.
Con comunicacion serial, se pueden recolectar todos los valores instantaneos relevantes y
transmitirlos a un sistema de control central para recoleccion de datos y control de
procesos. Los protocolos TCP/IP Profibus y Modbus estan disponibles para una alta
conectividad a los sistemas de bus de campo mas utilizados. Mediante la interfaz opcional
remota del operador (para montar el panel), se pueden ver los valores y estados
instantaneos. Toda la programacion de la unidad se realizara a través de software de
configuracion. Hay médulos opcionales que permiten la recoleccion de valores adicionales
PTC y PT100 para bobinas y control de temperatura de cojinetes, a la vez que se usan
entradas/salidas adicionales para algunas funciones légicas locales integradas.

Al recibir y abrir la DMPU, controle que:

Los modulos la DMPU sean los especificados en su orden de compra.

o Controle la existencia de dafios ocasionados por el transporte. Si hubiera
algun problema, no instale el producto y contacte a los vendedores de Carlo
Gavazzi.

o Sugerimos que guarde el envoltorio original en caso de que sea necesario
devolver el instrumento a nuestro Departamento Postventa. Para lograr los mejores
resultados con su instrumento, recomendamos que lea cuidadosamente este
manual de instrucciones. Si se usa el instrumento en algin modo no especificado
por el productor, la proteccién provista por el instrumento puede verse disminuida.

Para su seguridad, el siguiente simbolo le recordara que preste atencion a las
instrucciones de seguridad al configurar a instalar la DMPU. Cerciérese de seguir
las instrucciones para una mayor seguridad.

Este simbolo indica un tema o informacién particularmente
importante.

Manual DMPU rev. 0.8 11122012
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Precauciones de seguridad

Informacion
general

Manual DMPU rev. 0.8 11122012

Lea cuidadosamente este manual antes de usar el dispositivo. En caso de que
durante el uso del producto surja algin problema que no pueda resolverse con la
informacion provista en el manual, pdngase en contacto con el distribuidor o
vendedor de Carlo Gavazzi mas cercano, para recibir ayuda.

Verifique que el dispositivo esté instalado de acuerdo a los procedimientos
descriptos en este manual.

El fabricante no acepta responsabilidad alguna por ninguna consecuencia
resultante de la instalacion o ajustes inadecuados, negligentes o incorrectos del
equipo. Se considera que los contenidos de esta guia son correctos al momento
de la impresién. Con el fin de mantener nuestro compromiso con una politica de
continuo desarrollo y mejoras, el fabricante se reserva el derecho a cambiar los
detalles del producto o su desempefio, o el contenido de la guia sin previo aviso.

El dispositivo s6lo es adecuado para personal calificado que se haga
responsable de su uso. Por su seguridad, preste atencién a las instrucciones de
seguridad al manipular, instalar, operar y verificar el dispositivo.

Toda la informacidn provista en este documento es propiedad de Carlo Gavazzi
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Instalacion

Entorno ambiental

Montaje

Montaje en riel DIN

CARLO GAVAZZ|

El entorno afectara directamente el funcionamiento y la vida Gtil adecuados del
dispositivo, por lo que se lo debe instalar en un entorno que cumpla con las
siguientes condiciones:

e Temperatura ambiente: -25°C ~ +55°C (-13°F ~ +131°F)
e Evitar la exposicion a la lluvia y la humedad

e Evitar la luz solar directa

e Evitar la pulverizacién de aceite y la salinidad

e Evitar gases y liquidos corrosivos

e Mantenerlo lejos de materiales radioactivos e inflamables
e Evitar interferencia electromagnética

e Evitar vibraciones

Todos los modulos tienen grado de proteccion IP20. No ubique los dispositivos
en un entorno en el que puedan resultar dafiados eléctrica 0 mecanicamente.

Descripcion de montaje

Monte los mddulos sobre el riel DIN (antes de ubicar los médulos en el riel DIN,
mueva hacia abajo la pestafia plastica en el anverso del moédulo vy fije los médulos
al riel DIN, moviendo la pestafia nuevamente hacia arriba); conéctelos (a
excepcion de la DMPU-05) lado a lado, de acuerdo al orden definido en la
configuracién del dispositivo elegida para su aplicacion (ver el capitulo de
configuracién de software).

Los maodulos disponibles son los siguientes:

e DMPU-MBT o DMPU-PRB (unidad de base Modbus TCP/IP o Profibus)
e DMPU-05 (unidad de medicién)

e DMPU-R2 (unidad 21/20)

e DMPU-CC (unidad de extension de bus)

El primer médulo montado lado a lado a la izquierda debe ser DMPU-MBT o
DMPU-PRB (m&dulo principal). EI montaje lado a lado hace posible la
comunicacion entre modulos, asi como alimentar a los otros modulos desde el
principal. Utilice médulos DMPU-R2 para aumentar las entradas/salidas
disponibles y el adaptador de bus interno DMPU-CC si se necesita mas de un riel
DIN. La méxima cantidad de mddulos conectables es:

e 1DMPU-MBT o DMPU-PRB

Manual DMPU rev. 0.8 11122012
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Ejemplo de montaje e 1 DMPU-05
e 10 médulos de expansion (DMPU-R2)

Si se cambia el orden de los médulos después de la definicion de la configuracion
de software, verifique la congruencia entre el montaje de los médulos y la
configuracion de software; en caso de incongruencia, la aplicacion puede no
funcionar adecuadamente.

La conexion y desconexion de los mddulos debe hacerse cuando el

sistema esté APAGADO.

Si se usa la pantalla DMPU-HMI, méntela en el panel frontal.

Montaje DMPU-CPAN

Manual DMPU rev. 0.8 11122012
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Dimensiones

DMPU-MBT

DMPU-05

DMPU-CC

11
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DMPU-PRB

DMPU-R2

Recorte de panel de DMPU-CPAN

Manual DMPU rev. 0.8 11122012
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Cableado

Conecte los cables a las terminales, teniendo cuidado de mantener el par de

torsién correcto:

Par de torsion de las terminales

Modulo Par de torsién del destornillador
DMPU-MBT y DMPU-PRB 0,4Nm/0,8Nm
DMPU-05 0,4Nm/0,8Nm
DMPU-R2 0,4Nm/0,8Nm

Utilice cables con la siguiente seccién:

Seccién del cable

Médulo Maxima seccion del cable

DMPU-MBT y DMPU-PRB fuente de alimentacién 2 x 1,5 mm®
entradas 6 x 1,5 mm®
comunicacién RS485 3 x 1,5 mm?

DMPU-05 salidas 4x1,5 mm’
entradas 4 x 1,5 mm?
corrientes 2 9mm

DMPU-R2 entrada y salida 4 x 1,5 mm?

DMPU-MBT y DMPU-PRB

Conecte la tension de la fuente de alimentacion segun el esquema, teniendo en

cuenta la polaridad.

Conecte 3 sensores de temperatura maxima (PT100 de 2 cables o PTC) 0 3
entradas digitales o una combinacion.

Si se usa la pantalla DMPU-HMI, conecte el puerto serie de la pantalla al puerto

RS485. Es lo mismo utilizar el tornillo o las terminales RJ11.

Para reducir el ruido en el cable de comunicacién RS485, use un cable
blindado y conecte la malla blindada la terminal GND y a tierra (sélo un

punto).

DMPU-MBT

Al programar DMPU-MBT o DMPU-PRB con software DMPU-PS

(usando el puerto RS485), debe desactivarse la pantalla DMPU-HMI

Manual DMPU rev. 0.8 11122012
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Vista inferior de DMPU-MBT

13

y DMPU-PRB

DMPU-05

Remocioén de la tapa para
medicion de la corriente

(ver las instrucciones de la pantalla para activar este modo), de otro
modo la conexion puede no trabajar adecuadamente (no se puede
tener dos dispositivos principales en el mismo bus).

En la parte inferior del modulo hay dos conectores RJ11 para el médulo de
medicién DMPU-05 (a la izquierda) y el cable DMPU-CPAN o DMPU-CPC (a la
derecha); estos cables se usan para conexion a PC y para la configuracion
mediante software de programacion.

En la parte superior del médulo hay un puerto auxiliar de comunicaciéon que
depende del tipo de madulo principal:

. en la DMPU-MBT hay un conector RJ45 para comunicacion Modbus
TCP/IP

) en la DMPU-PRB hay un conector DB9 para comunicacién Profibus
DMPU-05

Estos médulos estan conectados a DMPU-PRB o DMPU-MBT mediante el cable
dedicado con el conector RJ11 en la parte inferior del médulo.

Conecte el médulo de medicion cuando el dispositivo no esté
conectado a la alimentacion.

Se puede usar so6lo un moédulo de medicion (DMPU-05) para cada
modulo principal.

La DMPU-05 no requiere fuente de alimentacioén auxiliar; ya cuenta con
alimentacion desde el médulo principal a través del conector RJ11.

Para medir las corrientes, quite los 4 tornillos del frente para abrir la tapa de la
DMPU-05 y ubique los 3 cables del motor o los cables del transformador de
corriente en los orificios, para permitir la medicién de corriente a través de los
transformadores de corriente trifasicos de nicleo dividido (el diametro del orificio
para el cable es de 9 mm), prestando atencién a la secuencia y las direcciones
actuales. Cierre la tapa de la DMPU-05 con un destornillador, evitando dafios al
cable. Conecte las tensiones (directamente o mediante transformadores de
tension) a las terminales, incluyendo la neutral, de estar disponible. La conexién a
tension no es obligatoria, pero se recomienda para aumentar la precisién del
producto.

Preste atencion a la referencia de las tensiones y corrientes: la terminal
de tensién L1 se refiere al orificio de corriente 11, la terminal de tensién
L2 se refiere al orificio de corriente 12, la terminal de tensién L3 se
refiere al orificio de corriente 13. Observe las direcciones de las
corrientes de acuerdo a las flechas presentadas en la etiqueta frontal (la
punta de la flecha indica la posicién del motor).

Conecte hasta 2 salidas de relés.
Manual DMPU rev. 0.8 11122012
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La salida presente en el modulo de medicion tiene un retardo intrinseco
<100 ms. Las de los mddulos DMPU-R2 < 1000ms. Utilice las primeras
para las tareas mas criticas en términos de tiempo (por ejemplo:
arranque/parada, estrella/triangulo, ...).

Los transformadores de corriente sugeridos para las tensiones de alimentacion y
las calificaciones mas comunes de motores son los siguientes:

Transformador de corriente

Manual DMPU rev. 0.8 11122012

Potencia del motor Elementos
[kw]
@230V @400V @480V @600V
15 CTD3X1505A - - -
2,2 CTD3X1505A - - -
3,7 CTD3X1505A CTD3X1505A CTD3X1505A -
55 CTD3X1505A CTD3X1505A CTD3X1505A CTD3X1505A
7,5 CTD3X2005A CTD3X1505A CTD3X1505A CTD3X1505A
11 CTD3X2505A CTD3X1505A CTD3X1505A CTD3X1505A
15 CTD3X4005A CTD3X2005A CTD3X1505A CTD3X1505A
18,5 CTD3X5005A CTD3X2505A CTD3X2005A CTD3X1505A
22 CTD3X6005A CTD3X3005A CTD3X2505A CTD3X2005A
30 CTD3X7005A CTD3X4005A CTD3X3005A CTD3X2505A
37 CTD3X10005A  |CTD3X5005A CTD3X4005A CTD3X3005A
45 CTD3X12005A  |CTD3X6005A CTD3X5005A CTD3X4005A
55 CTD4X15005A CTD3X7005A CTD3X6005A CTD3X5005A
75 CTD8V20005A CTD3X10005A CTD3X7505A CTD3X6005A
90 CTD8V25005A CTD4X15005A CTD3X10005A CTD3X7505A
110 CTD8V30005A  |CTD4X16005A CTD4X15005A CTD3X10005A
DMPU-R2

Toda la informacidn provista en este documento es propiedad de Carlo Gavazzi
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DMPU-CPAN

DMPU-CPC

DMPU-HMI

CARLO GAVAZZ|

Este mddulo no requiere fuente de alimentacion auxiliar; ya cuenta con
alimentacion a través del médulo interno desde el moédulo principal.

Conéctelo cuando el dispositivo no esté
conectado a la alimentacion.

Conecte hasta 2 sensores de temperatura (PT100 de 2 0 3 cables 0 PTC) 0 2
entradas digitales o una combinacion.

Conecte hasta 2 salidas de relés.

DMPU-CPAN o DMPU-CPC
Se usan cables DMPU-CPAN y DMPU-CPC para comunicacién con la PC:

. Utilice cable DMPU-CPC para conectar las DMPU-MBT o DMPU-PRB
directamente al puerto PC RS485. Si este puerto no esta disponible en su PC,
use un adaptador.

. Utilice el cable DMPU-CPAN para desplazar la toma RJ11 desde el
madulo principal al panel y conecte el puerto de PC RS 485 al panel, mediante el
cable DMPU-CPC. Este accesorio es de gran ayuda cuando el dispositivo esta
instalado en un sistema de cajones, para permitir la reprogramacion, la descarga
de registradores de datos y la solucion de problemas sin apagar el dispositivo.

Los cables DMPU-CPAN o DMPU-CPC se conectan a la toma RJ11 en
lado derecho inferior de DMPU-PRB o DMPU-MBT.

Durante la conexion con el software DMPU-PS, debe desactivarse la pantalla
DMPU-HMI (ver las instrucciones de la pantalla para activar este modo), de otro
modo la conexién no funcionard adecuadamente (no se puede tener dos
dispositivos principales en la misma red RS485 Modbus).

DMPU-HMI

Conecte la pantalla DMPU-HMI al médulo principal a través de las terminales de
tornillos, teniendo en cuenta la polaridad RS485. Para reducir el ruido, use un
cable blindado y conecte la malla blindada la terminal GND del madulo principal y
a tierra).

Manual DMPU rev. 0.8 11122012
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Diagramas de cableado

DMPU-MBT y DMPU-PRB

Fuente de I Sensores de temperatura PT100 y
. ., Entradas digitales
alimentacion PTC

DMPU-R2

Sensores de temperatura

Entradas digitales Sensores de temperatura PTC

PT100
DMPU-05
Conexiéon de mediciéon Salida de relé
DMPU-HMI
Fuente de

. L, Conexion de puertos RS485
alimentacién

Manual DMPU rev. 0.8 11122012
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Configuracion del software DMPU-PS

Introduccion

Arranque

Requisitos del
sistema

Estructura del
software
17

La configuracion de fabrica lanza el producto sin funciones programadas. Utilice
el software DMPU-PS para crear la configuraciéon deseada y subirla al dispositivo
a través del cable de comunicaciones.

Apague el motor mientras se envia la
configuracion.

La configuracién del dispositivo se define mediante un recorrido guiado en el que
el usuario ingresa paso a paso las caracteristicas principales del motor, el tipo de
madulo principal, los madulos adicionales, los parametros de comunicacion,
todas las alarmas y advertencias para proteccién del motor y la configuracién de
entradas y salidas. En la ventana principal, el usuario puede ver las
configuraciones actuales y modificarlas o subir/descargar una configuracion
especifica desde/hacia el dispositivo. El usuario también puede cargar
configuraciones predefinidas de parametros para configurar con rapidez las
funciones de operacion mas comunes, como arranque/parada del motor, reversa,
arranque triangulo/estrella y 2 velocidades. DMPU-PS también tiene una seccién
para leer los registros del registrador de datos de la DMPU.

Instale en su PC el software DMPU-PS proporcionado por Carlo Gavazzi.
Conecte el puerto de PC RS485 al mddulo principal (DMPU-MBT o DMPU-PRB)
a través del cable DMPU-CPC o DMPU-CPAN. También pueden usarse cables
sin conectores (usando los tornillos de terminales del puerto RS485).

Al arranque, configure los parametros principales del software en el menu
principal: “File” [Archivo] -> “Setup” [Configuracion]

. Configure los pardmetros de comunicacion RS485 entre la PC y la
DMPU-MBT o la DMPU-PRB. La configuracion de fabrica de los médulos
principales son: speed [velocidad] “9600bps”, data bits [bits de datos] “8”, parity
[paridad] “none” [ninguna], stop bit [bit de parada] “1” y device ID [ID de
dispositivo] “1”.

. Defina el idioma del software.

El estado de la comunicacién aparece en la parte inferior de la ventana principal:
“offline” [fuera de linea] si el dispositivo no esta conectado correctamente o si los

parametros de comunicacién son incorrectos; “online” [en linea] si el dispositivo
esta listo para la comunicacion.

. Resolucién minima del monitor; 800x600 pixeles

. Compatibilidad: Windows XP, Windows Vista, Windows 7

Manual DMPU rev. 0.8 11122012
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Funciones
principales

Manual DMPU rev. 0.8 11122012

La ventana principal del software tiene las siguientes partes:

. Barra de menU: un menu para acceder a las funciones mas comunes y a
la configuracién basica del software
. Barra de herramientas: botones para seleccionar entre las funciones

principales del software, usadas para configurar y monitorizar el dispositivo
. Lista de configuracion: una lista de configuraciones creada por el usuario
Las funciones del software en la barra de herramientas son las siguientes:

Botones de la barra de herramientas

Botén Descripcion de la funcién

Afiade una configuracién nueva a la lista de configuraciones. Se muestra una
ventana para ingresar el nombre de la configuraciéon.

New
[Nueva]

Open [Abrif] Carga configuracion previamente almacenada de un archivo externo.

Importa la configuracién del dispositivo al software o exporta la configuracion
Imp/Exp seleccionada en la lista de configuraciones al dispositivo.

Save Guarda los parametros de la configuracion resaltada (en la lista de configuraciones)
[Guardar] ~ [EMun archivo externo.

Modify Un asistente para insertar todos los parametros de la configuracion.
[Modificar]

Remove Se elimina la configuracion seleccionada (en la lista de configuraciones).
[Eliminar]

Monitoring  |Monitoriza los valores instantaneos de las variables y el estado de las alarmas
[Monitorizac |virtuales en el dispositivo.

ion]

Data ) . .
logging Descarga los registradores de datos y los graba en un archivo externo de Microsoft
[Registro de Excel 97-2003.

datos]

Commands  |Ejecuta los comandos de DMPU.
[Comandos]

Reset Restaura el dispositivo a su configuracion de fabrica.
[Reiniciar]

Print Imprime un documento recuperando la configuracion.
[Imprimir]

Close Cierra el software.
[Cerrar]

New [Nueva]

Presione el boton “New” en la barra de herramientas para agregar una nueva
configuracion a la lista de configuraciones y luego use el boton "Modify" para
ingresar los parametros de configuracién (ver el capitulo correspondiente).

Open [Abrir]

Presione el boton “Open” en la barra de herramientas para cargar una

Toda la informacidn provista en este documento es propiedad de Carlo Gavazzi
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configuracion para DMPU almacenada previamente en un archivo externo. Esta
configuracion se afiade a la lista de configuraciones.

Imp/Exp

Este boton soélo se activa si se selecciona un elemento de la lista de
configuraciones. Se presenta una ventana para seleccionar si se importa la
configuracion del dispositivo al software (sobrescribiendo los datos en la
configuracién seleccionada) o si se exporta la configuracién seleccionada en la
lista de configuracién del software al dispositivo (sobrescribiendo la configuracion
previa del dispositivo). Se muestra una ventana de alerta si los mddulos
seleccionados en la configuracion exportada no coinciden con los médulos
presentes fisicamente.

Apague y encienda la DMPU después de la exportacion de
configuracion.

Save [Guardar]

Guarda los parametros de la configuracion seleccionada (en la lista de
configuraciones) en un archivo externo. Si no hay un elemento seleccionado en la
lista de configuracion, este botén esta deshabilitado. Utilice este archivo para
almacenar la configuracién de la planta para futuro mantenimiento y asistencia.

Modify [Modificar]

Inicia un asistente con los valores de parametros de la configuracion
seleccionada ingresada la Ultima vez, o los valores predeterminados, en caso de
una nueva configuracion.

Mediante el asistente, inserte todos los parametros de la configuracion, que se
dividen en los siguientes 3 grupos:

1. Basic parameters [Parametros basicos]: para seleccionar el médulo
principal, afiadir médulos de expansion y medicion, establecer los parametros de
comunicacion entre la DMPU y la PC o el sistema de supervision, ingresar las
caracteristicas del motor.

2. Functions configuration [Configuracion de funciones]: para definir las
funciones de entradas/salidas y las funciones variables de monitorizacién interna
(por ej. ANSI, contadores/temporizadores, variables instantaneas, etc.). También
es posible afadir configuraciones predefinidas desde archivos externos, evitando
asi programar cada vez desde cero.

3. Data logger [Registrador de datos] para afiadir variables a almacenar en
los registros de datos.

Toda ventana del asistente tiene un botén para cancelar (que permite cerrar el
asistente) y los botones 'Siguiente' y 'Anterior' (que permiten moverse hacia
adelante y atras en las ventanas del asistente). Vea la "Descripcion del asistente”
para obtener mas detalles sobre los grupos de 3 pasos.

Remove [Eliminar]
Elimina la configuracién seleccionada después de solicitar confirmacién. La

Manual DMPU rev. 0.8 11122012
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configuracion eliminada se quita de la memoria del software, no del dispositivo.

Monitoring [Monitorizacion]

Esta ventana permite monitorizar los valores instantaneos de las variables y el
estado de las alarmas virtuales en el dispositivo. La ventana esté dividida en 5
hojas que muestran los siguientes 5 grupos de variables:

Variables de monitorizacién

Hoja de corriente

Corriente de fase 1

Corriente de fase 2

Corriente de fase 3

Corriente positiva secuencial de motor

Corriente negativa secuencial de motor

IIMB

Desequilibrio de corriente

TCU Capacidad térmica utilizada [%]
lEARTH 64 Corriente de fallo a tierra
THD I, Distorsion total armoénica de |,
THD I, Distorsién total armoénica de |,
THD I Distorsién total armoénica de |3
Hoja de tensién
Vin Tension L1-N
Vo Tension L2-N
Van Tension L3-N
Vins Valor promedio de tensiones fase-neutro
Vi2 Tension L1-L2
Va3 Tension L2-L3
V31 Tension L3-L1
Viis Valor promedio de tensiones fase-fase
AsyV . Asimetria L-N%
AsyV, Asimetria L-L%
THD Vin Distorsion total armoénica de Vi

Manual DMPU rev. 0.8 11122012
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THD Von

Distorsion total arménica de V.
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THD Vsn

Distorsion total arménica de Vi

THD Vi,

Distorsion total armonica de V.,

THD V.3

Distorsion total armonica de V.3

THD Va4

Distorsion total armonica de V34

Hz

Frecuencia

Hoja de temperatura/digital

IN; a IN23

Entradas digitales asociadas a médulos principales o de expansion (hasta 23

disponibles)

TIN; a TIN23

Entradas de temperatura asociadas a médulos principales o de expansion (hasta 23

disponibles)

VIN: a VINg

Entrada virtual asociada a entrada Modbus o Profibus (hasta 9 disponibles)

Hoja de potencia

W,

Potencia activa de Fase 1

W,

Potencia activa de Fase 2

Ws

Potencia activa de Fase 3

Wror

Potencia activa total

VA,

Potencia aparente de Fase 1

VA,

Potencia aparente de Fase 2

VA;

Potencia aparente de Fase 3

VAror

Potencia aparente total

VAR

Potencia reactiva de Fase 1

VAR

Potencia reactiva de Fase 2

VAR;z

Potencia reactiva de Fase 3

VARror

Potencia reactiva total

PF,

Factor de potencia de Fase 1

PF,

Factor de potencia de Fase 2

PFs

Factor de potencia de Fase 3

PFror

Factor de potencia total

Hoja de variables operativas

Manual DMPU rev. 0.8 11122012
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kWhror Energia activa [kWh]

kVARhror Energia reactiva [kVArh]

Ns Numero total de arranques

Nsh Numero de arranques por hora

TrroT Horas totales de funcionamiento

TreaR Horas parciales de funcionamiento

Ter Estimacion de tiempo antes del disparo (asociada con ANSI 49)
Ter Estimacion de tiempo antes del reinicio (asociada con ANSI 66)

También se muestra el estado de las alarmas virtuales (disparadas o no).

Data logging [Registro de datos]

Mediante esta funcion, se pueden descargar los registros de datos de la DMPU.

Las tablas de datos se guardan en un archivo de Microsoft Excel 97-2003. Al
grabar los registros de datos a la PC, se pueden reiniciar los valores

almacenados en el dispositivo.

Commands [Comandos]

Esta funcién permite ejecutar los comandos DMPU, que son los siguientes:

Lista de comandos

Comando

Descripcion

Reset total kwWh [Reiniciar kWh
totales]

Reinicia a cero el contador de Energia activa

Reset total kVArh [Reiniciar kVArh
totales]

Reinicia a cero el contador de Energia reactiva

Reset total numbers of starts
[Reiniciar el nimero total de
arranques]

Reinicia a cero el contador del NUmero de arranques

Reset partial running hours
[Reiniciar horas parciales de
funcionamiento]

Reinicia a cero el contador de Horas parciales de
funcionamiento

Reset Max motor start time
[Reiniciar el tiempo maximo de
arranque del motor]

Reinicia a cero el contador del Tiempo maximo de
arranque del motor

Reset Max start currents [Reiniciar
corrientes maximas de arranque]

Reinicia a cero el contador de Corrientes maximas de
arranque

Reset datalogger [Reiniciar el
registrador de datos]

Reinicia la memoria del registrador de datos

Toda la informacidn provista en este documento es propiedad de Carlo Gavazzi
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Reset data event [Reiniciar el
evento de datos]

Reinicia la memoria del evento de datos

Reset fast datalogger [Reiniciar el

> b Reinicia la memoria del registrador de datos rapido
registrador de datos rapido]

Reset latched alarms [Reiniciar

. . Reinicia las alarmas asociadas a un disparador
alarmas asociadas a un disparador]

Reset [Reiniciar]
Esta funcidn restaura el dispositivo a la configuracién de fabrica.
Print [Imprimir]

Imprime un documento recuperando la configuracién. Este documento incluye los
siguientes contenidos:

. El cuadro sindptico de las conexiones (inserto en el panel grafico de
conexiones durante la configuracién).

. El cuadro sindptico de las conexiones para los "bloques de funciones
I6gicas".

. Los valores de la lista de parametros de cada blogue usado.

Utilice este documento para almacenar la configuracion de la planta para mejor
mantenimiento y asistencia.

Close [Cerrar]

Se cierra el software.

Manual DMPU rev. 0.8 11122012
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Descripcion del asistente

Parametros basicos

Manual DMPU rev. 0.8 11122012

El asistente, en relacion a los parametros basicos, se divide en 4 ventanas que se
describen a continuacion.

Configuraciéon de moédulos

Define el tipo de médulo principal, el médulo de medicion y afiade los médulos de
expansion en uso: utilice los botones para afiadir mddulos en la lista de médulos
usados o para eliminarlos de la lista; el nUmero maximo de médulos conectables
es de 10.

Los médulos en la lista de médulos usados deben listarse en el mismo
orden en el que estan montados fisicamente; de otro modo, el
dispositivo puede no funcionar adecuadamente.

Los tipos de médulos de expansion disponibles son los siguientes:

Mdédulos de expansion

Moédulo de expansion Descripcion

DMPU-R2 Maodulo E/S (con entradas digitales/de temperatura y salidas de relé)

Seleccione la unidad de temperatura ("Celsius" o "Fahrenheit"), que se utilizara
para todas las temperaturas medidas.

Comunicacion

Establece los parametros del puerto de comunicacién del médulo principal:

Parametros de comunicacién del médulo principal

DMPU-MBT

“IP address” [direccion IP], la “Subnet mask” [mascara de subred], la
“Default gateway” [puerta de enlace predefinida] y el “Modbus TCP/IP port”
[puerto TCP/IP Modbus]; la direccién IP es fija (DHCP no disponible)

Parametros de
Ethernet:

Parametros de

Modbus RTU: Direccion del instrumento, tasa en bps, paridad y bit de parada.

DMPU-PRB

Parametro de

Profibus: Direccion de Profibus

Toda la informacidn provista en este documento es propiedad de Carlo Gavazzi
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Parametros de

Modbus RTU: Direccion del instrumento, tasa en bps, paridad y bit de parada.

Los parametros de comunicaciones se tornan efectivos cuando se
apaga y vuelve a encender el dispositivo.

Parametros CT y VT

Si se usa el médulo DMPU-05, ingrese los parametros Rct (tasa de
transformador de corriente) y Ryt (tasa de transformacion de tensién). Todas las
variables eléctricas que se usan ya tienen en cuenta estas tasas. Establezca las
tasas a 1 si no se usan CT ni VT.

Caracteristicas del motor

Defina los siguientes parametros generales:

Parametros generales

Parametro Funcién

Corriente nominal del motor (de la placa de identificacién del motor o
de su hoja de datos)

Tiempo de arranque nominal del motor (depende de la aplicacion y

ter del tipo de carga)

Isasr tsasr, tsas.cy Kao, Kasy |yyor o descripcion de la imagen térmica ANSI 49

Kags

Configuraciones de

funciones
Las entradas digitales/temperatura, funciones internas (alarmas de variables
instantaneas, funciones ANSI, contadores/temporizadores, funciones logicas) y la
salida de relé se representan como bloques gréaficos. Todas ellas (excepto las
salidas) se llaman "alarmas virtuales": son alarmas internas de la DMPU y
pueden estar conectadas a las salidas de relés o ser leidas desde el sistema de
control anfitrién (ver las dos palabras en el protocolo de comunicacion que
representan el estado de las alarmas virtuales). Las funciones y el estado de
estas alarmas (disparadas o no disparadas) se describen en el capitulo de
"Descripcion del bloque”.

25 Manual DMPU rev. 0.8 11122012
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Todos estos bloques tienen conectores de entrada (a la izquierda del bloque) y/o
conectores de salida (a la derecha del blogue). Conecte los conectores entre los
diferentes bloques haciendo clic y arrastrando si una funcién del bloque depende
de otro estado de alarma virtual: cada conexidn entre los bloques enlaza la
entrada del bloque de funciones al estado de funcién de otro bloque.

El usuario puede conectar los bloques directamente al relé de salida o mediante
la funcién légica o funciones ANSI, contadores/temporizadores, contadores
internos o bloques de variables instantaneas. El usuario también puede afiadir un
bloque sin conexion al relé de salida (por ejemplo, para monitorizarlo desde el
sistema de supervisién en el puerto Ethernet o Profibus).

La configuracién de funciones se realiza mediante una herramienta grafica donde
todos los elementos precedentes estan representados por bloques divididos en
los siguientes grupos:

Lista de bloques

Entradas

Principal.1, Principal.2, 3 (_ent_radas digitales o de temperatura asociadas a los médulos
Principal.3 principales
Desde 1.R2.1a Hasta 20 entradas digitales o de temperatura asociadas a los médulos de
10.R2.2 expansion
Desde Virtual.1 a Entrada virtual asociada a entrada Modbus o Profibus (hasta 9
Virtual.9 disponibles)

Funciones variables instantaneas
Vin Tension L1-N
Vo Tension L2-N
Van Tension L3-N
Vin \Valor promedio de tensiones fase-neutro
Vi Tension L1-L2
Vos3 Tension L2-L3
Vaq Tension L3-L1
Vi \Valor promedio de tensiones fase-fase
Iy Corriente de fase 1
P Corriente de fase 2
I3 Corriente de fase 3
leArTH Corriente de fallo a tierra
Wy Potencia activa de Fase 1
W, Potencia activa de Fase 2

Toda la informacidn provista en este documento es propiedad de Carlo Gavazzi
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Potencia activa de Fase 3
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Wror

Potencia activa total

VAL

Potencia aparente de Fase 1

VA,

Potencia aparente de Fase 2

VA3

Potencia aparente de Fase 3

VAror

Potencia aparente total

VAR:

Potencia reactiva de Fase 1

VAR

Potencia reactiva de Fase 2

VAR;z

Potencia reactiva de Fase 3

VARror

Potencia reactiva total

PF,

Factor de potencia de Fase 1

PF,

Factor de potencia de Fase 2

PFs

Factor de potencia de Fase 3

PFror

Factor de potencia total

Hz

Frecuencia

ASyVL,N

Asimetria L-N%

ASyVL_L

Asimetria L-L%

Secuencia de fase

Secuencia de fase L1-L2-L.3 0 L1-L3-L2

1+

Componente de secuencia positiva de la corriente del motor

Componente de secuencia negativa de la corriente del motor

THD Vin

Distorsion total arménica de Vi.n

THD V.

Distorsion total armonica de V.

THD Vsn

Distorsion total arménica de V.

THD Vi,

Distorsion total armonica de Vi,

THD V.3

Distorsion total armonica de V.3

THD V3.

Distorsion total arménica de Vs.1

THD Iy

Distorsion total arménica de I,

THD I,

Distorsion total arménica de I,

THD I3

Distorsion total armonica de I3

TCU

Capacidad térmica utilizada [%]

Funciones ANSI

Manual DMPU rev. 0.8 11122012
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ANSI 49

Imagen térmica

ANSI 46 Corriente de secuencia inversa
ANSI 50 Sobrecorriente

ANSI 64 Fallo a tierra

ANSI 6654 Arranques por hora

ANSI 66mr8s Tiempo entre arranques

ANSI 66mTrLs

Tiempo desde la Ultima parada

ANSI 37 Corriente baja
ANSI 27S Baja tension

ANSI 59 Sobretension
ANSI 47 Secuencia de fase
ANSI 27D Pérdida de fase

IIMB

Desequilibrio de corriente

Contadores/temporizadores

Contador 1, Contador
2

Contador auxiliar: una entrada para incrementar y una entrada para
reiniciar el contador

Temporizador 1,
Temporizador 2

Temporizador auxiliar: una entrada para activar y una entrada para
reiniciar el temporizador

Contadores internos

Nsh Arranques por hora
Ter Tiempo estimado antes del disparo (asociado con ANSI 49)
Ter Tiempo estimado antes de reiniciar (asociado con ANSI 66s)

Salidas digitales

Principal.1, Principal.2

2 salidas de relé asociadas al médulo de medicion

Desde 1.R2.1 a
10.R2.2

Hasta 20 salidas de relé asociadas a los médulos de expansion

Reinicio de
disparadores

Salida interna para reiniciar todas las funciones activas que se han
configurado con disparadores (funciones configuradas como "Activadas y
asociadas a un disparador")

Funciones légicas

Desde la Tabla de
verdad 1 a la Tabla de
verdad 9

Tabla de verdad 6IN/1OUT: Relaciones Y/O/NO y sus combinaciones
entre hasta 6 entradas para entregar 1 salida

Toda la informacidn provista en este documento es propiedad de Carlo Gavazzi
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Arrastre los bloques requeridos desde la visién de arbol (a la izquierda) y
suéltelos en el panel de conexién grafica (a la derecha) para conectarlos luego
con otros bloques.

Notas:

e El nimero maximo de bloques (con excepcién de los bloques de salida)
es 32.

e Elndmero de bloques de relé de entrada y salida digital/temperatura dis-
ponibles (en la lista de bloques) depende del nimero y tipos de médulos
fisicos usados (por €j., si se usa uno de los DMPU-R2; se dispone de 2
entradas y salidas adicionales).

e Cada bloque de salida digital y entrada digital/temperatura tiene la eti-
gueta en la parte inferior del bloque para describir el tipo de modulo (el
prefijo de la etiqueta es un numero que identifica la ubicacion fisica de la
instalacion) y el nimero de entrada en el médulo por encima del conector
(para identificar la entrada/salida fisica en el médulo) para identificar
Unicamente la entrada/salida fisica en el panel de conexién.

e Los bloques de “Funcién légica” disponibles son 9.

e Se pueden usar hasta 2 temporizadores y 2 contadores.

e Los bloques de variables instantaneas pueden usarse mas de una vez
para configurar distintos niveles de disparo de alarma.

Todo bloque tiene un nombre de etiqueta en la parte superior, establecido por el
usuario (almacenado en el dispositivo) y una etiqueta en la parte inferior para
identificar univocamente el tipo de bloque.

Todo grupo de bloques tiene parametros descriptos en el capitulo especifico para
establecerlos a través de ventanas emergentes dedicadas. Cuando el usuario
hace clic derecho sobre un bloque existente, la ventana emergente
correspondiente se muestra automaticamente.

Utilizando el boton en la parte inferior de la venta, es posible afiadir las
configuraciones predefinidas al panel de conexiones gréaficas; permite establecer
las configuraciones tipicas del motor sin necesidad de programar siempre desde
cero. Estas funciones se almacenan en archivos externos que contienen las
conexiones graficas entre los bloques y los valores de los parametros de los
bloques. S6lo puede afiadirse una funcion predefinida. Se pueden usar las
funciones de Carlo Gavazzi o almacenar configuraciones predefinidas y usarlas
del mismo modo.

Registrador de

datos
La funcion de registrador de datos almacena algunas variables del dispositivo;
hay 3 registradores de datos:
Lista de registradores de datos
29 Manual DMPU rev. 0.8 11122012
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Nombre Descripcion Tipo de variable

Registro de Max. 9999 con referencia de fecha/hora  |Valores promedio en ventanas de tiempo
base de datos |basada en almacenamiento FIFO programables (méax. 20 variables)
Registro de Max. 9999 con referencia de fecha/hora

evento de datos |basada en almacenamiento FIFO Por evento

Valor instantaneo desde el evento de
arranque (max. 20 variable, resolucién
fija de tiempo 100 ms)

Registro rapido [Max. 9999 con nimero progresivo
de datos basado en almacenamiento de pila

Las caracteristicas del registrador de datos se definen en tres pasos:

e Registro de base de datos: las variables a almacenar se afiaden a la lista a
través del boton "afiadir” (el de "borrar" las cancela de la lista) entre las
disponibles. La activacion de bases de datos y la base de tiempo se
configuran a través del cuadro correspondiente. Si no esta activada la base
de datos, las variables no se almacenan en el dispositivo.

e Registro de eventos de datos: las variables se seleccionan de la lista. Cada
cambio de estado de las variables se almacena en el registrador de datos.
La activacion de registro de eventos de datos se configura mediante el
cuadro correspondiente. Si no se ha realizado la activacién, los eventos no
se almacenan en el dispositivo. Las variables disponibles son las
siguientes:

0 Modules conn. error [error de conexion de médulos]: fallo de
comunicacion con los médulos de expansion.

0 Meas. modules conn. error [error de conexion de modulos de
medicion]: fallo de comunicacion con el modulo de medicion.

0 Too long start [arranque demasiado largo]

0  Start/Stop motor [arranque/parada de motor]: el motor se detuvo o
arranco.

0 Module configuration error [error de configuracién de médulo]

o Data base logging reset [reinicio de registro de bases de datos]: se
reinicio el registro de bases de datos.

o0 Fast data logger reset [reinicio rapido de registro de datos]: se
reinicio el registrador rapido de datos.

o Data event reset [reinicio de eventos de datos]: se reinici6 el
registro de eventos de datos.

o DMPU power OFF [DMPU apagada]: se apago el dispositivo.

o DMPU power ON [DMPU encendida]: se encendié el dispositivo.

0 Latch reset command [comando de reinicio de disparadores]: se
ejecuta el comando de reinicio de disparadores virtuales

0 Used virtual inputs [entradas virtuales usadas]: el estado cambiado
de las entradas virtuales.

o Digital inputs status [estado de entradas digitales]: el estado
cambiado de las entradas digitales.

o Digital outputs status [estado de salidas digitales]: el estado
cambiado de las salidas digitales.

e Fast data logger [registrador rapido de datos]: este registrador de datos
funciona simplemente como el registrador de bases de datos, aparte de la
base de tiempo, que es de 100 ms durante cada arranque del motor. La
activacion del registro rapido de datos se configura mediante el cuadro
correspondiente. Si no se ha realizado la activacién, los eventos no se

almacenan en el dispositivo.

Manual DMPU rev. 0.8 11122012
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Descripcion de bloques

Funcién de
disparador

Entrada de

temperatura/digital
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Funcion de tope superior

Funcion de tope inferior

Cada bloque del panel de conexion gréfica tiene una ventana emergente en la que se
insertan los valores de los parametros correspondientes para definir la funcion del
blogue. Haga clic con el botdn derecho para mostrar la ventana emergente.

Para cada bloque, la funcién puede estar asociada a un disparador o no: si el bloque
esta asociado a un disparador, la funcién mantiene el estado de alarma hasta que se
active el blogue de "reinicio de disparador interno” (todas las funciones de bloques con
esta caracteristica activada se desactivan con la activacion del "reinicio del disparador
interno”; los estados de las alarmas no se desactivan hasta después de que se apague
la DMPU); de lo contrario, la alarma sigue activa hasta que el valor monitorizado vuelve
a los valores que no activan la alarma.

Si esta activado el "reinicio del disparador interno”, pero la alarma asociada al
disparador esté en condicién de disparo, la alarma sigue activa independientemente
del retardo temporal. Si la alarma esta configurada con histéresis se desactiva s6lo
cuando las variables descienden a menos del punto de configuracion S+/Sg; (definido
a continuacion) en caso de "tope superior" o supera el punto de configuracion St./Sp,
en caso de "tope inferior".

Los tipos de entrada son los siguientes:

e PT100 de 2 o 3 cables: EI PT100 de 3 cables solo esta disponible en
modulos DMPU-R2, el PT100 de 2 cables sélo esta disponible en DMPU-
MBT/DMPU-PRB.

e PTC de 2 cables.

e Entrada digital con botén: en cada pulsacién, cambia el estado de alarma
(DMPU almacena el estado previo incluso si el dispositivo se apaga y se
vuelve a encender).

e Entrada digital de interruptor: cuando esta activada la entrada, el estado
del bloque es ENCENDIDO; cuando esta desactivada la entrada, el
estado de bloqueo es APAGADO.

Si se usa PT100, el dispositivo mide la temperatura y compara el valor con dos
puntos de configuracion (ST1 y ST2). Establezca los dos niveles (el tope superior
debe ser mayor que el tope inferior), el tiempo de retardo (tT) y el tipo de compa-
racion, que es uno de los siguientes:

e Alarma con tope superior (con histéresis): cuando el valor medido exce-
de el “tope superior” durante un “tiempo de retardo”, se dispara la alar-
ma. La alarma se desactiva cuando el valor medido desciende a menos
del “tope inferior”.

Manual DMPU rev. 0.8 11122012
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e Alarma con tope inferior (con histéresis): cuando el valor medido de-
sciende a menos del “tope inferior” durante un “tiempo de retardo”, se di-
spara la alarma. La alarma se desactiva cuando el valor medido excede
al “tope superior”.

e Alarma en ventana (sin histéresis): cuando el valor medido se encuentra
entre el “tope superior” y el “tope inferior” durante un “tiempo de retardo”,
se dispara la alarma. La alarma se desactiva cuando el valor medido es

Funcién de tope dentro de inferior al “tope inferior” o superior al “tope superior”.
ventana e Alarma fuera de ventana (sin histéresis): cuando el valor medido se en-
cuentra por debajo del “tope inferior” o por encima del “tope superior” du-
rante todo el “tiempo de retardo”, se dispara la alarma. La alarma se de-
sactiva cuando el valor medido se encuentra entre el “tope superior” y el
“tope inferior”.

Si se usa una entrada de interruptor digital, seleccione uno de los siguiente tipos
de entrada:

e Activa cuando estéa abierta: cuando la entrada fisica esta cerrada, la
alarma se dispara después del tiempo de retardo establecido; se desac-
tiva cuando se abre la entrada fisica.

e Activa cuando esta abierta: cuando la entrada fisica esta abierta, la alar-
ma se dispara después del tiempo de retardo establecido; se desactiva
cuando se cierra la entrada fisica.

Funcion de tope fuera de
ventana

Entrada activa cuando esta
cerrada

Entrada activa cuando esta

abierta

Variables

instantaneas
El dispositivo mide la variable y compara el valor con dos puntos de
configuracién (Sp; y Sp»). Establezca los dos niveles (el tope superior debe ser
mayor que el tope inferior), el tiempo de retardo (t7) y el tipo de comparacion, que
es uno de los siguientes:
. Alarma con tope superior (con histéresis): cuando el valor medido excede
el “tope superior” durante un “tiempo de retardo”, se dispara la alarma. La alarma
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Componente de secuencia
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Funcion de tope superior

Funcion de tope inferior

Funcion de tope dentro de
ventana

Funcion de tope fuera de
ventana

positiva

negativa

CARLO GAVAZZ|

se desactiva cuando el valor medido desciende a menos del “tope inferior”.

. Alarma con tope inferior (con histéresis): cuando el valor medido
desciende a menos del “tope inferior” durante un “tiempo de retardo”, se dispara
la alarma. La alarma se desactiva cuando el valor medido excede al “tope
superior”.

. Alarma en ventana (sin histéresis): cuando el valor medido se encuentra
entre el “tope superior” y el “tope inferior” durante un “tiempo de retardo”, se
dispara la alarma. La alarma se desactiva cuando el valor medido es inferior al
“tope inferior” o superior al “tope superior”.

. Alarma fuera de ventana (sin histéresis): cuando el valor medido se
encuentra por debajo del “tope inferior” o por encima del “tope superior” durante
todo el “tiempo de retardo”, se dispara la alarma. La alarma se desactiva cuando
el valor medido se encuentra entre el “tope superior” y el “tope inferior”.

Las férmulas para determinar las variables que no se miden directamente son:

° Vins = (Vin + Vo + Van)/3

. Viis = (V12 + Vag + V3.)/3

. Wror =Wy + W, + W3

) VAtor = VA; + VA, + VA3

) VARtor = VAR; + VAR; + VAR;
° PFror = Wror/VATor

° ASYViN = (Vi max = Vinmin)/Ving

Vi .n max €S €l valor méaximo entre tensiones fase-neutral

o Vi.nmin €S €l valor minimo entre tensiones fase-neutral

° AsyVi. = (ViLmax - Vimin)/ViLs

o V.~ max €S €l valor maximo entre tensiones fase-fase

o V.~ min €S el valor minimo entre tensiones fase-fase

. Célculo de ljys (Iuax €s el valor maximo de la corriente en las tres fases):
o] Cuando la corriente promedio (Iay) €s mayor que la corriente maxima
tolerada:

Iime = (Imax = lav)/lav

o] Cuando la corriente promedio (Iay) €s menor que la corriente maxima
tolerada:

Iimg = (Imax - lav)/In

. l., . e ly: el sistema de corriente trifasica se descompone en un sistema
directo o de secuencia positiva, inverso o de secuencia negativa y homopolar o
de secuencia neutra. La suma vectorial de estos componentes es la corriente del
motor. La secuencia directa se asocia con un vector que de rotaciéon positiva,
mientras que la secuencia inversa se asocia con un vector de rotacion negativa.
Manual DMPU rev. 0.8 11122012
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Componente de secuencia
neutra

Suma vectorial (corrientes
de 3 motores)

Funciones ANSI

Clases de activacion ANSI
49

Manual DMPU rev. 0.8 11122012

El componente homopolar tiene los angulos de fase idénticos.

Imagen térmica ANSI 49

Esta funcién permite proteger el motor contra dafios debidos a efectos términos
gue tengan lugar en condiciones de sobrecarga, comenzando por la medicién de
corriente.

La funcion de proteccion se dispara cuando el calentamiento del motor (es decir,
la cantidad de calor en el motor, representada por el parametro TCU - Capacidad
Térmica Utilizada) alcanza el 100% del maximo para ese motor especifico.
Algunos de los parametros de la placa del motor permiten estimar por cuanto
tiempo puede sostenerse una condicion de sobrecarga antes de que se
sobrecaliente el motor.

La estimacion del calentamiento del motor comienza a partir del célculo de la
corriente de motor equivalente (lgg) que se deriva de los siguientes valores:

. I.: la corriente de motor de secuencia directa.
. I,: la corriente de motor de secuencia inversa.
. Isa9.Lr: COrriente de rotor trabado (expresada como namero de veces

contra corriente nominal). Este parametro cambia la contribucion del componente
de corriente inversa en el célculo de Igq ; la corriente Igq €s mayor cuanto mas
disminuye la lsag-LR-

Toda la informacidn provista en este documento es propiedad de Carlo Gavazzi
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Ejemplo de recorrido de
crecimiento TCU
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La condicion de sobrecarga depende del valor de Igq y de los siguientes
parametros:

. In: corriente nominal del motor
. k49: €l factor de servicio del motor: el valor tipico es 1,15

k49 X Iy define el valor de corriente que el motor puede absorber durante un
tiempo indefinido sin problemas. Configure estos parametros para definir la
corriente maxima que nunca genere una alarma. Cuando lgg es mayor que Ksg X
In el motor esta en condicion de sobrecarga y el valor de TCU crece hasta el
100%, a menos que el motor vuelva a la condicién de carga estandar. El tiempo
para alcanzar el valor del 100% depende de los siguientes parametros:

. Kao.r: CcONstante de tiempo cuando el motor ya esta funcionando
. Ksg.s: cOnstante de tiempo cuando el motor acaba de arrancar

En caso de no estar seguro, el usuario puede ingresar los valores sugeridos por
el software segun las clases de disparador (consultar IEC 60947-4-1): clase 5,
clase 10, clase 20 o clase 30. En este caso, la curva de disparo se calcula para
observar el tiempo de disparo de la norma IEC (la clase indica el tiempo de
disparo maximo dentro del cual la DMPU debe dispararse en frio a 7,2 veces la
corriente nominal Iy):

Clases de disparos

Clase Tiempo de disparo T, para 7.2 X lgg
5 3<T,<5
10 4<T,<10
20 6<T,<20
30 9<T,<30

Los siguientes parametros se usan para estimar el valor de TCU cuando no esta
en condiciones de sobrecarga:

. ts40.4: tiempo maximo de rotor trabado con motor caliente
. tsq0.c: tiempo maximo de rotor trabado con motor frio

Los valores de tsso.4 Y tsag.c afectan la estimaciéon de TCU durante la condicion de
carga estandar (Igg < kgg X Iy). El valor de TCU alcanzado depende de la relacion
entre tsso.n Y tsso.c; €l TCU alcanzado aumenta al disminuir la proporcién entre
tsao-n Y tsas-c.

Modifique los valores sugeridos de acuerdo a los parametros de la placa del
motor o la hoja de datos dados por el fabricante del motor.

Manual DMPU rev. 0.8 11122012
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Corriente de secuencia inversa ANSI 46

Esta funcion monitoriza el componente negativo de la corriente del motor (1), que
es una de las causas principales de calentamiento del motor. Se basa en dos
puntos de configuracion:

Isse.1: la referencia para el disparo demorado
. Isss.2: la referencia para el disparo inmediato

Disparo con retardo ANSI 46 ls46.o debe ser mayor que ls4.1. Cuando el valor medido esta por encima de lsge.1
durante todo tsse ("tiempo de retardo”), la alarma se dispara. Si la corriente
negativa supera el valor de ls46.2, la alarma se dispara inmediatamente.

Seleccione la funcion dependiente o no del tiempo para calcular el tiempo de

retardo:
. Funcién dependiente del tiempo: ts,s depende de Ky y €l valor de la
corriente negativa (el tiempo de retardo se reduce al aumentar la corriente
Disparo de funcién negativa). El retardo se aumenta al aumentar K.
inmediata ANSI 46
. Funcién independiente del tiempo: tss igual a K, (tiempo constante).

Funcion dependiente del
tiempo ANSI 46

Pérdida de fase ANSI 27D

Esta funcién monitoriza si alguna de las tensiones fase-fase medidas desciende
por debajo del 70% de la tension principal. Establece la tensién nominal Vs,7p.

Secuencia de fase ANSI 47

Esta funcién monitoriza la secuencia de fase de tension:
. si la secuencia de fase es L1-L2-L 3, la alarma esta apagada

. si la secuencia de fase es L1-L3-L2, la alarma esta encendida

Manual DMPU rev. 0.8 11122012 36

Toda la informacidn provista en este documento es propiedad de Carlo Gavazzi



Automation Components

CARLO GAVAZZ|

Sobrecorriente ANSI 50 (corriente de fase max)

Esta funcion monitoriza si alguna de las corrientes de fase medidas es
demasiado alta. Se basa en dos puntos de configuracion:

. Iss0.1: para disparo de alarma con retardo
. Iss0.2: para disparo inmediato de alarma

Iss0.> debe ser mayor que Isso.1. Cuando una de las corrientes esta por encima de

Disparo con retardo ANSI 50 Isso.; durante todo tsse ("tiempo de retardo"), la alarma se dispara. Si una de las

37

Disparo de funcién
inmediata ANSI 50

Funcion dependiente del
tiempo ANSI 50

corrientes supera el valor de Issg.,, la alarma se dispara inmediatamente.
Seleccione la funcién dependiente o no del tiempo para calcular el tiempo tgsq:

. Funcién dependiente del tiempo: tsso depende de Ksq y el valor de la
sobrecorriente (el tiempo de retardo se reduce al aumentar la corriente). El
retardo aumenta al aumentar Ksy,.

. Funcion independiente del tiempo: tsso igual a Kso (tiempo constante).

Arranques por hora ANSI 66

Esta funcién monitoriza que el nimero de arranques durante el periodo de tiempo
establecido sea menor que el tiempo configurado. Defina los siguientes
parametros:

. Prhours: periodo de observacién (0 a 360 minutos)
. NL: nimero maximo de arranques durante el periodo de observacién (1 a
100)

La condicién de arranque se detecta cuando la corriente supera el 10%
del valor nominal.

Cuando el nimero de arranques durante el Gltimo tiempo Pypous SUpera el
namero N, la alarma se dispara. Al descender la ventana de tiempo de medicién,

Manual DMPU rev. 0.8 11122012
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cuando el numero de arranques sea menor que N,, se desactiva la alarma. Si la
alarma esté activa y el motor se reinicia, la alarma se desactiva automaticamente.
El tiempo de reinicio aparece entre los contadores internos y es el tiempo mas
largo entre todos los tiempos ANSI66 de alarma de reingreso: se vuelve a cero
cuando se desactivan todas las alarmas ANSI66.

Tiempo ANSI66 minimo entre arranques

Esta funcion monitoriza el tiempo desde el arranque previo. Defina el siguiente
parametro:

. tStartStart: tiempo minimo entre arranques (0 a 5400 segundos)

La alarma esta activa siempre que el tiempo desde el arranque previo esté por
debajo del tiempo tStartStart. En caso de que el motor arranque nuevamente
antes de que se desactive esta alarma, la condicién de alarma se cancela
inmediatamente. Si la alarma esta activa y el motor se reinicia, la alarma se
desactiva automaticamente. El tiempo de reinicio aparece entre los contadores
internos y es el tiempo mas largo entre todos los tiempos ANSI66 de alarma de
reingreso: se vuelve a cero cuando se desactivan todas las alarmas ANSI66.

Tiempo minimo ANSI66 desde la ultima parada

Esta funcién monitoriza el tiempo desde la parada previa a través del parametro:
. tStopStart: tiempo minimo desde la Ultima parada (0 a 5400 segundos)

Se detecta el evento de parada cuando la corriente desciende a menos
del 10% de la corriente nominal.

La alarma esta activa siempre que el tiempo desde el arranque previo esté por
debajo del tiempo tStopStart. En caso de que el motor arranque nuevamente
antes de que se desactive esta alarma, la condicidn de alarma se cancela
inmediatamente. El tiempo de reinicio aparece entre los contadores internos y es
el tiempo mas largo entre todos los tiempos ANSI66 de alarma de reingreso: se
vuelve a cero cuando se desactivan todas las alarmas ANSI66.

Corriente baja ANSI 37 (corriente de fase minima)
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Disparo de funcion ANSI 48

Disparo de funcion ANSI 48

39

Automation Components

Disparo de funcién de
tiempo de retardo ANSI 37

sin entrada de velocidad
cero

con entrada de velocidad
cero desactivada
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Esta funcién monitoriza si alguna de las corrientes esta por debajo de la corriente
del punto de configuracién durante el tiempo configurado. Defina los siguientes
parametros:

. Is37: punto de configuracion de corriente minima (rango 0,1 Iy - Iy)
. ts37: retardo de tiempo (1 a 300 segundos)

Si todas las corrientes del motor estan por debajo del 10% de Iy, se supone que
el motor estd apagado y no hay alarma. Si estan 10% por encima de Iy, la
funcion se blanquea durante el periodo de arranque, después de lo cual la
alarma se dispara si al menos una de las corrientes cae por debajo del valor lss;
durante un tiempo tsz;.

Rotor trabado en el arranque ANSI 48

Esta funcion evita la condicion de rotor trabado monitorizando la corriente (esta
funcion difiere de ANSI 51 LR porque monitoriza la corriente durante el arranque
del motor). Defina los siguientes parametros:

. Issg.s1R: punto de configuraciéon de corriente para arranque demasiado
largo o rotor trabado.
. IN4g: entrada digital auxiliar para deteccion de velocidad cero; utilice esta

entrada si se requiere monitorizacién de eje (mediante un sensor adecuado). Las
entradas disponibles son IN; a IN,; (entradas fisicas digitales) o VIN; a VINg
(entradas virtuales).

Cuando se usa la entrada digital auxiliar, configure también el tiempo tsg; €l
algoritmo funciona como se describe a continuacion:

. cuando no se usa la entrada digital de velocidad cero, la alarma se
dispara si al menos una de las corrientes sigue por encima de lssg.51 7 durante al
menos el tiempo de arranque del motor (establecido durante el asistente entre
las caracteristicas del Motor, se muestra en la figura como tssgs1.Rr).

. cuando se usa la entrada digital de velocidad cero, la alarma se dispara
si al menos una de las corrientes sigue por encima de lsgg 51 r POr al Menos tssg y
esta desactivada la entrada digital; la alarma no se dispara si la entrada digital
esta activa (significa que el motor no esta en condicion de rotor trabado).

El valor lssg.51.r €S €l mismo de “rotor atascado ANSI51LR”; no esta permitido
usar valores diferentes entre las dos funciones ANSI: cada cambio se aplica a
ambas.

Rotor atascado ANSI 51LR
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Esta funcion evita la condicion de rotor trabado monitorizando la corriente (esta
funcion difiere de ANSI 48 porque monitoriza la corriente después del arranque
del motor). Defina los siguientes parametros:

o lIssgs1Rr: punto de configuracion de corriente para arranque demasiado
largo o rotor trabado.
¢ N5y Rr: entrada digital auxiliar para deteccion de velocidad cero; utilice

Disparo de funcion ANSI esta entrada si se requiere monitorizacion de eje (mediante un sensor
51LR sin entrada de adecuado). Las entradas disponibles son IN; a IN,3 (entradas fisicas
velocidad cero o con digitales) o VIN; a VINg (entradas virtuales).

entrada de velocidad cero
desactivada Cuando se usa la entrada digital auxiliar, configure también el tiempo tssy.g; €l

algoritmo funciona como se describe a continuacion:

e cuando no se usa la entrada digital de velocidad cero, la alarma se
dispara si al menos una de las corrientes sigue por encima de lssg.511r
durante al menos el tiempo de arranque del motor (establecido durante el
asistente entre las caracteristicas del Motor, se muestra en la figura

COMO ts4g 51LR)-
e Cuando se usa la entrada digital de velocidad cero, la alarma se dispara:

Disparo de funcién ANSI
51LR con entrada de o si al menos una de las corrientes sigue por encima de lssgs1r
velocidad cero activada durante al menos el tiempo de arranque del motor (establecido
durante el asistente entre las caracteristicas del Motor, se muestra
en la figura como tssg51R) Yy esté desactivada la entrada digital.

o si al menos una de las corrientes sigue por encima de lssgsir
durante al menos tss3.r Y la entrada digital no esta activa.

Los valores lssgs11r Y tsas-s1.r SON [0S mismos de “rotor atascado ANSI48”; no
esté permitido usar valores diferentes entre las dos funciones ANSI: cada cambio
se aplica a ambas.

Fallo de tierra ANSI 64

La funciéon mide la suma vectorial de las corrientes de las tres fases y supone
gue no hay neutral. La suma es la corriente de fallo de tierra. Usa un punto de
configuracion:

e lges: punto de configuracion de corriente para disparo de alarma (0 a
200% of ly).

Disparo con retardo ANSI 64 Seleccione la funcion dependiente o independiente del tiempo para calcular el
tiempo de retardo tse,:

¢ Funcion dependiente del tiempo: ts4s depende de Kg, y €l valor de la
corriente de fallo de tierra (el tiempo de retardo se reduce al aumentar la
corriente). El retardo aumenta al aumentar K.

e Funcion independiente del tiempo: tsg4 igual a Kg4 (tiempo constante).
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Cuando el valor medido esta por encima de ls4s durante todo tsse, la alarma se
dispara.

Funcion dependiente del
tiempo ANSI 64

Baja tension ANSI 27S

Esta funcién monitoriza si alguna de las tensiones fase-fase es demasiado baja
para el tiempo de retardo. Defina los siguientes parametros:

e Vsy7s: punto de configuracion de tension minima (si se usa TV, este valor
refiere al valor de tension del motor)
e tgy7s: retardo de tiempo

Disparo con retardo ANSI La alarma se dispara si al menos una de las tensiones fase-fase est4 por debajo
27S de Vso7s durante tso7s.

Sobretension ANSI 59

Esta funcion monitoriza si alguna de las tensiones fase-fase es demasiado alta
durante el tiempo configurado. Defina los siguientes parametros:

e Vgse: punto de configuracién de tensién maxima
e tgso: retardo de tiempo para tensién maxima (1-30000 segundos)

La alarma se dispara si al menos una de las tensiones fase-fase esta por encima
Disparo de funcién de de V59 durante tss9.
tiempo de retardo ANSI 59

Contadores/tempori
zadores

Contadores
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Hay dos contadores incrementales internos disponibles. Defina el siguiente parametro:
. N.: punto de configuracion del contador (0 a 6500 conteos)

Cada vez que la entrada (conectada al conector de entrada del bloque) se torna
activa, el contador aumenta; cuando llega a N, se dispara la alarma. Se puede
reiniciar el contador mediante la entrada de reinicio.

Temporizadores

Hay dos temporizadores internos disponibles. Defina el siguiente parametro:
. T punto de configuracién del temporizador (0 a 6500 segundos)

El temporizador se activa o reinicia mediante las entradas (conectadas a los

conectores de entrada del bloque). La alarma con temporizador se activa después

del tiempo del punto de configuracion de la activacién de entrada del disparador, y
Funcion de temporizador mantiene este estado siempre que esté activo el comando de reinicio.

Contadores
internos

Arranques por hora

Monitoriza el nimero de arranque durante el periodo de observacion Prpoys (Ver
la funcion ANSI 66). El usuario puede activar una alarma sobre este contador
para pre-advertir un disparo de ANSI 66. Este contador esta disponible si se usan
los arranques ANSI 66 por hora.

Tiempo estimado antes del disparo

Es la estimacién del tiempo antes de que se dispare el ANSI 49; este contador es
muy Util para pre-advertencias, ya que da el pronostico del tiempo de disparo.
Este valor esta disponible si se usa ANSI 49.

Tiempo estimado antes del reinicio

Es el tiempo mas largo necesario para que se desactiven las funciones del ANSI
66. Este contador disponible si se usan todos los ANSI 66.

Salidas digitales

Utilice estos bloques para configurar los relés de salida de los mddulos. Si hay
mas de un bloque conectado al conector del bloque de salida, se activa el relé
cuando esta activo al menos un blogue conectado al conector (l6gica O).
Seleccione si utilizara un contacto normalmente abierto o normalmente cerrado.

Reinicio de
disparadores

Esta funcion refiere a todas las alarmas asociadas a disparadores. Active el
estado de este bloque para desactivar el estado activo de los bloques usados
con la funcién de disparador activada. Si hay mas de un bloque conectado al
conector, se activa el bloque cuando esta activo al menos un bloque conectado al
conector (l6gica O).
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Hay 9 tablas de verdad. Resumen la relacion entre hasta 6 entradas y 1 salida.
Cuando se afiade un bloque a la tabla grafica, el usuario debe elegir si la funcién
l6gica se describe a través de un grafico o una tabla:

o Grafico: la funcion logica esta representada por una combinacion de
funciones ldgicas elementales (O, Y, NO); la funcién légica elemental, las 6
entradas y 1 salida estan representadas como bloques gréficos. Conecte estos
bloques entre si para definir la funciéon deseada.

. Tabla de verdad: la funcién légica esta representada por una tabla que
resume todas las configuraciones de estados de entradas y sus estados de
salidas (“1” activada, “0” desactivada): activar o desactivar el estado de salida
para cada combinacién estableciendo la salida a “1” 0 a “0”. Haga clic en la celda
correspondiente al estado de salida para conmutar el valor.

Si la configuracion se carga directamente desde el dispositivo, se ve la tabla de
verdad (no las conexiones graficas de las funciones légicas Y/O/NO).

Si se usa el gréfico, la tabla de verdad esta disponible para mostrar la salida,
pero no se puede modificar.
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Introduccion a Modbus

Introduccioén

Funciones Modbus

Manual DMPU rev. 0.8 11122012

El Modbus RTU esta disponible a través del puerto serie RS485 provisto en
ambos modulos de la DMPU (DMPU-MBT y DMPU-PRB); el Modbus TCP/IP s6lo
esta disponible en DMPU-MBT, mediante puerto Ethernet (conector RJ45).

El protocolo Modbus RTU es una estructura de mensajeria usada para establecer
comunicaciones maestro-esclavo entre los dispositivos en los que sélo un
dispositivo principal (Ilamado maestro) puede iniciar transacciones (llamadas
consultas); los otros dispositivos (Ilamados esclavos) responden al maestro con
los datos solicitados. Un dispositivo Modbus incluye un mapa de registros que
muestra los parametros/variables internos; las funciones modbus operan sobre el
mapa de registros para monitorizar, configurar y controlar el dispositivo (sobre el
mapa de registros DMPU, ver el capitulo relevante). El mapa de registros es el
mismo para la comunicacion del Modbus RTU y del Modbus TCP/IP.

Para una descripcion completa del protocolo MODBUS consulte la
documentacion disponible en el sitio web www.modbus.org.

Estas funciones estan disponibles en la DMPU:

Lectura de n registros de espera (cédigo 03h)

Lectura de n registros de entrada (codigo 04h)

Escritura de un registros de espera (codigo 06h)

Escritura de registros multiples (cédigo 10h)

Diagnostico (cédigo 08h con codigo de subfuncion 00h)

Lectura de un archivo de registro (cédigo 14h con subcédigo 06h)
Lectura de n registros especiales (cédigo 42h)

Modo de difusidn (instruccién de escritura en direccion 00h)

©ONOOAWNE

1. En este documento, el campo de direccion Modbus se indica
de dos modos:

o0 Direccion Modicon: es la representacién “Modicom de 6
digitos” con el cédigo de funcion Modbus 04 (Leer
Registros de Entrada) . Se pueden leer los mismos
valores con el cédigo de funcién 03 (Leer Registro de
Espera), reemplazando el primer digito con el nUmero
“4”,

o Direccion fisica: es el valor de la direccién de palabra
incluida en el cuadro de comunicacion.

2. Las funciones 03h y 04h tienen exactamente el mismo efecto
con la DMPU.

Funcién 03h (Leer registros de espera)

Esta funcién se usa para leer los contenidos de un bloque contiguo de registros

Toda la informacidn provista en este documento es propiedad de Carlo Gavazzi
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de espera (palabras). El cuadro de solicitud especifica la direccion del registro de
inicio y el nimero de registros a leer. Se puede leer un maximo de 125 registros
(palabras) con una sola solicitud.

Los datos de los registros en el mensaje de respuesta estan agrupados como
dos bytes por registro (palabra), con los contenidos binarios justificados justo
dentro de cada byte. Para cada registro, el primer byte contiene los bits de orden
superior (MSB) y el segundo contiene los bits de orden inferior (LSB).

Cuadro de solicitud

Descripcion Longitud Valor Nota
Direccion fisica 1 byte 1aF7(1a?247)
Cadigo de funcion 1 byte 03h

Orden de bytes: MSB,

Direccion de inicio 2 bytes 0000h a FFFFh LSB

Cantidad de registros (palabra N) |2 bytes 1a7Dh (1 a125) Orden de bytes: MSB,

LSB

CRC 2 bytes
Marco de respuesta (accion correcta)

Descripcion Longitud Valor Nota
Direccion fisica 1 byte 1aF7(1a?247)
Cédigo de funcion 1 byte 03h
Conteo de bytes 1 byte Palabra N * 2
Valor de registro N*2 bytes Orden de bytes: MSB, LSB
CRC 2 bytes
Marco de respuesta (accion incorrecta)

Descripcion Longitud Valor Nota

Excepcion posible:

01h: funcion ilegal

Direccién fisica 1 byte 1aF7(1a?247) 02h: direccion ilegal de datos
03h: valor ilegal de datos

04h: fallo en dispositivo esclavo

Céadigo de funcion 1 byte 83h
Cadigo de excepcion (1 byte 01h, 02h, 03h, 04h
CRC 2 bytes

Funcién 04h (Leer registros de entrada)

Esta funcién se usa para leer los contenidos de un bloque contiguo de registros
de entrada (palabras). El cuadro de solicitud especifica la direccién del registro de
inicio y el nimero de registros a leer. Se puede leer un maximo de 125 registros
(palabras) con una sola solicitud.
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Los datos de los registros en el mensaje de respuesta estan agrupados como dos
bytes por registro (palabra), con los contenidos binarios justificados justo dentro
de cada byte. Para cada registro, el primer byte contiene los bits de orden
superior (MSB) y el segundo contiene los bits de orden inferior (LSB).

Cuadro de solicitud

Descripcion Longitud Valor Nota
Direccion fisica 1 byte 1aF7(1a?247)
Cédigo de funcion 1 byte 04h

Orden de bytes: MSB,

Direccion de inicio 2 bytes 0000h a FFFFh LSB

Cantidad de registros (palabra N) |2 bytes 1a7Dh (1 a125) Orden de bytes: MSB,

LSB

CRC 2 bytes
Marco de respuesta (acciéon correcta)

Descripcion Longitud Valor Nota
Direccion fisica 1 byte 1aF7(1a?247)
Caédigo de funcion 1 byte 04h
Conteo de bytes 1 byte Palabra N * 2
Valor de registro N*2 bytes Orden de bytes: MSB, LSB
CRC 2 bytes
Marco de respuesta (accién incorrecta)

Descripcion Longitud Valor Nota

Excepcion posible:

01h: funcion ilegal

Direccion fisica 1 byte laF7 (1a247) 02h: direccion ilegal de datos
03h: valor ilegal de datos

04h: fallo en dispositivo esclavo

Cadigo de funcion 1 byte 84h
Cadigo de excepcion (1 byte 01h, 02h, 03h, 04h
CRC 2 bytes

Funcidén 06h (escribir un solo registro de espera)
Esta funcién se usa para escribir un solo registro de espera. El marco de solicitud

especifica la direccion del registro (palabra) a escribir y sus contenidos.

La respuesta correcta es un eco de la solicitud, que regresa después de que se
hayan escrito los contenidos del registro.
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Cuadro de solicitud

Descripcion Longitud Valor Nota
Direccién fisica 1 byte 1aF7(1a?247)
Cadigo de funcion 1 byte 06h
Direccion de inicio 2 bytes 0000h a FFFFh Orden de bytes: MSB, LSB
Valor de registro 2 bytes 0000h a FFFFh Orden de bytes: MSB, LSB
CRC 2 bytes

Marco de solicitud (accion correcta)

Descripcién Longitud Valor Nota
Direccion fisica 1 byte 1aF7(1a?247)
Cadigo de funcion 1 byte 06h
Direccion de inicio 2 bytes 0000h a FFFFh Orden de bytes: MSB, LSB
Valor de registro 2 bytes 0000h a FFFFh Orden de bytes: MSB, LSB
CRC 2 bytes

Marco de respuesta (accion incorrecta)

Descripcion Longitud Valor Nota

Excepcion posible:

01h: funcion ilegal

Direccion fisica 1 byte 1aF7(1a?247) 02h: direccion ilegal de datos
03h: valor ilegal de datos

04h: fallo en dispositivo esclavo

Cadigo de funcion 1 byte 86h
Cadigo de excepcion (1 byte 01h, 02h, 03h, 04h
CRC 2 bytes

Funcidén 10h (escribir registros multiples)

Esta funcidn se usa para escribir un bloque de registros contiguos (maximo 120)
Los valores cuya escritura se requiere se especifican en el campo de datos de
solicitud. Los datos se agrupan como dos bytes por registro.

La respuesta correcta devuelve codigo de funcion, direccién de inicio, y la
cantidad de registros escritos.

Cuadro de solicitud

Descripcion Longitud Valor Nota

Direccién fisica 1 byte 1aF7(1a?247)
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Cédigo de funcion 1 byte 10h
Direccion de inicio 2 bytes 0000h a FFFFh E)Srcéen de bytes: MSB,
Cantidad de registros (palabra N) |2 bytes 0001h a 0078h (L)SrdBen de bytes: MSB,
Conteo de bytes 1 byte Palabra N * 2
Valor de registro N * 2 bytes |valor Orden de bytes: MSB,
LSB
CRC 2 bytes
Marco de solicitud (accién correcta)
Descripcion Longitud Valor Nota
Direccién fisica 1 byte laF7(1a?247)
Cadigo de funcion 1 byte 10h
Direccion de inicio 2 bytes 0000h a FFFFh Orden de bytes: MSB,

LSB

Cantidad de registros (palabra N) (2 bytes 0001h a 0078h Orden de bytes: MSB,

LSB
CRC 2 bytes
Marco de respuesta (accion incorrecta)
Descripcion Longitud Valor Nota

Excepcion posible:

01h: funcion ilegal

Direccién fisica 1 byte 1laF7(1a?247) 02h: direccion ilegal de datos
03h: valor ilegal de datos

04h: fallo en dispositivo esclavo

Cadigo de funcion 1 byte 90h
Cadigo de excepcion (1 byte 01h, 02h, 03h, 04h
CRC 2 bytes

Funcién 08h (diagndstico con cédigo de subfunciéon 00h)

La funcion MODBUS 08h proporciona una serie de pruebas para verificar el
sistema de comunicacién entre un dispositivo cliente (Maestro) y un servidor
(Esclavo), o para verificar varias condiciones de error interno dentro de un
servidor.

La DMPU solo soporta el cédigo de subfuncion 0000h (Devolver Datos de
Solicitud). Con esta subfuncion, se devuelven los datos transmitidos en el campo
de solicitud de datos en la respuesta (bucle de retorno). El mensaje de respuesta
completo debe ser idéntico a la solicitud.

Cuadro de solicitud

Descripcion ‘ Longitud | Valor Nota
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Direccion fisica 1 byte 1aF7(1a?247)

Cadigo de funcion 1 byte 08h

Subfuncién 2 bytes 0000h

Datos (palabra N) 2 bytes Palabra N * 2 Orden de bytes: MSB, LSB
CRC 2 bytes

Marco de solicitud (accién correcta)

Descripcion Longitud Valor Nota
Direccion fisica 1 byte 1aF7(1a?247)
Cadigo de funcion 1 byte 08h
Subfuncién 2 bytes 0000h
Datos (palabra N) 2 bytes Palabra N * 2 Orden de bytes: MSB, LSB
CRC 2 bytes

Marco de respuesta (accién incorrecta)

Descripcion Longitud Valor Nota

Excepcion posible:

01h: funcion ilegal

Direccion fisica 1 byte 1aF7(1a?247) 02h: direccion ilegal de datos
03h: valor ilegal de datos

04h: fallo en dispositivo esclavo

Cadigo de funcion 1 byte 88h
Cadigo de excepcion (1 byte 01h, 02h, 03h, 04h
CRC 2 bytes

Funcién 14h con subfuncién 06h (leer un archivo de registro)

Esta funcién se usa para realizar una segunda lectura de registro. Todas las
longitudes de las solicitudes de datos se proporcionan en términos de nimero de
bytes y todas las longitudes de registro se proporcionan en términos de registros.

Un archivos es un conjunto de registros. Cada archivo contiene 10000 registros,
con direcciones que van de 0 a 9999.

La funcion puede leer registros multiples usando una subfuncién para cada
registro. Cada subfuncion esta definida por 7 bytes.

. El tipo de referencia: 1 byte (debe estar especificado como 6)
. El nimero de archivo: 2 bytes

. El nimero de registro de inicio dentro del archivo: 2 bytes

. La longitud del archivo a leer: 2 bytes.
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Cuadro de solicitud

Descripcion Longitud Valor Nota
Direccién fisica 1 byte 1aF7(1a?247)
Cadigo de funcion 1 byte 14h
Conteo de bytes 1 byte bytes 07h a F5h
1° cédigo de subfuncién 1 byte 06h Sglj?’en de bytes: MSB,
1° nimero de archivo de subfuncién |2 bytes Oh a FFFFh
1° nimero de registro de subfuncién |2 bytes 0Oh a 270Fh Sglj?’en de bytes: MSB,
1° nimero de palabra (N) de Orden de bytes: MSB,
subfuncién 2 bytes N LSB
2° cdigo de subfuncién lbyte  |06h S;‘ée” de bytes: MSB,
2° nimero de archivo de subfuncién |2 bytes Oh a FFFFh
2° nimero de registro de subfuncién |2 bytes Oh a 270Fh (L)écéen de bytes: MSB,
2° nimero de palabra (N) de Orden de bytes: MSB,
subfuncién 2 bytes N LSB
CRC 2 bytes

La respuesta normal es una serie de subrespuestas, una para cada solicitud de

subfuncion. El campo de longitud de datos de respuesta es el conteo total

combinado de bytes en todas las subrespuestas. Ademas, cada subrespuesta

contiene un campo que muestra su propio conteo de bytes.

Marco de solicitud (accién correcta)

Descripcion Longitud Valor Nota
Direccién fisica 1 byte 1aF7(1a247)
Céadigo de funcion 1 byte 14h
Longitud de datos de resp. 1 byte 0x07 a OXF5
1 Ionglt_l{d de datos de respuesta de 1 byte 07h a OF5h
subfuncién
1° codigo de subfuncién 1 byte 06h
1° datos de subfunc. (palabra N) 2 bytes Palabra N * 2 Ssr(lj?’en de bytes: MSB,
2° longitud de datos de respuesta de 1 byte 07h a OF5h

subfuncién
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2° datos de subfunc. (palabra N)

2 bytes Palabra N * 2

Orden de bytes: MSB,
LSB

CRC 2 bytes
Marco de respuesta (accién incorrecta)
Descripcion Longitud Valor Nota
Excepcion posible:
01h: funcion ilegal
Direccion fisica 1 byte 1aF7(1a?247) 02h: direccién ilegal de datos

03h: valor ilegal de datos
04h: fallo en dispositivo esclavo

Cadigo de funcion 1 byte

88h

Cadigo de excepcion

1 byte

01h, 02h, 03h, 04h

CRC

2 bytes

El marco de solicitud y el marco de respuesta no deben exceder la longitud
permisible de la MODBUS PDU: 253 bytes.

Modo de difusion

En el modo de difusion, el maestro puede enviar una solicitud (comando/orden) a
todos los esclavos. No se devuelve ninguna respuesta a las difusiones realizadas
por el maestro. Sélo se puede enviar el mensaje de difusién con los cédigos de

funcién 06h y 10h, y utilizando la direccién 00h.

Manual DMPU rev. 0.8 11122012

Toda la informacidn provista en este documento es propiedad de Carlo Gavazzi



Archivo Profibus GSD

Utilice el archivo GSD para intercambio de datos ciclicos Profibus Los siguientes
moédulos van insertos dentro de cada archivo GSD: CAGAOD6E.GSD

Mdédulo GSD 1: Valores minimos

Variables Longitud (palabras) Formato de datos

Salida

Salida digital virtual 9 1 UINT16
Entrada

Alarma virtual de 1 a 16 1 UINT16

Alarma virtual de 17 a 32 1 UINT16

TCU (imagen térmica) 2 32 bit IEEE 754

Estado de la salida digital virtual 9 2 UINT16

Mdédulo GSD 2: Valores de tensién de fase

Variables Longitud (palabras) | Formato de datos
Entrada
Tensiéon L1-N 2 32 bit IEEE 754
Tension L2-N 2 32 bit IEEE 754
Tension L3-N 2 32 bit IEEE 754
Valor promedio de tensiones fase-neutro 2 32 bit IEEE 754

Mdédulo GSD 3: Valores de tensién fase-fase

Variables Longitud (palabras) | Formato de datos
Entrada
Tension L1-L2 2 32 bit IEEE 754
Tension L2-L.3 2 32 bit IEEE 754
Tension L3-L1 2 32 bit IEEE 754
Valor promedio de tensiones fase-fase 2 32 bit IEEE 754

Moédulo GSD 4: Valores de tension general

Variables Longitud (palabras) Formato de datos

Entrada
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Tensiéon L1-N 2 32 bit IEEE 754
Tension L2-N 2 32 bit IEEE 754
Tensiéon L3-N 2 32 bit IEEE 754
Factor de potencia total 2 32 bit IEEE 754
Distorsién total armoénica de Vi 2 32 bit IEEE 754
Distorsién total armoénica de Vo.y 2 32 bit IEEE 754
Distorsion total armoénica de Vs 2 32 bit IEEE 754

Mdédulo GSD 5: Valores de corriente

Variables

Longitud (palabras)

Formato de datos

Entrada

Corriente de fase 1

32 bit IEEE 754

Corriente de fase 2

32 bit IEEE 754

Corriente de fase 3

32 bit IEEE 754

Corriente de fallo a tierra

32 bit IEEE 754

Mdédulo GSD 6: Valores de extension de corriente

Variables

Longitud Formato de datos
(palabras)

Entrada

Corriente de fase 1

32 bit IEEE 754

Corriente de fase 2

32 bit IEEE 754

Corriente de fase 3

32 bit IEEE 754

Corriente de fallo a tierra

32 bit IEEE 754

Componente de secuencia homopolar de la corriente del

motor

32 bit IEEE 754

Componente de secuencia positiva de la corriente del

motor

32 bit IEEE 754

Componente de secuencia negativa de la corriente del

motor

32 bit IEEE 754

Moédulo GSD 7: Valores de potencia activa

Variables

Longitud (palabras)

Formato de datos

Entrada

Potencia activa de Fase 1

32 bit IEEE 754
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Potencia activa de Fase 2

32 bit IEEE 754

Potencia activa de Fase 3

32 bit IEEE 754

Potencia activa total

32 bit IEEE 754

Moédulo GSD 8: Valores de potencia reactiva

Variables Longitud (palabras) Formato de datos
Entrada
Potencia reactiva de Fase 1 2 32 bit IEEE 754
Potencia reactiva de Fase 2 2 32 bit IEEE 754
Potencia reactiva de Fase 3 2 32 bit IEEE 754
Potencia reactiva total 2 32 bit IEEE 754

Mdédulo GSD 9: Valores de potencia aparente

Variables Longitud (palabras) Formato de datos
Entrada
Potencia aparente de Fase 1 2 32 bit IEEE 754
Potencia aparente de Fase 2 2 32 bit IEEE 754
Potencia aparente de Fase 3 2 32 bit IEEE 754
Potencia aparente total 2 32 bit IEEE 754

Médulo GSD 10: Valores de factor de potencia

Variables

Longitud (palabras)

Formato de datos

Entrada

Factor de potencia de Fase 1

32 bit IEEE 754

Factor de potencia de Fase 2

32 bit IEEE 754

Factor de potencia de Fase 3

32 bit IEEE 754

Factor de potencia total

32 bit IEEE 754

Moédulo GSD 11: Valores de potencia total

Variables

Longitud (palabras)

Formato de datos

Entrada

Potencia activa total

32 bit IEEE 754

Potencia reactiva total

32 bit IEEE 754

Potencia aparente total

32 bit IEEE 754
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Factor de potencia total 32 bit IEEE 754
Médulo GSD 12: Valores de distorsion arménica
Variables Longitud (palabras) Formato de datos
Entrada
Distorsién total armoénica de Vi.n 2 32 bit IEEE 754
Distorsién total armoénica de Va.y 2 32 bit IEEE 754
Distorsién total armoénica de Vi 2 32 bit IEEE 754
Distorsion total armoénica de |, 2 32 bit IEEE 754
Distorsion total armoénica de |, 2 32 bit IEEE 754
Distorsién total armoénica de |3 2 32 bit IEEE 754
Modulo GSD 13: Valores de extension eléctrica
Variables Longitud (palabras) Formato de datos
Entrada
Frecuencia 2 32 bit IEEE 754
Asimetria L-N % 2 32 bit IEEE 754
Asimetria L-L % 2 32 bit IEEE 754
Distorsién total armoénica de V1., 2 32 bit IEEE 754
Distorsién total armoénica de Va3 2 32 bit IEEE 754
Distorsién total armoénica de Vi, 2 32 bit IEEE 754
Modulo GSD 14: Valores de motor base en funcionamiento
Variables Longitud (palabras) Formato de datos
Entrada
Energia activa (LSW) 2 UINT32
Energia activa (MSW) 2 UINT32
Energia reactiva (LSW) 2 UINT32
Energia reactiva (MSW) 2 UINT32
Tiempo estimado antes del disparo 2 UINT32
Tiempo estimado antes del reinicio 2 UINT32
Horas parciales de funcionamiento 2 UINT32
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Tiempo méaximo de arranque del motor 2

UINT32

Mdédulo GSD 15: Valores de extension del motor en funcionamiento

Variables Longitud (palabras) | Formato de datos
Entrada
Nidmero total de arranques 2 UINT32
Arranques por hora 2 UINT32
Horas totales de funcionamiento 2 UINT32
Segundos totales de funcionamiento 2 UINT32
Horas antes de engrase 2 UINT32
Arranques antes de mantenimiento de contacto |2 UINT32
Horas parciales de funcionamiento 2 UINT32

Moédulo GSD 16: Funcién auxiliar

Variables Longitud (palabras) Formato de datos
Entrada
Contador #1 2 UINT32
Contador #2 2 UINT32
Temporizador #1 2 UINT32
Temporizador #2 2 UINT32

Mdédulo GSD 17: Valores térmicos de base

Variables Longitud (palabras) Formato de datos
Entrada
Entrada temperatura/digital 1 1 INT16
Entrada temperatura/digital 2 1 INT16
Entrada temperatura/digital 3 1 INT16
TCU (imagen térmica) 2 32 bit IEEE 754

Moédulo GSD 18: Variables de médulo externo

Variables Longitud (palabras) Formato de datos
Entrada
Cadigo de modulo UINT16
Estado de médulo UINT16
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Palabra 1 1 INT16
Palabra 2 1 INT16
Palabra 3 1 INT16
Palabra 4 1 INT16
Palabra 5 1 INT16
Palabra 6 1 INT16
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Mapa de registros DMPU

Representacion de
formato de datos

En este capitulo se informa el mapa de registros de la DMPU. Estos registros
estan formateados de acuerdo a una de las siguientes representaciones de
datos:

Formatos de datos de registros

Formato Tipo de datos Descripcién Bits Rango
IEC
INT16 INT Entero 16 -32768 .. 32767
UINT16 UINT Entero sin signo 16 0 .. 65535
INT32 DINT Entero doble 32 -231 .. 231
UINT32 UDINT Entero doble sin signo 32 0..232-1
UINT64 ULINT Entero largo sin signo 64 0 ..264-1
IEEE754 SP P_unto flotante de precision 32 -(1+[1 —2-23])x2127 .. 2128
simple
ASCII Carécter ASCII extendido 8 0..255

La representacion IEEE754 de un ndmero de punto flotante de 32 bits como un
entero se define como sigue:

Punto flotante de 32 bits

Bits

31 30...23 22...0

Signo Exponente Mantisa

Formula para calcular el nimero: -1signo * 2Exponente-127 * 1.Mantisa

El orden de bytes en el marco MODBUS (y ANSI) es:

. ler byte = Bits 15 ... 8 del nUmero de punto flotante de 32 bits en la
norma IEEE-754

. 2do byte = Bits 7 ... 0 del nimero de punto flotante de 32 bits en la norma
IEEE-754

. 3er byte = Bits 31 ... 24 del nimero de punto flotante de 32 bits en la
norma IEEE-754

. 4to byte = Bits 23 ... 16 del nUmero de punto flotante de 32 bits en la
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Los enteros se representan en formato UINT16 (16 bit) o UINT64 (64 bit) sin
signo (el orden de bytes dentro de la palabra individual es MSB->LSB, mientras

gue el orden de palabras es LSW->MSW).

El orden de bytes en el marco Profibus es big endian para toda variable.

Lea/escriba los registros listados en este capitulo usando las funciones Modbus o
las referencias de intercambio aciclico de datos (ranura e indice) mostradas en la

parte inferior de las tablas.

Variables instantaneas

Variables instantaneas desde el médulo de medicion

Direccié [Direccién |Longitud Variable instantanea Formato de
n fisica |(palabra datos

Modicon S)

400081 |0050h 2 Vi Tension L1-N IEEE754 32 bits
400083 |0052h 2 Vo Tension L2-N IEEE754 32 bits
400085 |0054h 2 Van Tension L3-N |IEEE754 32 bits
400087 |0056h |2 Vins | Valorpromedio de tensiones fase- \pr oo 55 pits

neutro

400089 |0058h 2 Vi Tension L1-L2 |IEEE754 32 bits
400091 |005Ah 2 V2.3 Tension L2-L.3 |IEEE754 32 bits
400093 |005Ch 2 V3 Tension L3-L1 |IEEE754 32 bits

400095  |005ER > Vi Valor promedio de tensiones fase-

IEEE754 32 bits

fase
400097 |0060h 2 Iy Corriente de fase 1 IEEE754 32 bits
400099 |0062h 2 I, Corriente de fase 2 IEEE754 32 bits
400101 |0064h 2 I3 Corriente de fase 3 IEEE754 32 bits
400103 |0066h 2 learties  [Corriente de fallo a tierra IEEE754 32 bits
400105 |0068h 2 Wy Potencia activa de Fase 1 IEEE754 32 bits
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400107 |006Ah W, Potencia activa de Fase 2 IEEE754 32 bits
400109 |006Ch W3 Potencia activa de Fase 3 IEEE754 32 bits
400111 |006Eh Wror Potencia activa total IEEE754 32 bits
400113 |0070h VA, Potencia aparente de Fase 1 |IEEE754 32 bits
400115 |0072h VA, Potencia aparente de Fase 2 |IEEE754 32 bits
400117 |0074h VA; Potencia aparente de Fase 3 |IEEE754 32 bits
400119 |0076h VAtor Potencia aparente total IEEE754 32 bits
400121 |0078h VAR Potencia reactiva de Fase 1 IEEE754 32 bits
400123 |007Ah VAR, Potencia reactiva de Fase 2 IEEE754 32 bits
400125 |007Ch VAR; Potencia reactiva de Fase 3 IEEE754 32 bits
400127 |007Eh VARor |Potencia reactiva total IEEE754 32 bits
400129 |0080h PF, Factor de potencia de Fase 1 |IEEE754 32 bits
400131 |0082h PF, Factor de potencia de Fase 2 IEEE754 32 bits
400133 |0084h PF; Factor de potencia de Fase 3 IEEE754 32 bits
400135 |0086h PFror Factor de potencia total IEEE754 32 bits
400137 |0088h Hz Frecuencia IEEE754 32 bits
400139 |008Ah AsyV..n |Asimetria L-N% |IEEE754 32 bits
400141 |008Ch AsyV... |Asimetria L-L% |IEEE754 32 bits
400143 |008Eh PSQ Secuencia de fase |IEEE754 32 bits
e motr [FEETS432 1
400149 |0094h I gg:gi%ﬁgﬁ:ﬁ;ﬁifgfia POSIV |k EE754 32 bits
400151 |0096h I SSE"COJEZE‘?SE esle:]‘éfgf'a negatva | e 754 32 pits
400153 |0098h THD Vi.\ |Distorsion total arménica de Vi IEEE754 32 bits
400155 |009Ah THD V,.\ |Distorsion total arménica de Vo IEEE754 32 bits
400157 |009Ch THD V3. |Distorsion total arménica de Vs IEEE754 32 bits

Toda la informacidn provista en este documento es propiedad de Carlo Gavazzi
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400159 |009Eh 2 THD V1., |Distorsion total arménica de V1., IEEE754 32 bits
400161 |00AO 2 THD V,.; |Distorsion total arménica de Vo3 IEEE754 32 bits
400163 |00A2h 2 THD V3., |Distorsion total arménica de Vs, IEEE754 32 bits
400165 |00A4h 2 THD I,  |Distorsion total arménica de I, IEEE754 32 bits
400167 |00A6h 2 THD I,  |Distorsion total arménica de I, IEEE754 32 bits
400169 |00A8h 2 THD I;  |Distorsion total arménica de |5 IEEE754 32 bits
400171 |00AAh 2 TCU Capacidad térmica utilizada [%] IEEE754 32 bits
400173 |00ACh 2 livs Desequilibrio de corriente IEEE754 32 bits

Modo de sélo lectura con cédigos de funcion 03 y 04. Intercambio aciclico de datos PROFIBUS:
ranura 8 - indice 0.

Variables de moédulos

La DMPU puede tener hasta 10 médulos de expansién montados lado a lado
desde el mddulo principal. Las variables instantaneas de los médulos se
organizan en 11 grupos de 8 palabras. Cada grupo identifica un médulo de
acuerdo a la ubicacién fisica de la instalacién (el primer grupo siempre representa
el modulo principal). Las referencias de palabras son las siguientes:

Variables instantdneas de mdédulos principal y de expansion

Médulo Descripcion Direccién Direccion fisica Longitud
Modicon (palabras)
Codigode 144769 0300h 1
modulo
Estadode 1,50779 0301h 1
médulo
o Palabra #1 400771 0302h 1
Maodulo principal
(DMPU-MBT o0 DMPU- Palabra#2 400772 0303h 1
PRB)
Palabra #3 (400773 0304h 1
Palabra #4 (400774 0305h 1
Palabra#5 (400775 0306h 1
Palabra #6 (400776 0307h 1
Codigode 144777 0308h 1
madulo
Maodulo de expansion #1 Es,tado de 100778 0309h 1
modulo
Palabra #1 400779 030Ah 1
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Palabra#2  [400780 030Bh

Palabra #3  |400781 030Ch

Palabra #4  |400782 030Dh

Palabra #5  |400783 030Eh

Palabra #6  |400784 030Fh

ﬁ%ﬂigﬁ’) de 0785 0310h

ff.f?ﬂf; e 1400786 031th

Palabra #1  |400787 0312h

Modulo de expansion #2 | Palabra #2  |400788 0313h
Palabra #3  |400789 0314h

Palabra #4  |400790 0315h

Palabra #5  |400791 0316h

Palabra #6  |400792 0317h

E%?SI?) de 1400703 0318h

fféﬁﬂf; 1100794 0319h

Palabra#1  |400795 031Ah

Modulo de expansion #3 | Palabra#2  |400796 031Bh
Palabra #3  |400797 031Ch

Palabra #4  |400798 031Dh

Palabra #5  |400799 031Eh

Palabra #6  |400800 031Fh

i‘;‘jg; de 1400801 0320h

isgggﬁ’) e 1100802 0321h

Palabra #1  |400803 0322h

Maédulo de expansion #4 | Palabra #2 (400804 0323h
Palabra #3  |400805 0324h

Palabra #4  |400806 0325h

Palabra #5  |400807 0326h

Palabra #6  |400808 0327h

;%‘33% de 1400809 0328h

Maodulo de expansion #5 isétggﬁ) - 400810 0329h
Palabra #1  |400811 032Ah

Palabra #2  |400812 032Bh
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Palabra #3  [400813 032Ch 1
Palabra #4  |400814 032Dh 1
Palabra #5  |400815 032Eh 1
Palabra #6  |400816 032Fh 1
ﬁ%ﬂigﬁ’) de  l400817 0330h 1
ff.f?ﬂf; de 400818 0331h 1
Palabra#1  |400819 0332h 1
Modulo de expansion #6 | Palabra #2  |400820 0333h 1
Palabra #3  |400821 0334h 1
Palabra #4  |400822 0335h 1
Palabra #5  |400823 0336h 1
Palabra #6  |400824 0337h 1
E%?SI?) e 1400825 0338h 1
fféﬁﬂf; e 1400826 033%h 1
Palabra #1  |400827 033Ah 1
Modulo de expansion #7 | Palabra #2  |400828 033Bh 1
Palabra #3  |400829 033Ch 1
Palabra #4  |400830 033Dh 1
Palabra #5  |400831 033Eh 1
Palabra #6  |400832 033Fh 1
i‘;‘jg; de 1400833 0340h 1
isgggﬁ’) e 1100834 0341h 1
Palabra #1  |400835 0342h 1
Madulo de expansion #8 | Palabra #2 (400836 0343h 1
Palabra #3  |400837 0344h 1
Palabra #4  |400838 0345h 1
Palabra #5  |400839 0346h 1
Palabra #6  |400840 0347h 1
;%‘33% de 400841 0348h 1
iﬁgﬂﬁ’) e 100842 0349h 1
Médulo de expansion #9
Palabra #1  |400843 034Ah 1
Palabra#2 (400844 034Bh 1
Palabra #3  |400845 034Ch 1
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Palabra #4  [400846 034Dh 1
Palabra #5  |400847 034Eh 1
Palabra #6  |400848 034Fh 1
ﬁ%‘ffﬁ’fﬁ, de 400849 0350h 1
Eﬂséjgf; e 1400850 0351h 1
Palabra #1  |400851 0352h 1
Médulo de expansion #10 | Palabra #2 400852 0353h 1
Palabra #3  |400853 0354h 1
Palabra #4  |400854 0355h 1
Palabra #5  |400855 0356h 1
Palabra #6  |400856 0357h 1

Modo de sélo lectura con cédigos de funcion 03 y 04. Intercambio aciclico de datos PROFIBUS:

La primera palabra del grupo indica el tipo de médulo, las otras palabras tienen

estructura diferente de acuerdo a los médulos:

Organizacion de las variables instantaneas vs. tipo de médulo

DMPU-MBT o DMPU-PRB

ranura 8 - indice 1.

Direccion Descripcion Longitud [Formato de Valor
(palabras) datos
base + Oh |Cédigo de médulo ™ |1 UINT16 1=DMPU-MBT o DMPU-PRB
base + 1h |Reservado
base + 2h |Canal de entrada #1 |1 INT16
Entrada PT100:
base + -50,0 a 850,0 (°C o °F).
Canal de entrada #2 |1 INT16 Entrada digital o PTC:
3h1 .
O=can abierto (apagada), 1=can
cerrado (encendido)
base + 4h [Canal de entrada #3 |1 INT16
base + 5h |Reservado
base + 6h |Reservado
base + 7h |Reservado
DMPU-R2
Direccion Descripcion Longitud [Formato de Valor
(palabras) datos
base + Oh |Cédigo de médulo ™ |1 UINT16 2=DMPU-R2
base + 1h |Reservado
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base + 2h [Canal de entrada1l |1 INT16 Entrada PT100:
-50,0 a 850,0 (°C o °F).
Entrada digital o PTC (bitO=can.1;
bitl=can.2):
base + 3h [Canal de entrada2 |1 INT16 0=can abierto (apagada), 1=can
cerrado (encendido)
Canales de salida 1 BitO=can.1, Bitl=can.2:
base + 4h Yl INT16 0=no activado (apagado),
2 . .
1=activado (encendido),
base + 5h [Reservado
base + 6h [Reservado
base + 7h [Reservado

Parametros de comunicacion

*1: si el valor es 0, el médulo no estéa presente.

Los parametros de comunicacion RS485 se leen/escriben desde/hacia el
dispositivo, usando las siguientes palabras:

Parametros de comunicacién Modbus RS485

Direccion
Modicom

Direccion | Descripcién

(palabras)

Longitud

Formato
de datos

Valor

304401

Direccién del

1130h .
instrumento

UINT16

De 1 a 247

Si el valor esté fuera de los
limites, el dispositivo
considera el valor igual a 1

304402

1131h

Tasa en baudios

UINT16

0 = 9600bps

1 =19200bps

2 = 38400bps

3 = 115200bps

Todos los otros valores se
consideran como 0

304403

1132h Paridad

UINT16

0 = Sin paridad

1 = Paridad impar

2 = Paridad par

Todos los otros valores se
consideran como 0

304404

1133h Parada de bits

1

UINT16

102

Modo de lectura y escritura. Intercambio aciclico de datos PROFIBUS: ranura O - indice 4. Nota:
los valores se actualizan sélo cuando se envia “actualizar configuraciones de comunicacién” o se
apaga y se enciende el instrumento

Para escribir los parametros de comunicacion RS485: primero escriba los nuevos
valores de los parametros, luego ejecute el comando "Actualizar comunicacién
serial externa" (ver la tabla a continuacion) para aplicar estos parametros.

65

Manual DMPU rev. 0.8 11122012

Toda la informacidn provista en este documento es propiedad de Carlo Gavazzi



Espere al menos 6 segundos antes de comunicarse con los nuevos
parametros. El comando "Actualizar comunicacion serial externa" es
equivalente a apagar y encender el dispositivo.

Tabla de comandos de reloj

Direccion |Direccién Descripcion Longitud | Formato Valor
Modicom (palabras) | de datos

1 =se ejecuta el
312371 3052h Actgahzar comunicacion 1 UINT16 comando;
serial externa otros valores =

ningun efecto.

Modo de solo escritura. Intercambio aciclico de datos PROFIBUS: ranura 5 - de indice 0 a indice
2.

El parametro de comunicacién Profibus se lee/escribe desde/hacia el dispositivo,
usando la siguientes palabra:

Parametros de comunicacién Profibus RS485

Direccién Direccion Descripcion Longitud Formato de Valor
Modicom (palabras) datos
Direccién del De 2 a 126
304405 1134h . 1 UINT16 (predeterminad
instrumento 0 = 126)

Modo de lectura y escritura. Intercambio aciclico de datos PROFIBUS no disponible.

Los parametros de comunicacién Ethernet se leen/escriben desde/hacia el
dispositivo, usando las siguientes palabras:

Parametros de comunicacién Modbus TCP/IP

Direccion Direccién Descripcion Longitud|Formato Valor
Modicom (palabra |de datos
s)
304433 1150h Direccion IP (A.B.C.D) 1 UINT16
304434 1151h Direccion IP (A.B.C.D) 1 UINT16
304435 1152h Direccion IP (A.B.C.D) 1 UINT16
De 0 a 255
304436 1153h Direccion IP (A.B.C.D) 1 UINT16 ([Todos los otros
- do subred valores se
304437 1154h Mascara de subre 1 UINT16 [consideran como
(A.B.C.D) 55
Méscara de subred
304438 1155h (A.B.C.D) 1 UINT16
304439 1156h Méscara de subred 1 UINT16
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(A.B.C.D)
Mascara de subred
304440 1157h (A.B.C.D) 1 UINT16
Puerta de enlace
304441 1158h predeterminada (A.B.C.D) 1 UINT16
Puerta de enlace
304442 1159h predeterminada (A.B.C.D) L VINT16
304443 115Ah Puerta de enlace 1 UINT16
predeterminada (A.B.C.D)
Puerta de enlace
304444 115Bh predeterminada (A.B.C.D) 1 UINT16
De 1 a 9999
304445 115Ch Puerto Modbus TCP/IP 1 UINT16 [(predeterminado =
502)

Modo de lectura y escritura. Intercambio aciclico de datos PROFIBUS no disponible. Nota: para
activar la nueva configuracion de la interfaz Ethernet, es necesario enviar la actualizacién del
comando de configuracién Ethernet o apagar y encender el dispositivo.

Para escribir los parametros de comunicacién TCP/IP: primero escriba los nuevos
valores de los parametros, luego ejecute el comando "Actualizar configuracién de
comunicacién Ethernet" (ver la tabla a continuacion) para aplicar estos
parametros.

Espere al menos 6 segundos antes de comunicarse con los nuevos
parametros. El comando "Actualizar configuracién de comunicacién
Ethernet" es equivalente a apagar y encender el dispositivo.

Tabla de comando de actualizacion de parametros Ethernet

Direccién |Direccién Descripcion Longitud | Formato Valor
Modicom (palabras) | de datos

1 = se ejecuta el
Actualizar configuracion de comando;

o UINT16
comunicacion Ethernet otros valores =
ningun efecto.

312372 3053h

[=Y

Modo de sélo escritura. Intercambio aciclico de datos PROFIBUS no disponible.

Contadores internos

Tabla de comandos de hora

Direccion [Direccion Descripcion Longitud | Formato Valor
Modicon (palabras) | de datos
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401281 0500h  [Energia activa ™ 4 UINT64 [kWh
401285 0504h Energia reactiva™ |4 UINT64  |kVARh
401289  |ososh  [yumero dearranques|, UINT32  |Valor del contador
Arranaues por horas Numero de arranques
401291 050Ah (ANSIqGG) ? 2 UINT32 |durante el periodo de
observacion (ver ANSI 66)
401293 050Ch 2 UINT32 |Horas
Horas totales de
funcionamiento
401295 050Eh 2 UINT32 [Segundos
401297 0510h Reservado
401299 0512h Reservado
Tiempo estimado
401301 0514h antes del disparo 2 UINT32 [Segundos
(ANSI 49)
Tiempo estimado
401303 0516h antes del reinicio 2 UINT32 |Segundos
(ANSI 66) ™
401305 0518h . 2 UINT32 |Horas
Horas parciales de
funcionamiento ™
401307 051Ah 2 UINT32 |Segundos
401309 051Ch Reservado 2 UINT32
401311 051Eh Reservado
401313 0520h Contador #1 2 UINT32 |Valor del contador #1
401315 0522h Contador #2 2 UINT32 |Valor del contador #2
401317 0524h Temporizador #1 2 UINT32  |Valor del temporizador #1
401319 0526h Temporizador #2 2 UINT32 |Valor del temporizador #2

Modo de sélo escritura. Intercambio aciclico de datos PROFIBUS: ranura 8 - indice 3.
*1: el contador es reiniciable mediante comandos (ver "Tabla de comandos de reinicio interno").

Variables maximas
Direccion Direccion Longitud Variable instantanea Formato de datos
Modicom fisica (palabras)
401321 0528h 2 hown  |COTIENtE dE AMANAUE | e opy 55 it
max 1
400323 052Ah 2 bewe | COTMENtE dE arraNqUE | e o) o) ik
max 2
400325 052Ch 2 laswax ng"'gme dearanque e es5s 32 pits

Manual DMPU rev. 0.8 11122012

Toda la informacidn provista en este documento es propiedad de Carlo Gavazzi

68



Automation Components

CARLO GAVAZZ|

Modo de sélo lectura con cédigos de funcion 03 y 04. Intercambio aciclico de datos PROFIBUS:

Tabla de comandos de reinicio interno

ranura 8 - indice 2.

Direcciéon | Direcci6n Descripcion Longitud Formato Valor
Modicon (palabras) | de datos
313569 3500h Reinicio de energia 1 UINT16
activa
313570 3501h Reinicio de energia 1 UINT16
reactiva
313571 3s02n  |einicio dendmerode UINT16
arranques
Reinicio de horas
313572 3503h parciales en 1 UINT16
funcionamiento
313573 3504h Reservado 1 UINT16
313574 3505h Reinicio de TCU ™ 1 UINT16 .
1 = se ejecuta el
comando;
Reinicio de arranques por otros valores =
313575 3506h hora (ANSI 66) 1 UINT16  |hingan efecto.
Reinicio de tiempo
313576 3507h minimo entre arranques |1 UINT16
ANSI 66
Reinicio de tiempo
313577 3508h minimo desde udltima 1 UINT16
parada ANSI 66
Reinicio de corrientes
313578 3509h méx. de arranque 1, 2y 3|1 UINT16
*2
313579 350Ah Reinicio de alarma virtual UINT16

asociada a disparador

Modo de s6lo escritura. Intercambio aciclico de datos PROFIBUS: ranura 5 - de indice 39 a

indice 49.

*1: este comando reinicia a cero el valor de la variable TCU; *2: este comando reinicia a cero
"Corriente de arranque méax. 1", "Corriente de arranque méx. 2"y "Corriente de arranque max. 3";
*3: este comando es equivalente a la funcién de reinicio (disparador) digital.

Administracion de fecha y hora

La fecha y la hora se se leen/escriben desde/hacia el dispositivo, usando las
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siguientes palabras temporales:

Configuracion del reloj

Direccién Direccion Descripcion Longitud Formato de Valor

Modicon (palabras) datos
304355 1102h Calendario reloj: afio (1 UINT16 De 2009 a 2099
304356 1103h Calendario reloj: mes |1 UINT16 Delal2
304357 1104h Calendario reloj: dia |1 UINT16 Dela3l
304358 1105h Hora reloj: horas 1 UINT16 De0a23
304359 1106h Hora reloj: minutos |1 UINT16 De 0a59
304360 1107h Hora reloj: segundos (1 UINT16 De 0a59

Modo de sélo lectura y escritura. Intercambio aciclico de datos PROFIBUS: ranura O - indice 2.

Para leer datos y hora: primero ejecute el comando "obtener valores de reloj"
(vea la tabla a continuacion), luego lea las 6 palabras temporales: cuando se
ejecuta el comando, el dispositivo almacena la fecha y hora en estas palabras.

Para escribir datos y hora: primero escriba la fecha y hora nuevas en las 6
palabras temporales, luego ejecute el comando "Establecer valores de reloj" o
"Establecer valores de reloj con horas y minutos", para establecer la fecha/hora.

Tabla de comandos de reloj

Direccién Direccion| Descripcion Longitud |Formato de Valor
Modicon (palabras) datos

1 = se ejecuta el

312369 3050n  [Optenervalores |, UINT16 comando; o
de reloj otros valores = ninguin
efecto.
1 = establecer datos y
312370 3051n  [ES1@blecer UINT16 hora .
valores de reloj 2 = establecer s6lo
hora;

Modo de sélo escritura. Intercambio aciclico de datos PROFIBUS: ranura 5 - de indice 0 a indice
2.
*1: utilice este comando para sincronizar sin generar ningin evento.

Tabla de comandos de hora

Direccion |Direccion Descripcion Longitud | Formato Valor
Modicon (palabras) | de datos

1 =se ejecuta el
Establecer va_dores d:e reloj UINT16 comando;

con hora y minutos otros valores =
ningun efecto.

312417 3080h

[

Modo de sélo escritura. Intercambio aciclico de datos PROFIBUS: ranura 5 - indice 10.
*1: utilice este comando para sincronizar sin generar ningin evento;
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Entradas virtuales

Registros de entradas virtuales

Direccion |Direcciéon|Longitud Descripcion Valor Formato de
Modicon fisica |(palabra datos
s)

412801 3200h 1 VIN; [Entrada virtual 1 UINT16
412802 3201h 1 VIN, [Entrada virtual 2 UINT16
412803 3202h 1 VIN;  [Entrada virtual 3 UINT16
412804 3203h 1 VIN, [Entrada virtual 4 [0 =Apagado; UINT16

1 = Encendido

(otro valor no tiene
412805 3204h 1 VINs  [Entrada virtual 5  |efecto) UINT16
412806 3205h 1 VINs [Entrada virtual 6 UINT16
412807 3206h 1 VIN; [Entrada virtual 7 UINT16
412808 3207h 1 VINg [Entrada virtual 8 UINT16

Modo de solo escritura. Intercambio aciclico de datos PROFIBUS: ranura 5 - de indice 29 a 38.

Estado de alarmas virtuales

Registros de estado de alarmas virtuales

Direccion Direccién Longitud Descripcion Formato
Modicon fisica (palabras) de datos

Estado de funcién de bloque de 1 a 16:
316385 4000h 1 cada bit del 1 al 16 representa el estado de [UINT16
la alarma

Estado de funcién de bloque de 17 a 32:
316386 4001h 1 cada bit del 17 al 32 representa el estado [UINT16
de la alarma

Modo de sélo lectura. Intercambio aciclico de datos PROFIBUS no disponible, utilice intercambio
ciclico de datos (ver archivo GSD)

Sistema de
registrador de
datos
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Registro de base de datos

La base de datos es un archivo con 10000 registros (del indice 0000 a 9999).
Cada registro esta organizado en 45 palabras como se ilustra en la tabla
"Organizacion de registros de base de datos", que incluye la informacién
almacenada de la base de datos. La base de datos tiene un sistema de
administracion FIFO y utiliza dos nimeros de registro de referencia para

identificar el rango de registros almacenados: el primer registro disponible (RefA)

y el atimo registro almacenado (RefB).

o Si RefB > RefA, los registros validos son de RefA+1 a RefB,
Base de datos con RefB > RefA
ol1[2| 3 |4]|5 . ‘ ‘ ‘ ‘ ... | 9996 | 9997 | 9998 | 9999
Registros validos
RefA
RefB
o Si RefA > RefB, los registros validos son de RefA+1 a 9999 y de 0 a
RefB.
Base de datos con RefB < RefA
ol1]2] 3 |4]|5].. ‘ ‘ ‘ ‘ ‘ ... | 9996 [ 9997 | 9998 | 9999
Rg_glstros Registros validos
vélidos
RefA
RefB
Referencias RefA y RefB de base de datos
Direccién Direccion Longitud Descripcion Formato Valores
Modicon fisica (palabras) de datos
Primer registro 0 ... 9999
408193 2000h ! disponible (RefA) INT16 (leer/escribir)
Ultimo registro 0 ... 9999 (sélo
408194 2001h ! disponible (RefB) INT16 lectura)

El archivo de la base de datos se lee en Modbus o Profibus como se describe a

continuacion:

o Modo Modbus:
1. Lea lareferencia del primer registro disponible (RefA) y la

referencia del dltimo registro almacenado (RefB) utilizando el

cadigo de funcion Modbus 03h o 04h.

2. Lealos registros validos usando el codigo de funcion Modbus 14h 'y
el cadigo de subfuncién 06h. El marco de solicitud de la funcion 14

de Modbus para leer un registro tiene la siguiente estructura:
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Marco de solicitud de base de datos

Descripcion Longitu | Ejemplo
d

Direccion fisica 1 bytes |1h
Cadigo de funcién 1 bytes |14h
Is_glrllgltt:ljdd en bytes de subfunciones en el marco de 1bytes [7h

1° cédigo de subfuncion 1 bytes |6h

1° nimero de archivo de subfuncion 2 bytes |0Oh

1° nimero de registro de subfuncién 2 bytes [4E2

1° nimero de palabra de subfuncion a leer 2 bytes [2D

CRC 2 bytes

El nUmero de archivo se usa para identificar la base de datos
(cada base de datos tiene varios nimeros de identificacion); el
namero de archivo de esta base de datos es 0. Una subfuncién
sélo lee un registro; repita el marco de solicitud previo para cada
registro cambiando el valor del "1° nimero de palabra de
subfuncién a leer" para leer todos los registros validos. Ante cada
solicitud, el dispositivo responde con el siguiente marco:

Marco de respuesta de base de datos

Descripcion Longitud | Ejemplo
Direccioén fisica 1 bytes 1h
Cadigo de funcion 1 bytes 14h

Longitud de marco de respuesta (subfunciones y

CRC) 1 bytes 5D

Longitud de datos de respuesta de 1° subfuncién |1 bytes 5B

1° cédigo de subfuncion 1 bytes 6h

Datos de registro de 1° subfuncién

CRC 2 bytes

"Datos de registro de 1° subfuncion” contiene la informacion
almacenada del registro definido en el marco de solicitud ("Numero
de registro de 1° subfuncién®). La estructura de estas palabras se
ilustra en la tabla "Organizacién de registros de base de datos".
Cuando se hayan leido todos los registros, escriba el nimero de refe-
rencia RefA con el valor de RefB (cadigo de funcién Modbus 06h). Es-
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ta accion ejecuta una funcion de reinicio equivalente (los nuevos regis-

tros que se afladen durante la lectura de la base de datos se pierden).

. Modo Profibus:

6. Lea lareferencia del primer registro disponible (RefA) y la referencia

del Gltimo registro almacenado (RefB) utilizando el intercambio
aciclico de datos Profibus (ranura 0, indice 9).

7. Escriba el nimero e registro a leer en la ranura 6 e indice 0,

usando el intercambio aciclico de datos (se puede leer sélo un
registro por solicitud).

8. Leaelregistro en la ranura 6 e indice 0 utilizando el intercambio

aciclico de datos de Profibus.

Organizacion de registros de base de datos

Direccién Descripcion Longitud|Formato de datos Valor
(palabra
s)
base + Oh indice de registros 1 INT16 0 ... 9999
base + 1h Fecha: afio y mes 1 INT16 k/lss?;'\//i%i ((%)8125)0)
base + 2h Fecha: dia y hora 1 INT16 kASSI??’::I-é)c;;a((()(l 23?)
base + 3h Fecha: minuto y segundo |1 INT16 knss?;j\;%?g(zo@, :5'3.9?9);
base + 4h Numero de variables 1 INT16 Numero de variables
base + 5h Variable #1 2 32 bit IEEE 754
base + 6h Variable #2 2 32 bit IEEE 754
base + 7h Variable #3 2 32 bit IEEE 754
base + 8h Variable #4 2 32 bit IEEE 754
base + 9h Variable #5 2 32 bit IEEE 754
base + 10h  |Variable #6 2 32 bit IEEE 754
base + 11h  |Variable #7 2 32 bit IEEE 754
base + 12h  |Variable #8 2 32 bit IEEE 754
base + 13h  |Variable #9 2 32 bit IEEE 754
base + 14h  |Variable #10 2 32 bit IEEE 754
base + 15h  |Variable #11 2 32 bit IEEE 754
base + 16h  |Variable #12 2 32 bit IEEE 754
base + 17h  |Variable #13 2 32 bit IEEE 754
base + 18h  |Variable #14 2 32 bit IEEE 754
base + 19h  |Variable #15 2 32 bit IEEE 754
base + 20h  |Variable #16 2 32 bit IEEE 754
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base + 21h  |Variable #17 2 32 bit IEEE 754
base +22h  |Variable #18 2 32 bit IEEE 754
base +23h  |Variable #19 2 32 bit IEEE 754
base + 24h  |Variable #20 2 32 bit IEEE 754

Registro de eventos de datos

El evento de datos es un archivo con 10000 registros (del indice 0000 a 9999).
Cada registro esta organizado en 11 palabras como se ilustra en la tabla
"Organizacion de registros de eventos de datos", que incluye la informacién
almacenada de la base de datos. El evento de datos tiene un sistema de
administracion FIFO y utiliza dos nimeros de registro de referencia para identificar
el rango de registros almacenados: el primer registro disponible (RefA) y el itimo
registro almacenado (RefB).

. Si RefB > RefA, los registros validos son de RefA+1 a RefB,

Evento de datos con RefB > RefA

ol1|2] 3 |[4]5 9996 | 9997 | 9998 | 9999
RefA [Registros validos
RefB
. Si RefA > RefB, los registros validos son de RefA+1 a 9999 y de 0 a RefB.

Evento de datos con RefB < RefA

415

9996 | 9997 | 9998 9999

0/1|12| 3
Registros
validos

RefB

RefA |Registros validos

Referencias RefA y RefB de evento de datos

Direccion Direccién Longitud Descripcion Formato Valores
Modicon fisica (palabras) de datos
Primer registro 0 ... 9999
408195 2002h L disponible (RefA) INT16 (leer/escribir)
Ultimo registro 0 ... 9999 (s6
408196 2003h L disponible (RefB) INT16 lectura)

El archivo de la base de datos se lee en Modbus o Profibus como se describe a

continuacion:

. Modo Modbus:
1. Lealareferencia del primer registro disponible (RefA) y la
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referencia del dltimo registro almacenado (RefB) utilizando el
cadigo de funcion Modbus 03h o 04h.

Lea los registros validos usando el codigo de funcién Modbus 14h
y el cédigo de subfuncién 06h. El marco de solicitud de la funcion
14 de Modbus para leer un registro tiene la siguiente estructura:

Marco de solicitud de evento de datos

Descripcion Longitud | Ejemplo
Direccioén fisica 1 byte 1h
Cadigo de funcién 1 byte 14h
Is_glrllgltt:ljdd en bytes de subfunciones en el marco de 1 byte 7h
1° cédigo de subfuncion 1 byte 6h
1° nimero de archivo de subfuncion 2 byte 1h
1° nimero de registro de subfuncién 2 bytes 4E2
1° nimero de palabra de subfuncion a leer 2 bytes B
CRC 2 bytes

El nUmero de archivo se usa para identificar la base de datos
(cada base de datos tiene varios nimeros de identificacion); el
namero de archivo de esta base de datos es 1. Una subfuncién
solo lee un registro; repita el marco de solicitud previo para cada
registro cambiando el valor del "1° nimero de palabra de
subfuncién a leer" para leer todos los registros validos. Ante cada
solicitud, el dispositivo responde con el siguiente marco:

Marco de respuesta de evento de datos

Descripcion Longitud | Ejemplo
Direccion fisica 1 byte 1h
Cadigo de funcion 1 byte 14h
Longitud de marco de respuesta (subfunciones y CRC) |1 byte 19
Longitud de datos de respuesta de 1° subfuncién 1 byte 17
1° cédigo de subfuncion 1 byte 6h
Datos de registro de 1° subfuncién
CRC 2 bytes

"Datos de registro de 1° subfuncién” contiene la informacion
almacenada del registro definido en el marco de solicitud

Toda la informacidn provista en este documento es propiedad de Carlo Gavazzi
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("Numero de registro de 1° subfunciéon"). La estructura de estas
palabras se ilustra en la tabla "Organizacion de registros del
evento de datos".

5. Cuando se hayan leido todos los registros, escriba el nimero de
referencia RefA con el valor de RefB (cédigo de funcion Modbus
06h). Esta accidn ejecuta una funcién de reinicio equivalente (los
nuevos registros que se afiaden durante la lectura de la base de
datos se pierden).

. Modo Profibus:

1. Lea lareferencia del primer registro disponible (RefA) y la
referencia del Gltimo registro almacenado (RefB) utilizando el
intercambio aciclico de datos Profibus (ranura 0, indice 10).

2. Escriba el nimero e registro a leer en la ranura 6 e indice 1,
usando el intercambio aciclico de datos (se puede leer sélo un
registro por solicitud).

3. Lea el registro en la ranura 6 e indice 1 utilizando el intercambio
aciclico de datos de Profibus.

Organizacion de registros del evento de datos

Direccion Descripcion Longitud Formato Valor
(palabras) | de datos

base + Oh indice de registros |1 INT16 0 ... 9999

LSB=Mes (1...12);

base + 1h Fecha: afioy mes |1 INT16 MSB=Afi0 (08...50)

LSB=Hora (0 ... 23);

base + 2h Fecha: dia 'y hora 1 INT16 MSB=Dia (01 ... 31)
Fecha: minuto y LSB=Segundo (0 ... 59);
base + 3h segundo ! INT16 MSB=Minuto (0 ...59)
Vea los campos de registro
de base + 4h a base Campos de registro |1 INT16 del evento de datos de la
+ 00Ah
tabla
Campos de registro del evento de datos
Evento de entrada
Direcci6 Descripcion Longitud | Formato de Valor
n (palabras) datos
Zﬁse * Tipo de evento 1 UINT16 1=Entrada
base + |NUmero de canal de 1 UINT16 De 1a23
5h entrada
Conmutar, disparar o entrada
PTC
base +
6h Estado nuevo 1 UINT16 0 = desactivar, 1 = activar
Entrada PT100

Manual DMPU rev. 0.8 11122012

Toda la informacidn provista en este documento es propiedad de Carlo Gavazzi



1 = error (ruptura de sonda), 0 =
sonda OK
Evento de salida
Direccié Descripcion Longitud | Formato de Valor
n (palabras) datos
Zﬁse * Tipo de evento 1 UINT16 2=Salida de relé
base + Numero de canal de 1 UINT16 De 1a23
5h salida
base + 1 (apagado) = abierto,
6h Estado nuevo L VINT16 0 (encendido) = cerrado
Evento genérico
Direcci | Descripcién Longitud Formato de Valor
on (palabras) datos
gﬁse * Tipo de evento |1 UINT16 3=Evento genérico
0=Error de conexién de médulos
1=Error de conexién de médulo de
medicion
5=Arranque/parada de motor
9=Error de configuraciéon de médulo
10=Engrasado de horas de blogues
base + |Numero de UINT16 11=Mantenimiento de horas de bloques
5h canal de salida 16=Reinicio de registro de base de datos
17=Reinicio de registrador rapido de base
de datos
18=Reinicio de evento de base de datos
19=Apagado
20=Encendido
21=Comando de reinicio de disparador
Error de conex. de médulos
1 =error; 0 = OK
Error de conex. de médulos de
medicion
1=error; 0 = OK
Arranque/parada de motor:
1 = arranque; 0 = parada
gﬁse * Estado nuevo |1 UINT16
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Module configuration error [error de
configuracion de médulo]

1 =error; 0 = OK

Engrasado de horas de bloques

1 = trabado; 0 = sin traba

Mantenimiento de horas de bloques

1 = trabado; 0 = sin traba
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0 = reinicio

Reinicio de registrador rapido de datos

0 = reinicio

Reinicio de evento de datos

0 = reinicio

Apagado
0 = reinicio

Encendido
0 = reinicio

Comando de reinicio de disparador

66"

Gltima

y3

0O=Reinicio de "energia activa"
1=Reinicio de "energia reactiva"
2=Reinicio de "numero de arranques"
3=Reinicio de "Horas parciales en
funcionamiento”

4=Reinicio de "Tiempo méximo de
arranque del motor (ANSI 51LR)"
5=Reinicio de "TCU"

6=Reinicio de "Arranques por hora (ANSI

7=Reinicio de tiempo minimo entre
arranques ANSI 66
8=Reinicio de tiempo minimo desde

9=Reinicio de fase max. de arranque 1, 2

10=Reinicio de alarma virtual asociada a
disparador

parada ANSI 66

Eventos max/min

Direccié Descripcion Longitud | Formato de Valor
n (palabras) datos
Zﬁse * Tipo de evento UINT16 5=Eventos max/min
4=arranque demasiado largo
base + |NUmero de eventos UINT16 6=Corriente maxima fase 1
5h max/min 7=Corriente maxima fase 2
8=Corriente maxima fase 3
base + 32 bit IEEE
6h Valor 754 Valor real
Eventos de alarma virtual
Direcci6 Descripcion Longitud | Formato de Valor
n (palabras) datos
Zﬁse * Tipo de evento UINT16 6=Evento de alarma virtual
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base + Numero de alarma 1 UINT16 De 1 a 32

5h virtual

base + |- qiado nuevo 1 UINT16 1 = Alarma activa,
6h 0 = Alarma inactiva,

Registro rapido de datos

El registro rapido de datos es un archivo con 10000 registros (del indice 0000 a
9999). Cada registro esta organizado en 45 palabras como se ilustra en la tabla
"Organizacion de registros del registrador rapido de datos", que incluye la
informacién almacenada de la base de datos. El registrador rapido de datos tiene
un sistema de administracion FIFO y utiliza dos nimeros de registro de referencia
para identificar el rango de registros almacenados: el primer registro disponible
(RefA) y el Gltimo registro almacenado (RefB).

. Si RefB > RefA, los registros validos son de RefA+1 a RefB,
Registrador rapido de datos con RefB > RefA

Registros validos

0|1(2| 3 |4|5 9996 | 9997 | 9998 | 9999

RefA

RefB

. Si RefA > RefB, los registros validos son de RefA+1 a 9999 y de 0 a RefB.

Registrador rapido de datos con RefB < RefA

0|1(2| 3 |4|5 9996 | 9997 | 9998 | 9999

Registros
validos

Registros
validos
RefA

RefB

Referencias RefA y RefB del registrador rapido de datos

Manual DMPU rev. 0.8 11122012

Direccion
Modicon

Direccion
fisica

Longitud
(palabras)

Descripcion

Formato
de datos

Valores

408197

2004h

Primer registro
disponible (RefA)

INT16

0 ... 9999
(leer/escribir)

408198

2005h

Ultimo registro
disponible (RefB)

INT16

0 ... 9999 (sélo
lectura)

El archivo del registrador rapido de datos se lee en Modbus o Profibus como se

describe a continuacion:

e Modo Modbus:

1. Lea lareferencia del primer registro disponible (RefA) y la
referencia del dltimo registro almacenado (RefB) utilizando el
cédigo de funcion Modbus 03h o 04h.
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2. Lealos registros validos usando el cédigo de funcion Modbus 14h y
el cadigo de subfuncion 06h. EI marco de solicitud de la funcion 14
de Modbus para leer un registro tiene la siguiente estructura:

Marco de solicitud de registrador rapido de datos

Descripcién Longitud | Ejemplo

Direccion fisica 1 byte 1h

Cadigo de funcién 1 byte 14h

Is_glrllgltt:ljdd en bytes de subfunciones en el marco de 1 byte 7h

1° codigo de subfuncion 1 byte 6h

1° namero de archivo de subfuncion 2 bytes 2h

1° nimero de registro de subfuncién 2 bytes 4E2

1° nimero de palabra de subfuncion a leer 2 bytes 2D

CRC 2 bytes

1. El nimero de archivo se usa para identificar la base de datos (cada base de

datos tiene varios nimeros de identificacion); el nimero de archivo de esta base de
datos es 2. Una subfuncidn sélo lee un registro; repita el marco de solicitud previo
para cada registro cambiando el valor del "1° nimero de palabra de subfuncién a
leer" para leer todos los registros validos. Ante cada solicitud, el dispositivo

responde con el siguiente marco:

Marco de respuesta de registrador rapido de datos

Descripcién Longitud Ejemplo
Direccioén fisica 1 bytes 1h
Cadigo de funcién 1 bytes 14h
Longitud de marco de respuesta (subfunciones y CRC) (1 bytes 5D
Longitud de datos de respuesta de 1° subfuncion 1 bytes 5B
1° cédigo de subfuncion 1 bytes 6h
Datos de registro de 1° subfuncién
CRC 2 bytes DF8A

3. "Datos de registro de 1° subfuncion” contiene la informacién
almacenada del registro definido en el marco de solicitud ("Numero
de registro de 1° subfuncion"). La estructura de estas palabras se
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ilustra en la tabla "Organizacion de registros del registrador rapido
de datos".

4. Cuando se hayan leido todos los registros, escriba el nUmero de
referencia RefA con el valor de RefB (cddigo de funcién Modbus
06h). Esta accidn ejecuta una funcién de reinicio equivalente (los
nuevos registros que se afiaden durante la lectura de la base de
datos se pierden).

. Modo Profibus:

5. Lea la referencia del primer registro disponible (RefA) y la
referencia del dltimo registro almacenado (RefB) utilizando el
intercambio aciclico de datos Profibus (ranura 0, indice 11).

6. Escriba el nimero e registro a leer en la ranura 6 e indice 2,
usando el intercambio aciclico de datos (se puede leer sélo un
registro por solicitud).

7. Lea el registro en la ranura 6 e indice 2 utilizando el intercambio
aciclico de datos de Profibus.

Organizacién de registros del registrador rapido de datos

Direccién Descripcion Longitud Formato de Valor
(palabras) datos
base + Oh [indice de registros 1 INT16 0 ... 9999
base + 1h  |Fecha: afio y mes 1 INT16 IIIASS%::’X%?) ((]68125)0)
base + 2h  |Fecha: diay hora 1 INT16 bi%i%?;a(é%é?)
base + 3n  |Fecha: minuto y sequndo |1 INT16 Il:ASSBB::Sh/Ti?]l:?:(EO((?.:.S-Q?Q);
base + 4h  [Nimero de variables 1 INT16 Ndmero de variables
base + 5h  [Variable #1 2 32 bit IEEE 754
base + 6h  [Variable #2 2 32 bit IEEE 754
base + 7h  |Variable #3 2 32 bit IEEE 754
base + 8h  |Variable #4 2 32 bit IEEE 754
base + 9h  |Variable #5 2 32 bit IEEE 754
base + 10h (|Variable #6 2 32 bit IEEE 754
base + 11h (|Variable #7 2 32 bit IEEE 754
base + 12h |Variable #8 2 32 bit IEEE 754
base + 13h |Variable #9 2 32 bit IEEE 754
base + 14h |Variable #10 2 32 bit IEEE 754
base + 15h |Variable #11 2 32 bit IEEE 754
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base + 16h |Variable #12 2 32 bit IEEE 754
base + 17h |Variable #13 2 32 bit IEEE 754
base + 18h |Variable #14 2 32 bit IEEE 754
base + 19h |Variable #15 2 32 bit IEEE 754
base + 20h |Variable #16 2 32 bit IEEE 754
base + 21h |Variable #17 2 32 bit IEEE 754
base + 22h |Variable #18 2 32 bit IEEE 754
base + 23h |Variable #19 2 32 bit IEEE 754
base + 24h |Variable #20 2 32 bit IEEE 754

Reinicio de registrador de datos

Utilice los siguientes comandos para reiniciar las tres bases de datos:

Tabla de comando de reinicio de registrador de datos

Direccién Direccion| Descripcion Longitud |Formato de Valor
Modicon (palabras) datos

Reset database 1 = se ejecuta el

313825 3600h  |[Reiniciar base |1 UINT16  [comando;
otros valores = ningun
de datos]
efecto.

Reset data event
313826 3601h [Reiniciar el 1 UINT16
evento de datos]

Reset data fast
313827 3602h [Reiniciar datos |1 UINT16
rapido]

Modo de solo escritura. PROFIBUS: ranura 5 - de indice 0 a indice 52.
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Ejemplos de configuracion

Motor de arranque

directo
En este ejemplo, se construye un motor de arranque DOL bésico con botones de
arranque y parada y una alarma de imagen térmica 49. Los bloques y conexiones
usados son los siguientes:
ID | Bloque Descripcion
Entrada de arranque:
1 Entrada e  Activar alarma #: activada
digital e  Tipo de entrada: interruptor
e Tipo de entrada: activa cuando esta cerrada
e Enretardode Al. #:0s
Entrada de parada:
) Entrada e  Activar alarma #: activada
digital e Tipo de entrada: interruptor
e Tipo de entrada: activa cuando esta cerrada
e Enretardode Al. #:0s
Alarma de Imagen térmica:
Imagen e Activar funcion ANSI49: activa y asociada a un disparador. Este tipo de
3 [térmica alarma usualmente esté asociada a un disparador, de otro modo puede
49 ocasionar oscilaciones debidas al hecho de que el motor se enfria cuando
se detiene, lo que puede desactivar la alarma.
e  Establezca los otros valores de acuerdo a las caracteristicas del motor
Manual DMPU rev. 0.8 11122012 84
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Usada para desactivar la alarma de imagen térmica ANSI 49 (reinicia la alarma, ya
que esta asociada a un disparador).

Entrada
digital e  Activar alarma #: activada
e  Tipo de entrada: interruptor
e Tipo de entrada: activa cuando esta cerrada
e EnretardodeAl #0s
diglirt];(ljlo Salida interna para controlar el reinicio del disparador
Para detener el motor en caso de comando de detener entrada o de disparo de
alarma de imagen térmica ANSI 49. La representacion gréafica es la siguiente:
Es posible utilizar otras funciones de protecciéon como la imagen térmica,
afadiéndolas a esta funcion logica:
Funcién
l6gica

La funcion l6gica es como se describe a continuacion:

En este caso, el motor se detiene cuando se dispara al menos una funcién de

proteccion.
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Para inhibir la entrada de arranque si se dispara la alarma de imagen térmica o si
se activa la entrada del motor de parada. La representacion grafica es la siguiente:
Funcién
7|
l6gica
Se usa como biestable. El punto de configuracién esta en 1, de modo que si viene
una sefial desde la terminal act, ésta active la salida (arranca el motor), mientras
que si viene de la terminal rst, desactiva la salida (el motor se detiene).
8 |Contador
e  Activar alarma #: activada
e  Conteos establecidos de Al. #: 1 conteo
Relé de salida para arranque/parada de motor
Salida de
9 relé
e  Modo de funcionamiento O#: NO

Motores de
arranque reversores

En este ejemplo, se construye un motor de arranque reversor con botones de
arranque y parada reversores, y una alarma de imagen térmica 49. Los bloques y
conexiones usados son los siguientes:

Los bloques usados se agrupan en tres grupos con las siguientes caracteristicas:

1. Grupo de motor de arranque de avance: este grupo se usa para la
funcion de avance del motor de arranque-parada. Los bloques son los
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siguientes:

2. Grupo de motor de arranque en reversa: este grupo se usa para la
funcion de reversa del motor de arranque-parada. Los bloques son los
siguientes:

3. Grupo de intertraba de avance-reversa: este grupo se usa para evitar la
activacién simultanea de salidas de avance y reversa. Los bloques son
los siguientes:

Manual DMPU rev. 0.8 11122012
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Descripcién de bloques de grupo:

ID | Bloque Descripcion
Entrada de arranque de avance:
Entrada . .
1 digital e  Activar alarma #: activada
e  Tipo de entrada: interruptor
e  Tipo de entrada: activa cuando esta cerrada
e EnretardodeAl #:0s
Para inhibir la entrada de arranque de avance si se dispara la alarma de imagen
térmica o si se activa la entrada del motor de parada. La representacion gréfica es
la siguiente:
Funcién
2 | .
l6gica
Se usa como arranque del motor de avance, introduciendo un tiempo de retardo.
El tiempo de retardo es necesario durante la operacion de reversa (moviendo de
reversa a avance, rotando sin usar la parada del motor), para minimizar las
sobrecargas dinamicas que derivan de la reversiéon del movimiento.
3 |Temporiza|s;i viene una sefial desde la terminal "act", ésta active la salida (arranca el motor
dor de avance) después del tiempo establecido, mientras gque si viene de la terminal
"rst", desactiva la salida (el motor se detiene).
e  Activar alarma #: activada
e  Tiempo establecidos de Al. #: 3 segundos (establezca este valor de
acuerdo a las caracteristicas del motor)
4 Entrada |Entrada de parada:
digital

(] Activar alarma #: activada
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e  Tipo de entrada: interruptor
e  Tipo de entrada: activa cuando esta cerrada
e EnretardodeAl #0s

Alarma de Imagen térmica:

5 Irpag_en e  Activar funcién ANSI49: activa y asociada a un disparador. Este tipo de
termica 49 alarma usualmente esté asociada a un disparador, de otro modo puede
ocasionar oscilaciones debidas al hecho de que el motor se enfria
cuando se detiene, lo que puede desactivar la alarma.

. Establezca los otros valores de acuerdo a las caracteristicas del motor

Para controlar la parada del motor en caso de comando de detener entrada o de
disparo de alarma de imagen térmica ANSI 49. La representacion gréfica es la
siguiente:

Funcion
l6gica

Entrada de arranque de reversa:

Eir;ti::;ja Activar alarma #: activada
Tipo de entrada: interruptor

Tipo de entrada: activa cuando esta cerrada

En retardo de Al. #: 0 s

Para inhibir la entrada de arranque en reversa si se dispara la alarma de imagen
térmica o si se activa la entrada del motor de parada. La representacion gréafica es
la siguiente:

Funcion
l6gica

Se usa como arranque del motor de reversa, introduciendo un tiempo de retardo.
El tiempo de retardo es necesario durante la operacion de reversa (moviendo de
avance a reversa, rotando sin usar la parada del motor), para minimizar las
sobrecargas dinamicas que derivan de la reversién del movimiento.

Temporiza

y Si viene una sefial desde la terminal "act", ésta active la salida (arranca el motor
or

de reversa) después del tiempo establecido, mientras que si viene de la terminal
"rst", desactiva la salida (el motor se detiene).

e  Activar alarma #: activada

e  Tiempo establecidos de Al. #: 3 segundos (establezca este valor de
acuerdo a las caracteristicas del motor)

Funcion Para garantizar la funcion de intertraba entre operaciones de avance y reversa: se
10 l6gica inhiben las operaciones de avance si el motor esta detenido o corriendo en
9 condiciones de reversa. La representacién grafica es la siguiente:
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Salida de |Relé de salida para funcionamiento en avance del motor
11 .
relé
®  Modo de funcionamiento O#: NO
Para garantizar la funcion de intertraba entre operaciones de avance y reversa: se
inhiben las operaciones de reversa si el motor esta detenido o corriendo en
condiciones de avance. La representacion grafica es la siguiente:
FUNcis
1o |Funcion
l6gica
Salida de |Relé de salida para funcionamiento en reversa del motor
13 .
relé
e  Modo de funcionamiento O#: NO
Usada para desactivar la alarma de imagen térmica ANSI 49 (reinicia la alarma, ya
gue esta asociada a un disparador).
14 Entrada
digital e  Activar alarma #: activada
e  Tipo de entrada: interruptor
e Tipo de entrada: activa cuando esta cerrada
e EnretardodeAl #:0s
Reinicio S . .
15 digital Salida interna para controlar el reinicio del disparador

Temporizador en
retardo encendido

En este ejemplo se construye una funcién de retardo para temporizador de
encendido Los bloques y conexiones usados son los siguientes:

Funcion de retardo para
temporizador de encendido

ID| Bloque Descripcion
Entrada de disparador:
1 E_nt_rada Activar alarma #: activada
digital

Tipo de entrada: disparador
Tipo de entrada: activa cuando esta cerrada
En retardo de Al. #: 0 s
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Para activar el tiempo de retardo para la funciéon de retardo de encendido en el
comando del disparador y obtener la activaciéon de funcién después del tiempo de
retardo establecido.

Temporiza
2
dor
e  Activar alarma #: activada
e  Tiempo establecidos de Al. #: 5 s (es el tiempo de retardo efectivo y se
establecera de acuerdo a las necesidades de la aplicacion)
Salida de |Relé de salida para la funcion de retardo de encendido del temporizador
3

relé
. Modo de funcionamiento O#: NO

Cada vez que se activa la entrada del disparador, se reinicia el temporizador;
cuando el tiempo de retardo (5s) expira, el temporizador se apaga, pero la
funcion légica se enciende hasta que se reactive la entrada del disparador.

Motor de arranque
triangulo-estrella

En este ejemplo, se construye un motor de arranque triangulo estrella basico con
botones de arranque/parada y una alarma de imagen térmica 49. Los bloques y
conexiones usados son los siguientes:

Los blogues usados se agrupan en dos grupos con las siguientes caracteristicas:

1. Grupo de motor de arranque directo: vea la descripcion de los bloques en
el ejemplo del motor de arranque directo; este grupo se usa para la fun-
cion del motor de arranque-parada. Los bloques son los siguientes:
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2. Grupo de intertraba triangulo-delta: vea la descripcion de los bloques en
la tabla a continuacion; este grupo se usa para evitar la activacion
simultanea de las salidas triangulo y estrella. Los bloques son los
siguientes:

Descripcién de los bloques del grupo de intertraba tridngulo-estrella:

ID ‘ Bloque Descripcion
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1 Temporiza |Se usa como conmutador triangulo-estrella en un tiempo establecido. Establezca
dor este tiempo de acuerdo a la carga del motor.
Para garantizar la funcion de intertraba entre operaciones triangulo y estrella: se
inhiben las operaciones de triangulo si el motor esta detenido o corriendo en
estrella. La representacion gréafica es la siguiente:
Funcién
2 | .
l6gica
Salida de |Relé de salida para funcionamiento del motor en triangulo
s relé
e  Modo de funcionamiento O#: NO
Para garantizar la funcién de intertraba entre operaciones triangulo y estrella: se
inhiben las operaciones de estrella si el motor esta detenido o corriendo en
triangulo. La representacion grafica es la siguiente:
4 F’uer|on
l6gica
Salida de |Relé de salida para funcionamiento del motor en estrella
5 relé
®  Modo de funcionamiento O#: NO

Asigne la salida triangulo a un modulo de E/S y la salida de estrella al médulo de
medicién con el fin de lograr un tiempo de transicién entre la conmutacién estrella
y triangulo, evitando que se cierren los dos relés al mismo tiempo: las salidas de
relé en los médulos de E/S tienen un retardo de activacion mayor en comparacion
al de las salidas de relé del médulo de mediciones, de modo que el relé de
triangulo se conmuta (cerrado) cuando ya se ha conmutado el relé de estrella.

Arranque de

emergencia
En este ejemplo, se construye un arranque de emergencia con botones de
arranque auxiliar (arranque de emergencia). Los bloques y conexiones usados
son los siguientes:
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Los bloques usados se agrupan en dos grupos con las siguientes caracteristicas:

e 1°grupo de alarmas: en este grupo se incluyen todas las alarmas que
pueden dispararse durante la condicion normal de funcionamiento. La
condicién normal de funcionamiento tiene lugar cuando el motor arranca
mediante la entrada de arranque normal. Un ejemplo de conexion es el

siguiente:
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ID | Bloque Descripcion
Entrada de arranque normal:
1 Entrada e  Activar alarma #: activada
digital e Tipo de entrada: disparador
e Tipo de entrada: activa cuando esta cerrada
e EnretardodeAl #0s
Alarma de Imagen térmica:
Imagen e  Activar funcién ANSI49: activa y asociada a un disparador. Este tipo de
2 | g alarma usualmente esté asociada a un disparador, de otro modo puede
térmica 49 ) . . .
ocasionar oscilaciones debidas al hecho de que el motor se enfria
cuando se detiene, lo que puede desactivar la alarma.
e  Establezca los otros valores de acuerdo a las caracteristicas del motor
Desequilibri
3 |ode o )
corriente  [Alarma de desequilibrio de corriente: establezca los otros valores de acuerdo a
las caracteristicas del motor
Tiempo Alarma de tiempo entre arranques: establezca el tiempo minimo entre dos
4 [entre arranques de acuerdo a las caracteristicas del motor.
arranques
66 - g , . ]
Utilice esta funcion para evitar que haya arranques demasiado cercanos entre si.
5 Tiempo
desde la Alarma de tiempo desde la Ultima parada: establezca el tiempo minimo entre la
ultima
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parada 66 |Ultima parada y el proximo arranque de acuerdo a las caracteristicas del motor.

Utilice esta funcién para evitar que haya arranques demasiado cercanos a la
Ultima parada.

Alarma de arranques por hora: establezca el nimero permitido de arranques y el
Arranques  [tiempo del intervalo de observacion de acuerdo a las caracteristicas del motor.

por hora 66

Utilice esta funcién para limitar los arranques frecuentes (que pueden provocar
sobrecalentamiento del motor).

Cuando se dispara la alarma de imagen térmica 49, corriente de secuencia
inversa 46, tiempo entre arranques 66, tiempo antes de la Ultima parada 66 o
arranques por hora 66, se detiene el motor y se inhibe el arranque normal; si se
requiere volver a arrancar el motor (omitiendo las alarmas previas), utilice el
arrangque de emergencia como se describe en la alarma del segundo grupo. La
funcion légica se presenta como a continuacion (el arranque normal esta
disponible cuando esta activada la entrada de arranque y todas las otras alarmas
estan desactivadas):

Funcion
l6gica

Usada para desactivar las alarmas asociadas a un disparador (reinicia la alarma,
ya que esta asociada a un disparador).

Entrada
digital

Activar alarma #: activada

Tipo de entrada: interruptor

Tipo de entrada: activa cuando esta cerrada
Enretardode Al. #: 0 s

13

14 EZE?;TIO Salida interna para controlar el reinicio del disparador

e 2°grupo de alarmas: en este grupo se incluyen todas las alarmas que
pueden dispararse durante la condicion de arranque especial. La
condicion de arranque especial se ejecuta cuando el motor esta parado
por una alarma del primer grupo y se requiere un reinicio inmediato. Un
ejemplo de conexién es el siguiente:
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Descripcion

Alarma de secuencia de fase: establezca los valores de acuerdo a las
caracteristicas del motor.

Utilice esta configuracion cuando no esté permitida la rotacion reversa del motor.

Entrada de arranque de emergencia:

Activar alarma #: activada

Tipo de entrada: disparador

Tipo de entrada: activa cuando esta cerrada
En retardode Al #: 0 s

El arranque de emergencia estéa inhibido sélo si se disparan las alarmas de
secuencia de fase o de rotor trabado: por ejemplo, utilice esta configuracién
cuando no esté permitida la rotacion reversa del motor durante la condicion
normal y especial. La funcién légica se presenta como se describe a continuacion:

ID | Bloque

8 Secuencia
de fase 47

9 Entrada
digital

10 F,ur_mon
l6gica

1 Sal’lda de
relé

Relé de salida para arranque/parada de motor

. Modo de funcionamiento O#: NO

97

Manual DMPU rev. 0.8 11122012

Toda la informacidn provista en este documento es propiedad de Carlo Gavazzi

CARLO GAVAZZ|




	Contenidos
	Introducción
	Prólogo
	Inspección de productos
	Precauciones
	Precauciones de seguridad
	Información general
	Instalación
	Dimensiones
	Diagramas de cableado

	Entorno ambiental
	Montaje
	Descripción de montaje
	DMPU-MBT
	DMPU-PRB
	DMPU-05
	DMPU-R2
	DMPU-CC
	Recorte de panel de DMPU-CPAN

	DMPU-MBT y DMPU-PRB
	DMPU-05
	DMPU-R2
	DMPU-CPAN o DMPU-CPC
	DMPU-HMI
	DMPU-MBT y DMPU-PRB
	DMPU-R2
	DMPU-05
	DMPU-HMI
	New [Nueva]
	Open [Abrir]
	Imp/Exp
	Save [Guardar]
	Modify [Modificar]
	Remove [Eliminar]
	Monitoring [Monitorización]
	Data logging [Registro de datos]
	Commands [Comandos]
	Reset [Reiniciar]
	Print [Imprimir]
	Close [Cerrar]
	Configuración de módulos
	Comunicación
	Parámetros CT y VT
	Características del motor
	Imagen térmica ANSI 49
	Corriente de secuencia inversa ANSI 46
	Pérdida de fase ANSI 27D
	Secuencia de fase ANSI 47
	Sobrecorriente ANSI 50 (corriente de fase máx)
	Arranques por hora ANSI 66
	Tiempo ANSI66 mínimo entre arranques
	Tiempo mínimo ANSI66 desde la última parada
	Corriente baja ANSI 37 (corriente de fase mínima)
	Rotor trabado en el arranque ANSI 48
	Rotor atascado ANSI 51LR
	Fallo de tierra ANSI 64
	Baja tensión ANSI 27S
	Sobretensión ANSI 59
	Contadores
	Temporizadores
	Arranques por hora
	Tiempo estimado antes del disparo
	Tiempo estimado antes del reinicio
	Función 03h (Leer registros de espera)
	Función 04h (Leer registros de entrada)
	Función 06h (escribir un solo registro de espera)
	Función 10h (escribir registros múltiples)
	Función 08h (diagnóstico con código de subfunción 00h)
	Función 14h con subfunción 06h (leer un archivo de registro)
	Modo de difusión
	Variables instantáneas
	Variables de módulos
	Parámetros de comunicación
	Contadores internos
	Administración de fecha y hora
	Entradas virtuales
	Estado de alarmas virtuales
	Registro de base de datos
	Registro de eventos de datos
	Registro rápido de datos
	Reinicio de registrador de datos

	Configuración del software DMPU-PS
	Descripción del asistente
	Descripción de bloques
	Introducción a Modbus
	Archivo Profibus GSD
	Mapa de registros DMPU
	Ejemplos de configuración

