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1. SEGURIDAD

A continuacion se presenta la explicacion de las senales de
seguridad que se utilizan en estas instrucciones.

Por su seguridad vy la de su equipo, siempre debe seguir
cumplirlas de forma estricta.

SENAL DE PELIGRO

Contenidos relevantes que pueden causar lesiones
graves o la muerte.

SENAL DE PRECAUCION
Se pueden producir danos en el motor.

1.1 Precauciones antes del cableado del motor

a) El cableado debe ser realizado por profesionales
cualificados.

/ \ NOTAS b) Para evitar que ocurra un accidente debido a una
. o _ _ o descarga eléctrica, se recomienda no conectar a la
Informacion adicional y consejos de instruccion. red eléctrica antes de finalizar el trabajo de cableado.
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(Ver esquema adjunto al final del manual).

2. ESQUEMA DE CONEXIONES DEL MOTOR

2.1 Control I/O

RPM
Elcontroladoresta configurado con Run/Stop (Rojo), CW/CCW (Marrdn) Ay

y regulacion de velocidad, VSP (Azul), también esta configurado con una RPM
sefal de salida de 3 pulsos/revolucidon para la medicion de la velocidad

real (SO, Speed Oputput) del motor. Con estas sefales y siguiendo los

esguemas eléctrico adjuntos se puede conseguir el arranque y parada

del motor ECI asi como el control de direccion de rotacion del eje vy

velocidad del mismo.

2.2 Regulacion de velocidad .

RPM

a) Arranque directo del motor. El arranque vy la parada del motor estaran
completamente determinados por el cable Run/Stop (Rojo). Cuando MIN VSP MAX VSP
el cable Run/Stop (Rojo) estd conectado a tierra o flotante, el motor
se detiene; Cuando el cable Run/Stop (Rojo) estd conectado a la
salida DC 12V (Amairrillo), el motor arranca.

Figura 1: Relacion entre velocidad del motor y sefial VSP

c) Senal VSP. En general, hay dos formas de obtener la sefal VSP (azul).
La primera es mediante un potencidmetro conectado entre los
terminales VSP, +V y COM vy la otra es mediante la conexidon de una

b) Control de velocidad del motor con VSP. Cuando Run/Stop (Rojo) se
conecta a +V (Amarillo) el voltaje VSP (Azul) controlara la velocidad
del motor. Hay que tener en cuenta los valores de |la curva RPM-VSP.

Cuando VSP > valor MIN_VSP, |la velocidad es determinada por el
valor de voltaje VSP segun la curva; Cuando el voltaje VSP <= MIN _
VSP, el motor se acciona a velocidad minima, determinada por MIN _
RPM. El valor de MIN_RPM vy MAX_RPM se proporcionara en las hojas
de caracteristicas de cada modelo de motor (Figura 1).

fuente externa de senal de CC, de ambas formas se puede alimentar
la sefal VSP para el control de la velocidad del motor, a continuacion
se muestran dos figuras que nos indican como realizar las conexiones
eléctricas, bien desde un potenciometro o bien desde una fuente
desenal externa.
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2. ESQUEMA DE CONEXIONES DEL MOTOR
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Figura 2: Control de velocidad mediante potenciometro
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Figura 3: Control de velocidad mediante fuente de tension externa

2.3 Control del sentido de giro

Cuando CW/CCW (marrdn) estd conectado a COM (negro) o flotante, el motor
gira a derecha. Cuando el CW / CCW (Marrdn) estd conectado a la salida de
12V (Amarillo), la rotacion del motor esta configurada en reversa. Entre ellos,
la rotacion del motor también se puede configurar cuando el motor esta
funcionando.

2.4 Salida de encoder (retroalimentacion de velocidad del motor)

El cable blanco provee una senal de retroalimentacion para poder medir la
velocidad del motor, dando 3 pulsos/rev.

Cuando la potencia de salida y la corriente de salida del controlador exceden
el valor limite, o la temperatura del dispositivo de potencia del controlador es
demasiado alta, de forma automatica se reducira la velocidad para de esta
forma proteger al motor. Bajo esta condicion, la velocidad real del motor sera
menor que la indicada por consigna. El método de control mediante E/S solo
tiene efecto cuando no hay comunicacion RS485 conexion, en caso de tener
e/ comando del motor por comunicacion, esta anula a las E/S.
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3. CONTROL Y PARAMETRIZACION MEDIANTE MODBUS RS485AB

El motor ECI puede ser controlado y parametrizado

mediante comunicacion MODBUS RS485AB.

El protocolo de comunicacion tiene las siguientes caracteristicas:

ITEM ESPECIFICACIONES

TIPO DE COMUNICACION

MODBUS RS-485AB

DIRECCION DEL ESCLAVO

Ox64 (por defecto, se puede configurar entre 1-255)

VELOCIDAD 9,6kbps
PERIODO 500ms
PROTOCOLO RTU, 8N1

Tabla 1: Especificaciones del protocolo MODBUS
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3. CONTROL Y PARAMETRIZACION MEDIANTE MODBUS RS485AB

A continuacion se muestra el direccionamiento de los registros accesibles del controlador del motor ECI.

DIRECCION DESCRIPCION DEL REGISTRO (16 bits) OBSERVACIONES
Registro de lectura/escritura, no remanente.
- 1500 son 1500 rpm, O es parada del motor.
Ox00 Consigna de velocidad del motor (RPM) - Si el registro de velocidad es <300 el motor se detendra.
- Este parametro no se guarda en la EPROM del controlador del motor.
- Cada vez que se realice el encendido del motor hay que enviar la consigna del velocidad al motor ECI.
Direccion de rotacion del motor (1=CCW, marcha Registro de Ie_ctura/escrltura, s re_manente._ .
OxO01 inversa y O=CW marcha directa) - Con este registro se puede cambiar el sentido de giro del motor, cuando este se encuentra en marcha.
y - Este parametro se escribira en EEPROM cuando esta configurado correctamente. Y después del proximo encendido, este valor sera cargado desde la EEPROM.
Ox02 Velocidad actual del motor, en rpm Registro de solo lectura, solo en el instante de recibir la solicitud.
Ox03 Potencia de red absorbida por el motor, en W Registro de sdlo lectura, solo en el instante de recibir la solicitud.
Ox04 CBITIEIEe [PET FEEe EDEerales [por ¢l meusr (Re) Registro de solo lectura, solo en el instante de recibir la solicitud.
en TOmA
Ox05 Temperatgra del modulo de potencia del driver Registro de sdlo lectura, sdlo en el instante de recibir la solicitud.
(IPM), en eC
Ox06 Tension del bus de continua, en V. Registro de solo lectura, solo en el instante de recibir la solicitud.
Ox07 Potencia de red absorbida por el motor, en W Registro de solo lectura, solo en el instante de recibir la solicitud.

Tabla 2: Registros MODBUS del controlador
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3. CONTROL Y PARAMETRIZACION MEDIANTE MODBUS RS485AB

A continuacion se muestra el direccionamiento de los registros accesibles del controlador del motor ECI.

DIRECCION DESCRIPCION DEL REGISTRO (16 bits) OBSERVACIONES

Registro de solo lectura, solo en el instante de recibir la solicitud.

onets version de soitware del controlador - En la peticion de acceso a este registro se devuelve la siguiente informacion OXAABB, siendo AA la version y BB la revision.

Registro de solo lectura, solo en el instante de recibir la solicitud.

Ox09 Version de hardware del controlador - En la peticion de acceso a este registro se devuelve la siguiente informacion OXAABB, siendo AA la version y BB la revision.

Registro de escritura/lectura, es remanente.

- La direccion de comunicacion es por defecto la Ox064, (100), se puede cambiar esta direccion por otra que este en el rango de 1a 255.

OxOA Direccion esclavo MODBUS RS-485 - Cuando la nueva direccion se escribe en este registro se guarda en la EPROM.

- Hay que tener en cuenta que cuando se cambia la direccion del esclavo, el host de comunicacion perdera el enlace con el esclavo, por lo tanto hay que
volver a establecer la comunicacion con la nueva direccion introducida.

Ox0B RESERVA

Registro de escritura/lectura, es remanente.

1. El valor de este registro es el maximo que puede alcanzar el registro OxO0O0.

2. Este registro también define el valor de MAX_VSP que puede alcanzar el motor.

Ox1000 Velocidad maxima del motor, en rom 3. El controlador se ira a error si la velocidad es inferior a 300 rpm o si es superior a 4000 rpm, quedando guardado dicho error en el registro Ox007.

4. Si la velocidad maxima se cambia a un valor limite mas pequeno, y consigna de velocidad del motor, guardada en [Ox0O0] > Velocidad MAX [Ox1000],
la consigna de velocidad del motor establecida en el registro OxOO0O, también se establecera en el valor de la Velocidad maxima de forma automatica.

El valor de este registro quedara grabado en la EPROM del controlador siempre y cuando se ajuste de forma correcta.

Tabla 2: Registros MODBUS del controlador
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3. CONTROL Y PARAMETRIZACION MEDIANTE MODBUS RS485AB

A continuacion se muestra el direccionamiento de los registros accesibles del controlador del motor ECI.

DIRECCION DESCRIPCION DEL REGISTRO (16 bits) OBSERVACIONES

Registro de escritura/lectura, es remanente.

- El voltaje MAX _VSP es un parametro para el modo de control de velocidad VSP.

- Este parametro define la velocidad maxima del motor, registrada en [Ox10001].

- Si la tension MAX VSP se define a 9V, cuando la sefial de marcha/paro estd conectada a 12 V, vy la entrada VSP es mayor que 9V, entonces el motor
funcionara a la velocidad maxima.

- El rango de voltaje MAX VSP es de 20 a 100, donde 20 significa 2V y 100 significa 10V.

- El valor de este registro quedara grabado en la EPROM del controlador siempre y cuando se ajuste de forma correcta.

Tension maxima para la referencia de velocidad,

OBLe VSP_MAX

Registro de escritura/lectura, es remanente.
0Ox1002 Aceleracién, en rom/s - Este registro devuelve error si la aceleracidon es demasiada pequeria <10 RPM/s, o si la aceleracidon es demasiado alta >1000 RPM/seg,
- El valor de este registro quedara grabado en la EPROM del controlador siempre y cuando se ajuste de forma correcta.

Registro de escritura/lectura, es remanente.
Ox1003 Desaceleracion, en rom/s - Este registro devuelve error si la desaceleracion es demasiada pequeia <10 RPM/s, o si la desaceleracidon es demasiado alta >1000 RPM/seg,
- El valor de este registro quedara grabado en la EPROM del controlador siempre y cuando se ajuste de forma correcta.

Registro de escritura/lectura, es remanente.

- Unidireccional=0 y bidireccional=1.

- Cuando se establece unidireccional (= O), el motor solo puede rotar como CW vy el registro [Ox01] se establecera en O automaticamente.
- El valor de este registro quedara grabado en la EPROM del controlador siempre y cuando se ajuste de forma correcta.

Ox1004 Unidireccional o bidireccional

Registro de escritura/lectura, es remanente.

1. El valor de este registro es el minimo que puede alcanzar el registro OxOOO.

2. Este registro también define el valor de MIN_VSP que puede alcanzar el motor.

Ox1005 Velocidad minima del motor, en rpm 3. El controlador se ira a error si la velocidad es inferior a 300 rpm o si es superior a 4000 rpm, quedando guardado dicho error en el registro Ox007.

4. Si la velocidad maxima se cambia a un valor limite mas pequeno, y consigna de velocidad del motor, guardada en [Ox00] < Velocidad MIN [Ox1005],
la consigna de velocidad del motor establecida en el registro OxOO0O, también se establecera en el valor de la Velocidad maxima de forma automatica.

El valor de este registro quedara grabado en la EPROM del controlador

Tabla 2: Registros MODBUS del controlador
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3. CONTROL Y PARAMETRIZACION MEDIANTE MODBUS RS485AB

A continuacion se muestra el direccionamiento de los registros accesibles del controlador del motor ECI.

DIRECCION

DESCRIPCION DEL REGISTRO (16 bits)

OBSERVACIONES

Tension minima para la referencia de velocidad,

Registro de escritura/lectura, es remanente.

- El voltaje MIN _VSP es un parametro para el modo de control de velocidad VSP.
- Este parametro define la velocidad minima del motor, registrada en [Ox1005].

Ox1006 VSP MIN - Si la tensidon MIN VSP se define a 1V, cuando La sefial de marcha/paro estd conectada a 12 V, y la entrada VSP es mayor que 1V, entonces el motor
- funcionara a la velocidad minima.
- El rango de voltaje MIN VSP es de 10 a 80, donde 10 significa 1V y 80 significa 8V.
- El valor de este registro quedara grabado en la EPROM del controlador siempre y cuando se ajuste de forma correcta.
Ox1007 RESERVA

Tabla 2: Registros MODBUS del controlador
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4. CODIGOS DE ERROR

Sise produce un error durante el funcionamiento del motor,
o bien, en la parametrizacion del controlador del motor
ECI, quedara grabado uno de los siguientes cédigos en el

registro de 16 bits Ox0O07.

CODIGO DE ERROR POSIBLES CAUSAS

01 Sobre tension en el bus de continua.

02 Subtension en el bus de continua.

03 Bus de continua sobrecargado.

04 Proteccion por sobrecarga mediante software del mddulo de potencia IPM.
05 Proteccion por sobrecarga mediante hardware del médulo de potencia IPM.
10 Proteccion por salto térmico debido a sobrecarga del motor.

N Limite superior de velocidad sobrepasado.

13 Temperatura del modulo de potencia IPM sobrepasada.

16 Motor fuera de paso.

20 Motor derivado a tierra.

21 Motor con fase derivada.

22 Falta de fase de salida.

31 Error de comunicacion con el maestro.

41 Error del circuito de medida de corriente.

42 Error en relé térmico.

51 Error del circuito del sensor de temperatura del médulo de potencia IPM.
60 Rotor bloqueado.

61 Error en ROM del circuito del controlador.

62 Error en RAM del circuito del controlador.

63 Error en el watchdog del circuito del controlador.

Tabla 3: Codigos de error y posibles causas
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5. ESQUEMA DE CONEXIONES ELECTRICAS MOTOR ECI TRIFASICO

CAJA DE BORNAS MOTOR ECI TRIFASICO

3 hilos en modelos monofasicos)

CABLE DE MANDO (8 hilos)

CABLE DE POTENCIA (4 hilos en modelos trifasicos
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